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摘!要!为提高锂电池组电量均衡效率!提出一套高效主动均衡新算法!以均衡时间最短为目标!采用
占空比动态调整均衡电流大小!使得在每个均衡周期内的均衡电流都是最优解!高效实现电池组电量
的均衡控制"

关键词!电池组#主动均衡#模型预测#控制算法
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!!电池单体的不一致性会导致单体的容量'内阻'

电压'电解液密度不一样)**

%也导致电池组充电充不
满'放电放不尽%电池组整体容量大大下降)&*

! 在电
池正常使用过程中%由于使用环境'自放电等因素的
影响%不一致性会进一步扩大))*

%使电池处于欠均衡
状态! 因此%对电池组中各单体电池的电量进行均衡
是保障电池组正常运行的重要任务)"

(

-*

!

!"主动智能均衡方案
!#!"均衡方案分析

均衡方式分为主动均衡和被动均衡两种)4*

! 被
动均衡通过电阻消耗掉电池单体多余的能量%实现单
体电压的一致性%在只有一个电池单体电量偏多的情
况下%效果较好&但在只有一个电池单体电量较少的
情况下%会导致其余电池单体全部放电%进一步扩大

电量的不一致性)-*

! 相比之下%主动均衡方式通过能
量转移而非能量消耗实现电池能量均衡%主动将多余
的电量重新分配)3*

%是一种效率较高的均衡方式),*

&

但现有技术还难以快速精准地进行能量转移%存在过
均衡的现象! 为此%本文设计了一种基于模型预测的
主动智能均衡方案%可实现能量转移次数最少%均衡
效率最高!

!#$"主动智能均衡电路
本文主动均衡原理如图*所示! 以单体*需要

放电为例%闭合开关g*b%单体*开始向VGYVG线圈
充电%当充电电流达到最大值时%电感中存储的磁场
能量达到最大&此时断开g*b%闭合g*d%电感中的能
量转移到电池组侧线圈中%通过开关g*d对电池模
组"单体* X*&$充电%当充电电流降为' 时%断开
g*d%闭合g*b%单体*再次给VGYVG充电%重复以

,



上过程%直到单体*的能量恢复到平均水平!

图*!主动均衡原理示意图

!#%"主动均衡电流模型预测控制
本文采用模型预测控制"9bG$算法控制均衡电

流%不寻求均衡系统的全局最优控制变量)+*

%而是在
一个有限预测时域内%同时利用系统当前输出和目标
的偏差值'系统过去输出和目标的偏差值及系统未来
输出和目标的偏差信息)*'*

%算出一个满足约束条件
且成本最低的控制变量)***

!

将被控对象用状态空间方程表示%该状态空间模
型以每节单体电池的d\G为状态变量&"'$&空间模
型以&"'$与所有电池d\G的平均值的差值作为的目
标函数("'$&将控制对象模型化%可得到状态空间方
程"4$! 如图*所示%假设双向VGYVG均衡系统中
的电池组有)串电池串联%有*组均衡通道%电池*

X)的容量可通过对角矩阵"

&

表示%电池的d\G定
义为&"+$%则流过每一串电池的电量为
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电池的d\G

j

'代表电池能量为'%d\G

j

*代表
电池满电! 若电池之间的d\G相差较大%则需要进
行能量转移%电荷在*个通道之间进行传递! 如果
用一个对角矩阵"

.

来表示通道*到通道*的最大
均衡电流%用."+$表示归一化之后的各个通道均衡

电流%则实际的均衡电流可以表示为
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电压最高的电池放出的电量被转移到了整个电
池组%如果转移的总电量是*%则电池组内每个电池
"包括放电的电池$都得到*Y)的电量%所以放电的
电池转移的电量是*Y)

(

*%其他电池是*Y)! 同理%电
压最低的电池得到的电量来自整个电池组%如果转移
的总电量是*%则电池组内每个电池"包括充电的电
池$都失去*Y)的电量%所以充电的电池转移的电量
是*

(

*Y)%其他电池是(

*Y)! 均衡电量在电池单体之
间进行传递%)串电池和*组通道之间的联系可以通
过矩阵!
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则在单位时间
!

+内转移的电量可以用1

j
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+来表示%."+$n'表示充电%."+$o'表示放电!

均衡的目标是在最短的时间内实现每个电池的d\G

与所有电池d\G的平均值的差值最小%即("+$接近
目标值'!
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选择电池容量&"+$作为状态变量%控制电流
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."+$作为输入控制变量%("+$作为系统输出%则均衡
过程的状态控制方程可以表示为
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系统约束为."+$
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*.%即每个
通道均衡电流有限制!

