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摘 要

本研究旨在建立智慧型車輛適應性巡航之煞車系統控制及次系統間之相關技術整合方法。 以實驗量取煞車系統之參數，包

括總泵出口的油壓、分泵油壓、煞車分泵規格等數據，利用物件導向軟體建構車輛之線傳煞車系統模組，探討煞車系統設

計參數對於車輛制動性能之影響。 本研究使用壓力感測器量測煞車總泵、四輪分泵油壓，依照量測油壓建立油壓系統模組

並計算煞車減速度並和實驗之煞車減速度驗證。 研究配合適應性巡航控制系統，以兩車之跟車距離為依據，比較適當之安

全的煞車距離，當預期發生危險時，由控制器判斷是否須煞車，以及煞車制動力之分配，使其於自動煞車時，無論車輛於

直線行駛時煞車或在轉向時煞車，煞車控制系統符合國際標準組織的適應性巡航系統規範(ISO 15622)。 本研究建立國內相

關主動煞車控制器與適應性巡航系統之整體性能評估能量，可增加適應性巡航系統和煞車系統安全性及可靠度，同時減少

控制器開發時間和費用。

關鍵詞 : 線傳主動煞車系統、適應性巡航控制
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