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Tablica 9.3

Zbiér informacji rejestrowanych w centralnym banku danych

Axe@5E2

1Nazwa przedsiewzigcia inwestycyjnigo 7 IftAiSlor bezpol/edni

2Hasloirtwe”ycji 8 KferLjqcebiLfO projrkttw

3Loteilliacja Inwestycji 9 Gfownlwykonamy rt**slycji

¢fodznj inweslytji 10 Gta*mi dostoacy

Sfrcydert:rodzaj i chla dreyzj 1 Wykaz za+A wchodxpy+iwdddd pradsitwiitia

LPriorylet poufnosci
B 7dnf7en»o gnn.tvrtowf I»«tsu inilizat)'

Jednostka odpo-

Ba - zdarzenia standardéw* wg pot \ *10 Terminy zdarzeh

Pozycjo wiedzialna Zagrozenia terminujrodzaj)
ahrara Bb-zdarzenia indywidualne wg harmonogramu . wzorcowy faktyczny
za zdarzenie
1 Zatwardzenie Z1E
2 Zadarcie umAw na dostawy maszyn lurzgd zthi
3 Zawarci« urrtiw na roboty budtvvfcrt>-rTEnt6i?**
i Razpoafci* robét przygotowawczych
5 ffezpocz”cif rob*t podstawowych
b Zakoficzenie maitazu maszyn lurzadzen
7 Cfeiggnieck sianu gotowafed irv»*sly<j w”nogjrwgo:
a)narol< frad znkctoeniem
bina kwartat przed zakoriczeniem
0 fozpocztde rozruchu

9 Przekazanie do ek”oolocji
10 Osqgnitcit prej«d<tMang zdtboici predJ«*jkEftig><vq]

C.NkaWody 1efekty

Wzmztc podslawwy Wykonanie
. Wzorzec pier-
Ireii . w przedzwtach czasu
woiry petnym rocznym peinym iocznym kwartalnym

1 NaVtady

w Jtiriz* rodzajewym

wtys. zf
2 Efekty

w jednostkach nat/atnych

wityizt

Kazdy inwestor oprécz zdarzen standardowych moze wprowadzi¢ do systemu dowolne iloSci zdarzen
indywidualnych wg harmonogramu. Bedg one przez system kontrolowane tylko dla tej wybranej inwestycji.

9.3. SYSTEMY DLA KOORDYNACIJI | STEROWANIA REALIZACJI POSZCZEGOLr
NYCH ZADAN LUB PRZEDSIEWZIEC INWESTYCYJINYCH (NA PRZYKLADZIE

SYSTEMU PROKOR)

9.3.1. Podstawy teoretyczne, na ktérych oparto algorytm systemu

Podstawowym zadaniem systemu dla poszczeg6lnych inwestycji (przedsiewzie¢ lub zadan
inwestycyjnych) jest koordynacja dziatan wszystkich uczestnikow, bioragcych udziat w realiza-
cji, a w szczegoblnosci:

—inwestora lub innej jednostki organizacyjnej, petnigcej role koordynatora realizacji,
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—kierujacego biura projektow oraz pozostatych jednostek projektujgcych, wykonujacych
specjalistyczne czesci dokumentaciji,

—ageneralnego wykonawcy robét oraz specjalistycznych przedsiebiorstw wykonawczych,

—ageneralnego dostawcy débr inwestycyjnych (maszyn i urzadzen).

Zgodnie z jedng z podstawowych zasad organizacji —zasadg stabilizacji planéw —inwesty-
cja zaplanowana i wiaczona do portfela zlecenn wykonawcéw, powinna by¢ oddana do uzytku
w przewidywanym terminie. Tak wiec koordynacja dziatan uczestnikéw ma zapewni¢ termino-
wy przebieg wszystkich proceséw i dziatan sktadajacych sie na dane przedsiewziecie, czy tez
zadanie inwestycyjne.

Jak z tego wynika, systemem nie bedzie objeta faza pierwsza cyklu dziatania, tzn. okre$le-
nie samego celu podjecia dziatalno$ci inwestycyjnej, jej lokalizacji, ekonomicznej efektywnosci,
itd. Przyjmuje sie, ze decyzje dotyczace celowosci inwestowania, zakresu itp. zostaty podjete
przed rozpoczeciem prac nad zastosowaniem dla koordynacji systemu informatycznego, czyli
przyja¢ mozna, ze gotowa jest dla danej inwestycji dokumentacja fazy ZTE.

(0] ile na etapie opracowywania zbioru informacji o inwestycji czy to w formie ZTE, czy tez
innego opracowania o podstawowym stopniu szczeg6towosci ustalen (niezbednym dla podjecia
wiasciwych decyzji) bedziemy mie¢ do czynieniajedynie z dziataniami informacyjno-decyzyj-
nymi, to dla okresu objetego dziataniem systemu, wystepowaé bedg procesy wytwdrcze oraz
informacyjno-decyzyjne. Zespolenie informacji i zasilen w systemie przedstawiono na rys. 9.3
(wg [51]). Na rys. 9.4 (wg [27]) nastomiast przedstawiono poszczegdlne etapy cyklu organiza-
cyjnego2. Cztery pierwsze etapy przygotowawcze odnoszg sie niemal wylgcznie do procesow
informacyjnych, zas$ nastepne dwa dotyczg realizacji proceséw wytwadrczych, kierowania nimi i
dokumentowania ich przebiegu. Charakteryzujg sie one zespoleniem informacji i zasilen, poka-
zanym na rys. 9.3.

System (uMhd) lub jego
czeit skiadowa

procesu

Rys. 9.3. Zespolenie informacji i zasilan w systemie

7 Wrozdziale 1 dla tego samego dziatania uzywano okreélenia ,,cykl dziatania zorganizowanego”. W tym
miejscu uzywa sie innego oznaczenia, zgodnego z oryginalng treécig cytowanego opracowania.

