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Mobilni nabijeci stanice pro elektromobily

Oblast techniky
Technické feSeni se tyka mobilni nabijeci stanice pro nabijeni elektromobilil, ve které je na

pojizdné platformé pohanéné trakénim motorem usporadan vodikovy palivovy clanek, zasobnik
vodiku, nabijecka a ridici jednotka.

Dosavadni stav techniky

Elektromobily se nejcastéji dobijeji u specialnich stabilnich nabijecich stanic nebo
z elektroinstalace jiného objektu napojeného na elektrickou ptipojku.

Z patentového dokumentu DE102017220017 je znama mobilni nabijeci stanice s velkokapacitni
bateriovou jednotkou, ktera je umisténa na pojizdné platformeé. Tato mobilni nabijeci stanice ma
prostiedky pro pfijeti pozadavku na nabijeni vozidla, prosttedky pro automatickou navigaci
k vozidlu, které ma byt nabijeno, a robotické rameno pro automatické pripojeni k nabijenému
vozidlu.

Z patentového dokumentu US2020376975 je znam systém s vodikovymi palivovymi c¢lanky

a zasobou vodiku na mobilni platformé. Tento systém ma vice nabijecich ptipojek pro nabijeni vice
elektrickych vozidel typu plug-in hybrid zaroven.

Podstata technického FeSeni

Technické feSeni je zaloZeno na mysSlence, vytvorfit mobilni nabijeci stanici s vodikovym
palivovym ¢lankem, ktera mtze byt na dalku operatorem ptistavena k elektromobilu, pro ktery je
pozadovano nabiti, a automaticky k nému ptfipojena nabijeci koncovkou.

Mobilni nabijeci stanice pro nabijeni elektromobill ma na pojizdné platformé o sobé znamym
zpisobem usporadany vodikovy palivovy ¢lanek jako zdroj elektrické energie pro nabijecku pro
dobijeni elektromobilli, zasobnik vodiku, a fidici jednotku, ktera je prostfednictvim ptislusné
sbérnice uzpiisobena k interni komunikaci mezi jednotlivymi prvky mobilni nabijeci stanice.
Pojizdna platforma je pohanéna trakénim motorem.

Podle technického fteSeni je pojizdna platforma opatfena elektrohydraulickym fizenim pro
umoznéni dalkového ovladani jejiho pohybu. Na pojizdné platformé je dale usporadano robotické
rameno pro automatické pfipojeni nabijeciho konektoru do zasuvky elektromobilu. Pro pfijimani
signalu dalkového fizeni pojizdné platformy a pro odesilani obrazové informace je na pojizdné
platformé dale uspotadan modul ptijimace-vysilace a alespon jedna kamera pro kontrolu okoli
pojizdné platformy, s nimiz je pres ptislusnou sbérnici spojena ovladaci jednotka pro ovladani
elektrohdraulického Fizeni a trakéniho motoru pojizdné platformy. Ridici jednotka mobilni nabijeci
stanice je pres prislusnou sbérnici spojena, vedle o sobé znamého propojeni slouziciho pro fizeni
provozu palivového ¢lanku a fizeni dobijeni, navic s uvedenou ovladaci jednotkou a s uvedenym
robotickym ramenem. Ridici jednotka je uzptisobena pro dalkové fizeni pohybu pojizdné platformy
prostiednictvim ovladaci jednotky podle signalu pfijimaného modulem pfijimace-vysilace a pro
fizeni pfipojovani robotického ramena s nabijecim konektorem k elektromobilu.

//////

protokolem CAN (Controller Area Network).
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Jako vodikovy palivovy ¢lanek mobilni nabijeci stanice podle technického feSeni je s vyhodou
pouzit palivovy ¢lanek s protonvyménnou membranou o vykonu alespon 50 kW, opatieny vodnim
chladicem, ktery miize byt pripojen k vnéj§imu okruhu pro vyuziti odpadniho tepla.

Vysokonapét'ova baterie mobilni nabijeci stanice podle technického feSeni ma s vyhodou kapacitu
alespont 100 kWh pfi napéti alespon 350 V.

Vystupni kabel z nabijecky je s vyhodou nesen Sestiosym robotickym ramenem s kamerovym
navadénim. Robotické rameno je s vyhodou vybaveno tenzometry pro detekci pripadné kolize
s ptekazkou a je pro zvétSeni dosahu namontovano na dalsi, teleskopické, ose.

