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Для забезпечення зв’язку між різними системами та компонентами 

електромобіля використовується мережа окремих контролерів, які взаємодіють 

через шину даних. Найпоширенішою та найнадійнішою шиною для обміну 

інформацією в транспортних системах є CAN-шина. 

Розвиток цифрових систем контролю відкрив можливість створення 

комплексної системи управління транспортним засобом. Впровадження цент-

ралізованої системи керування дозволяє не лише зменшити складність кабель-

ної мережі, а й розширити функціональні можливості контролю та управління 

[1-3]. 

Якщо кожна система електромобіля працює автономно, існує ризик 

некоректної реакції пристроїв, оскільки вони можуть не враховувати стан 

інших систем. Наприклад, під час зарядки електромобіля, за відсутності 

єдиного каналу зв’язку, може бути дозволено рух транспортного засобу, що 

суперечить вимогам безпеки  [3-5]. 

Метою дослідження є розробка ефективної системи централізованого 

управління, яка інтегрує основні функціональні блоки електромобіля через 

CAN-шину, забезпечуючи надійний обмін інформацією між контролерами. 

Для коректного функціонування електромобіля необхідний або єдиний 

блок управління, або чітка взаємодія між окремими контролерами. Програму-

вання такої інтегрованої системи вимагає високої продуктивності обчислю-

вальних модулів, особливо з урахуванням додаткових робочих систем, таких як 

зарядний пристрій, модуль антиблокування гальм чи активна підвіска. 

Система централізованого управління електромобіля виконує комплекс-

ний контроль, аналіз та обробку даних для забезпечення злагодженої роботи 

всіх систем транспортного засобу [6, 7]. 

Основні функції автоматизованої системи управління включають: 

 забезпечення руху електромобіля відповідно до заданих параметрів 

органами управління; 
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 контроль рівня заряду батареї [8, 9]; 

 автоматичний моніторинг та регулювання роботи всіх систем електро-

мобіля; 

 підтримку необхідної температури в салоні; 

 взаємодію із зовнішніми системами; 

 виведення на екран даних про поточний стан транспортного засобу; 

 надання діагностичної інформації на інші носії даних; 

 централізована система управління включає кілька ключових підсистем; 

 систему тягового приводу; 

 систему тягової батареї; 

 гальмівну систему; 

 систему низьковольтного електрообладнання. 

 систему освітлення; 

 систему клімат-контролю; 

 систему безпеки. 

У всіх високотехнологічних електромобілях використовується CAN-

протокол, який забезпечує ефективний зв’язок між електронними блоками 

керування, виконавчими механізмами та системами безпеки. Обмін даними 

між блоками здійснюється через CAN-шину, при цьому передача та прийом 

інформації керуються спеціальними контролерами. Схема їх підключення до 

CAN-шини наведена на рис. 1. 

 

 
 

Рисунок 1 – Схема з'єднання контролерів у CAN шині 

 

Контролери збирають дані з різних систем електромобіля, обробляють їх 

відповідно до заданого алгоритму та передають сформовану інформацію в 

CAN-шину. 

На відміну від комп'ютерів, які орієнтовані на прийняття рішень та 

управління оператором, контролери призначені для роботи з пристроями, 
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забезпечуючи зчитування сигналів від датчиків і передачу команд виконавчим 

механізмам. 

Програмування контролера відрізняється від традиційного, оскільки він 

працює в режимі безперервного виконання циклів. Кожен цикл включає: 

  зчитування вхідних сигналів, зокрема даних від датчиків (наприклад, 

швидкості); 

  обчислення вихідних сигналів і перевірку логічних умов; 

  формування керуючих сигналів та, за необхідності, управління інди-

каторами інтерфейсу оператора. 

При програмуванні використовуються прапори – булеві змінні, що 

визначають проходження певних гілок алгоритму. 

Контролери отримують інформацію від датчиків електромобіля, серед 

яких: 

 кінцеві вимикачі; 

 датчики струму та напруги; 

 датчики освітлення; 

 пульт водія; 

 педалі керування; 

 датчики кута повороту керма тощо. 

Після оцифровки отримані дані проходять обробку та використовуються 

в загальному алгоритмі функціонування електромобіля. 

 

Висновки 

Передача та обмін інформацією між контролерами здійснюється через 

загальну CAN-шину. Коли контролер виявляє необхідний пакет даних, він 

обробляє інформацію та, за потреби, передає її далі між системами. 

Централізований комплексний контроль відкриває додаткові можливості, 

зокрема розширену бортову діагностику (OBD), яка дозволяє здійснювати 

глибший моніторинг стану всього транспортного засобу. Це сприяє не лише 

зменшенню часу на діагностику та ремонт, а й оптимізації роботи всіх систем, 

підвищенню безпеки та зниженню експлуатаційних витрат [10].  

Завдяки такому підходу можна своєчасно виявляти несправності, запо-

бігати можливим поломкам і підвищувати ефективність роботи електромобіля 

в цілому. 
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