154



Etapy przygotowawcze polegajg na informacyjnym rozpoznaniu i opisaniu przysztej reali-
zacji, dzieki czemu nastepuje informacyjne uksztattowanie celu, jak réwniez (informacyjnej
pozyskiwanie zasobéw. W szczeg6lnym przypadku kazdy kolejny etap cyklu organizacyjnego
mozemy uznac¢ jako model informacyjny dla realizacji etapu nastepnego (strzatka gérna na
rys. 9.4), jak réwniez kazdy z etap6w opiera sie'na analizie przewidywanej sytuacji etapu
nastepnego (strzatka dolna).

formacyjne - decyzyjne )

Rys. 9.4. Etapy cyklu organizycyjnego w ujeciu teorii sprawnego dziatania

W wymiarze czasowym kolejne etapy cyklu organizacyjnego wystepuja jako ogniwa taficu-
cha przyczyn i skutkow. Stata cykliczno$¢ tych ogniw (etapéw) powtarza sie w kazdym
elemencie dziatania; zadne ogniwo nie moze by¢ pominigte bez szkody dla skutecznosci i
ekonomicznosci dziatania. Wspo6tzalezno$¢ podziatu dziatania zorganizowanego i etapéw pro-
cesu inwestycyjnego przedstawiono na rys. 9.5. Strzatki pionowe i ich szeroko$¢ wskazujg na
przesuniecie zakresow (i problematyki) etapowych w obu cyklach. Tak wiec zatozeniom meto-
dologicznym i twierdzeniom teoretycznym o cyklu organizacyjnym odpowiadajg okre$lone

dziatania w cyklu inwestycyjnym.

1 1 ptoncwo- 1 jmpe - W
' i — PP oocp X WertiTio
1 onollio S A ¥ o
y~~"'\
IsH I w
ptogram go- plan epaxi- pfojfkltTAa- budcNSO i uuchomt-

spodarczy dcffezy nie montaz nit

cykl budowy
wykonawczy cykl Inwestycyjny

cykl Inwestycyjny

Rys. 9.5. Cykl inwesty cji ijego poréwnanie z cyklem organizacyjnym dziatania
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Podziat przedsiewziecia na zadania, a tych z kolei na obiekty lub pozycje ZZK —wyraza
strukture celéw danej inwestycji. Osiggniecie z kolei tych poszczeg6lnych celéw uwarunkowa-
ne jest osiggnieciem podceléw lub celéw czastkowych, stanowigcych podmioty dziatalnosci
inwestycyjnych, do ktérych zaliczamy np. wykonanie poszczegdlnych rodzajow robdt przez
wyspecjalizowanych wykonawcéw na kolejnych obiektach, wchodzacych w sktad danego za-
dania.

Zapisem wzajemnych zalezno$ci podceléw, celow czastkowych i celow gtownych w funkcji
czasu, z zachowaniem warunku kolejnego realizowania-etapéw cyklu organizacyjnego dziatania,
dla potrzeb informatycznego systemu, jest z reguty siatka zaleznosci. Procesami w siatce sg
zakresy robdt jakie majg do wykonania poszczegdlni uczestnicy procesu inwestycyjnego na
poszczegolnych obiektach sktadajgcych sie na zadania i przedsiewziecie inwestycyjne. Taki
stopien szczego6towosci podziatu dostosowany jest do charakteru decyzji, jakie majg by¢ podej-
mowane na podstawie informacji uzyskiwanych w wyniku dziatania systemu.

Poniewaz na podstawie informacji dostarczanych przez system majg byé koordynowane
dziatania poszczeg6lnych uczestnikow realizacji, jako zdarzenia przyjmuje sie w siatce przeka-
zywanie-sobie frontow robdét przez kolejnych realizatoréw dziatania.

Koordynatora realizacji (a wiec gtdwnego uzytkownika systemu) nie interesuje w zasadzie
to, co dany wykonawca wykonuje na powierzonym odcinku robét. Istotne natomiast dla niego
jest terminowe przekazywanie frontu robdt wykonawcy nastgpnemu. Przekazanie bowiem w
wymaganym momencie frontu robo6t zapewnia:

—terminowa realizacje zadan,

—wiasciwg ich jakos¢.

Jezeli bowiem jako$¢ wykonywanej roboty nie bytaby zadowalajaca, to wykonawca, ktory
ma przeja¢ front robot, nie wyrazatby na to zgody. W takim zrozumieniu wszyscy uczestnicy
procesu w systemie traktowani sa: jako bezposredni wykpnawcy, albo jako obserwatorzy. Rola
obserwatora w systemie przypada uczestnikom procesu, ktérzy oczekujg na przekazanie frontu
robot. Pilnujg oni, w dobrze pojetym wiasnym interesie, prawidtowego wykonania robo6t przez
swojego poprzednika po to, aby w momencie przekazania frontu robd6t nie wystgpity zaktdce-
nia. W przypadku stwierdzenia nieprawidtowosci wykonywanych robét (przygotowywanie
frontu robdét dla obserwatora) lub zagrozenia terminu zakonczenia tych prac, obserwator zgta-
sza swoje zastrzezenia koordynatorowi poprzez odpowiednie procedury przewidziane w
systemie. (

Model realizacji przedsiewziecia (zadania) inwestycyjnego opracowany w postaci siatki
zaleznosci optymalizowany jest z punktu widzenia dotrzymania lub tez skrdécenia zatozonych
terminéw. Jako pochodne, otrzymuje sie inforacje o zasobach potrzebnych do wykonania
dziatan czastkowych przez poszczegolnych uczestnikéw procesu. Podstawowymi ogranicze-
niami sg wyznaczone cykle realizacji, dla zadan oraz poszczegélnych obiektow (lub innych,
wyréznionych czesci sktadowych, na jakie podzielono przedsiewziecie inwestycyjne). Wiel-
kosci tych cykli ustalone sg albo na podstawie obowigzujgcych przepiséw, albo innych ustalen
(uchwata Rady Ministréw dla inwestycji szczeg6lnie waznych lub tez dane uzyskane z systemu
WEKTOR).

