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1. 摘要 

    本專題主要是要製作一塊板子，使位

於交通工具上的人，能夠藉由站在這塊板

子來盡可能的減緩交通工具在行進間所造

成的震盪，使人能夠平穩的搭乘該交通工

具，使得搭乘交通工具的舒適度、安全性、

便利性都能夠有所提升。 

 

關鍵字：robust 

 

2. 簡介 

    在台灣，道路常常因為施工或是設置

人孔蓋，導致路面凹凸不平，因此，在車

輛經過時，會使得車身搖晃，由於震盪的

大小是影響乘車舒適度的主要因素，如果

車身搖晃過大時，可能會造成老年人在車

上跌倒，或者使得車上的乘客感到頭暈等

等。因此，如果能設計一個裝置，安置在

地板上，使得站在這塊地板上的人，能夠

藉由這個裝置將震盪盡可能的減小，這樣

的話，不僅能讓老年人乘車的安全性有所

提升，比較不會因公車突然的啟動、煞車

或因車身的震盪，而造成有跌倒的情形發

生。另外，由於將震盪盡可能的減小了，

因此乘車的舒適度就能夠有所提升。此外，

因為震盪減小了，所以在震盪沒有過大的

情況下，可以在短時間內不依靠扶手，增

加乘車的便利性。 

 

 

3. 專題進行方式 

    利用 matlab模擬在公車行進間，車上

物體因路面顛簸所造成的震盪與橫向的彈

簧阻尼之間的狀態，並以 Robust 來進行控

制。 

    經過控制後使得裝置所受到的震盪以

及干擾能夠有所減小，進而達到人體能夠

在交通工具行進間保持一定程度的穩定

性。 

    圖一為這個裝置的示意圖，由於以生

物力學的角度來看，人的雙腳可視為彈簧

以及阻尼，而圖二則為模擬這個裝置與人

的模型。 

 

 
圖一 

 

 

圖二 

 

4. 主要成果與評估 

    從圖三可見道路干擾在未控制前，乘

客所感受到的加速度很明顯，而從圖四可

看見板子有晃動的情形。而這些都是會影

響乘客乘車舒適度的因素。 
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圖三 

 

圖四 

 

圖五為板子的原始增益以及期望增益，而

圖六則是板子的原始被動增益以及期望增

益。 

 

圖五 

 

 

圖六 

 

圖七是身體位移、板子位移以及身體加速

度的關係圖，從圖中可以看出經過最佳化

後，大部分震盪的幅度都有些微改善。 

 

圖七 

 

圖八為擾動的響應，從圖中可以看出經過

最佳化後，大部分震幅都有變小一些。 
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圖八 

 

圖九為擾動的身體加速度 

 

圖九 

 

圖十為擾動的板子位移 

 

圖十 

 

圖十一為液壓驅動器受的力與時間的關係 

 

圖十一 

 

圖十二為液壓驅動器響應 

 

圖十二 

 

圖十三為液壓驅動器與身體加速度的關係 

 
圖十三 

 



頁 5 / 6 

 

圖十四為液壓驅動器與板子位移的關係 

 

圖十四 

 

 

圖十五 

 

5. 結語與展望 

    從結果上來看，藉由 robust能夠有效

的減小路面干擾所帶來的訊號，使得人所

感受到的加速度，以及因路面干擾所造成

的位移量都能夠有所減小，藉此提升乘客

搭乘公車的舒適度、安全性，甚至是便利

性。 

    由於可能因為沒有設計得很好，導致

最佳化後的結果雖然有比原本的效果好，

但是只有比原本的結果好一些些而已。 
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