基于状态空间方程式"4$%模型预测控制的输出
是每个电池单体的均衡电流大小%均衡电流的实现是
通过双向VGYVG变压器的开断控制的%如图*所示%

每个单体都有一个VGYVG变压器&模型预测控制的
输入是各单体的d\G'电压'电流'上一控制时刻的均
衡电流&通过模型预测后续7个周期的输出%在预测
周期内预测输出

+

(和设定目标值8在时域ZE内误差
最小%通过该优化问题%求解出最优制序列)."'$ .

"'

]

*$2."'

]

9$*&如图&所示%&

'

表示系统在'时刻
的状态%.表示系统的输入%(为系统的输出%ZE为预
测时域%Z7为控制时域!

图&!主动智能均衡9bG原理图

线性规划是在约束条件下%通过数学计算找到使
成本函数最小的决策方法)*&*

! 线性规划问题可表示
为)*)*
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用矩阵形式表示(
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用9<8=<A求解线性规划问题的步骤为(通过
遍历尝试的方法%找到一个可行解%然后判断是否为
最优解%如不是则继续迭代%直到找到一个最优解%或
者判定为无解)*"*

!

9<8=<A线性规划的标准方程)*-*为
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对应的9<8=<A线性规划函数21@EI$F"$如下(
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式"**$X"*)$中%>为目标函数系数%&为控制变
量%4和<为不等式约束系数%4

D6

'<

D6

为等式约束系
数%.<'?<为控制变量&的上下限值%>@;?为目标函数:

在约束条件下的最小值%#为目标函数:在约束条件
下取最小值时控制变量&的值!

在对均衡过程进行9bG控制时%成本函数可以
表示为
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为了把这个问题转换成标准的线性规划问题%令
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则将上面的问题转换成(
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即可利用9<8=<A的21@EI$"$函数优化求解!

$"均衡效果验证
搭建电池组均衡实验台%通过对比采集到的均衡
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电流和d\G来评估基于9bG的均衡控制效果! 将
9bG控制算法和通过d函数编写的线性规划求解函
数%通过9<8=<A自动代码生成工具生成G代
码)*4*

! 如图) 所示%由&" 串钛酸锂电池组成电池
组%每个从控制器控制*&串电池%主从控制器之间通
过菊花链进行通信%使用多通道霍尔式电流传感器测
量均衡电流的大小%bG*用来调试A9d主控制板%控
制从控制器*和&实现电池均衡功能%bG&用来记录
采集到的电流值!

图)!主动均衡实验台架

初始条件中d\G最大值和d\G最小值相差
-& %̀对应电池的电压差约为':- K! 通过#>数据采
集系统采集到的均衡电流如图"所示!

图"!9bG控制和普通控制的均衡电流对比

从图"中可知%基于普通控制规则的均衡方式%未对

整个均衡的过程进行解耦%导致均衡电流的方向会经
常改变%对电池的寿命产生了不利影响%也增大了均
衡所消耗的时间&在整个均衡过程中%除了单体*的
均衡电流没有改变方向%其他-路电流都频繁地改变
方向! 基于9bG控制规则的均衡方式%对电池组的
均衡过程进行整体分析%考虑均衡电池之间的相互影
响%实现了均衡过程的解耦%所有电池的均衡电流都
没有改变方向&每一路均衡电流在一个控制周期内通
过占空比来控制均衡的时间%当需要以最大的均衡能
力工作时%占空比被调整为*"单体4$! 经过对比发
现%同样的初始条件下%普通控制的均衡时间为* ')'

O&9bG控制的均衡时间为3*' O%均衡时间减少了
)* !̀

%"结束语
本文设计了基于模型预测的主动均衡控制方案%

采用9bG算法控制电池组均衡%利用线性规划求解
最小均衡时间%实现串联均衡的最优控制! 实验显示
9bG算法能避免不必要的能量转移%均衡时间减少
了)* %̀验证了本文所提均衡策略的合理性!
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图"!目标扭矩图

%"结束语
本文在不增加传感器和执行机构的前提下%判断

坡道起步辅助介入的时机%通过双闭环b>控制器控
制电机输出驱动扭矩%使车辆在坡道上迅速达到平衡
状态%在可接受的溜坡距离内实现了坡道起步辅助功
能!
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