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Napjainkban a technolégia fejlddésének és az Ipar 4.0 térhoditasanak
kdszdnhetben egyre nagyobb szerepet jatszik az automatizalas és az infor-
matika az ipari gyartérendszerekben. igy a robotikus gyartécellakat egyre
szelesebb korben alkalmazzak, amelyek a nyersanyagot vagy félkész ter-
méket megmunkalé berendezésekbdl, a munkadarabokat mozgato ipari ro-
botkarokbdl, valamint bementi és kimeneti tarolokbol allnak. Legtébbszér
olyan kérnyezetben hasznélatosak, ahol folytonos tdmegtermelés zajlik, igy
a legyartand6 mennyiségek allandok.

A gyartécellak hosszutava Utemezését gyakran egy révidebb, ismétlo-
do Utemezés - azaz ciklus - meghatarozasara egyszerisitik. A robotikus
gyartécelldk ciklikus Gtemezése soran a cél: egy cikluson belll meghata-
rozni a robot mozgasanak egy olyan tGtemezését, amely esetén a gyartasra
vonatkoz6 korlatozasok nem sériinek és az elért profit valamint a ciklusid6
hanyadosa maximalis. A nemlinearis optimalizalas nehézségeinek elkerl-
léséért sok mbdszerben viszont a gyartasi mennyiseget rogzitettnek tekin-
tik, €s igy minimalizaljak a ciklusidot.

Munkank soran a fenti Gtemezési feladatosztalyt elemeztik, és kuldén-
bdz6 paraméterek figyelembe vételével azonositottuk a legfontosabb al-
probléma-osztalyokat. Modelleztik Oket az S-graf moédszertannal, mint
tobbféle feladatosztalyra sikeresen alkalmazott kombinatorikus mdédszer-
rel. Emellett a problémara tébb, kdzelmult-béli, szakirodalomban fellelhetd
MILP modellt implementaltunk. Végil a kiilonbdzd méddszereket és model-
leket hasonlitottuk 6ssze tudasuk és hatékonysaguk alapjan.

~ Koszonetnyilvanitas: Munkank az Emberi Erdforrasok Minisztériuma
UNKP-18-1 k6dszamu Uj Nemzeti Kivalésag Programjanak tamogatasaval
készdlt.



