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车辆脱轨安全限值的调整与改进建议

陈　果　博士

陈　果　翟婉明　左洪福

　　　　摘要: 针对国家标准 GB 5599- 85评判车辆脱轨所存在的问题,提出采

用车轮抬升量作为车轮脱轨的直接判据。运用车辆- 轨道耦合动力学理论,

对我国主型货车C 62A分别以单轮对- 轨道耦合模型和整车- 轨道耦合模型

为仿真计算对象,研究了脱轨系数超限时间与车轮抬升量的关系。并对国家

标准 GB 5599- 85中关于脱轨系数和轮重减载率的规定作了调整和改进,建

议将脱轨系数大于目标值 1. 0的持续作用时间小于 01035 s作为车辆脱轨

的安全限值。
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　　随着货物列车提速及向长大ö重载化方向发
展,长期依据的国家标准 GB 5599- 85《铁道车辆

动力学性能评定和试验鉴定规范》[ 1 ]已不能完全

适应要求。脱轨安全性指标的规定存在一定缺陷,

有时甚至成为试验的束缚[ 2, 3 ] ,因此,亟待对其进

行适当调整和改进。

本文针对 GB 5599- 85 标准, 运用车辆- 轨

道耦合动力学理论[ 4 ]进行了详细的货车ö轨道相
互作用动力学仿真计算,实现车轮爬轨和跳轨、脱

轨仿真计算,对脱轨安全指标的评判标准进行了

分析和探讨。在此基础上,广泛参考国内外有关标

准的最新发展和实际运用经验,提出了现行标准

GB 5599- 85中存在的问题及修订方案建议。

1　国内外最新脱轨判据

受日本 JN R 标准和国内多次线路试验的启

发,本文将车轮抬升量作为车辆脱轨的直接判据,

图 1　车轮抬升量的定义

用车轮脱轨系数、轮

重减载率超限时间

分别代替脱轨系数

和轮重减载率的安

全限值, 并作为车轮

脱轨的间接判据。车

轮抬升量的定义见

图 1。Z up 为车轮抬升量, 定义为车轮名义接触点

与钢轨顶面最高点之间的垂向距离; Z 1 为车轮爬

升量; Z 2 为车轮跳动量。显然有 Z up = Z 1 + Z 2。

参考国家标准 GB 5599- 85, 本文在计算中

规定: 车轮脱轨系数安全限值为 Κ= 110; 轮重减

载率安全限值为 Γ= 016。定义:脱轨系数超限 (>

110 )时间为 td; 轮重减载率超限 (> 016)时间为

tw。

2　仿真计算单轮对脱轨安全限值

轮对是机车车辆基础部件,整车脱轨表现在

轮对脱轨,因此单轮对脱轨仿真研究是整车脱轨

研究的基础。由于整车的运动状态和影响因素更

为复杂,较难进行脱轨机理和准则的研究,因此,

将单轮对作为研究对象,对于分析脱轨机理并构

造合理的脱轨准则尤为重要。

为了使车轮能够脱轨,人为地给轮对施加一

横向力 F y 和一绕 x 轴的力矩M x ,以帮助其爬上

或跳上钢轨。在轮对脱轨仿真计算中,考虑实际运

行中的最不利情形是很重要的,这里研究了爬升

导致脱轨的条件,并考虑现实条件[ 5 ]如下: 稳定轮

重减载率为 40%～ 50% ; 横向力为轴重的 013～

014 倍; 最大冲角为 20m rad; 静态轮重为 35～

105kN , 则有轮对的横向力 F y 和绕 x 轴的力矩

M x

F y = 2P 0× 0135

M x = 2P 0 × 014× 115× sin ( Π
T s

t)　 (0≤ t≤
T s

2
)

(1)

