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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Czy dostepna flota BSP gwarantuje realizacje wszystkich zamowien
przy danych warunkach pogodowych w danym oknie czasowym?



Motywacja — przyktad wprowadzajacy
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Motywacja - literatura

- Rozwazane zagadnienie nalezy do klasy problemow
marszrutyzacji pojazdow (ang.MVRP)

 Luki w istniejgcej literaturze
* nieliniowa charakterystyka zuzycia energii zalezna od warunkow
pogodowych
* nieuwzglednianie fizycznych parametrow BSP w aspekcie zuzycia
energii
 poszukiwanie marszrut z uwzglednieniem warunkow pogodowych
— odpornosc misji lotow BSP



Motywacja — odpornosc misji lotu
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Motywacja — odpornosc misji lotu
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Motywacja — odpornosc misji lotu
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Motywacja — odpornosc misji lotu

Y (6) — funkcja odpornosci
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Y (6) — funkcja odpornosci

Motywacja — odpornosc misji lotu
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Sformutowanie problemu

/ Sie¢ transportowa

G = (N,E)

Prognozowa nﬁ
warunki pogodowe
Z(6)

30
0

/ Plan misji lotu

S

Odpornos¢ mis;ji @
Yysc(8) = Z(0)

Czy istnieje misja lotow BSP gwarantujgca realizacje wszystkich zamowien
w zadanych warunkach pogodowych?
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Cel badan

Cel: Opracowanie metody planowania misji lotow BSP odpornych

na zmienne warunki pogodowe.
Zatozenia:
Plan misji lotu jest bezkolizyjny
Zuzycie energii opisane jest funkcjg nieliniowg
Flota BSP jest jednorodna
Rozpatrywany jest jeden rodzaj towaru
Mozliwos¢ powrotu do bazy w celu wymiany/natadowania baterii
Dostarczenie towaréw do klienta moze byc¢ realizowane przez catg flote BSP
Klient moze byc¢ obstugiwany tylko przez 1 BSP w danym momencie czasu

Teza: Wykorzystanie technik obliczeniowych bazujgcych na paradygmacie
programowania deklaratywnego pozwala na synteze planow misji lotdw BSP
odpornych na zmienne warunki pogodowe w trybie online.



Model

Zmienne decyzyjne

Misja lotu
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: przelot Uy, z N; do N;

: moment czasu przybycia U, do N;
: marszruta Uy,

: zbior marszrut

: zbiér harmonogramoéw

Dostarczanie towarow

k
C;

fi
C

: waga towaru dostarczona przez U, do N;

: waga fadunku transportowanego miedzy N; a N; przez Uy

: zbior dostaw

Zuzycie energii

bat® :laczna wartos¢ energii zuzytej przez U,
Pl-’fj : zuzycie energii na jednostke czasu podczas przelotu z N; do N; przez Uy,
Parametry
G : graf reprezentujacy sie¢ transportowg
N : zbidr weztdw
E : zbior krawedzi grafu
d;;  :odlegtos¢ miedzy N;, a N;

D : gestos¢ powietrza
g : przycigganie ziemskie

: funkcja okreslajgca maksymalng predkos¢ wiatru ws dla danego kierunku

F() wiania wiatru @

Y(8) : funkcja odpornosci misji lotu

Z(8) : funkcja prognozowanych warunkéw pogodowych

b : szerokos$¢ U,
CAP  : pojemnosc¢ baterii Uy,
ep : masa wiasna U,

block : unikanie kolizji

Ograniczenia
Taaxfi=1 k=1.K
K ck=2z; i=1..n
Y*(0) = F(6); VO € [0°360°)
H 2
((ep + ££) x 9)

D x b X va; ;(6,vw)

o R
Pl (6,vw) = ECD XAXD X (vai'f(e’ vw)) *

2 2
va; ;(0,vw) = \/(vgi’j X cosd;; — vw X cos0)” + (vg; j X sind; j — vw X sinb)

Pytanie

(=?,Y =2,C =?) = (Y(8) = Z(6))
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Maksymalny rozmiar problemu dla jednej instancji problemu:
e 3drony
e 11 weztow

Ograniczenia skalowalnosci:
* Rozmiar sieci transportowej

* Ograniczenie opisujgce nieliniowe zuzycie energii
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Metoda — dekompozycja problemu
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[F*(8.t) = F*(@)v*G(t) = 6]
v [Z*t) = Z]?

According to the rule 1, the fleet U continues ®U « U
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Metoda — relaksacja ograniczen
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Metoda — relaksacja ograniczen
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Metoda — relaksacja ograniczen
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Metoda — relaksacja ograniczen
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Metoda - przyktad
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Metoda - przyktad

10000

8000

6000 -

4000 -

2000

'N21‘

'Nu

‘Nxsa

'Nzo

’Nu

.N10

oN,,
'Nss

.Nn N:“
oN6

1000 2000 3000

oN

'Nn@ ong'Nzﬁ
ol P W
osz. .d?’.st

‘Ns
\oN:‘2 A

40

4000

N_.[5
..Nlai

i

5000

2 Nm‘@

0N7

oN,
38 .Ng

on

6000

N,

Il

7000

T

'N37
'N23

oNd

’N:n
°N29 |

oN3

‘Na

1

8000 9000 10000
[m]

Parametry techniczne BSP Warto$¢ | Jednostka

Udzwig BSP Q 25 kg
Pojemno$¢ baterii CAP 7500 kJ
1y m
Predkosc BSP va 20 5

Aerodynamiczny wspotczynnik
0.54 -

oporu Cp,

Powierzchnia czotowa BSP A 1.2 m?
Szeroko$¢ BSP b 8.7 m

28




Metoda - przyktad
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Metoda - przyktad
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Metoda - przyktad
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etoda - przyktad
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Rezultaty i wnioski

Rezultaty i wnioski Przyszie prace
* Propozycja autorskiej miary odpornosci « Zredagowanie rozprawy

misji lotow BSP  Eksperymenty umozliwiajgce porownanie
« Opracowany model moze byc¢ metody z innymi Srodowiskami

zaimplementowany w srodowiskach

Dopracowanie twierdzenia

programowania deklaratywnego (np. IBM
ILOG CPLEX)

« Maksymalny rozmiar sieci: 5 drondw i 110 Opracowanie metody reaktywnego
weztow. Wwyznaczania misji lotow BSP

Wykorzystanie hybrydowych metod
minimalizacji liczby zmiennych
decyzyjnych i ograniczen
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