Une réalisation de 1Point2 e’

Désignation : Performances d’une ligne de découpe de profilés métal

Maitre d’ouvrage : Chantiers de I'Atlantique, Olivier Gachelin Date : 2021

Description succincte de I'opération :

Il s’agit ici d’étudier une nouvelle machine de dépe dans son contexte de production,

d’évaluer les performances globales de la nouwediallation, qui comporte de nombreux acteu
un robot pour apporter les barres, un pour lesvenleplusieurs bennes en amont et aval d
machine. Une navette qui transporte les bennegyomh roulant qui apporte des barres en Zz
d’entrée et traite les pieces spéciales, et usteari

Les regles de cheminement et de décision sont ieboAinsi il y a plus de vingt bennes avec
fonctions différentes, remplies par ID de commandais aussi bennes de chutes et de déche
découpe. On doit représenter dan le modele dessrélgl priorité a 7 niveaux pour le pont roulant
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fonction du nombre de barres dans les zones dspian dans les zones de dépose, et de I'état des

convoyeurs.

Les barres en entrées (de I'ordre de 350000 pawesdifferent par leur longueur, leur manieme
leurs éventuelles opérations complémentaires (enedé marquage, grenaillage, usinage ultérieu

La simulation transmet des dizaines d'indicateudsnt le nombre de pieces aux divs
emplacements, le taux d’utilisation des équipemdetstemps d’attente (et motif de I'attente)
robots, les temps blocage pour cause de d’absenbarde a couper, d’évacuation pieces longue
des bennes.
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1Point2 —Etudes de flux et simulations dynamiques