式中, t为绕 x 轴的力矩M x 的作用时间; P 0 为静轮重; T s

为力矩M x 的冲击时间宽度,M x 为一半正弦冲击波。

在具体计算中, 首先将 F y 施加在轮对上, 使

脱轨侧车轮轮缘贴靠钢轨,然后再对轮对施加M x

以使车轮爬上或跳上钢轨。
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图 2和图 3为不同轴重和不同速度下的单轮

对脱轨仿真计算结果,分析如下:

图 2　脱轨系数超限时间与

车轮抬升量的关系 (P 0 = 35kN )

图 3　不同静轮重运行速度

与脱轨系数超限时间的关系

(1) 随着作用在车轮上的力和力矩的冲击时

间 T s 增加,脱轨系数超限时间 td 增大, 车轮的爬

升量也随之增大。但当冲击时间 T s 增加到一定

时,尽管车轮抬升量继续增大,但脱轨系数超限时

间反而有所减小,成为短时间的脱轨,车轮抬升量

在极短时间内急速增大至轮缘高度值。在高速运

行 (200km öh 以上) 时,更是如此。需要指出的是,

由于首先用横向力将车轮推至轮缘根部, 所以在

脱轨系数作用时间为 0 时, 车轮已有抬升量约

2135mm。图 2表明了 P 0 = 35kN 下,脱轨系数作

用时间与车轮抬升量的关系。
(2) 从图 3可以看到在相同静轮重下,速度对

车轮脱轨有一定的影响。当速度在 100km öh 以下

时, 对车轮脱轨影响很大, 随着运行速度增加, 车

轮越容易脱轨, 即所能允许的脱轨系数超限时间

越小; 但当速度在 100km öh 以上时, 运行速度对

车轮的脱轨影响作用则变得很小, 即所能允许的

脱轨系数超限时间几乎相同。但从总的趋势来看,

运行速度越高,车轮脱轨的危险性越大。

(3) 从图 3可以看到在相同运行速度下,静轮

重对车轮脱轨影响很大。当P 0 = 35kN 时,所能允

许的脱轨系数超限作用时间最大;当 P 0 = 105kN

时, 所能允许的脱轨系数超限作用时间最小; 当

P 0 = 55kN 时,所能允许的脱轨系数超限时间居

中。显然,在相同情况下,车轮静轮重越小,其脱轨

的危险性越小, 即所能允许的脱轨系数超限时间

越大。这一结果是基于爬轨脱轨而得出的,与日本

的单轮对仿真结果规律相符[ 5 ]。

(4) 从图 3可以得到脱轨准则如下:货物车辆

的最大运行速度可以限制在 120km öh 以下,其静

轮重变化很大,以最大静轮重考虑,货物车辆的脱

轨限值是脱轨系数超限时间小于 0104s; 客车车

辆的最大运行速度可以限制在 300km öh 以下,其

静轮重一般在 55kN 左右,且变化不大,以静轮重

55kN 计算,客车车辆的脱轨限值是脱轨系数超限

时间小于 0105s; 如果综合客车和货车的速度和

静轮重, 考虑静轮重 105kN 和速度 300km öh, 最

后得到车辆的脱轨限值为脱轨系数超限时间小于

01035s。显然该限值的裕量较大,更偏于安全。

图 4和图 5给出了脱轨过程中, 车轮抬升量

和轮轨垂向力的变化过程。其计算条件为静轮重

35kN , 力矩M x 冲击时间 T S = 0115s, 轮对冲角

20m rad。从图 4和图 5可以看到,在整个脱轨过程

中轮轨垂向力最小为 20kN ,说明脱轨过程轮与轨

始终接触而未产生跳动, 故可将此脱轨过程定义

为爬轨脱轨。

图 4　轮轨垂向力

图 5　车轮抬升量

多次线路试验表明,我国主型货车 C 62A 的脱

轨原因是由于在 70km öh 以上速度运行时所出现

的强烈蛇行运动所致。车辆一旦失稳,车轮的横向

冲击和轮重减载将变得更大,车轮将产生跳轨,而
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且线路试验也表明了轮重减载率达到最大值 110

