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Abstract
This essay is based on a research work dealing with the questions of portai robot aided
inhomogeneous loading unit building. The model of portai robot aided loading unit building is
designed and computer siraulation will examine the system to search an optimal arrange of the
workplace. In this process the first step is the design of the simulation where the parameters and the
constraints have to be considered. Henceforth the next task is

the elaborating of the strategy. These factors are explored in this article.

1. ARENDSZER LEIRASA

Robotok haszndlataval az egységrakomanyok képzése gyorssd és automatizalttd tehetd.
Az anyagmozgatd berendezés a komissiézandd termékeket a portdlrobot munkaterébe széllitja
be raklapokon, a robot elkésziti az inhomogén egységrakomanyokat, majd egy masik palyan
egy masik anyagmozgatd egység elszallitja az elkésziilt egységrakomdnyt. A termékeket
gorglspalyakon taroljuk. Homogén egységrakomdny érkezik be a rendszerbe, és inhomogén
fog tdvozni (1. 4abra). A pdlydkat felosztjuk tarold- és egységrakomany-képzé palyakra.
Elébbire fognak beérkezni a homogén rakomanyok, és utdbbin fog elkésziilni az inhomogén
egységrakomadny, majd errdl a palyarol kilépni.

A tarolopalydkon a termékek FIFO mddon vannak tarolva, tehat el6szor az az tires raklap
fogja elhagyni a palyat, amelyik legel6szor megérkezett (2. abra). Egyidejlileg tobbfajta
termék érkezik eltér6 méretben és elrendezésben. Ha a raklaprol elfogynak a termékek, akkor
ez a raklap elhagyja a rendszert. Akadalyoztatasa esetén varakozik az elStte 1évé raklapok
kiszéllitasara. Az  egységrakomany-képz6 (ERKE) pélydan egyszerre csak egy
egységrakomanyt képez a robot. Tovdbba ha az egységrakomany elkésziilt, akkor elszallitasra
keriil, majd véarja a kovetkez$ képzést. Ha az éppen készill§ egységrakomdnyhoz jelenleg

nincs tovabbi termék, amelyikkel folytatni lehetne a képzést, akkor a robot egy masik
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egységrakomanyképzS palyan kezd el tovabb dolgozni, vagy varakozik addig, amig tovabbi

termékek nem érkeznek.

e s

‘ & B ‘ &
Z,=k,A+m B+n,C s Z =k A+m B+n C
1. dbra 2. dbra
Inhomogén egységrakomdny-képzésnél Inhomogén egységrakomdny-képzés egy
a be- és kimenetek lehetséges vdltozata

2. A RENDSZER PARAMETEREI
Hasonldéan a homogén egységrakomany-képzésnél, itt is ugyanaz a két {6 kérdésiink.
® Hova érkezzenek be a kiilonboz§ tipusu egységrakomanyok?

e Hol képz8djon az egységrakomany?

Az egységrakomanyok felépitését leiré6 matrix
e p db. 4drufajta, vagy bejové homogén egységrakomany fajta és

® m db. kimend inhomogén egységrakomany fajta talalhaté a rendszerben.

=1,uun
T ywnes 1
ahol:
Xji az i-edik arufajtabol ennyi van aj-edik egységrakomanyban,
iSedik arufajtabol ennyi darab kell 0sszesen.
Megjegyzés:

® bemenet sziikséglete az .S szegélyvaltozo alapjan szamithatd,

® ha homogén egységrakomany késziil, egy sorban csak egy ,,0"-tél eltérS eleme van a
matrixnak.
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Be- (In) és kimenet (Out) leirasara szolgalé matrixok

Iny=Out; * X;; + ... + Outy * Xy 2)
Out = | Outy j=1...,m
n=\|In|=0ut* E i=1,...,n
ahol:
In; az i-edik arufajtabol ennyi darabra van sziikség az egységrakomanyban,

Out;  aj-edik inhomogén egységrakomdny darabszdma.

Elkésziilési matrix

BT, térolépalyak szama (i = 1, ..., k)
LuT; egységrakomany-képzd palyak szama (i=1,...,/)
T palydk szdma (3. &bra)
kKti=r 3)
1

1
Comp!w = : e,

k

Ciy egy egységrakomany elkésziilése soran az z-edik palyarél a y-edik arufajtabdl ennyi
kertil az egységrakomanyba (i =1, ..., k;j =1, ..., n)

Egy oszlopban célszerti, ha csak egyszer szerepel nem ,,0" érték.

