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1.1 Motivation — dtec eMob

1. Analyse des Systems
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Hochléufe fur Angaben aus
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#ISI%, ,LI 2.0%, etc.
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+ Weltweiter bzw. europaweiter
Marktanteil (soweit keine Daten
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1.2 Motivation - Modellierung von EKFZ Ladevorgangen :I-.E’I'I']Db.'_-'.'_dfe c.ow

Herausforderungen
= Ladung ist abhangig von SOC, SOH, Pgkrz, Praders T
= Verhalten unbekannt > komplexe fahrzeugspezifische Zusammenhange

Literatur
= Analysen: CC-CV Umschaltpunkt, PQ-Verhalten, Einfluss von T und Batteriealterung
= Nutzung fir: SOH Bewertung, Laderoptimierung, Netzsimulation

= Typische Modellierungsansatze
= Spannungsabhangige Modelle (ZIP, exponential, ...)
= Linear / stickweise linear / zweiphasig linear
= (Vereinfachte) CC-CV Profile

Einschrankungen
= Sehr kleine Datengrundlage, kurze Messzeitraume
= Wenig Fahrzeuge > schwer Ubertragbar
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1.3 Motivation - EKFZ-Ladevorgange in der Realitat -»-.emob x:diec.bw
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Methodik zur generischen Erzeugung von hochaufgelosten realistischen Lastprofilen benotigt!
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2. Grundlage - Dreiteilige Modellierung von Ladeprofilen

Einfaches generisches
Modell um die
Hauptphasen
verschiedener EKFZ
erkennen

= Drei Phasen:

= Linear
=  Abfalled

= Formparameter an
und ab bestimmen
anstieg und
abfallende
Kurvenform

-»-.2mob ::dtec.bw

Plinear, ende ]

Plinear, start T

P3p

Pende |

L — —] — —

SOCstart

SOCnn SOCabfaII SOCer‘nde
50C

Nach: A. Stadler, M. Plenz and D. Schulz, "Generic Charging Profiles for High-Resolution Modeling Based on Empirical Data,,,
2025 IEEE Transportation Electrification Conference and Expo, Asia-Pacific (ITEC Asia-Pacific), Singapore, 2025, pp. 1-6,
doi: 10.1109/ITECAsia-Pacific63742.2025.11345083.
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3. Methodik - Datensatz

500 A

Number of arrivals

100

Gesammelt von CPO
Uber Backend und O
355 GB

12 Fotten / 365 Fahr
83,000 Ladesessions

/ Flottenverwalter 2021-2024 Passenger vehicle Brand and Model

BD2

zeuge

400 A

300 A

200 A

Transporter

916, doi: 10.1109/ICRERA62673.2024.10815152.

Individual EVs

Citroen - e-Jumpy - S0kwh
Citraen - e-Jumpy - 75kWh
Mercaedes - e-vito - 63 KWWh
MNissan - e-NV200 - 40 kwh
MWissan - Leaf - 30 kKWh
Missan - Leaf - 24 kWh
MNissan - e-NV200 - 24kWh
Opel - Carsa-e - S0kWh
Tesla - Model 3 - 77 kKWh
Tesla - Model 3 - 65 kwh
Tesla - Model 5 - 81.5 kWh
WYY -
WY -
'|u|"|||'l||' -
W -

4 Fro - B2 EWh
D3 Pro - 62 kvwh
aup - 36.8 kKWh
I0LG GTX - 82 kKWh

A. Stadler, M. Plenz, A. Jahic and D. Schulz, “Fleet characteristics analysis for the generation of a generic commercial fleet
model,” in Proc. 13th Int. Conf. Renewable Energy Research and Applications (ICRERA), Nagasaki, Japan, 2024, pp. 910-
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3. Methodik — Generation von Ladeprofilen :I-.E’I'I']Ob.-_-'.'_CHE’C.bW

eFlotte,EKFZ,Ladevorgang = MUrlotte T bEKFZ + gLadevorgang

_— _— N T

Parametersatz Flottenmittelwert Variation Variation zwischen
zwischen EKFZ Ladevorgangen

= Hierarchische Modellierung von Ladeprofilparametern

= Reproduktion statistischer Eigenschaften realer Messdaten

= Ubertragbarkeit auf groBskalige Simulationen

= Trennung deterministischer und stochastischer EinflussgroBen
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3. Methodik zur Generation von Ladeprofilen

Datenverarbeitung & Kalibrierung

i

:

Fahrdaten laden & Fit-Parameter laden Statistik berechnen Sampler :
N EKFZ wahlen & Filtern (Ziel-Level) (Mu, Sigma) initialisieren '
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------------------
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4. Nutzung der Ladeprofile
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4. Nutzung der Ladeprofile
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5. Ausblick

= Nutzung fur Netzsimulationen - Validierung der Kurvenmodelle
= Integration in PHIL System
= Training der Intelligenten Steuerung

KI-Steuersystem Echtzeitsimulation Reale Hardware
: Netz-
Eingangs- -
daten Daten EZS “\<\ emulator
| Ve s L i
Zustands- Daten- LIS
anlyse speicher > > >
—> > > i
Steuer- Daten LIS- —> > > EMT-
signal Last > D> Emulator
’\—h—‘ A
S i
\ / LIS Backend 957
4%
Eingangssignal » LIS Parameter *» Steuersignal %;
29
"

Seite 13




-»-.CcMob

Intelligente Netzsteuerung von morgen

Vielen Dank!

. diec.ow

Zentrum fOr Digitalisierungs- und Finanziert von der

Européischen Union

Technologieforschung der Bundeswehr NextGenerationEU

andreas.stadeler@hsu.hamburg



Backup — Modell

S0C—-S0Cstart \™"
Panstieg SO0C < S0Cyy Panstieg(SOC) = Plinear,start (50C1in—50?statrt>
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Backup - Korrelation :diec.bw
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