的情形时有出现。另外,在较大的轨道不平顺的作

用下,也很容易发生轮重减载至零,出现轮轨脱离

的情形。所以有必要针对C 62A 的脱轨特点来研究

其跳轨脱轨的安全限值。在此,应用轮重减载率超

过目标值 016的持续作用时间 tw 来加以衡量。为

了计算跳轨脱轨,不考虑爬轨和横向力的作用,仅

考虑M x , 为了使轮载减到 0, 需要加大该力矩作

用。故设定
F y = 0

M x = 2P 0× 014× 115k sin ( Π
T s

t)　 (0≤ t≤
T s

2
)

(2)

式中, k 为系数,为留有安全裕度,取 k = 115。

表 1为静轮重 P 0 = 35kN 时,轮重减载率超

表 1　轮重减载率大于 016、脱轨系数大于 110的时间

与车轮抬升量的关系 (k = 115, P 0 = 35kN )

力矩冲击时间

T S (s)

轮重减载率大

于 016的时间

(m s)

脱轨系数大

于 110的时间

(m s)

车轮抬升量

(mm )

0102 32162 30182 3189

0104 56142 53173 8132

0106 76181 72142 12191

0108 94182 89171 17101

0110 111122 97132 20172

0112 126113 110101 24123

0114 93141 72172 25100

限时间、脱轨系数超限时间与车轮抬升量的关系。

图 6和图 7为 k = 115、静轮重为 35kN、轮对

冲角为 20m rad、力矩冲击时间为 T s = 0114s的条

件下,车轮的跳轨脱轨过程。

图 6　轮重减载率

　　从表 1中不难发现,轮重减载率的作用时间

与脱轨系数超限作用时间基本相当。

图 7表示了 k = 115时,不同静轮重脱轨系数

超限时间与车轮抬升量的关系。

3　主型货车C 62A 整车脱轨仿真分析

单轮对脱轨仿真对脱轨机理分析和脱轨准则

图 7　脱轨系数超限时间与车轮抬升量的关系

的研究很重要, 为了验证由单轮对脱轨仿真得到

的脱轨准则是否合适, 必须建立整车模型以进行

整车脱轨仿真研究。

我国近几年列车提速以来, 货物列车在直线

段的脱轨事故逐渐增多,严重影响了运输安全。通

过多次线路试验[ 2, 3 ] ,查明了导致货物列车脱轨的

主要原因是由于货车在直线上运行所产生的蛇行

运动。由于C 62A 空车更容易产生蛇行运动,故在整

车仿真计算中,选择C 62A 空车进行脱轨仿真计算。

为了模拟实际的运行情况, 计算在轨道随机

不平顺激扰下, C 62A 空车以不同的运行速度在直

线轨道上运行时的脱轨安全性, 其中轨道谱为我

国三大重载、提速干线谱[ 6 ]。表 2为不同速度运行

时,各轮对的脱轨安全性指标的变化情况。结合表

2的计算结果,分析如下:

(1) 造成C 62A 货车直线脱轨的主要原因是其

空车的稳定性较差,一旦产生了强烈的蛇行运动,

车轮将相对钢轨产生很大的横向位移, 并且来回

碰撞钢轨, 从而产生脱轨。车辆运行速度越高, 蛇

行运动越剧烈,越容易脱轨。

(2) 在车辆蛇行失稳诱发的脱轨中, 由于轮

对相对钢轨有很大的横向冲击速度, 整个脱轨过

程以爬轨和跳轨并存。见图 8、图 9, 轮对 É 左轮
表现出爬轨 - 跳轨 - 爬轨 - 跳轨的交替运动形

式, 因此, 车辆蛇行运行失稳后, 其脱轨形式较为

复杂。

(轮轨脱离后,脱轨系数为上时刻值)

