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Resumo. A proposta deste trabalho é focada na melhora da eficiéncia au-
tonémica em veiculos elétricos individuais utilizados em grande cidades. Para
realizar estas melhoras, desenvolvemos uma arquitetura que faz uso de diferen-
tes algoritmos de optimizacdo de rotas oferecendo alternativas para o usudrio.
Para tanto, consideramos os tempos mdximos de percurso. Para a melhora dos
tempos de resposta da arquitetura ampliamos o uso em servidores distribuidos.

1. Introducao

O crescente aumento do deslocamento de cidaddos e do uso de transportes em entornos
urbanos € um desafio para a sociedade atual. Devido a estes fendmenos, sdo encontrados
problemas como o congestionamentos em grandes cidades, falta de eficiéncia logistica,
consumo energético, e em parte aumentando a poluigao.

Atualmente, o aparecimento dos veiculos eléctricos do tipo assistidos como exem-
plos os patinetes ou semi-assistidos, e bicicletas sdo utilizados diariamente por cidaddos
como uma maneira alternativa para a mobilidade urbana [Bigazzi and Wong 2020]. As
principais vantagens sao relacionadas a evitar os engarrafamentos do transito, transportes
publicos, facilidade em estacionar, entre outras. No entanto, uma desvantagem é a au-
tonomia que oferecem este tipo de dispositivos frente ao uso de meios de transporte que
utilizam combustiveis fosseis. Levando em conta que o tempo de carregamento destes
dispositivos que € lento, e isso faz com que os usudrios sejam inflexiveis a adaptar-se ao
uso de estes veiculos. Os principais motivos que influem na autonomia normalmente siao
o peso do usudrio, o modo de conducdo ou nivel de assisténcia selecionado. Além disso,
fatores geogréficos de trajetos, um dispositivo consome mais bateria em ruas com aclive.

2. Metodologia

Portanto, a proposta deste trabalho é uma aplicacdo para interoperabilidade entre o sis-
tema de rastreamento e desempenho para veiculos elétricos. Esta aplicacdo permitird
obter parametros de telemetria disponibilizados pelos veiculos em intervalos de tempo.



Para tanto, a aplicacdo fard uso de conexdo Bluetooth BLE (Bluetooth Low Energy)
[Silva et al. 2018], enviando ao sistema os pardmetros de bateria e nivel de assisténcia
selecionado pelo usudrio. A aplicacdo utiliza os sensores acelerdmetro, GPS e giroscopio
presente nos dispositivos moveis dos usudrios. H& a possibilidade de utilizacdo dos
veiculos de transporte em modo esportivo, o sistema também pode receber dados de mo-
nitoramento cardiaco, e assim modificar o nivel de assisténcia com intuito de auxiliar no
esfor¢co exercido pelo usudrio, conforme os cendrios representados na Figura 1.

Figura 1. Cenario geral de uso
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Além do sistema de captura dos dados, a aplicacao € responsdvel pela gestdo de ro-
tas, permitindo melhorar a eficiéncia energética da bateria, reduzindo tempo e distancia de
trajeto. Para fazer a optimizagao de rotas os algoritmos utilizados serdo: Floyd Wakshall;
Bread First Search; Dijkstra ou Stocastic Trajectory Optimization. Estes algoritmos sdao
utilizados em aplica¢des semelhantes conforme [Liu et al. 2020] e [Scherler et al. 2020].

3. Consideracoes finais

Com a reducao no valor dos veiculos elétricos, cada vez mais usudrios estdo fazendo uso
de tais meios de transporte. Com isso, novas linhas de pesquisa sdo geradas, de modo a
melhorar a eficiéncia no entorno destes servigos. Neste trabalho foi possivel obter uma
andlise preliminar de um sistema de recomendacgdes de rotas alternativas, proporcionando
uma maior autonomia relacionada a mobilidade. A continuidade deste estudo, serdo de-
senvolvidos novos testes em cendrios com diferentes métricas e parametros comparativos.
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