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Obliczenia: krok 1

1. Opracowanie macierzy ukierunkowanych powigzan transportowych:

Elementy macierzy: S

Widok ostateczny macierzy dla gniazda A:

Z maszyny p do q.

pqg Oznaczaja liczbe partii transportowych przewozonych
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To jest suma liczby partii

Liczba przezbrojen na wyréb w roku Lsgerup 52 52 260 520 ’
Wielkos¢ partii produkcyjnej PR [szt/PPR] 459 121 43 25 transportowych WerbOW
Ciezar partii produkcyjnej Wpr [kg/PPR] 2386.8 435.6 309.6 290 PO72 i PO77
F_'rzij,t,a Iicz-l?a partii transp_ortowych Ltr 9 11 1 1 przesyl.a nych mIQd zy
Wielkosc¢ partii transportowej TR [szt/PTR] 51 11 43 25 ,/ .
Ciezar partii transportowej Wtr [kg/PTR] 265.2 204 2002 /;96/ maszynami
Liczba partii transportowych w roku Ly 468 572 260 520 PHW12-1 oraz PHW12-2

PiOSP1 - Wprowadzenie do 4 czesci zaje¢ projektowych

2019-02-17

opracowat: dr inz. Pawet Wojakowski



" Obliczenia: krok 2

2. Opracowanie macierzy nieukierunkowanych powigzan transportowych:

Macierz nieukierunkowanych powigzan transportowych jest macierzg symetryczng,
dla ktérej zachodzi zaleznosc:

Spq = Spq +qu

Widok ostateczny macierzy dla gniazda A:
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To jest suma dwédch sktadowych: partii transportowych przesytanych miedzy
maszynami WR50 a PHW12-1 = 572 oraz miedzy maszynami PHW12-1 a WR50 = 468
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Obliczenia: krok 3

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodg trojkatow Schmigalli:
a) Przygotowanie szablonu do ustalenia kolejnosci rozmieszczania maszyn:
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Tu widac¢ fragment tabeli. Wierszy zielonych ma byc¢ tyle ile jest maszyn instalowanych
w projektowanym gniezdzie
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Obliczenia: krok 3 cd.

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodg trojkatow Schmigalli:
b) Wybdr maszyn z najwiekszg intensywnoscig transportu miedzy nimi:
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Tutaj przepisuje sie intensywnosc¢ transportu wybranych maszyn z wszystkimi
pozostatymi maszynami.
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Obliczenia: krok 3 cd.

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodg trojkatow Schmigalli:
c) Sumowanie intensywnosci transportu dla wybranych maszyn:
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Maszyna PHW12-2 bedzie kolejng wybrang maszyng bo ma najwiekszg zsumowang,
intensywnos¢ transportu z wczesniej wybranymi maszynami PHW12-1 oraz WR50
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Obliczenia: krok 3 cd.

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodg trojkatow Schmigalli:
d) Dodanie kolejnej maszyny do tabeli:
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Tutaj przepisuje sie intensywnos$¢ transportu maszyny PHW12-2 ze wszystkimi

pozostatymi maszynami
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Obliczenia: krok 3 cd.

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodg trojkatow Schmigalli:
e) Sumowanie intensywnosci transportu dla trzech wybranych maszyn:
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Maszyna TUD40-3 bedzie kolejng wybrang maszyng bo ma najwiekszg zsumowang
intensywnos¢ transportu z trzema wczesniej wybranymi maszynami, itd.
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Obliczenia: krok 3 cd. Uu

3. Ustalenie kolejnosci rozmieszczania maszyn metodq tréjkatow Schmigalli:

Proces powtarza sie do chwili wstawienia wszystkich maszyn do tabeli.
Ponizej widok ostateczny (bez czesci gornej):

AN PR N
WR50 0 572 0

- EAEEREEAREER RN CRARARARARA
PHW12-2 0 0 224.57 | 224.57 | 151.88 | 115.49 | 115.49
- A
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- Ea
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- Ea
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- .
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ZFC20-1 0 0 0 0
ZFC20-2 0 0 0
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115 49
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Obliczenia: krok 4