9.3.2. Prezentacja systemu PROKOR
System PROKOR opracowany zostat w koncu lat 60-tych w Zjednoczeniu Budownictwa
Przemystowego CENTRUM w Warszawie. Pierwotnie pomyslany byt jako metoda koordynacji

dziatanh w zakresie inwestycji przemystu chemicznego. W toku doskonalenia systemu jego
tworcy rozszerzali zasieg jego dziatalnosci na inwestycje realizowane dla potrzeb’innych resor-
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téw. Z chwilg rozpoczecia prac nad systemem WEKTOR uznano, ze system PROKOR z racji
swoich mozliwo$ci moze sta¢ sie pomocny przy generowaniu informacji zdarzeniowych Iz dla
inwestycji szczegolnie waznych (Inwestycje typu W —patrz rozdziat 9.2).

Nazwa systemu powstata ze skrétu: PROgram KOORdynacji. Modelem odzworowujacym
przebieg kompleksu dziatan sktadajgcych sie na realizacje przedsiewziecia inwestycyjnego jest
siatka zaleznosci. Dla optymalizacji modelu w funkcji czasu zdecydowano sie na zastosowanie
bibliotecznych programoéw typu PERT.

W pierwszej wersji system PROKOR byt stosowany do przeliczen na EMC typu ZAM-2
GAMMA. Byta to maszyna o niewielkiej pojemnos$ci pamieci wewnetrznej. Dlatego ze wzgledu
na niskie parametry maszyny nalezato zbiory danych wejsciowych dzieli¢ na partie, mozliwe
do jednorazowego przetworzenia na dostepnej EMC. Wprowadzono wiec do systemu warunek
podziatu realizacji inwestycji na obszary koordynacyjne. Obszarem koordynacyjnym moze
by¢ zaréwno cze$¢ inwestycji (np. wydziat, zaktad kombinatu), jak iasortyment lub rodzaj
robét (np. wszystkie roboty wodno-kanalizacyjne zewnetrzne, instalacja ciepta i pary) dla ca-
tego przedsiewziecia. Konieczno$¢ podziatu na obszary koordynacyjne zostata utrzymana w
systemie nawet po przeniesieniu obliczen na duze, o znacznej pojemnos$ci pamieci EMC.

9.3.2.1. Zatozenia systemu (wg [49]) )

System PROKOR przeznaczony jest do przygotowania planéw realizacji oraz sterowania
caloscig procesu inwestycyjnego, w celu uzyskania nadrzednego efektu, jakim jest uruchomie-
nie produkcji w programowanym i realizowanym przedsiewzieciu (zadaniu) inwestycyjnym.
System PROKOR dziata w trzech fazach:

1) koncepcja realizacji przedsiewziecia (KRP),

2) koncepcja realizacji zadania (KRZ),

3) plan realizacji inwestycji (PRI).

ad 1) Celem KRP jest zbilansowanie zasobdéw potrzebnych do wykonania planowanego
przedsiewziecia ze srodkami, jakie stawiajg do dyspozycji poszczegdlni potencjalni wykonawcy.
Wg zatozen opracowywanie KRP ma mie¢ miejsce na 12-H8 miesiecy przed rozpoczeciem
robét, czyli zgodnie z rys. 9.5, na poczatku cyklu inwestycyjnego, tj. na etapie planu gospo-
darczego (wg podziatu cyklu inwestycyjnego) lub na styku planowania i prognozowania (wg
podziatu cyklu organizacyjnego dziatania). W tym okresie jeszcze nie w peini (z reguly)
gotowa jest dokumentacja fazy ZTE. Tak wiec nie ma mozliwos$ci otrzymania petnej komplek-
sowej informacji o przedsiewzieciu czy tez jego czeSciach. Wykorzystano tu wiec jedng z
wiasciwosci siatek zaleznosci, dzieki ktérej przy odpowiednio wysokim stopniu agregacji infor-
macji te same opracowania moga by¢ wielokrotnie wykorzystywane dla opisu dziatan podo-
bnych (patrz [31]). Zaktada sie bowiem, ze przy odpowiednio diugim stosowaniu systemu
dysponowac sie bedzie bogatym archiwum z zakresu projektowania i realizacji objektdw czy
tez zadan i przedsiewzie¢ podobnych. Ustalenia na poziomie KRP (z wymagang dla tego
szczebla podejmowania decyzji szczegdtowoscig informacji) mogg by¢ oparte na danych dobra-
nych przez analogie z realizacji podobnych.

Podstawowym ograniczeniem dla modelu jest wyznaczony cykl realizacji przedsiewziecia.
Ustalenia dokonane na podstawie wynikéw przeliczern na EMC dyskutowane sg z dysponentami
mocy (zjednoczenie budownictwa, wojewddzkie komisje planowania, zjednoczenia dostarcza-
jace maszyny iurzadzenia itp.). Przewiduje sie na tym etapie szerokie stosowanie wynikéw
uzyskiwanych z systemu AWIZO-MOC. Uzyskane wyniki przetworzenia dyskutowane sg z
dysponentami mocy i metodg kolejnych przyblizen ustalane sg plany wykonania samego przed-
siewziecia (harmonogramy zadan) oraz harmonogramy zapotrzebowania zasobdw.
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ad 2) KRZ powinna by¢ opracowywana we wstepnej fazie realizacji rownolegle z rozmo-
wami przedumownymi. Celem tej fazy dziatania systemu PROKOR jest przygotowanie harmo-
nogramow realizacji zadania. Szczeg6towos$¢ informacji i zadania tego opracowania sg analo-
giczne jak dla harmonogramoéw dyrektywnych.

Wyniki systemu PROKOR uzyskiwane z fazy KRZ przeznaczone sg dla generalnego realiza-
tora, generalnego wykonawcy, lub innej jednostki organizacyjnej petnigcej funkcje koordynato-
ra, ktéry na zasadzie umowy powierza wykonanie robdt bezposrednim realizatorom. Wynika
stad jednoznacznie wymagany stopien szczeg6towosci informacji stosowany w opracowaniu.
Procesem w sieci na etapie KRZ jest taki zakres dziatan bezposredniego realizatora, ktéry
rozpoczyna sie otrzymaniem frontu robot i konczy sie przekazaniem frontu innemu (nastepne-
mu) uczestnikowi procesu inwestycyjnego.

