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ALGORYTM DLA POTRZEB ANALIZY STANU | WYKO-
RZYSTANIA MASZYN PRZY ROBOTACH tADUNKOWYCH

Wreferacie przedstawiono algorytm .analizy stanu 1 wykorzystania maszyn
przy robotach tadunkowych. Oméwiono dane wejSciowe oraz sposéb ich uzys-
kiwania, a takze zakres i uktad danych wyjsciowych.

1. YfSTSP

Kierowanie procesem uzytkowania maszyn jest niemozliwe bez znajomoéci
przebiegu tego procesu”tj'. bez odpowiedniej metody kontroli.analizy i
oceny realizacji tego procesu. Metoda taka zostata opracowana w Instytu-
cie Gornictwa Politechniki Wroctawskiej [ij . Z uwagi na duzg ilo$§¢ in-
formacji niezbednych dla kontroli procesu uzytkowania konieczne jest
przeprowadzenie przetwarzania i analizy tych informacji dla potrzeb uzys-
kania odpowiednich miar i charakterystyk. W tym celu do metody tej opra-
cowano system informatyczny SOKEM. [2],

Poniewaz system SOKEM nie uwzglednia maszyn wykorzystywanych do robot
tadunkowych przy zatadunku i wytadunku wagonéw kolejowych oraz cigzaro-
wych pojazdéw samochodowych i w zwigzku z zarzadzeniem M inistra Komuni-
kacji o potrzebie realizacji sprawozdawczo$ci GUS w zakresie "Stanu i
wykorzystania maszyn tadunkowych oraz robd6t tadunkowych zwigzanych z
przewozem tadunkéw transportem kolejowym i samochodowym" wg wzoru K-1-rt
opracovano w Instytucie Gdrnictwa Politechniki Wroctawskiej dla potrzeb
zaktadéw goérniczych kruszyw tamanych podlegtych Zjednoczeniu Kamienio-
toméw Drogowych algorytm, ktéry stanowi modut systemu SOKEM.
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2. UWAGI O ALGORYTMIE

Algorytm wykorzystuje informacje Zrédtowe uzyskiwane przez stuzby ruchu
zaktadu goérniczego podczas eksploatacji maszyn tadunkowych, co oznacza,
te nie zatrudnia sie dodatkowych pracownikéw. Wcelu zbierania, informa-
cji wykorzystuje sie wzory dokumentéw dla systemu SOKEM z wyjatkiem
podstawowego dokumentu ruchowego, ktéry zostat zmieniony ze wzgledu na
to, te nie spetnia wymogéw algorytmu.

Wyniki algorytmu pod wzgledem tres$ci i ukladu odpowiadajg sprawozdaniu
GUS wg wzoru K-1-rt i w zwigzku z tym moga zastapi6 dotychczasowg spra-
wozdawczo$O w zaktadach gérniczych kruszyw tamanych w zakresie stanu i
wykorzystania maszyn tadunkowych oraz robdét tadunkowych.

Opracowany algorytm jest zbudowany tak,ze moze by6 stosowany réwniez w
innych branzach, gdzie prowadzone sg zmechanizowane roboty tadunkowe,bez
dodatkowych zmian w jego budowie.

3. DANE WEJSCIOWE

Podstawowym dokumentem ruchowym jest Raport zmianowy pracy maszyny przed-
stawiony na rys. ktory jest modyfikacjag istniejacego w systemie
SOKEM dokumentu o tej samej nazwie. Modyfikacja ta polega na wprowadze-
niu pozycji obejmujgcej czas oraz ilos§6 pracy przy robotach tadunkowych.
Informacje zawarte w tym dokumencie po zakodowaniu przenoszone sa na
Zbiorczy raport zmianowy. Zbiorczy raport zmianowy wraz z pozostatymi
dokumentami Zzrédtowymi systemu SOKEM stanowi' baze danych wejSciowych do
algorytmu. Dane te obejmujg maszyny majagce duzy udziat w mechanizacji
robét tadunkowych. Uwzglednia eie tu maszyny wykorzystywane do robét ta-
dunkowych przy zatadunku 1 wytadunku wagonéw kolejowych oraz ciezarowych
pojazdéw samochodowych bez wzgledu na to, ozy sa wykorzystywane takze do
innych celéw czy tez nie. Nie uwzglednia si¢ natomiast maszyn stuzacych
do innych celéw i wykorzystywanych wyjatkowo do rob6t tadunkowych.

4. DANE WYJSCIOWE

Analize ze stanu i wykorzystania maszyn ftadunkowych oraz robo6t tadunko-
wych przedstawia sie na dwoch wydrukach:

wydruk I : stan i wykorzystanie maszyn tadunkowych w okresie fTI1.Ta),
wydruk Il ; roboty tadunkowe w okresie (TI,T2] , gdzie (TIL.TP) jest
okresem sprawozdawczym przyjetym pét roku zgodnie z wymogami GUS.
Przyktad wydruku | przedstawiono na rys 2, a przyktad wydruku Il na rys.

