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(57)摘要

本发明新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH

电机控制方法，整车ABS轮速信号上传到底盘

CAN，由底盘CAN上传到网关，再由网关上传到EV‑

CAN，当电机扭矩过零时，读取EV‑CAN轮速信号，

通过计算得到该轮速下电机转速作为电机目标

转速，用该转速修正MCU控制器控制电机转速，使

得减速器啮合齿轮中主动轮与被动轮线速度速

度差减小来降低磕碰噪音，减少车辆抖动和减速

器敲齿声，解决了驱动电机扭矩过零点时NVH问

题。
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1.新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，其特征是，它包括以下步骤：

1)将ABS的轮速信号上传至底盘CAN，所述底盘CAN将转速信号上传至网关，所述网关将

轮速信号上传至EV‑CAN；

2)当电机扭矩过零时，MCU通过EV‑CAN读取时时轮速信号，根据公式：电机目标转速＝

时时轮速×减速器总速比，经计算得到时时轮速下电机目标转速；

3)用所述电机目标转速修正MCU控制器，MCU控制器控制电机转速，当电机转速高于目

标转速，进行扭矩控制降低扭矩，使电机转速下降，或当电机转速低于目标转速，进行扭矩

控制增大扭矩，使电机转速增高。
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新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及新能源汽车NVH优化技术领域，具体涉及新能源汽车驱动电机扭矩过

零时NVH电机控制方法。

背景技术

[0002] 在新能源汽车中，驱动电机取代内燃机，致使传统燃油汽车中的“掩蔽效应”消失，

但电驱动系统噪声成为主要噪声源，在某些方面，新能源汽车驱动电机噪声问题相比于传

统传统燃油汽车内燃机更为突出。NVH是噪声、振动与声振粗糙度的英文缩写，NVH是衡量汽

车制造质量的一个综合性问题，它给汽车用户的感受最直接，国际汽车业各大整车制造企

业和零部件企业，对车辆NVH问题是最关注的问题之一。

[0003] 在整车TIP‑IN与TIP‑OUT切换过程中，驱动电机扭矩过零点时，车辆有抖动，并伴

随有敲齿声，主要原因是减速器啮合齿轮间存在间隙，在减速器齿轮啮合处，减速器啮合齿

轮分度圆有一定的线速度差，其导致齿轮磕碰，因减速器齿轮制造及装配原因，齿轮间隙客

观存在，且调整难度大，周期长，费用高，效果不好，以往方案采用减小电机扭矩速率变化，

确实有一定效果，但效果不明显。

发明内容

[0004] 本发明针对现有技术中存在的问题，构思了一种新能源汽车驱动电机扭矩过零时

NVH电机控制方法，当电机扭矩过零时，读取EV‑CAN轮速信号，通过计算后，得到电机目标转

速，用电机目标转速修正MCU控制器控制电机转速，修正的转速作为目标转速与电机转速进

行对比后进行速度闭环控制，可以减少车辆抖动和减速器敲齿声。

[0005] 实现本发明采用的技术方案是：新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方

法，其特征是，它包括以下步骤：

[0006] 1)将ABS的轮速信号上传至底盘CAN，所述底盘CAN将转速信号上传至网关，所述网

关将轮速信号上传至EV‑CAN；

[0007] 2)当电机扭矩过零时，MCU通过EV‑CAN读取时时轮速信号，根据公式：电机目标转

速＝时时轮速×减速器总速比，经计算得到时时轮速下电机目标转速；

[0008] 3)用所述电机目标转速修正MCU控制器，MCU控制器控制电机转速，当电机转速高

于目标转速，进行扭矩控制降低扭矩，使电机转速下降，或当电机转速低于目标转速，进行

扭矩控制增大扭矩，使电机转速增高。

[0009] 本发明新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法的有益效果体现在：

[0010] 1、一种新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，在TIP‑IN与TIP‑OUT切

换过程中，通过ABS轮速信号，将轮速信号通过底盘CAN、网关以及EV‑CAN上，电机扭矩过零

时MCU采集轮速信号，MCU通过计算后，得到该轮速下电机转速作为电机目标转速，用该转速

修正MCU控制器控制电机转速，以使得减速器啮合齿轮中主动轮与被动轮线速度速度差减

小，来减少磕碰，有效减少车辆抖动和减速器敲齿声；
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[0011] 2、一种新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，通过优化电机控制策

略，无硬件变化，无成本增加，且周期短，解决了驱动电机扭矩过零点时NVH问题。

附图说明

[0012] 图1是轮速信号的上传路径及修正电机转速的控制流程图；

[0013] 图2是未采用新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，电机转速波动情

况示意图；

[0014] 图3是采用新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，电机转速波动情况

示意图；

具体实施方式

[0015] 以下结合附图1—3和具体实施例对本发明作进一步详细说明，此处所描述的具体

实施例仅用以解释本发明，并不用于限定本发明。

[0016] 如附图1所示，整车TIP‑IN与TIP‑OUT切换过程中，新能源汽车驱动电机扭矩过零

时NVH电机控制方法，整车ABS轮速信号上传到底盘CAN上，车速仪表用，底盘CAN上传到网

关，再由网关上传到EV‑CAN上，当电机扭矩过零时，读取EV‑CAN轮速信号，并通过计算后得

到该轮速下电机转速作为电机目标转速，计算公式为电机目标转速＝时时轮速×减速器总

速比，减速器总速比＝主减速比×齿轮速比，用电机目标转速修正MCU控制器控制电机转

速，修正的转速作为目标转速与电机转速进行对比后进行速度闭环控制，当电机转速高于

目标转速，进行扭矩控制降低扭矩，使电机转速下降，当电机转速低于目标转速，进行扭矩

控制增大扭矩，使电机转速增高，这样目标转速和电机转速速度差将大大减小，在减速器齿

轮啮合处，减速器啮合齿轮分度圆线速度差小，齿轮在接触过程中，噪音和震动都大大降

低，以达到预期。

[0017] 如附图2所示，未使用新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法，电机扭

矩过零时电机转速波动情况示意图，左纵坐标为扭矩，右纵坐标为转速，当电机扭矩过零

时，从附图2中可以看出电机转速波动120rpm，转速波动大，齿轮磕碰时冲量比较大，产生的

减速器敲齿声和振动也比较大。

[0018] 如附图3所示，使用新能源汽车驱动电机扭矩过零时NVH电机控制方法时电机扭矩

过零时电机转速波动情况示意图，左纵坐标为扭矩，右纵坐标为转速，从附图3中可以看出，

在扭矩过零时，电机转速波动40rpm，转速波动较小，齿轮磕碰时冲量比较小，产生的减速器

敲齿声和振动也比较小。

[0019] 以上所述仅是本发明的优选方式，应当指出的是，对于本技术领域的普通技术人

员来说，在不脱离本发明原理的前提下，还可以做出若干改进和润饰，这些改进和润饰也应

该视为本发明的保护范围。
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图1

图2
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图3
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