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(54) Naziv izuma: SUSTAV UPRAVLJANJA DINAMIKOM ELEKTRIČNOG VOZILA KOJI UZIMA U OBZIR 

PRORAČUNANA OGRANIČENJA ZA ŠTIĆENJE INTEGRITETA BATERIJE VOZILA 
 
(57) Sažetak: Predmetni izum opisuje računalno implementirani postupak za upravljanje dinamikom električnog 
vozila koji obuhvaća slijedeće korake: a) određivanje dinamičkog stanja vozila u trenutku t; b) mjerenje fizikalnih 
veličina vozila i baterije; c)određivanje stanja vozila xt i stanja baterijskog paketa xbt putem estimacijskih algoritama; d) 
na temelju estimacije stanja vozila xt, uporabom nelinearnog preslikavanja kreira se novo stanje u prostoru više 
dimenzije zt, , nakon čega se model sustava u proširenom prostoru stanja koristi za predikciju ponašanja vozila u 
prediktivnom regulatoru; e) korištenje ograničenja snage baterije u prediktivnom regulatoru koji upravlja dinamikom 
vozila gdje su ograničenja definirana duž predikcijskog horizonta, pri čemu je optimizacijskom algoritmu (regulatoru) 
prepuštena odluka koji postotak te snage će koristiti u određenom koraku predikcije; f) korištenje prediktivnog 
regulatora za dobivanje optimalne raspodjele momenata na kotačima tako da se zadovolji dinamičko ponašanje 
zadano referentnim signalima i dizajnom algoritma uz poštivanje svih ograničenja koja sustavu nalaže estimator 
ograničenja baterijskog paketa; g) izračunavanje sekvence upravljačkih varijabli; h) korištenje prve od dobivenih 
varijabli u koraku g) za primjenu na pogonske kotače vozila; i) povratak na korak a). 
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