


'OFlCIUI. De il;TP'E,·tTRu INVENT1I ~I MARdi 
Cerere de brevet de inven\ie 

Nr. lL!M.LfaoJ.1t.1 .......1 

Data de ozit ....2.7..:P.~:Jft1~.. 
r..-.;;;;..;.;.;.;.:.....,;,.:.,... -" 

Metoda de control a vitezei unui vebicul cu actionarc clectrica utilizdd motor de cun'nt 

continuu fara perU in vederea asigurarii regimului de mers economic 

lnventia se refcra la 0 metoda de control ce lo)osqte un sistcm ell mierocontroler ~i care 

asigllnl limitarea vitezei de deplasarc a unui vehicul cu actionarc electrica cu motor de curent 

continuu fa.ra perii pentru maximizarea distall\ei parcurse pana dnd gradul de ind'trcarc a 

bateriei seade sub 0 valoare stabilita. 

Solutiilc cunoscutc pemru eomanda actionarii vt:hiculdor e1cetrice permit sa se ruleze Cll 

vitt:za clorita de eonducator (pana 1a valoarea maxima care poate ti realizata tchnie) chiar In 

conditiile in care randamemullltilizarii encrgici stocatc In bakrie este redus. 

Problema pe care 0 rezolva inventia consUl in crc~terea autonomiei vehiculelor electrice. 

Metoda de control prop usa presupune sllpravegherea continua a gradullli de inearcare al 

bateriei. 

Atund cand gradul de incarcare al baterici scade sub 0 valoare impusa. sau 13 inchiderca 

unui comutator de comanda manuala. viteza imp usa de eonducator prill comanda de acccleratie 

intra intr-o procedura de optimizarc care urmiirc~te limitarca vitezei la va)oarea care asigura 

maximizarea distantei poate Ii parcursa pana cand gradul de incareare a baterici seade sub 0 

valoarc stabilita. 

Pe durata deplasarii unui vehicul electric energia consumata. din batcrie scrvt.'$tc pcntru 

acoperirea diferiteIor categorii de pit:rderi de energie. 

Din punct de vedere al dependentei de viteza pierdcrilc de putere pot fi: 

-independcnle de viteza (consumul pentru iluminat ~i semnalizarL picrdcri de comutatie ak 

dementdor electronice de putere din convertizorul de alimentare a motorului, consumul propriu 

al circuitelor numerice ~i eIectronice de comanda): 

-pierderi dependente direct de viteza: pierderi datorate rezistentei la rulare. pierderi datorate 

frecarilor vascoase ~i uscale ell aerul ~j ,ntrc clemcntele in mi~care rdatlv,"l a vehieulului. 

-pierderi dependente indirect de viteza prin valoare curentului conSllmat de molor (pierdcri prin 

efect Joule in conductoarele clcctrice parCllrse de curent ale instala\iei electrice a vehicullllui). 

Se da in continllare un exemplu de realizarea inventiei. in legptra eu fig 1-4 care 

reprezinta: 

Fig. 1 - diagrama pierderilor de encrgie 

Fig. 2 .... model simplificat al bateriei 

Fig. 3 - schema de comandii cu microcontroler a unui sCllter electric. 

Fig. 4 - algoritmul de lucru 
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Pentru 0 distanta parcursa imp usa se pot trasa diferitele categorii de pierderi in funqie de 

viteza (figura 1). Se observa ca exista 0 viteza optima pentru care distanta impusa este pare ursa 

Cll un conSUI1l minim de cncrgie. 

Reducerea Yitezei de deplasare conduce la scaderea curentului eonsumat din baterie ~l 

cre~terea energiei disponihile pentru alimentarea eonsurnatorilor externi. 

Dad se utilizeaza un model simplificat al hateriei alcatuit dintr-o sursa ideal ade tensiUllc 

Uhat ~i () rezistenta intrna a hateriei Rhat (tigura 2). dependenta energiei totale pe care 0 prime~te 

sarcina de la bateria de capacitate C [Ah] complet incarcata de curentul absorbit este datfl de 

relatia: 

Reducerea vitezei de dcplasare a unui \ehicul electric are urmatoarele decte: 

-miqorarea pierderilor datorate frecarilor; 

-reducerea curentului consumat de motor; 

-reducerea picrderilor prin efect Joule; 

-cre~terea energie recuperate din baterie datorita reducerii pierdcrilor pc rczistenta inlcrn{\ a 

bateriei. 

In ligura 3 este prezentata schema de comanda. cu microcontroler a unui scuter electric. 