图 8　脱轨侧车轮脱轨系数
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表 2　C62A 货车运行速度对其脱轨安全性的影响

v

(km öh)
轮位

脱轨系数 Κ 轮重减载率 Γ 脱轨系数超限时间 td

(m s) 车轮抬升量 Z up (mm )

左 右 左 右 左 右 左 右

60

É 01429 01433 01873 01779 01000 01000 11235 01792

Ê 01476 01466 01771 01703 01000 01000 01532 01688

Ë 01415 01497 01618 01687 01000 01000 01737 01627

Ì 01368 01417 01699 01635 01000 01000 01546 01623

80

É 11042 11821 11000 11000 86196 28194 01933 - 01676

Ê 11229 11113 11000 11000 13122 34117 - 01801 - 01708

Ë 11014 01786 11000 11000 31318 40167 - 01239 01301

Ì 01899 01694 01838 11000 01000 19175 21405 01054

90

É 21551 21130 11000 11000 59196 63110 11152 11140

Ê 21042 21041 11000 11000 51146 57125 10120 91244

Ë 11932 21156 11000 11000 59108 13115 13130 91881

Ì 11931 11790 11000 11000 73121 73159 15113 13149

100

É 51812 31914 11000 11000 58197 61103 22163 15162

Ê 31467 41084 11000 11000 67147 52189 20152 16174

Ë 41762 31914 11000 11000 79148 50193 11197 12180

Ì 31332 61988 11000 11000 77112 77183 15182 12140

图 9　脱轨侧车轮抬升量

　　从表 2 看出,脱轨系数大于 110 的作用时间

变化范围很大,如将其限制在 35m s内,则各种速

度下车轮抬升量均小于轮缘高度,表明车辆没有

任何脱轨危险。显然,由单轮对脱轨仿真得到的脱

轨安全限度是安全的。

4　结论

车辆的脱轨过程是一个非常复杂的轮轨相互

作用的力学行为,因素影响多,难于用一个统一的

标准来进行评判。我国国家标准 GB 5599- 85对

车辆脱轨的判断显然偏于保守。为了减少误判和

避免漏判,通过对单轮对和整车脱轨的仿真计算,

脱轨系数可以大于目标值 110, 轮轨可以出现短

时间脱离现象, 即轮重减载率可以达到最大值

110。脱轨仿真计算结果表明,只要将脱轨系数超

限的持续作用时间和轮重减载率超限的持续作用

时间限制在 35m s以内, 则可保证车辆运行的脱

轨安全性。因此,建议在调整后的脱轨系数和轮重

减载率的评判规范中,增加将脱轨系数超限和轮

重减载率超限的持续作用时间均限制在 35m s以

内这一标准。

参考文献:

[ 1 ]　GB 5599- 85,铁道车辆动力学性能评定和试验鉴定

规范 1
[ 2 ]　铁道部科学研究院,济南铁路局 1 徐州分局南津浦
线货物列车脱轨试验报告: [科学研究报告 ]. 北京:

铁道部科学研究院, 1997.

[ 3 ]　铁道部科学研究院, 北京铁路局. 大秦线C63A货物

列车脱轨试验报告: [科学研究报告 ]. 北京: 铁道

部科学研究院, 1997.

[ 4 ]　翟婉明. 车辆- 轨道耦合动力学. 北京: 中国铁道

出版社, 1997: 19～ 55

[5 ]　石田弘明, 手冢和彦, 植木健司等著. 商福昆译. 脱

轨稳定性评定指标的研究. 铁道综研报告, 1995, 9

(8) : 49～ 54

[ 6 ]　铁道部科学研究院. 我国干线轨道不平顺功率谱的

研究系列报告 (1～ 10) : [科学研究报告 ]. 北京: 铁

道部科学研究院, 1999.

