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Tytuk: Interaktywna metoda planowania rob6t montazowych w budownictwie kubaturowym
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Czas 1 koszt realizacji robdt budowlanych to kluczowe czynniki zwigzane
z planowaniem produkcji budowlanej. Jedng z zasadniczych mozliwosci skrécenia czasu
realizacji rob6t budowlanych jest prefabrykacja. Koszty tej technologii moga by¢
konkurencyjne, pod warunkiem wtasciwej organizacji robot montazowych. Z tego wzgledu
w pracy podjeto probg opracowania interaktywnej metody planowania robot montazowych
w budownictwie kubaturowym, ktéra pozwala na lepsza organizacje tych prac.

Punktem wyjscia do rozwigzania zagadnien planistycznych robdt montazowych jest
identyfikacja problemoéw oraz ograniczen technologiczno-organizacyjnych zwigzanych
z prowadzeniem robot montazowych. Przeanalizowano osiggnigcia naukowe w obszarze
planowania pracy maszyn montazowych i techniki rozwigzywania problemow, wykazujac przy
tym, ze nie opracowano dotychczas, mozliwego do wykorzystania w praktyce, kompleksowego
narzedzia wspomagajacego planowanie robot montazowych, Bylo to przestanka dla
zaproponowania interaktywnej metody planowania tych robot w budownictwie kubaturowym.

W pracy przyjeto teze, ze mozliwe jest opracowanie metodyki planowania robot
montazowych umozliwiajacej poprawe efektywnosci ich wykonania w okre§lonych warunkach
budowy. W celu udowodnienia tej tezy:

e przeprowadzono studia nad problemami planowania robdt montazowych,

e przedstawiono dotychczasowe osiggni¢cia naukowe w planowaniu tych robot,

e zaproponowano model systemu decyzyjnego planowania robot montazowych, oraz
opracowano autorskie narzedzie planistyczne,

e przedstawiono przyklad planowania robdt montazowych potwierdzajacy skutecznosé
zaproponowanej metody.

Zagadnienia te zostaly przedstawione w o$miu rozdziatach pracy. W pierwszym
rozdziale dokonano wprowadzenia w tematyke rozprawy, ujmujac jej przedmiot, cel i teze,
a ponadto sformutowano przestanki do podj¢cia badan i1 studiow w obszarze tematu rozprawy.

W rozdziale drugim przedstawiono zagadnienia wynikajace z analizy problemowe;j
transportu elementéw prefabrykowanych na teren budowy oraz planowania robot
montazowych. Opisano dotychczasowy stan wiedzy w zakresie rozwigzywania problemow

transportowych 1 montazowych. Wskazano problemy transportowe i montazowe w odniesieniu



do elementow prefabrykowanych, oraz przedstawiono metody usprawniania procesOw
harmonogramowania robdt budowlanych, w tym ocene¢ ryzyka niedotrzymania dyrektywnego
terminu zakonczenia przedsigwzig¢cia budowlanego, a ponadto sposoby na zmniejszanie tego
ryzyka.

W kolejnych rozdziatach przedstawiono metod¢ planowania robot montazowych.
Pierwszym elementem tego planowania jest wybdr rodzajow maszyn montazowych
z uwzglednieniem pozacenowych 1 pozaczasowych kryteriow oceny. W tym celu
przeprowadzono badania ankietowe, ustalono kryteria decydujace o wyborze rodzaju zurawia
oraz dokonano ich oceny. Przeanalizowano metody roéznicujgce wagi w celu uszeregowania
tych kryteriow, wybierajac ostatecznie metod¢ wyktadnicza (RE). Dokonano analizy metod
wspomagajacych podjecie decyzji wyboru rodzaju maszyn montazowych, i na tej podstawie
wybrano jedne z podstawowych wielokryterialnych metod analizy decyzji (MCDA) — metody
sumy wazonej SAW 1 FSAW. Opisano model teoretyczny rozwigzania z wykorzystaniem
powyzszych metod oraz przedstawiono przyklad obliczeniowy.

W kontekécie zasadniczego problemu rozprawy zaproponowano program
wspomagajacy planowanie. Jego opracowanie poprzedzono przedstawieniem modelu pracy
maszyn montazowych i zdefiniowaniem ich bazy danych. Koncepcj¢ programu przedstawiono
z wykorzystaniem prostego zadania montazowego, za$ skuteczno$¢ dzialania narzedzia
potwierdzono symulujac rzeczywisty przebieg wykonywania robdt montazowych obiektu
biurowego oraz przedstawiajgc alternatywne warianty prowadzenia tych robot.

Przedstawione analizy deterministyczne 1 osiggane wyniki planowania wzbogacono
o analizg ryzyka w procesie decyzyjnym. Przeprowadzono pilotazowe badania czasow montazu
wybranych elementow prefabrykowanych, wykonujac w nich pomiary wtasne i kierownikow
robot. Udowodniono, testami Kotmogrowa-Smirnowa, Lillieforsa oraz Shapiro-Wilka,
normalno$¢ rozktadu czasu montazu. Wykazano wiarygodnos$¢ badan kierownikéw robot
testem t-Studenta dla prob niezaleznych, oraz przeprowadzono analizy statystyczne czasu
montazu wybranych elementow prefabrykowanych. Poréwnano dwa rozwigzania planowania
robot montazowych w warunkach probabilistycznych z wykorzystaniem programu
RiskyProject. Uwzgledniono niepewnos$¢ czasu montazu oraz przyjeto niepewnos¢ kosztow
jednostkowych pracy brygad montazowych. Uzyskane wyniki oceny rozwigzan planowania
robot montazowych pozwolity na oceng ryzyka niedotrzymania terminu zakonczenia robot oraz
zatozonych kosztow robot montazowych.
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