3.
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RAPORT ZMlANOWY 1 1Przrfziat ewidencyjny 2 [Nazwuityp seagtu Uz,raarLle Duto
PRACY MASZYNY 183
7j Zo&jr#; dzienne 81 5tan  pogody
9 No Rtficu ! 10 j Ctas procy obstugi Ood Do Godt +50% *100% Razem
No poczatku Operator
1 R6znico Pomocnik
H Rodtaj pracy ~ Czas procy  Ibid pracy 12 RbiC wykony*.procy w nbot.technol 131 Warunki procy
Roboty technolog. jednostka Itaii jednostek lloU procy
Taboru samach.
* y Hjftodi paliwa OkjOatl ~ Bstui
meoerJwdaSl|
?onensrém pc-]
md ST.
1 Na pcietoch
Roiioty imn X Razem
Rys,1 . Wz6r dokumentu Raport zmianowy pracy maszyny.
Wydruk | zawiera nastepujgce informacje: ilo§¢ maszyn na poczatku okresu
sprawozdawczego,czyli w dniu T1 j liczba jednostek charakteryzujgcych
wydajno$¢ maszyn w dniu  T1 ; ilo$¢ nowych maszyn, ktére zostaty wpisane
do ewidencji w okresie T1.T2 i nie zdjete z ewidencji przed dniem
T2 ; maszynodni posiadania w okresie (T1,T2) ; maszynodni gotowos$ci te-
chnicznej w okresie (T1,T2) ; maszynodni pracy w okresie (T1,T2) ; czas
pracy maszyn tadunkowych w godzinach w okresie (T1,T2) ; efektywny czas

pracy maszyn tadunkowych w godzinach przy zatadunku i wytadunku wagonéw
i ciezarovych pojazdéw samochodowych w okresie (T1,T2) ; efektywny
czas pracy maszyn tadunkowych w godzinach przy innych robotach w okresie
(T1,T2) . Erzez maszynodni posiadania rozumie sie sume kalendarzowych
dni posiadania poszczeg6élnych maszyn znajdujgcych sie w ewidencji wcig-
gu okresu sprawozdawczego, bez wzgledu na ich stan techniczny ; przez
maszynodni gotowos$ci technicznej rozumie sie¢ maszynodni posiadania po-
mniejszone 0 maszynodni przestojow maszyn z przyczyn technicznych w tym
okresie ; przez maszynodni pracy rozumie sie sume kalendarzowych dni, w
ktérych poszczeg6lne maszyny byty eksploatowane bez wzgledu na ilo$é go-
dzin pracy w ciggu dnia.
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Przyktad wydruku
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s
Wydruk Il zawiera nastepujace informacje: wielko$¢ robdt tadunkowych

(w tonach) w okresie (11,12) og6tem, wykonanych na bocznicach kolej owjch,

wykonanych na torach ogdlnego uzytku, zwigzanych z zatadunkiem 1 wyta-
dunkiem ciezarowych pojazdéw samochodowych, oraz wielko$¢ robét tadunko-
wych zwigzanych z zatadunkiem, wytadunkiem i przetadunkiem w okresie
(11,T2) jednostek tadunkowych w kontenerach wielkich (powyzej 5t) , w
kontenerach duzych i matych (1-5ton) , na poletach oraz zwigzanych z
zatadunkiem, wytadunkiem i przetadunkiem jednostek tadunkowych ogdtem.

5. wnioski

Omoéwiony algorytm stanowi¢ moze dodatkowy modut systemu oceny i kierowa-
nia eksploatacjg maszyn SOKEM .

Po przetestowaniu algorytmu w rzeczywistych warunkach (aktualnie algo-
rytm jest przygotowywany do wdrozenia w zaktadach podlegtych Zjednocze-
niu Kamieniotoméw Drogowych) jego wyniki mogg zastagpi6 dotychczasowgy
sprawozdawczo$¢ w zakresie stanu i wykorzystania naszyn tadunkowych oraz
robdét tadunkowych.
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MTOHITM JUH IIOTFEEHOCTK AHAMB3tJ COCTOIHffi H HCUQIIL3OBAHIO MABHH
UHI nv30a@x POBOTAX

Pes»ua

B HOKjraae npescraEJieHQ auropi™ aHamlst Eﬁﬁmhhhh h KcnasLSOBaHna
ManlEH npx rpy30BHX uoOOTax. OobcysaHO bxo 6 jeaKHHe Tairae cnoco6
r‘oay’Pe HHH, a Taicxe c$epy h d—DeMbhxohhhx naEHHXx.

ALGORITHM POR STATE AKALYSIS AND JTILIZATION OP MACHINES

IN LOADING WORKS .

Summary

The papier présents the algorithm for State analysis and utilization
of machines in loading works. Input data and the method of their find-
ing as well aa the range and structure of output data were given.
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