W wyniku przetwarzania sieci otrzymuje sie:

—zbidér procesow lezacych na drodze krytycznej (a wiec praktycznie nie posiadajgcych
zapasOw czasu),

—zbiér pozostatych proceséw uszeregowany w ciagi, posiadajace wieksze lub mniejsze
zapasy czasu.

W systemie PROKOR wprowadzono dodatkowo oryginalng procedure, ktdra pozwala na
czesSciowe rozdysponowanie ustalonych catkowitych zapaséw czaséw na poszczegdlne procesy
ciggu. Pozostata cze$¢ zapasu czasu zachowuje sie w systemie do dyspozycji koordynatora,
jako niezbedng rezerwe, umozliwiajaca prawidtowgq realizacje dziatan. Omawiana procedura
stanowi jedyne ,uzupeinienie” klasycznych hibliotecznych programéw typu PERT.

Zbiér informacji wyjsciowych uzyskiwany w omawianej fazie stosowania systemu to:

—proponowane okresy i terminy realizacji zadan przez poszczegdlnych wykonawcow,

—zasoby produkcji potrzebne dla wykonania rozpatrywanych zadan w ustalonych termi-
nach.

Otrzymane wyniki sg przedmiotem uzgodnien i konsultacji pomiedzy koordynatorem reali-
zacji a poszczego6lnymi uczestnikami. Wszystkie, postulowane zmiany zaréwno w zakresie ter-
mindw, czaséw trwania jak i ilosci dysponowanych zasobéw wprowadzane sg do systemu jako
zmienne dane wejsciowe w kolejnych przeliczeniach, a uzyskiwane wyniki przedstawione sg do
akceptacji poszczegblnym uczestnikom procesu inwestycyjnego. W konsekwencji omawianego
dziatania otrzymuje sie uzgodniony:

—harmonogram zadan, a wiec terminy przekazywania sobie frontow robdt pizez poszcze-
gblnych wykonawcow, jak i cykle wykonania zadan czastkowych,

—harmonogramy i histogramy zaangazowania poszczeg6lnych zasob6éw dla wykonania ro-
b6t w ustalonych terminach.

Wymienione dwa ro ' aje opracowan stajg sie,po podpisaniu przez wszystkich zaintereso-
wanych, obowiagzujaca a/rektywa do realizacji, a tym samym wzorcem, z ktérym poréwnywa-
ny bedzie rzeczywisty przebieg realizacji. Informacje o tempie wykonywania robot system-
otrzymywac bedzie w wyniku dziatania trzeciej fazy —planu realizacji inwestycji.

ad 3) Celem PRI jest informowanie koordynatora o stopniu zgodnos$ci przebiegu realizacji z
opracowanym planem. Wtym celu:

—na okres 1 do 3 miesiecy system PROKOR wybiera z harmonogramu realizacji te proce-
sy, ktére w analizowanym okresie moga by¢ zrealizowane,

—co dwa tygodnie przeprowadzana jest kontrola realizacji. W tym celu zbiera sie od
.wykonawcéw poszczegdlnych proceséw dane o stanie zaawansowania rob6t. Dane te w syste-
mie poréwnywane sg z wzorcem. System informuje o aktualnym stanie (w stosunku do ustalen
KRZ) wszystkich zainteresowanych, a wiec: koordynatora, realizatora i obserwatora (danego
procesu). Tym sposobem system realizuje zasade przekazywania miedzy zainteresowaniami
tylko niezbednego minimum informacji,
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— po uptywie omawianego okresu objetego planem, do systemu wprowadza sie dane o

aktualnym stanie realizacji (na koniec rozpatrywanego okresu) oraz wszystkie inne, niezbedne

poprawki do opracowanej sieci zaleznosci:

Nastepnie dokonuje sie przetworzenia siatki dotyczacej pozostatej do zrealizowania czesci
zadania, w sposob jak to opisano w przypadku KRZ.
W wyniku otrzymuje sie zaktualizowany harmonogram, ktory z kolei staje sie dyrektywa i
wzorem na nastepny okres. Od tego momentu cykl dziatan sie powtarza. To cykliczne dziata-
nie ma miejsce do momentu catkowitego zrealizowania zadania. Fazy dziatania systemu PRO-
KOR oraz uzywane programy jak i zasadnicze zbiory, wejscia i wyjscia przedstawiono na

rys. 9.6 (wg [40]).
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Rys. 9.6. Schemat systemu PROKOR

9.3.2.2. Dane iinformaqge w systemie
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System PROKOR w zasadzie swoje dziatanie opiera na:
—zapisie technologii i organizacji przebiegu realizacji inwestycji w postaci siatki zaleznosci,
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—ustaleniach terminéw, cyklu i zasobow, potrzebnych do sprawnej realizacji, dokonywa-
nych za pomoca bibliotecznych programoéw typu PERT.

Jedynie w fazie pierwszej, tj. przy opracowaniu KRP, koizysta sie z oryginalnego progrt-
mu, nazwanego przez jego tworcow BIKOR. Zadaniem programu BIKOR jest opracowanie na
podstawie czastkowych danych mozliwie kompleksowego programu realizacji przedsiewziecia.
Korzysta sie z danych statystycznych zgromadzonych w trakcie realizacji podobnych zadan
i przedsiewzie¢. Tak wiec dane wejsciowe zmienne, to posiadane o rozpatrywanym przedsie-
wzieciu informacje, takie jak: -

—przewidywane zakresy robd6t w przewazajacej wiekszosci okre$lane wartosciowo (w
milionach lub tysigcach ztotych przerobu),

—cykl realizacji przedsiewziecia,

—niektére wybrane terminy wystgpienia zdarzen. Te wybrane zdarzenia w przewazajacej
wiekszosci przypadkow odpowiadajg zdarzeniom standardowym wyrdznianym w systemie
WEKTOR. '

Danymi statymi znajdujacymi sie w bibliotece systemu sg statystyczne, zebrane w po-
przednich podobnych lub analogicznych realizacjach, informacje dotyczace:

