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1. Uvod

VisSeagentski sustav za simulaciju kontekstualnog usmjeravanja
EV-eva (engl. Electric Vehicle) omogucuje analizu problema
usmjeravanja vozila (engl. Vehicle Routing Problem - VRP).
Simulacija kontekstualnog usmjeravanja elektricnih vozila zasnovana
na agentima omogucuje uvid u stanje sustava 1 agenata kroz vrijeme s
ciljem prepoznavanja nastajanja odredenih obrazaca ponasanja.
EV osim elektricnog automobila kojeg najCeSce posjeduju
individualne privatne osobe, moze biti flota elektriCnih autobusa 1z
sektora javnog prijevoza, i1 flota elektricnih cCistilica 1z sektora

komunalnih usluga (Slika 1.).
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Slika 1: Prikaz problema usmjeravanja EV-eva
unutar konteksta

2. Opis problema
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Glavno istrazivaCko pitanje glasi: kako ostvariti usmjeravanje
elektricnih vozila s ciljem maksimizaciye preferenci korisnika, a
ukljuCujuci kontekst u kojem se vozila nalaze? Istrazivacki cilj je
modeliranje, implementaciyja 1 evaluacija viSeagentskog sustava za
simulaciju transportnih sustava za kontekstualno usmjeravanje
elektri¢nih vozila.
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POSLOVNI DOPRINOS
Podrska u odluc¢ivanju tokom
usmjeravanja, planiranja ruta 1
upravljanja flotom elektri¢nih
vozila temeljeno na promatranim
varijablama.

ISTRAZIVACKI DOPRINOS
StatistiCka analiza kontekstnih
podataka (npr. Vremenski uvjeti,
parking) 1 njihov utjecaj na
performanse EV-eva, te razvoj
algoritma za kontekstno
usmjeravanje elektriénih vozila.

3. Metodologija

Emergent behaviour
(npr. minimiziranje vremena cekanja min/stanica)
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4. Rezultati

Prema definiranoj metodologiji, 1strazivanje je provedeno do Faze 4 u
kojoj se postize implementacija algoritama i viSeagentske platforme
za simulaciju transportnog sustava s elektricnim vozilima. Unutar
simulacije ukljucuje se kontekst u kojem se vozila mogu pronaci, te
se nad takvim simuliranim sustavom primjenjuje oblikovani algoritam
CAVRP za usmjeravanje flote elektriCcnih vozila 1z Faze 3.
Algoritam 1ma tri osnovna pristupa kontekstnom usmjeravanju flote
vozila: centralizirani (Slika 2.), decentralizirani (Slika 3.) 1 hibridni
pristup — kombiniranje centralnog 1 decentraliziranog pristupa.
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Slika 2: Prikaz centraliziranog pristupa CAVRP-a
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Slika 3: Prikaz decentraliziranog pristupa CAVRP-a

Primjena algoritama vrsi se u simulacyjama unutar kojih se ukljucuje 1
kontekst u kojem se EV-ev1 nalaze (Slika 4.).
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Slika 4: Primjer simulacije elektri¢nih Cistilica s kontekstom parkinga.

5. Zakljuéak

Kroz metodologiju 1strazivanja 1 trenutno stanje njezine provedivostl
moze se zakljuCiti da je moguce razviti algoritme za usmjeravanje
clektricnih vozila koj1 maksimiziraju preference vlasnika 1 ukljucuju
kontekst u kojem se vozila nalaze, te implementirati viSeagentsku
platformu za simulaciju 1 usporedbu navedenih algoritama.
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