A

LuT.t

X

e

BT,

3. dbra

A munkateriilet felosztasa
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3. A RENDSZER IRANYITASI STRATEGIAJA
Bejovetel iranyitasa:

e lehet iranyitott,

e cl@valogatott,

e osztilyozott vagy

e sztochasztikus a rendszer.
A feladat kidolgozasanak 1épései:

A kovetkezd feladatokat kell tehdt a robotnak elvégeznie: az egységrakomanyok minél
hamarabbi elkészitése, a torlédasok elkertilése, a bemend oldalon a varakozasok elkertlése, a
legkisebb munkéval elvégezni az egységrakomany-képzést ugy, hogy maximalis legyen a
tertilet- és térfogat-kihasznalas, és minimalis legyen be- és kirakodasi idé.

A, Tervezési modszer
- Az alapadatok meghatdrozdsa (csatorndk szama, ER-ok felépitése stb.):

geometriai méretek,

csatornak tarolokhoz valé hozzarendelése,
robotsebességek,

robotok szama.

B, Iranyitasi médszer
- Dinamikus jellemzSk meghatdrozasa:

e cgységrakomanyok csatorndkhoz valé hozzarendelése,
e robot munkdjanak litemezése, Utvonaldnak, sebességének meghatarozasa.

Az adatbazis tartalma:

e ecgységrakomdnyok jellemzdi,
e teljesit6képességre vonatkozd igények,
e litemenkénti be- és kiléps egységrakomanyok intenzitdsa.

Feltételek:

e geometriai korlatok (palya, rakoddlapok),

e cldirt teljesitGképesség,

e az eldirt teljesitGképesség betartasa,

e 2 robotjellemzdk,

érkezési idd,

kiszolgdlasi rata,

maximalis atfutasi id§ betartdsa,

a rendelkezésre 4all6 tarolopdlya és jellemzdi.
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Célfiiggvények:

alapterilet-foglaltsdg minimalizalésa,

maximalis teriilet- és térfogat-kihasznalds,

minimalis robotszam, ill. robot kiépitettség,

minimalis robotteljesitmény, minimalis energiafelhasznalas,
minimalis atfutasi, be- és kirakodasi idg,

torlodasok elkertlése,

varakozasok elkeriilése,

minimalis robotmunka:

S.T: |px|f ke px€|
Sy= |Dye - Dyel

S=./s2+$2 - Min! @)

ahol:
Sy és S, az X és Y tengely irdnydban megtett ut,

Dxiyi €S Pxeye  atarold és az ER pidlya koordinatdja.

A betarolas stratégiaja

e Be lehet-e tarolni a bejovs terméket?
Ha nincs hely, akkor vdrakozik ennek a raklapnak a betdroldsa.
e A tdrolon 1évé termékfajtak ardanya milyen a jelenleg képzés alatt 4allo
egységrakomanyokhoz sziikséges termékfajtakhoz képest?
1. Van-e mindegyik beépitendé termékbdl elegends?
v ;: _J >¢: az i-edik termékbSl a rendszerben 1év6 és a sziikséges
darabszdmok ardnya egy £ biztonsagi tényezd ald ne essen.
2. Sziikség van-e a beérkezd termékre?
Az el6bbi ardny bedlltdig tarolom be.
e Melyik taroldpdlyara érkezzen meg a homogén raklap?

Ahova a legkisebb munkdval be tudjuk tarolni.

A képzés stratégiaja
e Ha nincs idSkorlat. Azt az inhomogén egységrakomdanyt képezziik, amelyiket

[1] a legkisebb munkéval lehet elkésziteni;

[2] aleghamarabb lehet befejezni;

[3] a lehetd legtobb rakoddassal lehet elkésziteni.
[4] Uj képzést kezdek el.
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Ha van idSkorlat. Azt az inhomogén egységrakomanyt képezziik,

[1] amelyiket a kimeneti oldalon varjuk, vagy mar lejart az idSkorlatja;
[2] amelyiknek nagyobb a prioritésa;
[3] amelyiknek hamarosan lejar az idSkorlatja.

[4]  Uj képzést kezdek el.

4. OSSZEFOGLALAS

Az elméleti megalapozasok utdn mar el lehet késziteni a szamitégépes szimulacidt, amely

segitségével futtatasokat tudunk elvégezni a kivant rendszerrel kapcsolatosan. A futtatdsok

segitségével kialakithatd a gorg@spalyaknak az optimalis elrendezése. A jovSbeni feladat

ennek a programnak az elkészitése, és a hasznalat révén a stratégia mddositdsa és bdvitése.

Ezek utdn egy kialakitandd, vagy kész rendszernél csak a paramétereket kell megadni és a

folyamat miikodése szimuldlhaté, melynek révén megkaphatjuk a szdmunkra megfeleld

beallitdsokat és eredményeket.
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