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Optimalizace manipulacni
techniky pomoci.dynamicke
simulace"




Obsah prezentace

m Cil projektu

= Toky na modulu M1

= Vysledky simulacniho experimentu
m Zaver




Cil projektu

= Nastaveni nejvhodnejsich pravidel pro
praci manipulacnich prostfedku na
modulu M1

m Provéreni rozvrzeni obsluhy
jednotlivych mist na modulu M1
manipulacnimi prostredky pro zajisteni
nejvhodnejsiho systému prace
manipulacnich prostiedku
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Varianty

m Pridani VZV proti souCasnému stavu
e Vhodné pfeskupeni Cinnosti
e QOdlehc&eni pretizené manipulacni technice

Doba nakladky/vykladky na tocné 1 min, ostatni 0,5 min

m Ponechani 3 VZV

QOdlitky a obrobky se manipuluji po 3 paletach
Veze se vzZdy jeden typ dilu
Misto to€ny jsou u obrobny voziky

Nalozeni 3 palet z regalu nebo u obrobny 1,5 min,
rozlozZeni 3 palet u obrobny na voziky 2 min

m Ponechani 3 VZV

QOdlitky a obrobky se manipuluji po 3 paletach
Veze se vice typu dilu (,kolec¢ko®)

Zustavaji tocny

Nalozeni 3 palet z regalu 2 min, vylozeni palety u

obrobny 1,25 min, posledni vylozeni 1 min, prvni
nakladka u obrobny 1 min, kazda dalSi 1,25 min



Simulované varianty

m [reti varianta je evidentne nevyhodna
e Nelze odlehéit VEDES
e Dosazena uspora prace diky mensimu poctu cest
do regalu s odlitky je znehodnocena
komplikovanéjsi manipulaci
e Srovnani manipulace ve varianté 1 a 3
m Trvani nakladky odlitkt — varianta 1 lepsi o0 0,5 min
m Trvani cesty — var.3 lepsi o cca 0,5 - 1 min
m Vykladka u obrobny — var.1 lepSi 0 0,5 min
= Nakladka obrobku — var.1 lepSi o 0,5 min

e Varianta 3 je ve svém vysledku horsi z pohledu
casu manipulace nez souCasny stav

= Simulovany byly pouze prvni dve varianty



Varianta 1
Navyseni poCtu manipulacni techniky
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Vysledky simulace

VZV(1)

VIV(2)

VIV(3)

VZV(4)

Vehicle Statistics Report by On Shift Time

0%

10% 20% 30% 40% 50% B0% 70% B80% B30%

O%Idle @%Demand W% Transfer @ % Loaded

100%




Varianta 2
Zmena organizace prace
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Vysledky simulace

Vehicle Statistics Report by On Shift Time

VZV(1)

VZV(2)

VZV(3)
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Zavery, doporuceni

m Se souasnym poétem voziku a
soucasni organizaci manipulace nelze
pozadavky zvladnout

m Lze je zvladnout se tremi voziky pokud
e Se zmeni organizace prace
e bude dokoupeno odpovidajici vybaveni
= Doporucena varianta
e navyseni pocCtu manipulacni techniky
e zména pfifazeni ukolu

e uprava hlavni komunikace (dodrzeni
bezpecnosti prace)




DEKUJEME ZA POZORNOST !