(编辑　周本盛)

作者简介: 陈　果,男, 1972年生。南京航空航天大学 (南京市　

210016)民航学院博士后研究人员。研究方向为车辆动力学、机械

振动、机械故障诊断、图像处理及模式识别、信号分析与处理等。

发表论文 18篇。翟婉明,男, 1963年生。西南交通大学 (成都市　

610031)列车与线路研究所教授、博士、博士研究生导师。左洪福,

男, 1959年生。南京航空航天大学民航学院教授、博士研究生导

师。

·946·

车辆脱轨安全限值的调整与改进建议——陈　果　翟婉明　左洪福

© 1994-2006 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net



ISSN 1004- 132X

CH INA M ECHAN ICAL EN G IN EER IN G

(T ran sact ion s of CM ES)

V o l. 13,N o. 8, 2002 the second half of A p ril

Sem im on th ly (Seria l N o. 104)

Ed ited and Publ ished by: CH INA M ECHAN ICAL
EN G IN EER IN G M agazine O ffice

Add: N o. 14 Sh ipa iling W uchang W uhan Ch ina
D istr ibuter: Ch ina In terna t iona l Book T rad ing

Co rpo ra t ion (P. O. box 399,Beijing)

Code: 4163- SM

M A IN TOP ICS,　ABSTRACTS　&　KEY WORD S

Study on the Ch isel An ti - Rebound M echan ism of
Hydraul ic Im pactor 　 　 ZHAN G X in ( Zhejiang
U n iversity, H angzhou, Ch ina ) 　CH EN Zichen 　 SUN
Guohu i p 6312633

Abstract: In o rder to develop a m echatron ical
in telligence b reak ing hydrau lic impacto r, th is paper
p resen ts a ch isel an t i- rebound m echan ism , w h ich cou ld
iden tify au tom atically the physical characterist ics of
w o rk ing m edium. A fter estab lish ing the non linear
m athem atical model of the m echan ism , a dynam ic
sim u lat ion has been conducted, the relat ionsh ip betw een
the ch isel rebound speed and the perfo rm ance of the an ti
- rebound m echan ism has been studied system atically. So
the regu larity abou t the m echan ism mo tion has been
found ou t. T h is paper describes a experim en tal device of
the ch isel an t i- rebound of hydrau lic impacto r. A cco rding
to the data co llected from the experim en ts, the sim u lat ion
resu lts w ere in good agreem en t w ith the experim en tal
ones. A good w ay that realized the hydrau lic impacto r
in telligen t con tro l has been found ou t.

Key words: ch isel an t i - rebound 　 　 dynam ic
sim u lat ion　　 experim en t　　 hydrau lic impacto r　　
in telligence con tro l

D ynam ic Ana lysis and D esign Cr iter ia of V ibra tion
Stabil ity for Large Hydro - genera tor Un its　　 HAN
Guom ing ( Zhengzhou R esearch Inst itu te of M echan ical
Engineering, Zhengzhou, Ch ina)　ZHAN G X inzh i　L IU
Baoguo p 6342636

Abstract: P rob lem s of dynam ics in structu ral design
fo r large hydro - generato r un its are discussed in th is
paper. Fo r the vert ical shaft un its, m ethods of modeling
and dynam ic response est im ation, dist ingu ished from
tradit ional m ethods in ro to r dynam ics, are p resen ted.
Evaluat ion criteria in design stage fo r vib rat ion stab ility
of the un its are recomm ended. F inally, an examp le of
engineering app licat ion is given.

Key words: hydro - generato r un its　　stab ility　　
design criteria

M obile Robot’s Tra jectory Following Based on Color
V ision and Fuzzy Con trol　　 ZHAN G M inglu (H ebei
U n iversity of T echno logy, T ian jin, Ch ina ) 　 GUAN G
Boqing　D IN G Chengjun p 6362639

Abstract: In th is paper, the tra jecto ry is detected by
using co lo r info rm ation in the im ages. It simp lifies
featu re ex tract ion in im ages and imp roves the robustness
of tra jecto ry ex tract ing. Fuzzy logic con tro l stra tegy
avo ids the p rocess of comp lex modeling in tradit ional
con tro l and enab les the tra jecto ry fo llow ing system fit fo r
the non - linearity and uncerta in ty of the environm en t.