Mobilni nabijeci stanice s vyhodou zahrnuje detektor plynu a ohné pro hlaseni ptipadného tiniku
plynu a/nebo poZaru, a ochranné prvky pro ptipad ztraty fidicich signald. Pro umoznéni ovladani
z mista jejiho aktualniho stanovi$té ma mobilni nabijeci stanice lokalni ovladaci terminal
s displejem a ovladacimi prvky.

Objasnéni vykresu

Technické feSeni bude blize objasnéno pomoci schematického vykresu, kde na obr. 1 je
schematicky znazornéno vzajemné komunikaéni propojeni jednotlivych prvki mobilni nabijeci
stanice podle predloZeného technického feseni.

Priklad uskute¢néni technického FeSeni

Mobilni nabijeci stanice podle prikladného provedeni predloZeného technického feSeni ma
palivovy ¢lanek 1 s protonvyménnou membranou, ktery je umistén na dalkové tizené kolové
odpruzené pojizdné platformé 20. Pohon této pojizdné platformy 20 je realizovan elektrickym
trakénim motorem 26, jeji fizeni 25 je elektrohydraulické, brzdy hydraulické. Trakéni motor 26 je
napajen ptes ovladaci jednotku 13 ze 48V trakcni baterie 22. Vykon trakéniho motoru 26
a postaveni kol pojizdné platformy 20 ovlada elektrohydraulické fizeni 25. Konstrukce ramu
podvozku pojizdné platformy 20 je uzpiisobena pro neseni vSech komponent systému. Ve stredni
¢asti pojizdné platformy 20 je nainstalovan vyménitelny zasobnik 3 vodiku s kompozitnimi
tlakovymi lahvemi a redukéni stanici pro plynny vodik. Celkové mnozstvi vodiku v naplnéném
zasobniku 3 vodiku je v tomto ptikladném provedeni asi 15 kg pri provoznim tlaku 50 MPa. Tento
zasobnik 3 vodiku je zdrojem paliva pro palivovy ¢lanek 1. Po vycerpani zasoby vodiku je toto
indikovano obsluze, ktera miiZze jednoduse vymeénit zasobnik 3 vodiku za novy, plny.

Zasobnik 3 vodiku je mozné naplnit jak u dodavatele technickych plyni, tak u béZzné automobilni
plnici stanice na vodik. Vodik ze zasobniku 3 vodiku je po tipravé tlaku dale veden do palivového
¢lanku 1, kde probiha elektrochemicka reakce se vzdusnym kyslikem a vznika elektricka energie
a odpadni teplo. Toto teplo je odvadéno pomoci vodniho okruhu a chladice 5 ven do ovzdusi.
Soucasti zatizeni miiZe byt neznazornény vymeénik, pomoci kterého je mozné vyuzit odpadni teplo
naptiklad pro vytapéni.

Elektricka energie z palivového clanku 1 je pomoci stejnosmérného ménice 4 pro vysoké napéti
350 V privadéna do vysokonapétové baterie 2 s napétim 350 V a pomoci stejnosmérného ménice
24 pro nizké napéti 48 V do trakeni baterie 22 pojizdné platformy 20 s napétim 48 V. Nizka uroven
nabiti vysokonapét'ové baterie 2 nebo trakcni baterie 22 je impulsem pro start palivového ¢lanku
1. Tok energii je fizen algoritmem v fidici jednotce 10 s komunikacéni sbérnici 31 typu CAN
slouzici k interni komunikaci mezi jednotlivymi souc¢astmi mobilni nabijeci stanice. Komunikace
fidici jednotky 10 ptes komunikaéni sbérnici 31 s ostatnimi souc¢astmi mobilni nabijeci stanice je
naznacena preruSovanymi ¢arami na obr. 1. Vysokonapétova baterie 2 je vyuzivana jako zdroj
energie pro nabijeCku 7 a dale jako prvek, ktery vyrovnava energetické Spicky v systému béhem
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dobijeni elektromobilt 30, zejména kompenzuje nizkou pomalou reakei palivového ¢lanku 1 na
energeticky pozadavek. Vystupni kabel z nabijecky 7 je nesen Sestiosym robotickym ramenem 6
s kamerovym navadénim. Robotické rameno 6 je namontovano na sedmé teleskopické ose pro
zvétSeni jeho dosahu. Mobilni nabijeci stanice ma dale detektor 12 plynu aohné a dalsi
bezpecnostni prvky pro pfipad uniku plynu, pozaru, elektrickych zkratl a ztraty tidicich signalu.
Robotické rameno 6 je vybaveno tenzometry pro detekei ptipadné kolize s nahodnou prekazkou.

