
賽車模組使用說明 
1. 賽車模組架構圖 
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2.2 賽車模組安裝說明 
車速訊號安裝需求： 
1.  齒盤建議使用24齒以上，齒盤與車速感知器間距建議在
1.5~2.5mm之間。 
2.  車速感知器需穩固固定，不可晃動。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
賽車模組安裝需求： 
1. 模組需水平放置，需穩固固定且不可晃動，上方不可有

金屬物，避免影響GPS。 
2. 模組出線方向需朝車輛後方。  
3. 模組安裝位置須高於地面50公分。 
 

 

2. 賽車模組TCS功能說明 

2.1 TCS循跡控制及仰角控制功能介紹 
aRacer 賽車模組可支援循跡控制及仰角控制功能調校，利
用前、後輪速及六軸陀螺儀等數值，ECU主動修正點火角
度，降低引擎動力，可幫助騎乘者控制出灣加速時的後輪
打滑，降低轉倒的機會，並於仰角發生時，控制仰角角度
以維持最大加速度。 
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2.3 TCS循跡控制及仰角控制調校設定 
注意： 
• aRacerTCS為賽車輔助功能，主要目的為增加車輛性能及
安全性，無法完全避免打滑或轉倒，請在安全場地測試功
能後再進行騎乘。 
• 建議道路車種單獨開啟TractionCtrl循跡控制功能，確保
安全性，賽道比賽車輛可同時開啟TractionCtrl循跡控制功
能與WhillieCtrl仰角控制功能，以維持最大加速度。 

 

調校參數名稱 說明 

 D1Race_Function_Switch  賽車功能開關 

步驟2、開啟TCS循跡控制與仰角控制功能 
開啟SpeedTuning S，開啟D1Race_Function_Switch，
開啟TractionCtrl功能，循跡將主動介入動力修正，開啟
WhillieCtrl功能，仰角控制功能將主動控制仰角，如有安
裝TCS作動燈，將於循跡控制或仰角控制作動時閃爍。  

步驟1、設定TCS段數 
TCS作動強弱段數可用調校參數D1TC_LevelN設定或使用
aRacer Map Switch設定。 
 調校參數名稱 說明 

 D1TC_LevelN 

• 循跡控制做動強度, 0-7  ->  弱-強 
   (0 = 關閉TCS)  
• 使用此調校參數，D1MAP_Switch須 
設定為0或1 

 D1MAP_Switch 

• 設定 2 使用MAP旋扭開關調整TCS 
• 設定 1 使用MAP旋扭開關調整油量 
• 設定 0 不使用MAP旋扭開關 



調校參數名稱 說明 

 D1TC_WheelF_Width  前輪寬 (mm) 

 D1TC_WheelF_Aspect  前輪扁平比 (%) 

 D1TC_WheelF_Diameter  前輪輪框直徑(吋) 

 D1TC_WheelR_Width  後輪寬 (mm) 

 D1TC_WheelR_Aspect  後輪扁平比 (%) 

 D1TC_WheelR_Diameter  後輪輪框直徑 (吋) 

 D1TC_WheelF_ToothNO  前輪車速感應齒數 

 D1TC_WheelR_ToothNO  後輪車速感應齒數 

步驟3、設定輪胎及齒盤規格，設定下列參數 
 

調校參數名稱 說明 

 D1TC_Vehicle_Speed_Gain 
 循跡功能後輪車速校正，使前後輪速在
直線時相同。(依前輪為主，如後輪速較
大則數值漸少，後輪速較小則增加) 

調校參數名稱 說明 

 D3TC_Slip_Thre  TCS作動的打滑率門檻值  

 D2TC_Lean_Slip_Offset  TCS作動的打滑率門檻傾角補償值 

步驟4、調整前後輪車速在直線騎乘時同步 
可先使用ECU 資料紀錄確認前、後輪速是否相同，如差異
大於2km/hr須進行修正。 

步驟5、設定TCS循跡控制介入修正門檻 
當前後輪速的打滑率超過設定的數值時，TCS循跡控制將
介入降低動力。 

TC_VSSFRRate (前後輪速打滑率)>TC_Slip_Thre (打滑門檻)  
= D3TC_Slip_Thre + D2TC_Lean_Slip_Offset 

步驟6、設定TCS循跡控制介入修正強度 
調校參數可設定不同車速與打滑率下的TCS介入強度與仰角
控制介入降低動力強度。 
TC_Torque_Reduction (打滑介入強度)  
= D3TC_Torque_Reduction 
x D2TC_Torque_Reduction_Level 

調校參數名稱 說明 

 D2TC_Torque_Reduction_Level 
 循跡控制作動時降低動力的程度 
(D1TC_LevelN段數or旋鈕段數) 

