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一、中文摘要： 

所謂M3S介面是一種智慧型的介
面。它提供了失能者所使用的行動、

工作、環境控制及通訊上的輔具一個

模組化整合與即時控制的能力。M3S
亦是一個具有即插即用(plug and play)
功能的使用介面，可以在使用者即時

插入一個新的輔具時即可與其他已在

線上的輔具同時溝通與工作。為了達

成這個目的，將設計及開發符合 M3S
介面來統一目前的輔具並能將這些輔

具連接在一起，如此可以直接帶給使

用者更多的便利。 

依M3S標準，一個M3S系統應包括
有三大類基本方塊 :輸入端 (input 
devices)、終點效用端(end-effectors)以
及 控 制 組 態 單 元 (control and 
configuration module, CCM)，這三大類
基本方塊均需連結於M3S匯流排(M3S 
Bus)之上，系統之控制機制和安全機
制，也必須以M3S Bus作為基礎。本計
劃之目的在於建立起M3S系統的運作
機制，以及系統軟硬體原型，以提供

週邊各項裝置作為發展之基礎雛形。 

 

二、計畫緣由及目的： 

    重度失能者往往因為嚴重地功能

喪失而必須要使用多種的輔具（如電

動輪椅、環境控制系統、溝通輔具、

電腦）來代償這些失去的功能，才能

達成生活上的自主。由於這些輔具多

由不同的研究單位或廠商研發製造，

故設計時常常是為了單一功能代償的

目的而設計的，因此也不會考慮到不

同輔具之間互相聯接的問題。如果能

整合這些系統，以統一的介面來連接

在一起，將可降低多個輔具系統帶來

的複雜性。亦由於單一的輸入裝置可

藉由這個介面來控制多種輔具，更能

直接帶給使用者更多的便利。 

M3S亦是一個具有即插即用(plug 

and play)功能的使用介面，可以在使

用者即時插入一個新的輔具時即可與

其他已在線上的輔具同時溝通與工

作。 

在可預見的未來，如M3S一般的整

合型介面將會更受到重視。「整合性

輔具介面研發及應用」的研究，針對

重度失能者日常生活機能所需的輔

具，提供一個有效、簡單、又有使用

彈性的整合型介面，並且實際應用在

如輪椅、環境控制系統、電腦等生活

必須輔具上，希望有效提昇失能者的

生活功能，達到無障礙生活環境社會

之目標。 

 依M3S標準，一個M3S系統應包括
有三大類基本方塊:輸入端、終點效用
端以及控制組態單元，這些裝置提供

M3S系統運作所必須之機制，例如控
制訊號傳輸機制、系統資源整合機制
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以及安全性監控機制….等等。這些基
本裝置皆必須連結在一條共同的匯流

排之上，稱做M3S匯流排(M3S Bus)，
而系統所有的運作必須以此匯流排作

為基礎。 
Head 
Ctrl.

Joystick Keyboard

Seat 
Function

Wheelchair
Motors

Remote
Ctrl.

CCF
Control and Configuration

Function

 
 在控制訊號傳輸機制方面，使用

者可應用單一輸入裝置 (如鍵盤、滑
鼠…等等。) 透過M3S Bus的連結控制
多種輸出裝置 (如輪椅馬達、機械手
臂…等等。)，在安全性監控方面，所
有的安全性監控機制也必須透過M3S 
Bus的連結運作。在系統資源控制方
面，CCM可經由M3S Bus對系統上所
有的裝置進行資源的自動分配以及安

全性的監控。因此，系統運作之基本

機制的建立以及軟硬體原型的開發，

為M3S系統發展的基礎，本計劃在於
建立起M3S系統的核心架構原型，以
供各個子計劃研發之符合M3S規範的
輸入、輸出以及系統裝置作為發展的

基礎雛形。 
 

三、原理與方法： 

 

    M3S的規格，主要是根據國際標準

組 織  (International Standard 

Organization, ISO) 所訂定的Open 

System Interconnection (OSI)作為

參考模型。這個模型主要用於處理開

放系統之間的連結。M3S規範，著重
於即時控制的表現，為了減少處理上

的時間，參考OSI reference model，簡
化成三層：應用層（application 

program layer）、軟硬體介面層

（software abstraction layer）及

硬體層（hardware layer）。而這三

層是由國際標準組織對於電動輪椅所

訂定的一項標準（ISO 7176-17）。 

 
 