—wymaganej kolejnosci wykonywania rob6t. Moga one by¢ zapamietane przez system w
postaci zunifikowanych technologicznych siatek zaleznosci. Jezeli uzytkownik systemu oma-
wianego zbioru danych nie posiada, to wéwczas opierajac sie na doswiadczeniu odpowiednich
pracownikow opracowuje sie indywidualng siatke zaleznosci dla catego przedsiewziecia. Dane
0 siatce, zapisane na drukach wymaganych przez przewidziany do zastosowania biblioteczny
program PERT wprowadza sie¢ do pamieci EMC wraz ze zbiorem zmiennych danych wejscio-
wych;

—spodziewanych zakres6w robét, jakie bedg mieli do wykonania poszczego6lni realizatorzy
danego przedsiewziecia. Wielkosci te dotyczg wszystkich realizatoréw, a wiec nie tylko wyko-
nawcow robdt budowlano-montazowych, ale takze jednostek projektowych oraz dostawcow
doébr inwestycyjnych. W tej fazie przygotowania przedsiewziecia sa to wielkoSci okreslane
spodziewanymi kwotami przerobu, a wiec przewidywane wielkosci zadan finansowych.

W zaleznos$ci od stopnia doktadno$ci wprowadzonych danych uzyskuje sie odpowiednio
wiarygodne informacje. Dotyczg one:

—okres$lenia cyldu realizacji catosci przedsiewziecia oraz ustalenia terminéw rozpoczyna-
nia i konczenia poszczeg6lnych robét, czyli otrzymuje sie harmonogram realizacji przedsie-
wziecia,

—ustalenia potrzebnych mocy przerobowych poszczegélnych uczestnikéw, takich aby ro-
boty i zadania byty wykonane w pozgdanych terminach i cyklach.

Mozliwe do uzyskania konfiguracje wynikéw przetworzenia zalezg w zasadzie od zastoso-
wanego do przeliczen wariantu programu bibliotecznego PERT. Jak wynika z doswiadczen
autora nabytych przy wykorzystywaniu omawianych programoéw dla réznych -typow EMC
dostepnych w kraju, mozliwe do uzyskania konfiguracje wydrukéw zabezpieczajg w peini
wszystkie wymagania stawiane przez uzytkownikéw systemu. Nie ma potrzeby (w zasadzie)
projektowania wiasnych, oryginalnych form wydrukow.

Program BIKOR, o ktérym byta mowa i ktéry uwidoczniony jest na rys. 9.6, przygoto-
wuje jedynie niekompletne dane wejsciowe w formie i z doktadno$ciag wymagang przez dany
biblioteczny program PERT. Dalsze ,rozliczenie” siatki dokonywane jest juz programem
PERT3. Zestaw wymaganych danych wejsciowych jak i mozliwe do uzyskania informacje w
wyniku dziatania systemu w fazie KRP zestawiono w tabl. 9.4.

’ Podobne zadanie jak program BIKOR realizowat zespét programéw MID-9 opracowanych w kato-
wickim przedsiebiorstwie ETOB (patrz (15)).
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Tablica 9.4

Dane wejsciowe i informacje w kolejnych fazach dziatania systemu PROKOR

DANE WEJSCIOWE

ZMIENNE
1przewidywane zakresy
rabAt fwaltoici<>vvo lub

rzeczowo)

2 termin zakonczenia i ica-
pocz”cia robit

3wymagany cykl realiza-
cji icykle czastkowe

4 nlekltre wybrane termiry
wystapienia zdarzen (np:
rozpoczecie robit bud.-
monlai .rccpotzecieLib
zakoriczenie montazu
maszyn fitzadzert)

1 zakresy robit na podsla -
wie ZIEIwartoklawo i
rzeczowo)

2 odwzorowanie technologii
i organizacji robit w po -

N staci siatki zaleznosci

Realizacji Irv/estyqi
KRI

K oncepcja

Zadana

Realizacji

Koncepcja

1coir 3miesigcy

- data poczqtku okresu

- dane o zmianach w sieci

- daneo zmianach wpo-
ziomie zasobow

2co2lygodnie

- data poczqlku okresiw

- dane ostanie zaawanso-
wania robot/

Inwestycji

—

E

Plan Realizacji

- daneozmianach terminiw

STALE
1spodziewany peebieg robit
,/'Itechnologia iorganizacja),
moga to byt zunifikowane
siatki zaleznoici

2 statystyczne iloki robit prze-
widywane dla posaegil -
nych uczestnikiw procesu
(przez analogi? do podobnych
realizacji)

lograniczeni» czasowe W pas-
tocl przyjetego cyklu i termi -
niw wybranych zdarzen

2 ograniczeniaw posloci po-
ziomu dysponowanych zaso-
béw

lharmonogram zadan opraco-
wany w fazie KRZ

2 harmonogramy zasobéw
opracowane w fazie KRZ

INFORMACIJE
WYNIKOWF
lharmonogram zadan
2 harmonogram zapotrzebowania
zosobfcw
3terminy wzIDwe | cykle czastkowe

lharmonogram zadan:
aldla calbici

b)dla poszczegélnych uczes-
tnlkiw
d dla obszaréw koordynacyjnych
2harmonogramy i histogramy zaanga-
zowania zasobiw
aldla cattdédlwartoicicw/o)
bldla poszczegdlnych uczestnikiw
(wartoidowo iw wiekoid ach
naturalnych)
c)da chszar<Kv koordynacyjnych tub
wybranych obiektéw
co 1e3miesiecy
1lwykaz procestrw do wykonania w a-
nallzowanym okresie
2wykaxM/cy proceséw
3daty rozpoczecia i zakoficzenia pro-
cesiw
4poprzednikéw danego procesu
5koszt wykonania pocesu
6 graficzny wykres planowanego wyto -
nania
co 2 tygodnie
1wykaz procesiw 60 rozpoczecia
1zakoriczenia na nastgpny ckts
2 wykaz proceséw opiznlonych
3wykaz ptocesiw nie przyjetych przez
nastepce
Uwykaz procesiw w toku

