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Abstract
The paper introduced the ideas of the agent based contorol systems of car park systems.

Osszefoglalas
A cikk bemutatja az automatikus parkolohazak vezérlésének objektum alapl iranyitasi stratégiait.

1. Bevezetes

Napjainkban egyre tobb gondot jelentenek a talzsufolt varosi parkolasi rendszerek. Az egyre terjedd
automatikus parkolohazak jo alternativat kinalnak az elényeikkel, mint példaul a jobb térfogat
kihasznéalas, az emisszi6 csokkenés, a parkolohely felkeresése és a parkolas ideje alatt. Ezek a
rendszerek azonban a viszonylag sziik atereszté képesség miatt csak hatékony irdnyitasi stratégiak
mellett lehetnek versenyképesek, amik biztositjak a minimalis varakozasi id6t a felhasznaloknak a
gépjarmii  atadasakor (betaroldskor) és Atvételekor (kitérolaskor), valamint a minimalis
energiafelhasznalast a kedvezobb mitkodési koltségek eléréséhez. A dolgozat célja, hogy 11j iranyitasi
stratégiakat keressen ¢és valaszt adjon, hogy melyik irdnyitési stratégiaval lehet kedvezobb miikodtetési
feltételeket létrehozni, azaz nagyobb teljesitményt Kkisebb raforditassal elérni. Ezek az
Osszehasonlitasok és az optimalis stratégiak megkeresése mindig fiigg a géprendszer paramétereitol és

az igények alakulasatal.

2. A vizsgalt automatikus parkolohaz valtozat

Az automatikus parkolok a raktarak egy olyan specialis csoportjaba tartoznak, ahol a termékstruktira
homogén, de a termékek egyediek, és minden terméknél becsiilhet6 a kitarolasi varhato ideje, hiszen a
jarmt atadaskor ezt az informaciot meg kell adni.

A palettakocsis rendszerben minden folyosohoz tartozik egy lift és minden folyosé minden szintjéhez

egy-egy palettakocsi. A palettakocsi a palettak vizszintes iranyu, a liftek a fliggéleges iranyu
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mozgatasat biztositjak. A liftekhez csatlakoznak a be/kimeneti varakozdsorok, amik a folyosok és a
kdérnyezetlik kdzott teremtik meg a kapcsolatot.

Betarolas esetén az iigyfél atadja a gépjarmiivet, amit a bementi varakozosor a lifthez szallit. A lift
atveszi a palettat és a kivant emeletre szallitja, majd ott a palettakocsinak atadja, ami a kijel6lt

pozicidba betérolja. A kitarolas menete forditott.
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3. Agens szemléletii vezérlés

Manapsag a raktariranyitasban, a centralis vezérlés a legelterjedtebb. Ha ezt a rendszert felbontjuk
olyan részrendszerekre, amiknek jelentségét megnoveljiik az iranyitasban, akkor a centralis iranyitas
helyett a részrendszerek veszik at a rendszer iranyitasat. Ez esetben a kozponti vezérlés megsziinik, és
helyette a hangsuly 4thelyezddik a részrendszerekre, amik a sajat egyéni céljaik szerint mitkodnek és
ezéltal kozOsen probaljak iranyitani a rendszert.

A dekompoziciéval nyert részrendszerekre kulon-kilon megfogalmazhaté egy sajat célfiiggvény,
amire illeszthet6 egy-egy irdnyitasi stratégia.

A globalis optimum helyett a lokalis optimumok kritériumai precizebben leirhaték, mert a
dekompozicidval nyert elemek feladata egyszeriibb és konnyebben megfogalmazhato.

A részrendszerek optimumra vald térekvése a globalis optimumra val6 torekvést is jelenti.

Az agensek tulajdonsagai:

= kornyezetbe agyazott,

= reaktiv: érzékeli és reagal a kbrnyezetére

= autonom: emberi beavatkozas nélkiil mikodik, dnkontrollja van,

= helyzetfiiggd: helyzethez és szerephez kototten reagal,

= kezdeményezd: nem csak reagal, hanem kezdeményez is,

= célvezérelt, célfiggvények vezérlik

=  huzamosabb ideig mikddik.

= racionalis: nem cselekszik tudatosan a céljai ellen, igyekszik a legjobb alternativat valasztani,

= mentalis allapotvaltozdkkal bir: tudas, szandék, tanulas, képes tanulni a hibas és helyes

dontéseibdl, alkalmazkodas stb.
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= személyisége van: mas dgensektél megkiilonboztetd jegyek.
Minden agens azonos felépitési, de mégis egyedi, mert 6nalldan tanul a sajat tapasztalatibol. Ezért

nem meglepd, ha ugyanabban a helyzetben az 4gensek masképp viselkednek.

