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摘 要

車輛線控轉向系統由於取消了方向盤和轉向機柱之間的機械 連接（即方向盤與轉向機柱之間通過控制信號連接），完全擺

脫 了傳統轉向系統的各種限制，不但可以自由設計汽車轉向的力傳 遞特性，而且可以設計車輛轉向的傳遞特性，給車輛

轉向特性的 設計帶來無限的空間，提高了車輛的轉向性能，是車輛轉向系統 的重大革新。 本研究中主要分成二部份。第

一為建立車輛轉向系統的數學 模型，得出系統的轉向力矩方程式，可分析轉向力矩的操縱變化 ，這對後續研究上有一依

據。第二為建立力回饋方向盤平台，利 用實際車輛測試所得數據為控制策略基本架構，並使用脈波寬度 調變控制訊號來

驅動力回饋馬達轉角扭力之作動。設計出與一般 車輛轉向系統方向盤轉向時之應有“路感”特性，如：路面震動 、轉向

力矩與自我回復力等等。最後將平台之線控轉向系統移植 至實驗車輛上做一簡單測試。
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