Na obr. 1 je znazornéno pouze vzijemné komunikacni propojeni jednotlivych soucasti mobilni
nabijeci stanice pomoci sbérnice 31 a elektrické silové propojeni trakcni baterie 22 s trakénim
motorem 26. Vzajemné polohové usporadani jednotlivych soucasti na pojizdné platformeé 20
pfitom milize byt konstruktérem libovolné zvoleno s ohledem na funkci, velikost a hmotnost
jednotlivych soucasti a s ohledem na nezbytna vedeni pro realizaci komunikaéniho propaojeni.

Dalkové ftizeni pojizdné platformy 20 se provadi ze vzdaleného pracovisté operatora
prostfednictvim modulu 21 ptijimace-vysilace, ktery komunikuje s fidici jednotkou 10. Modul 21
ptijimace-vysilace prijima signaly ze vzdaleného pracovisté operatora a naopak odesila obrazové
a digitalni informace o stavu, poloze a okoli mobilni nabijeci stanice. Pgjizdna platforma 20
mobilni nabijeci stanice podle popsaného prikladu provedeni ma karosérii, ktera je osazena
sestavou kamer 23 slouzicich pro orientaci vzdaleného operatora v okolnim prosttedi béhem fizeni
mobilni nabijeci stanice. Dalkové tizeni mlize byt realizovano z neznazornéného pracovisté
operatora vybaveného volantem a monitory. Toto fidici stanovisté mtze byt libovolné vzdaleno od
mista ptsobeni samotné mobilni nabijeci stanice. VSechny tidici a obrazové signaly a informace
jsou ptitom predavany prostiednictvim zalohované komunikace. ProtoZe samotné nabijeni probiha
zcela automatizovang, mize po dobu nabijeni operator ovladat jiné zatizeni.

Mobilni nabijeci stanice podle popsaného ptikladu mize byt ovladana také na misté
prostiednictvim lokalniho ovladaciho terminalu 11 s displejem a ovladacimi prvky.

Pfi provadéni nabijeni elektromobilu 30 pomoci mobilni nabijeci stanice podle pfedlozeného
technického feseni se nejprve identifikuje elektromobil 30, ktery ma byt nabijen. Elektromobil 30
uréeny k nabijeni mtZe byt identifikovan automaticky na zakladé informaci z jednotlivych
elektromobilll 30 na prislusném parkovisti o jejich Girovni nabiti, pfipadné objednavkou uzivatele
naptiklad z mobilni aplikace CarEn. Operator poté dalkové navede a zaparkuje pojizdnou
platformu 20 pobliZ elektromobilu urceného k nabijeni, ruéné dalkovée navede robotické rameno 6
do polohy pobliz dvitek nabijeci zasuvky elektromobilu 30 a spusti automaticky proces navadéni
nabijeciho konektoru do zasuvky. Pomoci 3D kamerového senzoru robotické rameno 6 nalezne
zasuvku a pfipoji do ni nabijeci kabel. Prosttednictvim datové komunikace probéhne ptedani
informaci mezi nabijeckou 7 a nabijenym elektromobilem 30 a nabijeci proces zacina. Nabijeni
probiha z vysokonapét'ové baterie 2, jejiZ napéti je nabijeckou 7 vhodné upraveno pro nabijeny
elektromobil 30. Tato vysokonapétova baterie 2 je podle potieby dobijena automaticky,
nastartovanim palivového ¢lanku 1 dle potieby. Béhem nabijeni je sledovana tiroven nabiti baterie
nabijeného elektromobilu 30. Po dosazeni pozadované tirovné nabiti je nabijeci proces ukoncen,
robotické rameno 6 vyjme nabijeci konektor z vozidla a zaparkuje se do vychozi pozice na pojizdné
platformé 20. Operator miZe nasledné pfemistit pojizdnou platformu 20 k dal§imu mistu uZziti.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Mobilni nabijeci stanice pro nabijeni elektromobilli, ve které je na pojizdné platformé (20)
pohanéné trakénim motorem (26) uspotadan vodikovy palivovy clanek (1), zasobnik (3) vodiku,
meéni¢ (4) pro vysoké napéti, vysokonapétova baterie (2), nabijecka (7) a fidici jednotka (10),
vyznacujici se tim, Ze pojizdna platforma (20) je opatfena elektrohydraulickym fizenim (25),
pfic¢emz na pojizdné platformé (20) je dale usporadan modul (21) pfijimace-vysilace pro dalkové
fizeni pojizdné platformy (20), alespon jedna kamera (23) pro kontrolu okoli pojizdné platformy
(20), a ovladaci jednotka (13) pro ftizeni pohybu pojizdné platformy (20) prostiednictvim
elektrohydraulického fizeni (25) a trakéniho motoru (26) pojizdné platformy (20), pri¢emz ovladaci
jednotka (13) je s fidici jednotkou (10), s modulem (21) pfijimace-vysilace a s kamerou (23) spojena
ptes sbérnici (31), a pti¢emz na pojizdné platformé (20) je dale usporadano robotické rameno (6)
pro automatické pripojeni vystupniho kabelu nabijecky (7) do zasuvky elektromobilu (30), pficemz
robotické rameno (6) je s fidici jednotkou (10) spojeno ptes sbérnici (31).