4. Részrendszerre bontas es iranyitas

A felbontast Ugy kell elvégezni, hogy minden részegységnek jol definialt feladata legyen, és alkalmas
legyen az &gens szerepre. A részrendszerekre vald bontassal definiélni kell azok tulajdonsagait és
feladatait is. Néhany lehetséges példa a magyarazatat a 1. tblazat lathato. A teljes tulajdonség és

reakciohalmaz bovebb.

Objektum Tulajdonséag Akcio

paletta = életkor, = igényt nylQjt be a palettakocsinak U]
= fittnessz érték, pozicioba vald tarolasra a fittnessz érték
= pillanatnyi raktari pozicio, alapjan,

= tarolt gépjarmii azonositdja,

palettakocsi = életkor, = elbirdlja az igényeket:elfogad vagy elutasit,
= raktéri folyoso és szint, = sorrendbe rakja a feladatokat,
= fittnesz érték, = végrehajtja az elfogadott feladatokat,
= sebesség, gyorsulas, = jgeényt nyujt be a liftnek,

1. tAblazat. Néhany objektum tulajdonséaga

A rendszer minden eleméhez tartozik egy fittnessz érték. A fittnessz megmutatja, hogy az elem, a
hozzéa rendelt stlyozott célfuggvényeket mennyire elégiti ki. Minél tébb paramétert elégit ki egyszerre
és minél jobban, anndl jobb ez az érték, annal elégedettebb a tulajdonosa. Ha viszont kelléen rossz,
akkor nagy valoszinliséggel egy eseményt fog generalni. Egy ilyen esemény lehet példaul egy
palettdnak a palettakocsi felé iranyul6 kérése, egy jobb pozicidba val6 athelyezésre. Ezt a palettakocsi
a sajat fitnessz értéke alapjan (amiben benne van pl. a sorban &ll6 feladatok szama is) eldonti, hogy
kiszolgalja-e, vagy sem. Minél rosszabb ez a fittnessz érték, annal nagyobb kényszert fog érezni a
tulajdonosa, hogy javitson rajta. Igy az el6z6 példanal maradva, a paletta egyre tobbszor fogja
megszolitani a palettakocsit, hogy megkisérelje az athelyezését.

A rendszer mozgatérugdja tehat a célfliggvények altal megfogalmazott célok, és az aktualis allapot
kozti tavolsag, amit a fittnessz érték mutat meg. Minél nagyobb ez a tavolsag, annal nagyobb a
rendszer bels késztetése, hogy ezt lekiizdje. A gyakorlatban ez az objektumok iizenetvaltasaval
val6sul meg. Az lizenetekkel olyan feladatok végrehajtasat kérik egymastol, ami javitja a fittnesszt.

Az agens alapu vezérlés esetén megkiilonbdztethetlink statikus és adaptiv, tanul6 rendszereket.
Statikus iranyitas az elére meghatarozott célfiiggvényekre illesztett stratégidk szerint zajlik.

Az adaptiv rendszerek miikodése bonyolultabb és nem minden esetben optimalis, de rendelkeznek

azzal a tulajdonsaggal, hogy képesek tanulni a megtortént eseményekb6l. A produkalt és az elvart
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teljesitmény Osszehasonlitasaval a vezérlés iranya, tendenciaja meghatarozhato, igy az is eldonthetd,
hogy az alkalmazott stratégia jO irdnyba vagy rossz iranyba viszi a rendszert, azaz hibas vagy jo
dontések sziilettek. Ha a tanulas folyamatos, akkor a jo dontések megerdsodnek és a rendszer az
optimalis mutikodési stratégiat fogja megtanulni. Elény, hogy ily médon a rendszer kepes

alkalmazkodni a kdrnyezete valtozasaihoz. Hatrany, hogy a tanulashoz idé kell.

6. Osszefoglalo

A dolgozat ismertette a tobbfolyosds fejraktaros felvonoval illetve palettakocsival kiszolgélt,
automatikus, szamitdgépes iranyitdsu parkol6hdzak iranyitasi feladataihoz a stratégidk
meghatarozasanak agens alapi megkozelitését. Osszefoglaldan megallapithatd, hogy a hagyomanyos
irnyitési stratégiak mellett, az intelligens iranyitéasi rendszerek egyre nagyobb térhoditasa varhato.
Ennek oka, hogy a nagyobb szamitasi teljesitménysziikséglet manapsag mar konnyen kielégithetd €s
igy kompromisszum nélkiil elérhetd az intelligens rendszerek szamos elénye.

A Kkutatas tovabbi irdnyat szimulacios vizsgalatok elvégzése jelenti, amivel a stratégiak hatékonysaga

0sszehasonlithatéva valik.
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