Partea de achizitie de date include senzorii Hall care dau pozitia rotorului in camp. 

comanda de acceleratie (existente ~i la un scuter ciasic) valoarea tensiunii bateriei. eurentului 

consumat ~i comancla manuala de COl11utare in regim de functionare economic . 

ProgrameJc implementate in microcontroler realizeaza sinteza comenzii aplicate 

tranzistoarelor din puntea care alimcnteaza motorul de curent continllll tara pcrii ;;i modificarea 

gradului de umplcre al semnalului de tensiune aplicat motorului astfel incat sa se realizezc yiteza 

elmita de eonducator. 

Procedura de optimizare consta in moditicarea automata a vitezei prescrise astfel indt. sa 

se ohtina 0 autonomie cat mai mare a vehiculdor dectrice. 

Algoritmul de lucru. prezentat in figuraA. ('stc implcmentat lIlt-un microcontroler 

X~M06-C, produs de catrc tirma NEe. Algoritmul se ini\ializeaza imediat ce controlerul est(' 

alimentat eu energie electriciL Dad! este sesizaHi 0 moditicarc a yalorii semllalului electric, 

primit de la comanda de accc1eratie, eontroler-ul va ati~a 0 prima infomlUtie referitoarc la 

distanta care mai poate fi pare ursa, in functie de gradul de indircare a baterici. Daca IlLl este 

activata comanda manuala de mers economic. sistemul va furniza toata cnergia din baterie catre 

motorul electric. pana cand gradul de incarcare a hateriei scade sub 0 valoare stabiJita. Daca este 

activata comanda manuala de mers economic, se realizeaza un calcul iterativ care analizeaza 
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modul in care sc modiJica distantu parcursa pana la descarcarea completa a batcrici. la sc[Klcrca 

vitezei eu () trcapta th. 

Programul lItilizeazu un model al vehiculului care da. pentru valoarea prceizata a dtezei. 

puterea meeanica pe care trebuie sa 0 fumizeze l11otorul ~i un model al motorulul. care pamit 

estimarea valorii curcntului consumat din baterie. AstfeL se obtinc timpul de desearcare al 

bateriei (t,tl. In fune\ie dc acesta. este calculata ~i afi~ata distan\a (d) care mai poute fi pan:lIrsa cu 

viteza (v), viteza memorata In momentulln care este activats. comanda manllaltl. Dupfl un timp. 

automat. estc seazuta viteza de rulan: (\') ell 0 treapta Uv). 5e obtine () nOlla viteza de rulare (l'd . 

Dadi aceasta viteza de rulare estc mai midi decat 0 valoare limiHi impusa (I'lim 1111) atunei. 

vehieulul va rula ell viteza (VI) iar sistemlll va furniza lOata energia din bateri~ catre motorul 

electric. pana c3nd gradul de indircarc a bateriei scade sub 0 valoare stabilita. 

Daca viteza de rulare este mai mare decat valoarea limilt'i impllsil (rllfll mil atune!. sc rcintr[l 

In calcul iterativ care analizeaza l110dul in care se moditica distanta (d!) parcursa palla la 

desi.:arcarea completa a bateriei. Astfel. se obtine un nOli timp de descarcare al bateriei (f!lll. In 
func\ie de accsta, este calculata ~i a1i~ata <.Iista1113 (dj ) care mai poate ti parcursa ell \iteza (VI)' 

Dad'i distanta (d / ) care mai poate ii parcursa estc mai mica dedit valoarea distani~i (d) 

estimate la pasul anterior, atunci. vehiculul va rula eu viteza (VI) iar sistel11ul va furniza toata 

energia din bateric catre motorlll eiel:tric. pan[t dnd gradul de incarcare a bate-rici seade sub 0 

valoare stabilita. 

Daca distanta (d/ ) care mai poate ti pare ursa este mai mare Jedt \uloarea distantei (d) 

estimate la pasul anterior. atunci este rduat algoritmul de i.:akul. asa i.:um se obscna in JigliraA. 

Pentrll a u~ura calculul matcmatie. 111 ecuatia d=t"l' . valoarca paramctrului d c:ste inloeuita eu 

vuloarea parametrului dl. valoarca parametrului Id este inloeuita ell valoarea paramctrului 1,1/ ~i 

valoarea paramctrullli t' ('ste inlocuita eLI valoarea paramctrului VI. 

Timpul de dcscarcare al batcriei seade sall ere~te ~i In f1.mC\ie de eomlitiik de tralic. in 

plus. este implementat ~i un sistem performant de fnlnare recuperativa de energie cinetiea 

(KERS). 