4. Przygotowanie wykazu powigzan maszyn liczbg partii transportowych:

PHW12-1
WRSO PHl\g/ig-l Kazdy wiersz w tabeli odnosi sie do powigzania maszyny z
[ wszystkimi maszynami zapisanymi we wczesniejszych
832 wierszach, np.:
TUD403 [ - maszyna TUD40-2 jest powigzana z maszynami TUD40-3
TUDA0-2 Tus;lzoe PHZL;Z-l (.)raz.PHW12-1 (t_e maszyny wystepujg wyzej w tabeli), nie
| Tubicz | TUD403 jest jeszcze powigzana z maszyng TUD40-1 (maszyna
468 520 jest zapisana nizej w tabeli, jej wigzanie bedzie pozniej
TUD40-3 .
ZFTK-2 520 zapisane)
WR50
ZFTK'l 468 TUD50-1 | TUD50-2 | TUD40-1 | TUD40-2 | TUD40-3 | TUD40-4 WR50 PHW12-1 ZFTK-1 ZFTK-2 PHW12-2 | ZFC20-1 | ZFC20-2 | ZFC20-3 | ZFC20-4 | ZFC20-5
PHW12-1 oese
TUD40-4 260 TUD50-2 [ 260
TUD40-4 o] O 0
TUD50-2 260 TUD40-2 0 0 468
TUD50-2 TUD40-3 0 0 520 572
TUD50-1 260 TUD40-4 0 260 0 0 0
PHW12-2 WR50 0 0 0 0 572 0
AeA0-l 22457 pwzi| 0 | o | o | 468 || o | 260 | 1040
PHW12-2 ZFTK-1 0 0 0 0 0 0 468 0
ARAT 224.57 zn2| 0 | 0o | o | o [s20] o | o | o] o
PHW12-2 PHW12-2 0 0 0 0 0 0 0 832 0 0
ZFC20-3 151.88 ZFC20-1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 |224.57
PHW12-2 2FC20-2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 |22457| O
ZFC20-4 115.49 zrc203 | 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 [151.88] © 0
PHW12-2 ZFC20-4 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 ]115.49| O 0 0
ZFC20-5 115.49 zrc20s | 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 11549 o© 0 0 0
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Obliczenia: krok 5

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce tréjkatow Schmigalli:

a) Wstawienie pierwszej maszyny z wykazu (z kroku 4) do wezta centralnego siatki
trojkatow (skorzystaj z szablonu przygotowanego w MS Office Visio):
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Obliczenia: krok 5 cd.

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce tréjkatow Schmigalli:

b) Wybdr wezta siatki dla kolejnej maszyny z wykazu, wedtug kryterlum
minimalnej dtugosci drog transportu:

2019-02-17

PHW12-1 5a. Rozmieszczanie maszyn w siatce tréjkatow + +
WRS0 PHW12-1 ID maszyny Wybér miejsca = G @ . ) u
PHlv(\)/ig-l\‘ TUD40-1 I / XA s
PHW12-2 832 \ UD40-3 III v Y VI i " - W "
i 1040 1040 1040 1040 1040 | _~f040
WR50 ”
TUDA40-3 _ . . .
TN T | Kolejng maszyng jest WR50, jest ona powigzana
TuUD40-2 572 468 \ P42 | z magzyng PHW12-1 wiec maszyne WR50
TUD4o-1 |—1UD402 | TUD4O-3 21 | nalezy rozmiesci¢ w jej poblizu. Najblizsze
468 520 .. ’ N
1 Tuoaos e | wolne niejsca wokdt PHW12-1 to miejsca II-VII
520 PHWI}\\
WR50
ZFTK-1 s s . ..
o8 Tt | Dlugosc\drogi transportowej jest taka sama dla
UL 260 wodo4 | kazdego \Wwezta II-VII i wynosi 1 odlegtos¢ od
TUD50-2 TU?:(?-“ woso-2 | wezta I (A wstawiong maszyng PHW12-1)
Ubso.L |_TUD502 woso-1 | pOMNozong przez liczbe przemieszczanych partii
PHjjfz_z zre04 | transportowych
ZFC20-1 . . . . 4 LT
T zc0s | O wyborze decyduje najmniejsza wartosc a jesli
ZFC20-2 224.57 zre201 | Wyniki w kilku przypadkach sg identyczne to
2FC20-3 P':;'zlszéz zrc202 | WybOr jest dowolny (w przykfadzie wybrano
EC20.4 PHW12-2 ZFC20-3 WQZGJI II)
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Obliczenia: krok 5 cd.