W fazie opracowywania koncepcji realizacji zadania wymagane jest dysponowanie doku-
mentacjg ZTE. Tak wiec stwierdzi¢ mozna, ze w tej fazie posiada sie petne i wyczerpujace dane
0 rozpatrywanej inwestycji. W wyniku stosowania systemu PROKOR powstaé ma plan-wzo-
rzec, z ktdrym porownywany bedzie rzeczywisty przebieg realizacji.
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W wyniku opracowania fazy poprzedniej (KRP) czy tez w wyniku ustalen jednostek nad-
rzednych, koordynator dysponuje zestawem podstawowych ograniczen, ktére moga by¢ uzna-
ne dla tego etapu dziatania systemu jako dane wejSciowe state. Sg to:

—ograniczenie czasowe w postaci przyjetego cyktu realizacji, terminéw rozpoczecia i za-
konczenia dziatan, jak i wymaganych terminéw wystapienia wybranych w sieci zdarzen,

—ograniczen w postaci przewidzianych pizez poszczeg6lnych decydentéw mocy pozio-
moéw dostepnych zasobow.

Zbior danych wejsciowych zmiennych opracowuje sie zgodnie z instrukcjg przygotowania
danych dla wybranego programu bibliotecznego typu PERT. W kazdym przypadku bedzie to
zbiér danych dotyczacy:

—wymaganych nastepstw i zaleznosSci poszczeg6lnych robét, przedstawiony w postaci
siatki zaleznosci,

—danych o poszczegélnych procesach, takich jak: czas ich trwania (podawany badZ to
jako jedna warto$¢, badz tez tak jak tego wymaga metoda PERT4), nazwa procesu, wykonawca
robot (indeks wykonawcy), poziom potrzebnych (lub przewidywanych) zasobdw.

Odwzorowanie procesu w siatce wg wymagan systemu PROKOR przedstawiono na rys. 9.7

(wg [29]).

indeks wykonawcy
poziom zasobu
9ymbot zdarzenia rnslepuigcetp
a czas Irwano
. rubryka zapasowa
symbd zdarzenia po-
przedznjgctgo

dostarczenie dokumentacji

Rys. 9.7. Oznaczenia zalecane do stosowania w siatkach zaleznosci systemu PROKOR

* W .metodzie PERT podaje sie trzy wartosci czasu: pesymistyczng, optymistyczna i najbardziej prawdo-
podobna, oraz prawdopodobiefstwo rozktadu wystgpienia kazdej z tych wartosci.
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Symbolika zdarzen w sieci, indeksy wykonawcoéw, zasobdw itp. zawsze musza by¢ dostoso-
wane do wymagan stawianych przez dany konkretny program biblioteczny PERT.

Po przetworzeniu danych w systemie (program PERT) otrzyma si¢ w wyniku informacje,
dotyczace:

—cykli i termindw realizacji zadan w postaci harmonogramu zadan,

—poziomu potrzebnych zasobéw w postaci histogramdw,

—termindw angazowania poszczeg6lnych zasobéw w postaci harmonograméw $rodkow.

Uktad informacji na wydrukach, przyjete klucze sortowania, forma (czy to graficzne har-
monogramy belkowe, czy tez tabelaryczne zestawienia termindéw) zalezg od zyczenia koordy-
natora.

Wiasciwe dziatanie systemu PROKOR rozpoczyna sie jednak dopiero w fazie realizacji
inwestycji. Dwie poprzednie fazy (KRP i KRZ) stanowig w systemie jedynie faze przygoto-
wawczg, pozwalajgcg (w fazie KRP) na opracowanie w miare szczegdtowych informacji w
oparciu o bardzo ubogi zbioér danych wejSciowych oraz (w fazie KRZ) na przygotowanie planu
realizacji, czyli wzorca, z ktorym bedzie sie porownywac rzeczywisty przebieg realizacji. Tak
wiec system PROKOR nie jest specyficznym zastosowaniem bibliotecznych programéw typu
PERT do opracowania harmonogramodw, ale metodg koordynacji dziatanh w trakcie ich wykony-
wania. Istotg bowiem systemu PROKOR jest stworzenie odpowiedniej sieci informacyjnej po-
miedzy wszystkimi uczestnikami realizacji zadania, przez kt6rg to sie¢ zbiera sie i przekazuje
niezbedne dla sprawnego dziatania dane i informacje. Bez ostatniego etapu stosowania systemu,
bez fazy PRI, nie mozna méwic o stosowaniu systemu PROKOR.

Dziatanie okresowe (co 1-K3 miesiecy) odpowiada tradycyjnie sporzgdzonemu planowaniu
operatywnemu. Dla tego okresu EMC drukuje wykaz tych proceséw, ktére zgodnie z opracowa-
nym wzorcem (KRZ) majg by¢ wykonywane. Jako dane wejsciowe zmienne nalezy do systemu
poda¢ jedynie terminy poczatku i korica okresu, ktérego zbiér informacji dotyczy. Poniewaz
jednak najlepiej nawet przygotowany plan dyrektywny nie jest w stanie przewidzie¢ wszystkich
czynnikéw, ktére wptywajg na zmiane warunkéw realizacji (w stosunku do warunkoéw zaktada-
nych przy opracowywaniu planu), dodatkowo nalezy poda¢ dane ustalone w wyniku kontroli
okresu poprzedniego (traktowane jako dane wejsciowe zmienne):

—dotyczace zmiany kolejnosci wykonywania robot,

—dotyczace zmiany czasu trwania robot,

—dotyczace zmiany przydzielonych zasobdw.

Jako dane state uwaza sie:

—ustalone w fazie KRZ terminy i cykle wykonywania rob6t (harmonogram zadan),

—ustalone w fazie KRZ potrzebne poziomy zasobéw (harmonogram $rodkow).