 D3TC_Torque_Reduction  循跡控制作動時降低動力的程度 

加速 

減速 

右轉 左轉 

TC_Slip_Thre(打滑率門檻)  
= D3TC_Slip_Thre + 
D2TC_Lean_Slip_Offset 

TC_Torque_Reduction (TCS介入強度)  
= D3TC_Torque_Reduction x 
D2TC_Torque_Reduction_Level 

圈內為輪胎
有抓地力的
狀態 

循跡控制依據軟體調校值(D1TC_LevelN)設定段數或旋鈕段數的動力
降低百分比設定。 
備註：第0段為關閉循跡控制 



調校參數名稱 說明 
 
D2TC_Torque_Reduction_Whillie
_Angle 

 仰角控制作動時降低動力的程度 
(仰角角度) 

D2TC_Torque_Reduction_Whillie
_Level 

 仰角控制作動時降低動力的程度
(D1TC_LevelN段數or旋鈕段數) 

步驟8、設定Whillie仰角控制介入修正強度 
TC_Torque_Reduction(仰角 控制介入強度)  
= D2TC_Torque_Reduction_Whillie_Level 
x D2TC_Torque_Reduction_Whillie_Angle 

D1TC_Whillie_Angle_Limit 
孤輪動力降低門檻角度 

仰
角
角
度 

行進方向 

仰角過大降低動力 

仰角控制依據軟體調校值(D1TC_LevelN)設定段數或旋鈕段數的動力
降低百分比設定 
備註：第0段為關閉仰角控制 

2.4 TCS循跡控制監控變數 
搭配aRacer ECU 資料紀錄，可讀出下列變數數值，可
作為車輛動態分析的參考數據。 

變數名稱 說明 
 TC_VSSF  前輪速 

 TC_VSSR  後輪速 

 TC_VSSFRRate  前後輪速打滑率 

 TC_Xforce  X軸 G值 

 TC_Yforce  Y軸 G值 

 TC_Zforce  Z軸 G值 

 TC_Lean Angle  傾角 

 TC_Wheelie Angle  仰角 

 TC_Torque_Reduction  TCS作動強度 

 TC_LevelN  TCS作動等級 

 TC_MAP_SW_NO  TCS旋鈕等級 

 TC_Slip_Thre  TCS作動打滑率 

 TCCtrAct  循跡控制作動 

 FWhillieCtrAct  仰角控制作動 

 GPS_Speed  GPS車速 

步驟7、設定Whillie仰角控制介入修正門檻 
當前輪抬起的角度超過設定的數值時，Whillie仰角控制將
介入降低動力。 
TC_WhillieAngle(仰角) > D1TC_Whillie_Angle_Limit 
 
 

調校參數名稱 說明 

 D1TC_Whillie_Angle_Limit  仰角控制作動角度門檻 

Level 



3.1 TCS開關 
可利用此實體開關作為TCS循跡功能開啟或關閉。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

3. 賽車模組接頭#1、#2功能說明 

Race Mode 
 D3Race_AFR  Race Mode目標空燃比 

 3SA_TPS_Offset_Race  Race Mode 點火角補償 

ECO Mode 
 D3ECO_AFR  ECO Mode目標空燃比 

 D3SA_TPS_Offset_Eco  ECO Mode點火角補償 

變數名稱 說明 

 D1Race_Launch_RPM  起跑轉速限制設定 

D1Launch_End_Vehicle_Speed 
 起跑轉速限制解除車速
設定 

3.2 MAP切換開關 
D1Race_Function_Switch開啟MapBySW後，可使用實
體Map切換開關即時切換Race Mode及Eco Mode，ECU
可依下列參數設定兩組不同的供油目標空然比及點火角度。 

 
 
 

 
 
3.3 起跑控制開關 
打開起跑控制實體開關可開啟起跑控制系統，ECU可依設
定起跑轉速及轉速限制解除的車速。 

3.5 超轉燈 
安裝超轉燈後，可設定超轉燈亮起的轉速。 

變數名稱 說明 

 D1Pit_Limit_RPM  PIT限制轉速設定 

 D1Pit_Limit_Speed  PIT限制車速設定 

變數名稱 說明 

 D1Shift_Indicator_RPM  超轉燈亮起轉速設定 

3.4 PIT限速開關 
安裝PIT限速實體開關後，可使用PIT轉速限制功能，再開
啟D1Race_Function_Switch 的PitLimitbyVS，可使用車
速限制(需有車速訊號)，如有安裝PIT 限速作動燈，將於作
動時閃爍。 



4. 賽車模組GPS功能說明 

4.1 GPS數據收集 
安裝aRacer賽車模組後，GPS數據在模組收到
GPS訊號後自動傳送給aRacer RC Super ECU，
使用ECU資料紀錄時，可由ECU讀取出GPS相關
數據。 
 
4.2 GPS數據分析 
使用iView Super開啟包含GPS的記錄數據，游標
可顯示GPS軌跡位置及車速並結合引擎數據，對
於分析車輛調校數據非常便利。 
 
 
 
 
 
 

游標位置 

GPS車速 

5. 備忘 


