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摘 要

線控轉向系統為(Steering-by-Wire，簡稱SBW)為未來先進車輛轉 向系統研究之重點，本文以線控轉向系統之力回饋系統為

研究對 象，以往學者以Matlab/Simulink 建立之線控轉向系統模型修改參 數並進行模擬力回饋系統之路感，進而設計力回

饋系統所需路 感，使達到低速時操作省力，高速時有精確之路感。 本研究主要為設計力回饋系統之控制器，結合減速機

構、止檔 機構、轉角感知器等等，建立硬體迴路平台，在力回饋系統中選 用直流馬達作為力回饋馬達，經由轉角感知器

與車速之訊號傳遞 至控制器，判斷出馬達所需之脈波寬度(PWM)訊號至力回饋馬 達，作為力回饋系統應有之路感，再以

實驗方試得到之結果，與 模擬結果進行比較。

關鍵詞 : 線控轉向系統，力回饋，路感，脈波寬度
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