Komputer na podstawie programu systemu PROKOR drukuje zbi6r informacji, niezbedny
dla sprawnego kierowania realizacjg, a mianowicie:

a) liste procesow, ktére w danym okresie majg by¢ wykonane z podziatem na:

—oprocesy, ktére w danym okresie maja sie zakonczy¢,

—procesy, ktore w danym okresie majg sie rozpoczac,

—procesy, ktore w danym okresie bedg realizowane (przechodzg przez dany okres),

b) dla kazdego z tych proceséw podaje sie:

—tolerancje czasu wykonania danego procesu (wielko$¢ ta ustalona jest w wyniku przy-
dzielania przez program czesci catkowitego zapasu czasu),

—indeks wykonawcy procesu,

—indeks poprzednika kazdego z proceséw,

—koszt wykonania danego procesu (lub inna informacja o zasobach planowanych),

c) graficzny obraz (harmonogram) robdt przewidzianych dla badanego okresu.
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Przedstawiony zbidr informacji stanowi podstawe dziatania koordynatora w okresie obje-
tym planowaniem operatywnym. Aby jednak koordynator miat mozliwosci oceny realizowa-
nych dziatan w danym okresie na tle cato$ci zadan do wykonania, system drukuje ponadto w
wyrazie wartosciowym:

——plan do wykonania og6tem,

—plan do wykonania narastajaco,

—oplan okresu, . .

—wykonanie planu narastajaco,

—wykonanie planu z poprzedniego okresu,

—zestawienie wielko$ci wykonanych niezgodnie z planem (odchylenie od wykonania pla-
nu). .
Dla poszczeg6lnych realizatorow, ktérzy maja bra¢ udziat w robotach przewidzianych dla
analizowanego okresu, system PROKOR emituje:

—kod obiektu, identyfikator roboty poprzedzajacej ijej wykonawce,

—informacje o tym, czy poprzedzajaca robota zostata wykonana i odebrana,

—informacje o robocie, ktéra ma by¢ rozpoczeta, a mianowicie wymagany termin rozpo-
czecia, opis roboty, czas potrzebny na jej wykonanie, potrzebne zasoby oraz przewidywany
termin zakonczenia,

—informacje o dopuszczalnej tolerancji dla terminéw wykonania roboty.

System oprocz dziatan okresowych przewiduje dziatanie ciggte. Realizowane jest ono w
okresch co 2+6 tygodni. W tej fazie w systemie jako podstawowe dane wejSciowe zmienne
stosuje sie trzy typy zawiadomien przygotowywanych przez poszczegélnych wykonawcow:

—zawiadomienie Z oznaczajgce rozpoczecie procesu. Zawiadomienie to przygotowywane
przez nastepce —dotychczasowego obserwatora zwalnia wykonawce od odpowiedzialnosci za
otwarcie frontu robdt, nie zwalnia go natomiast od obowigzku dotrzymania terminu zakoncze-
nia prac,

—zawiadomienie R przygotowywane przez danego wykonawce. Jest ono roéwnoczesne z
oswiadczeniem wykonawcy o gotowosci frontu robot do przekazania nastepcy —obserwatoro-
wi,

—zawiadomienie P oznaczajace przyjecie frontu robét przez nastepce. Zawiadomienie P
stanowi rownoczes$nie potwierdzenie prawdziwosci zawiadomienia R. Zawiadomienia typu P
jest réwnoznaczne z przeniesieniem danego procesu do zbioru robét zrealizowanych.

Wprowadzenie do systemu zawiadomien typu R i P zwieksza wiarygodno$¢ informaciji,
bowiem zawiadomienia te wptywaja od réznych partneréw, ktérych interesy w danym przy-
padku sg przeciwstawne.

W systemie przewidziano jeszcze jeden typ zawiadomienia, ktéry pozwala informowac
koordynatora o innych przeszkodach rozpoczynania robét (np. konieczno$¢ zmiany dokumen-
tacji), a nie tylko o nie ukoniczeniu robdt przez poprzednika. Jest to zawiadomienie typu
BLOK, ktdre przez program emitowane jest na osobnym wydruku. Na zawiadomieniach i
wydrukach mozna podawaé oprécz typu zawiadomien rowniez dowolne teksty jako dodatkowe
informacje, usprawiedliwienia i innego typu komentarze.

Jako zbiér informacji wyjSciowych system emituje:

a) dla poszczegélnych wykonawcow:

—wykaz proceséw do rozpoczecia i zaikonczenia na nastepny okres,

—wykaz proceséw, ktérych realizacja jest op6Zzniona,

—wykaz proceséw zrealizowanych, ktérych przyjecia nastepcy nie potwierdzili,

—wykaz procesow, ktore sg w toku realizacji,

—wykaz BLOK —dodatkowych przeszkdd w realizaciji,
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b) zestawienie zbiorcze dla koordynatora robot:

—wykaz proceséw do rozpoczecia i zakonczenia,

—wykaz proceséw op6znionych,

—wykaz rob6t w toku, .

—harmonogram aktualnego stanu budowy z wszystkimi typami zawiadomien,

—wydruki kontrolne wykonania planu ilosciowego,

—komunikat o stanie realizacji, obejmujacy procesy zrealizowane, w toku realizacji oraz
planowane.

9.3.2.3. System PROKOR jako dziatanie dobrze zorganizowane

Jak juz wspomniano dwie pierwsze fazy wykorzystywania systemu PROKOR stanowig w
zasadzie dziatania przygotowawcze:

—faza przygotowania KRP to opracowanie zbioru informacji dla podjecia decyzji suweren-
nych w zakresie termindw i mozliwos$ci realizacji przedsiewziecia. Z fazy tej otrzymuje sie
podstawowe ograniczenia (w aspektach czasu trwania i poziomu dysponowanych zasobdéw) dla
faz nastepnych,

—faza opracowania KRZ to przygotowanie harmonogramu dyrektywnego.

Efektem pracy systemu w tym okresie jest plan—wzorzec, z kt6rym bedzie sie poréwny-
wac faktyczny przebieg realizacji.

W cyklu dziatania organizacyjnego te dwie fazy (patrz rys. 9.5) odpowiadaja:

—KRP —etapowi analizy i planowania,

—KRZ —etapowi planowania i prognozowania.

Natomiast-dziatanie systemu w fazie PRI odpowiada fazom realizacji i kontroli.