Astfel sc observa ca. prin modificarca treptata a vitezei de rulare ~i in funqie de gmdlli de 

incareare a bateriei. se va obline 0 cre~tere a autonomici vehiculclor elect rice. 
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REVENDICARI 


I. Mdoda de control a vitezci Llnui vehicul cu aqionare electrku 1I1iliz<:ld rnlltor Je 

curenl continuu fara perii caracterizata prin aceea di asigura realizarea regimului de I11cr~ 

economic prin utilizarea unci proceduri de oplimizare ce asiguni rcdllcerea vitezei prescrise de 

conducator la viteza care asigunl maximizarea distan\ei parcurse de \chicu! Ctl encrgia 

recuperabila din baterie. optimizarea fiind realizata cu un algoritm de calcul implementat pc un 

microcontroler care se initializeaza imediat ee acesla este alimental ell energie clecuica. la 0 

modificare a valoril semnalului electric primi! de la comanda acceleratici. iar ca urmare a 

semnalului primit controlerul va afi~a 0 prima iniorma\ie rc/critoare la distanta care mai po,tte Ii 

parcursa, in funqie de gradul de incarcarc a bat.:'riei. 

2.. Metoda eot'Orm revendicarii 1 caracterizata prin aceea cii daca nu estc activata 

eomanda manuaUi de mers economic. sistemuI va furniza toata energia din bateri.:' catre motorul 

electric. pan a cand gradul de il1carcare a bateriei searle sub 0 valoare stabilita. 

3. Metoda eoform revendicarii 1 caracterizata prin aceea ca dadt estc aCli\'ata eomunda 

manuala de mers economic. sc realizeaza un calcul iterati\ care analizcaza modul In care sc 

moditie[l distan\a parcursa pana cand gradul de 111carcarc a bateriei scade sub 0 valoare stabilita. 

la scaderea vitezei eu () trcapta L1v. 

4 Metoda co1'orm revendicarii I caracterizata prin accea ca programul utilizcaza un 

model al vehiculului care, penlru 0 valoare precizata a vitezc.:i. dll puterea meeanica pc curl' 

trcbuic sa 0 furnizeze motomi ~i un model al motorului. care permit cstirnarea \alorii clirentului 

consumat din baterie. obtim1ndu-se astfd timpul de desdircare al bateriei (fd). in fUl1qie de 

acesta, fiind caleulata ~i afi~ata distanta (d) care mat poate ti parclirsa ell vitcza (\'). \'it':7,3 

memorata in 1110mentul in care este activata comanda manuala. iar dupa un timp. automat. cstc 

scazuta viteza de rulare (v) Ctl () treapUi. (.dv) obtinandu-sc 0 noua vile1.a de rulare (v/) . 

5. Meloda c010rm revendicarii 4 caracterizata prin aceea cii daca accasla \iteza de 

mlare est;; mai midi. decat 0 valoare limila impusa (\'/1111 fll() atunci, vehiculul va mla ell vireza (I'd 

iar sistcmul V<l furniza 10ata cnergia din burcrie ditre mOlorul electric. pana cand gradul de 

indircare a bateriei scade sub 0 valoare stabilita iar daea viteza de rular.: cste mai mare dec<.1t 

valoarea limita imp usa (I'/im ill,) atunci, se reinlra in caIeul iterath' care anali7t'~aza modul 1n can: 
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St' modifica distanla (d l ) pareursa pana cand gradul de 1l1careare i.l batcriei scade sub 0 \ aloart: 

stabilitiL astle!. obtinandu-se un nou timp de descarcare al baterici (i,I/). In il.lI1c\ic de acesta. estc 

calculata ~j ati~ata distanta (d;) care mai poale Ii pareursa ell \iteza (1'/). 

6. Metoda co form rcn:ndiearii 5 caracterizata prin aceea ca dadt distanta (d!) care mai 

pome Ii parcurs:'l este mai midi. decat valoarea distanwi (d) estimate la pasul i:lnlcrior, atuDei. 

vehiculul va rula cu vitcza (Vi) iar sistemul va furniza loata enl.'rgia din batcrie dHre motorul 

..:ieclric. pana cand gradul de indireare a bateriei scade sub 0 valuarl' slabiliHt. iar dadi distun\<l 

(dJ ) care mai poatc Ii pareursa estc mai mare deeth valoarea distantei (d) estimate la pasul 

anterior. atunei este scazuta viteza de rulare (t'r) ell Inca () treapta (,,::1v). se obtinc 0 nOlla vile/,a de 

rulare iar algoritmul de calcul estc rd,uat. 
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