2. Mobilni nabijeci stanice podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze fidici jednotka (10) je
mikroprocesorova fidici jednotka s komunika¢nimi sbérnicemi (31) typu CAN.

3. Mobilni nabijeci stanice podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, vodikovy palivovy ¢lanek
(1) je palivovy ¢lanek s protonvyménnou membranou o vykonu alespon 50 kW, opatfeny vodnim
chladicem (5).

4. Mobilni nabijeci stanice podle naroku 1 nebo 2 nebo 3, vyznacujici se tim, Ze zasobnik (3)
vodiku ma jednu nebo vice tlakovych lahvi s vodikem a je uspofadan na pojizdné platformé (20)
vymeénitelné.

5. Mobilni nabijeci stanice podle které¢hokoliv z predchazejicich narok 1 az 4, vyznacujici se tim,
Ze nabijecka (7) je uzpiisobena pro Upravu napéti pro nabijeny elektromobil.

6. Mobilni nabijeci stanice podle kteréhokoliv z predchazejicich narokt 1 az 5, vyznacujici se tim,
ze robotické rameno (6) je Sestiosé s kamerovym navadénim, je vybaveno tenzometry pro detekci
ptipadné kolize s ptekazkou, a je namontovano na teleskopické ose pro zvétSeni dosahu.

7.  Mobilni nabijeci stanice podle kteréhokoliv z predchazejicich narokt 3 az 5, vyznacujici se tim,
Ze na pojizdné platforme (20) je dale usporadan vodni chladi¢ (5).

8. Mobilni nabijeci stanice podle kteréhokoliv z ptedchéazejicich naroki 1 az 7, vyznacujici se tim,
Ze je opatiena detektorem (12) plynu a ohné, ktery je s fidici jednotkou (10) spojen pies sbérnici

3.
9. Mobilni nabijeci stanice podle které¢hokoliv z predchazejicich narok 1 az 8, vyznacujici se tim,

Ze je opatfena lokalnim ovladaci terminalem (11) s displejem a ovladacimi prvky, ktery je s fidici
jednotkou (10) spojen pies sbérnici (31).

1 vykres

Seznam vztahovych znacek:

1 palivovy ¢lanek
2 vysokonapét'ova baterie
3 zasobnik vodiku
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meénic¢ pro vysoké napéti
chladi¢
robotické rameno
nabijecka
fidici jednotka
ovladaci terminal
detektor plynu a ohné
ovladaci jednotka
pojizdna platforma
modul pfijimace-vysilace
trak¢ni baterie
kamera
meéni¢ pro nizké napéti
elektrohydraulické fizeni
trakéni motor
elektromobil
sbérnice CAN
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