M o reover, the facto rs effect ing on the system are
analyzed in th is paper and the lag of the vision system is
co rrected. N ow , th is tra jecto ry fo llow ing m ethod has
been successfu lly app lied to H EBU T - 1 in telligen t mob ile
robo t.

Key words: mob ile robo t　　t ra jecto ry fo llow ing　　
co lo r vision　　fuzzy con tro l

Seam Recogn ition and Seam Track ing Based on
D istr ibution of W eld ing Tem pera ture F ield　　X IAN G
A n (N anchang U niversity, N anchang , Ch ina ) 　 PAN
J iluan　ZHAN G H ua　J IA J ianp ing　 PAN Junm in p
6402643

Abstract: In th is paper, a m ethod of seam recogn it ion
and a fuzzy con tro l system fo r seam track ing is p ropo sed.
Based on the distribu t ion of w elding temperatu re field,
the erro r of seam is ob tained, a self - adju st ing fuzzy
con tro ller is u sed to seam track ing. Experim en ts and real
p roduction show that seam is recogn ized accu rately and
the con tro l system is reliab le and stab le.

Key words: seam track ing　　w elding temperatu re
field　　fuzzy con tro l　　M IGöM A G　　subm erged arc
w elding

Study on GCr15 Fr iction Behav ior before and af ter the
Tran sition from Fretting to Rec iproca ting Sl id ingW ear　
　CH EN Guangx iong ( Sou thw est J iao tong U niversity,
Chengdu, Ch ina)　ZHOU Zhongrong　L I Hong p 6432
645

Abstract: A n experim en tal study on the transit ion
betw een fret t ing and recip rocat ing sliding w ear has been
carried ou t using a A IS I 52100 steel ball of 60mm
diam eter rubbed again st a fla t specim en m ade from the
sam e steel under 300 N no rm al load. W ear coefficien t,
coefficien t of frict ion and w ear m ark mo rpho logy w ere
analyzed and deb ris observat ion w as m ade. T he resu lts
show that in addit ion to w ear coefficien t frict ion
coefficien t and w ear m ark mo rpho logy also have to som e
ex ten t changes befo re and after the transit ion. A
transit ion p robab ly occu rs betw een 70 Λm and 100 Λm
under the p resen t condit ions.

Key words: fret t ing w ear　　 recip rocat ing sliding
w ear　　t ran sit ion　　w ear coefficien t

Suggestion s of Adjustm en t and Im provem en t on Veh icle
D era ilm en t Safety L im it Va lue　　CH EN Guo (N an jing
U n iversity of A eronau tics and A stranau tics, N an jing,
Ch ina)　ZHA IW anm ing　ZUO Hongfu p 6462649

Abstract: In th is paper, a im ing at the serious
p rob lem s that ex ist in the Ch inese cu rren t nat ional
standard, GB 5599 - 85, the new est research resu lts at
hom e and ab road are consu lted, the w heel vert ical rise
heigh t is app lied to be regard as direct dist ingu ish
evidence. T he veh icle- track coup ling dynam ics theo ry is
app lied, aim ing to Ch inese leading type freigh t veh icle
C62A , the single w heelset öt rack coup ling model and the
fu ll- scale veh icle öt rack coup ling model are acted as the
ob jects of num erical sim u lat ion. T he relat ion betw een the
du rat ion that derailm en t coefficien t exceeds safety lim it
and w heel vert ical rise heigh t is researched in detail.
F inally, the great adju stm en t and imp rovem en t advice on
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derailm en t coefficien t and w heel w eigh t decreasing rate in
Ch inese standard GB 5599 - 85, is m ade, and it is
suggested that the du rat ion of derailm en t coefficien t
exceeding safety lim it value shou ld be sho rter than 0.
035s.

