Sposoby interpretacji modeli sieciowych

Konstrukcja harmonograméow sieciowych oparta jest na teorii grafow (Ignasiak 1975, Korzan 1978). W
trakcie rozwoju analizy sieciowej powstato wiele sposobow interpretacji tych modeli matematycznych, jako
modeli dowolnego projektu robot.

Pierwszy podziat dotyczy sposobu konstruowania samego modelu. W zalezno$ci od tego, jak w
powiazaniu z projektem interpretuje si¢ podstawowe elementy tzn. wezly i krawedzie, grafy mozna podzieli¢
na dwie podstawowe grupy:

o grafy sieciowe definiowane krawedziowo, tzw. sieci dwupunktowe,
o grafy sieciowe definiowane weztowo, tzw. sieci jednopunktowe.

W pierwszym przypadku (modele dwupunktowe) krawedzie tego grafu przedstawiajg czynnosci a wezty
pomiedzy ktorymi leza krawedzie wskazuja na ich poczatek i koniec. Innymi stowy ocena krawedzi grafu
wyraza czas trwania modelowanej czynnosci, jej wymagania w stosunku do §rodkéw itp., a wezty fakt ich
rozpoczgcia lub zakonczenia. Krawedz musi by¢ skierowana, a wigc mie¢ okreSlony zwrot, ktory
reprezentuje gdzie jest jej poczatek i koniec. W modelach tych, wezel nie moze trwa¢ w czasie (a wige
opdznia¢ wykonanie przedsigwzigcia), zuzywac $rodki, definiowa¢ nie standartowy sposob rozpoczynania
wychodzacych z niego czynnosci lub w jakikolwiek inny sposob modyfikowac¢ sposob prowadzenia obliczen.
Kolejno$¢ wykonywania czynno$ci wynika z ich wzajemnego potozenia w modelu. Aby mozna byto
rozpocza¢ wykonywanie dowolnej czynnos$ci nalezy catkowicie ukonczy¢ wszystkie, ktore ja poprzedzaja.
W celu zawarcia wszystkich koniecznych ograniczen w zakresie kolejnosci nastgpowania robot w metodzie
tej uzywa si¢ dodatkowo tzw. czynnos$ci zerowych, a wiec czynnosci o czasie trwania rownym zero. Taki
sposob interpretowania modelu sieciowego jako projektu realizacji jakiego$ przedsiewzigcia jest historycznie
starszy 1 byl stosowany od poczatku rozwoju metod sieciowych (Idzkiewicz 1967, Bladowski 1970,
Kaplinski, Stefanski 1973, Biarmach, Cyunel 1989).

Natomiast w drugim sposobie interpretacji (sieci jednopunktowe) sposdb budowy modelu jest odwrotny:
wezly grafu reprezentujg czynnosci danego projektu a wiec dostarczajg informacji o czasie trwania czynnosci
oraz jej wymagania odno$nie $rodkéw. Krawedzie lezace pomigdzy weztami, réwniez o zaznaczonym
zwrocie, wskazuja na powigzania pomi¢dzy poszczegdlnymi czynno$ciami, a wigc wyznaczaja kolejnos¢ ich
wykonania. W celu zmniejszenia wystepujacych krawedzi mozna stosowaé tzw. czynnosci pozorne, a wiec
czynnosci o czasie trwania rownym zero.

W tym sposobie interpretacji z czasem znacznie rozszerzono definicje krawedzi. Poczatkowo, krawedz
oznaczala, ze po catkowitym zakonczeniu czynnosci (wezta) z ktorej wychodzi, moze si¢ rozpoczac czynno$é
do ktorej dochodzi (zgodnie z zaznaczonym zwrotem). Ten typ potaczenia oznaczono symbolem FS (finish
to start, rys. 4.1).
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Rys. 4.1. Klasyczny typ potaczenia czynnosci w sieciach jednopunktowych w ujeciu sieciowym i wykreséw liniowych
Gantta

Nowsze systemy, oparte na sieciach jednopunktowych, dopuszczaja definiowanie alternatywnych

potaczen powigzan migdzy czynno$ciami takich jak (rys. 4.2):

eSS (start to start) - start kolejnych czynno$ci uzalezniony jest od rozpoczecia ich poprzednikdw,

e FF (finish to finish) - zakonczenie kolejnych czynno$ci uzaleznione jest od zakoniczenia ich
poprzednikow,

e SF (start to finish) - koniec nastgpujacych czynnosci zalezy od rozpoczgcia ich poprzednikoéw
(przestawienie kolejno$ci wykonania zadan).
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Rys. 4.2. Zmodyfikowane typy potaczen czynnosci w sieciach jednopunktowych w ujeciu sieciowym i wykresow liniowych
Gantta

Dodatkowo w systemach tych mozliwe jest okre$lanie czaséw nakladania si¢ czynno$ci lub
wymaganych przerw pomiedzy ich wykonaniem (rys. 4.3). Nalezy zauwazy¢, ze taki sposob ustalania
powigzan migdzy czynnos$ciami podnosi elastyczno$¢ budowanej sieci, lecz czesto komplikuje i usztywnia
analize srodkow oraz powoduje klopoty z poprawng interpretacja uzyskanych wynikéw obliczen (np. uzycie
potaczen typu SF).
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Rys. 4.3. Polaczenie czynnos$ci w sieciach jednopunktowych typu FS z dodanym opdznieniem i naktadaniem si¢ czynnosci w
ujeciu sieciowym i wykres6w liniowych Gantta

Poréwnujac oba przedstawione sposoby interpretowania modelu sieciowego nalezy zauwazyé, ze w
duzej mierze sa one sobie rOwnowazne a latwo$¢ ich odczytywania wigze si¢ przede wszystkim z
przyzwyczajeniem. W modelach dwupunktowych operujac tylko potaczeniem typu FS (jedynym dostgpnym)
oraz stosujac czynnoSci zerowe, mozliwe jest odtworzenie dowolnego uktadu powigzan migdzy
czynno$ciami utworzonego w systemie jednopunktowym, przy zastosowaniu nie standardowych typow
polaczen. Zaletg takiego rozwigzania jest brak trudnosci z interpretacja budowy sieci i uzyskanych wynikéw
obliczen, a wadg zwickszenie liczby czynnosci.



