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Návrh „battery management system“ (BMS) pro elektromobil  

Bc. Aleš Vajsar, Ing. Pavel Jandura 

Abstrakt 

Cílem této práce, je seznámení, s vlastnostmi moderního nabíjení akumulátorů, 
k využití pohonu elektrického vozidla. Především, se zaměřit, na možnosti jejich nabíjení. Dále, 
přesně definovat požadavky, pro nabíjení akumulátoru pomocí BMS (battery management systém). 
Z načerpaných znalostí, navrhnout vlastní systém BMS, pro trakční baterii elektromobilu TUL, 
složenou z 17s/200Ah LiFePO4 článků. Systém zdokumentovat a připravit k výrobě. 

           
  

Úvod 

Tato práce byla vypracovaná pro vývoj elektromobilu na TUL. První část této práce, se bude zabývat 
jednotlivými vlastnostmi lithiových akumulátorů, vhodných pro trakční pohon elektromobilu. 
Z požadavků pro zvolený akumulátor, budou definované parametry, potřebné pro nabíjení pomocí 
BMS. Dále se navrhne, co nejlepší BMS, pro trakční baterii elektromobilu, vyvíjeného na TUL 
složenou z 17s/200Ah LiFePO4 článků, kterým se bude řídit nabíjení standardně dodávané nabíječky. 
Poté budou zdokumentovány všechny kroky a postupy pro realizaci systému. V závěru, se zhodnotí 
celý systém a budou navrženy, další možná zdokonalení. 

 

Experiment a metody 

Nejprve jsou popsány všechny druhy lithiových akumulátorů, popsány jejich vlastnosti a možnosti 
použití pro trakční pohon. Dále byly stanoveny podmínky a parametry pro nabíjení lithiových 
akumulátorů. Následovala specifikace pro akumulátorové články LiFePo4. Pro tyto články byl 
navržen nabíjecí systém složený z prvků: nabíječka POW48V/30A+BMS, řídící jednotka BMS, 
balancery MZ (zapojení M. Zajíce), články akumulátoru LiFePO4/LiFeYPO4. Na Obr. 1. Znázorněno 
blokové schéma systému. 

Pro tuto aplikaci, byla použita průmyslová nabíječka od firmy GWL/Power, typ Charger 
48V/30A for LiFePO4 / LiFeYPO4 + BMS. Tato výkonná nabíječka, pro články LiFePO4, disponuje 
vysokými výstupními hodnotami jmenovitého napětí 48V a maximálním proudem 30A. Pro aplikaci v 
elektromobilu, dodává maximální napětí 64V. Tento typ také disponuje konektorem pro připojení 
BMS. V režimu BMS při výkonu 10% dodává nabíječka proud 2A. 

Řídicí jednotka, slouží, k vyhodnocování a řízení nabíjení článků akumulátoru. Do jednotky 
vstupují signály z balancerů umístěných na článcích. Na každém článku akumulátoru jeden balancer. 
Každý balancer má svoji adresu, na které se hlásí řídící jednotce. Jednotka je postavena na 
mikrokontroleru Atmel AT89S52. Mikrokontroler, je připojen, přes softwarovou implementaci 
sběrnice I2C s hodinami realného času (RTC) a pamětí EEPROM 256kB. V mikrokontroleru, se 
vykonává program, který neustále sleduje digitální signál (nabito/nenabito) osmnácti balancerů MZ 
(balancer dle návrhu M. Zajíce). 

Vlastní balancer, je určen pro zdokonalení nabíjecího cyklu, který zamezuje přebíjení článku a tím 
i zkracování životnosti článků. Sadu článků lze také nabíjet bez balancerů, ale rapidně se sníží jejich 
životnost. Balancery také sníží nebezpečnost nabíjení článků (při přebíjení dochází k přehřívání a tím 
muže dojít ke vznícení článku).  
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Obr.1 Schéma nabíjecího systému 

Výsledky a diskuze 

V poslední části byly navrženy schéma zapojení řídící jednotky a balancery MZ. Z těchto zapojení 
dále navrženy desky plošných spojů. Balancerům bylo odladěno náležité chlazení z důvodu odvodu 
tepla z tranzistorů. Byla vytvořena kompletní dokumentace k zabudování do elektromobilu TUL. 

 
 

Závěr  

Cílem této práce, bylo seznámení s možnostmi nabíjení akumulátorových článků LiFePO4. V dalším 
kroku, z načerpaných poznatků, byl navržen řídící obvod, který úspěšně vyhodnocuje data z 
balancerů (zapojení p. Zajíc). Balancery byli upraveny, pro komunikaci s řídicí jednotkou, aby bylo 
možné detekovat a vyhodnocovat nabíjecí cykly akumulátoru. Byla splněna hlavní funkce, kde se 
zaručí, že nebude docházet k tzv. „rozjetí jednotlivých článků“ (některé články se přebíjejí a tím jsou 
poškozovány, některé by se nikdy plně nenabily). Dlouhou životnost to nezaručuje, ovšem přispívá 
k jejímu prodloužení. Kontrola nad nabíjením určitě není dokonalá, je i v jistém ohledu jednoduchá, 
ale ochrana proti přebití, je plně autonomní bez ohledu na zadaný program v mikrokontroleru. 
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Touto cestou, bych rád poděkoval, svému vedoucímu práce Ing. Pavlu Jandurovi za odborné vedení, 
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