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Motivation

m Gesundheitsgefahrdende Luftqualitat in vielen deutschen Stadten

m Fahrverbote flr Dieselfahrzeuge drohen

m Behordenfahrzeudflotten sollen ebenfalls auf Dieselfahrzeuge

verzichten

m Elektrofahrzeuge konnen bereits in vielen Behordenfahrzeugflotten

Verwendung finden

m Behorden wie die Polizeil bilden eine Vorbildfunktion
m Elektromobilitat bei der Polizel setzt ein starkes Zeichen bel der

Bevolkerung

Ziele

Problemstellung

m Hohe Verfugbarkeit und schnelle Einsatzbereitschaft von
Polizeifahrzeugen ist sehr wichtig

m Einschrankungen in der Ladeleistung (netzbedingt) fuhren zu einer
Unsicherheit in der Fahrzeugverfugbarkeit

m Durch unvorhergesehene Einsatze bel der Polizei lassen sich keine
genauen Ladeplane erstellen

m Bel Implementierung einer Ladesteuerung mussen die
Unsicherheiten mit einkalkuliert werden

Eine vollstandige Elektrifizierung von der Polizeiflotte durch ein Lademanagement, welches die gegebenen Unsicherheiten einschliel3t.
Das Lademanagement soll es ermoglichen mehr reinelektrische Fahrzeuge nutzen zu konnen und auf Plug-in-Hybride zu verzichten.
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Abbildung 1 Statisches Lademanagement

Erstellung von Simulationen

Anwendung des Lademanagements unter
Unsicherheiten
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unter Unsicherheit und Implementierung in das vorhandene Backend elias 2.0

Abbildung 3 Simulationsergebnisse des statischen
Ladealgorithmus Equal mit zwel Prioritatsfahrzeugen (Prio)
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Abbildung 4 Verteilung der Ladung als Ergebnis der Monte-Carlo-Methode

Abbildung 5 Dynamisches Lademanagement mit den
Nutzerspezifikationen Okonomisch, Okologisch und Nutzerfreundlich