Dziatania okresowe odpowiadaja w tradycyjnym postepowaniu opracowaniu planéw ope-
ratywnych. Uwzglednienie rzeczywistych warunkoéw, w jakich przebiega realizacja w systemie
jest zapewnione przez okresowe zbieranie danych o rzeczywistym przebiegu realizacji i perma-
nentne aktualizowanie sieci. Jest to przejaw kontroli w systemie.

Dziatanie ciggte odpowiada w tradycyjnym dziataniu operatywnemu koordynowaniu reali-
zacji. Poprzez wprowadzenie do systemu podwdéjnych zawiadomiert (typu R i P) doprowadza
sie do sytuacji, kiedy zmusza sie bezposrednio zainteresowanych do kontaktowania sie ze sobg
i wzajemnego uzgodnienia wszystkich probleméw wynikajacych w trakcie realizacji.

Uktad i zawarto$¢ zbioréw emitowanych przez system zapewnia w dziataniach kontrol-
nych i koordynujgcych dostarczenie podejmujagcym decyzje niezbednych informacji o aktual-
nym stanie realizacji. Wyeliminowano z systemu wszystkie informacje zbedne dla aktualnego
dziatania. Pozwala to na:

—skupienie uwagi na robotach i zdarzeniach najistotniejszych w danej chwili dla sprawne-
go przebiegu inwestycji,

—angazowanie uwagi tylko bezposrednio zainteresowanych. Ogranicza to w konsekwencji
min. tres$¢ i czas odbywajacych sie na budowach narad koordynacyjnych. Zaprasza sie bowiem
na nie jedynie tych uczestnikow, ktérzy albo nie zakonczyli robdt (brak zawiadomienia
typu R), albo tez nie potwierdzili przejecia robot (brak zawiadomienia typu P),

—emitowane przez system zestawienia zbiorcze (poprzez program SUMAKOR) pozwalajg
na orientacje, jak dziatania analizowanego okresu przyczyniajg sie do powodzenia catosci.

Pamieta¢ jednak nalezy, ze najsprawniej nawet zorganizowany system informatyczny nie
zapewni sprawnego przebiegu realizacji, jezeli odpowiedzialni za inwestycje pracownicy nie
beda chcieli, albo nie bedg umieli przygotowa¢ wymaganych zbioréw wejscia, albo nie bedg
korzysta¢ w sposéb wiasciwy z mozliwych do uzyskania zbioréw informaq'i. Kazdy bowiem
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system, obojetnie informacyjny czy tez informatyczny, moze sie sprawdzi¢ i by¢ przydatny
jedynie w warunkach wiasciwie zorganizowanego dziatania. Aby wiec stosowac systemy, w
pierwszej kolejnosci nalezy na budowach i w procesie inwestycyjnym zaprowadzi¢ porzadek
organizacyjny.

6]

9.4. SYSTEM SIRI ORAZ SYSTEM SYKOP

Oprocz omawianych w poprzednich rozdziatach systemow, w polskiej dziatalnosci inwes-
tycyjnej spotka¢ mozna szereg innych systeméw opracowanych w innych osrodkach, spetniaja-
cych jednak podobne zadania i funkcje. Omdéwimy przyktadowo dwa sposréd nich.

9.4.1. System SIRI (opracowano na podstawie [39] i [41])

Autorzy systemu WEKTOR zaktadali, ze oprocz centralnego modutu systemu (dla central-
nych wiadz panstwowych i partyjnych) dziata¢ beda w kraju resortowe i regionalne odpo-
wiedniki tego systemu. Takim resortowym odpowiednikiem systemu WEKTOR dla przemystu
maszynowego jest wiasnie system SIRI (System Informacji o Realizacji Inwestycji).

Celem og6lnym systemu jest:

—rozwijanie stosowania metod sieciowych w zakresie modelowania, organizacji, prowadze-
nia oraz kontroli realizacji zadan inwestycyjnych,

—doskonalenie systemu obstugi informatycznej w zakresie dostarczania wtasciwym osrod-
kom decyzyjnym na szczeblu resortu i zjednoczen informacji niezbednych do podejmowania
prawidtowych decyzji, a w konsekwencji wykonywania wta$ciwych dziatan w procesach plano-
wania, przygotowania i realizacji zadan inwestycyjnych.

Wynikiem tego dziatania powinno by¢ usprawnienie:

—kompleksowego i terminowego przygotowania oraz realizacji inwestycji,

—uzyskiwania w czasie realizacji zadan mozliwie najmniejszego zamrozenia Srodkow,

—osiggania w najkrotszym czasie petnego wykorzystania projektowanych zdolnosci pro-
dukcyjnych.

W ramach spetnianych funkcji system SIRI:

—jest czescig sktadowg resortowego systemu informatycznego w zakresie gromadzenia
zbioréw informacji, przetwarzania danych i obstugi informacyjnej, niezbednych do kierowania
dziatalnoscia inwestycyjna,

—jest dopasowany do systemu WEKTOR w zakresie informacji i dokumentacji generowa-
nych na szczeblu inwestorow,

—wykorzystuje informacje generowane na szczeblu inwestoréw stosownie do potrzeb spra-
wozdawczosci statystycznej GUS w zakresie realizacji planowanych nakiaddw inwestycyjnych
oraz w zakresie statystyki dotyczacej osiggania planowanych zdolnosci produkcyjnych.

System obejmuje dwa obszary zagadnien: ,

1) stosowanie metod sieciowych jako narzedzi modelowania, organizacji i kontroli realiza-
cji przedsiewzie¢ i zadan inwestycyjnych realizowanych w ramach resortu,

2) systematyczne $ledzenie i ocene przebiegu przygotowania i realizacji wybranych przed-
siewzie€ i zadan inwestycyjnych dla zapewnienia kompleksowego przygotowania i terminowej
realizacji na podstawie:

a) gromadzenia i systematycznej aktualizacji zbioréw informacji o kontrolowanych zada-
niach, a w szczegoélnosci dotyczacych:

—weztowych zdarzen procesu inwestycyjnego,
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