Key words: veh icle　　 derailm en t　　 safety　　
lim it value

Exper im en ta l Research on the ER (Electro-Rheolog ica l)
Dam per for M ill ing M ach ine V ibra tion Con trol 　 　
WAN G M aohua (J ilin U n iversity, Changchun, Ch ina ) 　
ZHAN G Yongliang　YU Junyi p 6502652

Abstract: T he app licat ion of an ER damper fo r
m illing m ach ine vib rat ion con tro l is studied by som e
experim en ts. It is observed that the st iffness and damp ing
of ER damper are enhanced w ith the increas, of electric
field density and the vib rato ry amp litude of m ain vib rat ion
system is reduced by raising the electric field density. T he
experim en tal resu lts show that ER damper characterized
by obvious vib rat ion con tro l effects and simp le structu re.
A s long as the electrical field density selected is
app rop ria te, the vib rato ry amp litude of m illing cu tter
shaft system can be con tro lled.

Key words: electro - rheo logical flu id (ER F)　　 ER
damper　　vib rat ion con tro l　　damp ing　　st iffness

On Basic Problem s of D esign ing a Rota ting - Bending
Fatigue Cutting M ach ine 　 　 GON G Jun ( Gansu
U n iversity of T echno logy, L anzhou, Ch ina ) 　 HOU
Yunfeng　　W E IQ ingtong　LAN G Fuyuan p 6522653

Abstract: M etal bar w ou ld be fractu red under the
ro tat ing - bending fat igue alternat ing stress. Based on
th is theo ry a ro tat ing- bending fat igue- cu tt ing m ach ine
w as inven ted and app lied in m anufactu ring industry . So
it’s a k ind of m ach ine w h ich takes advan tage of fat igue-
fractu re . T he ach ievem en ts and advances in recen t years
are in troduced in th is paper, including effect of no tch
param eter on fat igue- fractu re, the m ain facto rs effect ing
cu tt ing efficiency and fractu re quality, developm en t and
app licat ion of fat igue- cu tt ing m ach ine.

Key words: ro ta t ing - bending fat igue　　fa t igue -
cu tt ing m ach ine　　no tch param eter　　fa t igue- cu tt ing

Research on Ag ile M anufactur ing Execution System in
Shop Floor　　RAO Yunqing (H uazhong U niversity of
Science & T echno logy,W uhan, Ch ina)　L IU Sh ip ing　L I
Shux ia　L I Peigen p 6542656

Abstract: T he agility of p roduction m anagem en t and
operat ion in shop floo r m akes an impo rtan t con tribu tion
to the compu ter in tegrated m anufactu ring (C IM S) and
agile m anufactu ring stra tegies, and m anufactu ring
execu tion system (M ES) is the basic app roach to reach
the agility of p roduction m anagem en t in shop floo r. T he
agility of M ES em bodies the rap id response on its
perfo rm ance and qu ick reconfigu rat ion of its structu re.
T he m ult i- agen t system (M A S) theo ry and m ethod are
app lied to develop the M ES fram ew o rk, and an un ified
structu re fo rm of each agen t, together w ith the
cooperat ive m echan ism betw een each o ther are designed
in th is paper. Sequen tia lly, an agile M ES p ro to type is
developed, and its w o rk flow is in troduced b riefly.

