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Prof. Ing. Fernando Nicolò

Programma del corso

n. crediti: 9
Prerequisiti

E' molto utile la conoscenza dei contenuti dei seguenti Insegnamenti (triennale L.590):

· Ricerca operativa 1 e 2
· Economia applicata all’ingegneria

· Automazione Ind. I (L. 590) oppure Analisi dei Sistemi a Eventi (L. 270)
· Gestione dei progetti
Obiettivi I modulo (5 crediti)
Il modulo intende fornire un insieme di strumenti formali per la modellistica dei sistemi produttivi automatizzati e l'ottimizzazione della loro gestione operativa, con particolare riferimento ai sistemi flessibili di lavorazione e assemblaggio.

Programma I modulo (5 crediti)
1.1 Controllo delle operazioni su una macchina

· Sequenziamento delle operazioni a minimo: tempo di completamento medio, ritardo massimo

· Algoritmo di Moore per la minimizzazione dei lavori in ritardo (dim. facoltativa)

· Lavori con precedenza: algoritmo di Lawler per minimizzare la massima penalità. Procedura per l’elaborazione automatica.

· Algoritmo di Smith modificato: sequenze efficienti rispetto al completamento medio e il ritardo massimo. Procedura per l’elaborazione automatica.

· Sequenziamento a minimo costo di commutazione in macchine o celle con costo lineare e posizione “home’ (Algoritmo di Gilmore e Gomory )

1.2 Controllo delle operazioni nelle celle

· Condivisione dinamica degli utensili a tempo minimo: griglia, grafo degli stati

· Influenza del tempo robot nella condivisione: grafo degli stati, conflitti

· Programmazione dinamica e A* per il tempo minimo; duplicazione degli utensili

1.3 Controllo delle operazioni nelle linee

· Algoritmo di Johnson per il sequenziamento su due macchine

· Applicazione dell’algoritmo di Gilmore e Gomory a linee di due macchine senza attesa intermedia

· Sequenziamento con tre macchine; linea monoprodotto con assiemature (modello pettine): lotto, flusso

· Minimo tempo di completamento: pezzo singolo, lotto finito, linea satura

1.4 Sequenziamento nei sistemi integrati di produzione flessibile

· Minimo ritardo massimo con tempo di rilascio positivo e interruzione: ‘branch and bound”; grafo disgiuntivo per il job shop (“clique” di macchine)

· Sequenziamento di macchina spostando il collo di bottiglia: euristica risolutiva per il job shop (“Shifting Bottleneck”) 

Testi consigliati 
· NICOLO’ F., Presentazioni ppt delle schermate delle lezioni di Automazione Industriale (disponibili nella pag. web http//nicolo.dia.uniroma3.it)
· AGNETIS A., Modelli combinatori nella produzione flessibile, Dispense ad uso esclusivo degli studenti del corso di Automazione Industriale (disponibile nella pag. web http//nicolo.dia.uniroma3.it)
· M. PINEDO: “SCHEDULING, Theory, Algorithms, and Systems”, Prentice Hall. 1995 (disponibile in biblioteca)
· P. BRUCKER: “Scheduling Algorithms”, Springer. 2004 (disponibile in biblioteca)
per approfondimenti

ASKIN, R.G, STANDRIDGE C.R., Modeling and analysis of manufacturing systems, Wiley and Sons, New York,  1993

Verifica dell’apprendimento I modulo

Nella prima interruzione didattica si terrà una prova intermedia esclusivamente scritta, che  esonera dalla prova scritta finale se superata con la sufficienza.
Obiettivi II modulo (4 crediti)

Il modulo tratterà in parallelo argomenti riguardanti:

· ancora modelli (più complessi) per l'ottimizzazione operativa dei sistemi produttivi automatizzati 

· gli argomenti principali riguardanti la gestione e il controllo della produzione sia di beni sia di servizi 
Programma II modulo (4 crediti)

1.5  Ottimizzazione del tempo di ciclo in una celle multirobot  

1.6 Modelli per l'ottimizzazione operativa dei sistemi integrati di produzione flessibile per numerosità medio alta dei pezzi
· Alcune modalità di scelta dell’attrezzaggio

· Una soluzione per la scelta dell’instradamento a minimo massimo tempo di lavoro delle macchine

2.1 Pianificazione e controllo della produzione 
(MPC: Manufacturing Planning and Control)

2.2 Sistemi integrati per la pianificazione delle risorse produttive

(ERP: Enterprise Resources Planning)

2.3 Gestione delle scorte nelle catene logistiche
(SCM: Supply Chain Management)
2.4 Master Production Scheduling (MPS)
2.5 Material Requirements Planning (MRP)
2.6 Just-in Time (JIT)
Il modulo sarà integrato con seminari a cura di esperti di modellistica di sistemi di produzione e/o logistica
· NICOLO’ F., Presentazioni ppt delle schermate delle lezioni di Automazione Industriale (disponibili nella pag. web http//nicolo.dia.uniroma3.it)
· AGNETIS A., Modelli combinatori nella produzione flessibile, Dispense ad uso esclusivo degli studenti del corso di Automazione Industriale (disponibile nella pag. web http//nicolo.dia.uniroma3.it)
· NARISIMHAN S., McLEAVEY D.W., BILLINGTON P., Production Planning and Inventory Control, Prentice Hall, 1995.

· SIPPER D., BULFIN R.L., Production: Planning, Control, and Integration,   McGraw Hill, 1998.

· ASKIN R.G., GOLDBERG J.B., Design and Analysis of Lean Production Systems, Wiley, 2002.

· VOLLMAN/BERRY/WHYBARK/JACOBS, Manufacturing Planning and Control for Supply Chain Management, 5/e, ed. Mc Graw Hill, 2005, 007-112133-1 (per questo volume esiste molto materiale “tutorial” alla pagina: http://www.pom.edu/mpc/index.htm: verrà in parte utilizzato nelle lezioni)

· RICHARD B. CHASE et alii, Operations Management (nella produzione e nei servizi) 2/ed , ed. Mc Graw Hill, Ottobre 2007, ISBN: 9788838664502 (Il libro prevede anche un’assistenza agli studenti alla pagina: http://www.ateneonline.it/chase2e/areastudenti.asp)
· Dispense e materiale didattico dei seminari, distribuiti in aula.
Verifica finale dell’apprendimento 

Vi sarà una prova scritta sui contenuti del I modulo, per coloro che non hanno superato la prova intermedia o vogliono migliorare quella valutazione.

I contenuti del II modulo saranno esclusivamente oggetto della discussione orale, che potrà ovviamente riguardare anche I modulo..