 
而這系統包含兩條數位傳輸線

（CAN BUS）、兩條電力分配線（POWER 

BUS）及兩條安全系統裝置（SAF bus）。

兩條CAN bus分別是CAN bus High以及

CAN bus Low。依照M3S規範的定義，

CAN bus負責傳輸各裝置之間，符合CAN

傳輸協定的控制訊號；Safety bus作

為安全監控訊號的傳輸管道；Power 

Line則是系統的統一電力供應線路。 

CAN是Control Area Network的縮寫，
它提供一個高安全標準的序列傳輸通

訊協定，傳輸速率可達1Mbits/sec 。其
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傳送訊息的方式，是使用廣播 

(Broadcasting) 的方式，當裝置的
IDENTIFIER 與 訊 息 內 涵 的

IDENTIFIER相同時，便能接收到訊息。 
Safety bus共有兩條，分別為Key 

Line 以及DMS Line (Dead Man Switch 

Line)。用於執行包含Key Function、
DMS Function以及CCM Monitoring…
等等之安全性監控機制。 

 
 M3S系統核心原型中，輸入裝置
所使用的數位電路板，將輸入之數位

和類比控制訊號，由數位電路的GPIO
擷取或由類比數位轉換轉換器 (ADC) 
取樣進入至F243 DSP CPU，接著由
CPU將擷取或取樣完成的數位訊號，
編碼成符合CAN傳輸協定之數位控制
訊號，透過電路板上的CAN 模組以及
CAN驅動電路把訊號送至M3S Bus。 

 
 系 統 核 心 電 路 使 用 Spectrum 
Digital出產的TMS320F243 Evaluation 

Module (EVM)，韌體開發使用德州儀
器 TI C2000 Code Composer™以及
Visual Solutions Incorporated出產的
VisSim/Embedded Controls 
Developer™，本系統的韌體，依照作
用裝置的不同，可以分為輸入端裝置

韌體以及輸出端裝置韌體。 
 

四、結果: 

    本系統原型測試總共設計三組輸

入端以及三組輸出端，用以模擬三個

方向之輪椅馬達控制訊號 (前進、左

轉與右轉) 及一組KEY Line的訊號，

三組輸入端分別在不同的時間任意鍵

入控制訊號，並擷取輸出端訊號作為

比較。 

下圖為輸入與輸出端裝置訊號比

較測試結果，X軸為實際測試時間，單

位為秒；Y軸為訊號強度，一單位為5

伏特。此測試結果圖形，共表示七組

訊號，其中有三組輸入端訊號對應三

組輸出端訊號以及一組KEY Line之訊

號。圖中標示為1、2、3的部份分別是

前進、左轉與右轉，作輸入訊號與輸

出訊號之比較，其中為了清楚分辨輸

入端訊號以及輸出端訊號，本測試使

用軟體將輸入訊號強度放大兩倍表

示，輸出端訊號強度則維持不變。圖

中顯示： 

05秒 ~ 23秒：任意鍵入 “前進” 

訊號，可看到所擷取到的輸出端控制

訊號亦同步變化，為圖中表示為1的區

段。 

28秒 ~ 43秒：任意鍵入 “左轉” 

訊號，可看到所擷取到的輸出端控制

訊號亦同步變化，為圖中表示為2的區

段。 

46秒之後：持續任意鍵入 “右
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轉” 訊號，可看到所擷取到的輸出端

控制訊號亦同步變化，為圖中表示為3

的區段。 

於65秒時：輸入與輸出端同時接

收到 ”KEY Off” 訊號，控制訊號傳

輸立即被強制停止，為圖中標示為KEY 

Off的區段。 

 
 下圖為利用示波器擷取之三組輸

入輸出通道其中一組的控制訊號，橫

軸代表時間，一個單位為1秒；縱軸為

訊號強度，一個單位為5 伏特。在輸

入端任意鍵入控制訊號，由示波器擷

取，表示為圖中的CH1。測試結果可

知，任意鍵入的控制訊號，可以經由

數位訊號處理器的處理，透過M3S Bus

的傳輸機制，順利的將訊號送到輸出

裝置，並解碼成所需要的輸出控制訊

號。 
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