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce tréjkatow Schmigalli:
c) Wstawienie maszyny WR50 do II wezta siatki trojkatow:
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" Obliczenia: krok 5 cd.

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce tréjkatow Schmigalli:

d) Rozmieszczenie

pozostatych maszyn w Pl SEWI3 Mnoznik 2 bz
weztach siatki trojkatow iR 1040 Wartoci 46I38 byo
ﬁggg;;? \tlvilLlla?:Lnyl(r)nnia PHW12-2 PH\éV;ZZ'l odlegtosé wezta I z
weztami siatki i WR50 osadzona maszyna

: , TUD40-3 572 PHW12-1 od wezta
przeliczong dtugoscig X wynosi dwa
drog transportowych do | TuD40-2 TUE;§'3 PHXV6182’1 Y
momentu alokacji = =
maszyny TUD40-2): Przyktadowo warto%«eg’ra X TUD40-2) oblicza sie

jako: 2444 + 1*572 + 2*468 = 3952

5a. Rozmieszczanie maszyn w siatce trojkatow

ID ——
maszyny Wybér miejsca
PHW12-1 I ,///,
v 1% VI VII
1040 1040 1040 1040
V VI
1872 1872 1872
IX X
2444 2444
X XI XII
3952 3952 3952
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%" Obliczenia: krok 5 cd.

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce trojkatow Schmigalli:

d) Rozmieszczenie pozostatych maszyn w weztach siatki trojkatow
(ponizej petna tabela z wszystkimi rozmieszczonymi maszynami):

5a. Rozmieszczanie maszyn w siatce tréjkatow

ID maszyny Wybdr miejsca
PHW12-1 I
- weren TN
WR50 1040 1%)20 1(13\4/10 1(;/40 18/4110 1\81410

PHW12-2 1181712 1:13\;2 18V72 12;/;2 1872
TUD40-2 4(;/56 39X52 3;(;2 3);1512
USIpIoa 4222 4)(91:2

ZFTK-2

ZFTK-1 5460 5928
TUD40-4 5720 — 2050

TUD50-2 v co80 =080 5980

ZFC20-1 6464.57 5264.57 5464.57 546457 5659.13
ZFC20-2 6689.13 6689.13 66)219).(13 69@(.70

ZFC20-3 68?1).(02 69;2(.90

XX
7072.00
ZFC20-5 7187.49
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Obliczenia: krok 5 cd.

5. Rozmieszczenie maszyn w regularnej siatce tréjkatow Schmigalli:

d) Rozmieszczenie pozostatych maszyn w weztach siatki trojkatow
(ponizej siatka tréjkatow z wszystkimi rozmieszczonymi maszynami):
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Obliczenia: krok 6

6. Usuniecie siatki trojkqtow oraz dorysowanie przeptywu wyrobdw przez
schematycznie rozmieszczone instancje maszyn:

e T

r \ y \ PO97
PO77 —H‘ TUD50-1 ra TUD40-1 POSE
~ 4 L 4 ¢
PO72
AT P
TUD50-2 \ | [ TUD4D-3 \} rf ZFTK-2 \} P0O97
x -4 VN A 4

\,
r TUD40-4 \—N PHW12-1 i WRS0 \—N IFTK-1 \—} PO8&

\

/‘\\ _}\?\a‘
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Koniec wprowadzenia do czesci 4 projektu 4y
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