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Autonome E-Veloladestation 2.0

Mobilitat ist ein grosses Bediirfnis der heutigen Gesellschaft. Verkehr und Transport gehoren
zu den grossten Verbrauchergruppen von Energie in der Schweiz. Die urbane Mobilitat soll so
gliinstig und nachhaltig wie moglich gestaltet werden, unabhangig von der Art oder Typ des

E-Velos oder der Batterie.
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Die Aufgabe

Das Ziel dieses Projektes ist die Ent-
wicklung der nachsten Generation
der autonomen Ladestation im Be-
reich Leistungselektronik und deren
Regelung mit einem universell kabel-
gebundenen Ladesystem.

Die Hardware

Die selbst entwickelte Leiterplat-
te (PCB) enthélt drei Halbbriicken.
Jede dieser Briicken enthdlt LC-
Glieder und Messungen von Strom
und Spannungen fiir eine Funktion
eines synchronen Buck-Converters.
Am PCB kann eine externe Spei-

sung bis 60V verbunden werden.
Ausgangsseitig konnen bis zu drei
Batterien simultan und unabhan-
gig voneinander aufgeladen wer-
den. Diverse Schutzeinrichtungen
auf dem PCB stellen sicher, dass
die Batterien sowie die Ladeschal-
tung nicht leicht beschadigt werden
koénnen. Das Entwicklungswerkzeug
LAUNCHPADXL-F28379D ist auf
das PCB aufsteckbar. Dies ist die
Kontrolleinheit der Regelung. Uber
serielle Schnittstellen (USB/SPI)
konnen Ladewerte eingestellt, der
Ladevorgang gestartet oder gestoppt
und die Messwerte eingesehen wer-
den.

Spezifikationen

Eingangsspeisung: 12-60VDC
Ladespannung: 2-5 A
Ladestromrippel: <1A
Spannungsrippel: <800 mV
Spannungs- und
. Stromtoleranzen: +0.2V, +0.2A
| Effizienz: 90-96 %
Ausgangsleistung:  bis 750 W
Schutz: Verpolung
Uberspannung
Uberstrom

Schaltbild eines synchronen Buck-
Converter mit Batterie

Die Software

Die Software der Ladeschaltung wur-
de mit Simulink realisiert. Zur Im-
plementierung gehort die Regelung,
die Schnittstellen und Messungen.
Die Regelung erfolgt iiber einen
Kaskaden-PI-Regler fiir Strom und
Spannung. Dabei wird der gemes-
sene Wert der Spannung und des
Stromes mit dem Sollwert bzw.
mit dem maximalen Wert vergli-
chen. Der Transistor der Halbbriicke
wird mit einem PWDM-Signal an-
gesteuert. Der Ladevorgang ver-
lduft nach dem Konstantstrom-
Konstantspannungsverfahren.
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