Key words:M ES (m anufactu ring execu tion system )　
　p roduction m anagem en t in shop floo r　　agility　　
M A S (m ult i- agen t system )

A Practica l A lgor ithm for the Resource Ba lanc ing
Problem s in Large - P iece OKP M ode　　J IAN G Sijie
(H arb in Inst itu te of T echno logy, H arb in, Ch ina ) 　XU
X iaofei p 6572659

Abstract: L arge - p iece O KP is one of the typ ical

p roduction modes of large en terp rise group s. O ne of the
m ain characterist ics of th is k ind p roduction mode is that
the u tilizat ion of key o r bo tt leneck resou rces determ ines
the p roductivity. In Ch ina, en terp rises of L arge - p iece
O KP type p lay a relat ively impo rtan t ro le w ho se
p roduction p lann ing and con tro l ( PPC ) are no t on ly
comp licated bu t no shared p rat ical mode as w ell. Based
on the review over all k inds of PPC modes as w ell as
com bined w ith the 863öC IM S key demonstrat ive p ro ject,
th is paper first ly p resen ts a p ract ical p roduction mode
com bin ing CPM w ith M R P, and then, pu ts fo rw ard a
p ract ical algo rithm to so lve the resou rce balancing
p rob lem s w ith th is mode.

Key words: large- p iece O KP　　CPM 　　M R P　
　heu rist ic algo rithm

M odel ing M anufactur ing System V irtua l Env ironm en t
Using M ulti Agen t　　ZHAO J i (T singhua U n iversity,
Beijing, Ch ina ) 　X IAO T ianyuan　 ZHU M ingquan　
HAN X iangli p 6602662

Abstract: M odeling and sim u lat ion is the kernel of
virtual m anufactu ring system. Fo r cop ing w ith the
sim u lat ion requ irem en ts of virtual m anufactu ring
environm en t, a m u lt i - A gen t modeling m ethod is
p ropo sed. Fo r specific p roduction line—FM S, virtual
model of each m ach ine is w ell defined using agen t, so the
virtual environm en t can be seen as a society of agen ts,
w h ich are rep resen ted by softw are un its encap su lat ing
logic inference and kernel compu tat ion. T he
m anufactu ring act ivit ies in virtual environm en t are
described as the co llabo rat ion and coo rdinat ion among the
agen ts, and the defin it ion of agen t and its realizat ion
m ethod are given.

Key words: m anufactu ring system 　 　 virtual
environm en t　　modeling　　A gen t

The Study of Reconf igurable M anufactur ing Executive
System Based on Holon 　 　 ZHU J ian jiang (N an jing
U n iversity of A eronau tics and A stranau tics, N an jing,
Ch ina)　DA I Yong　WAN G N ingsheng p 6632665

Abstract: T h is paper p resen ts the Ho lon
arch itectu re, comm un icat ion m echan ism and the
cooperat ing mode. Based on analyzing the featu re of
en terp rise act ivit ies, u sing ob ject- o rien ted m ethod, the
Ho lon model of M ES is defined, and the distribu ted
netw o rk compu ting model of M ES con tro l softw are is
given. T h ree k inds of reconfigu rat ion mode are also
p resen ted, and th rough a reconfigu rab le examp le abou t
inven to ry m anagem en t, the feasib ility of the
reconfigu rat ion m ethod p resen ted in th is paper is p roved.

Key words: Ho lon 　 　 reconfigu rab ility 　 　
distribu ted　　M ES　　CORBA

Research on Forecasting and Con trol of FM S M ach in ing
D im en sion and Process Capabil ity　　 ZHAN G L ib in
( J ilin U n iversity, Changchun, Ch ina ) 　 J IA Yazhou 　
TAO L iguo p 6652668

Abstract: O n - line modeling and fo recast ing fo r
m ach in ing dim ension of FM S is studied and carried ou t by
app lying tim e series analysis theo ry. Com bin ing the
fo recast ing of m ach in ing dim ension w ith that of p rocess
capab ility in a m ach in ing p rocess, p rincip le and m ethod of
feed - back compensat ive con tro l is p ropo sed in the
paper. A fter sta t ist ical analysis of ob tained m ach in ing
data series in FM S w ith feed - back compensat ive
con tro l, the resu lts are feasib le.

Key words: t im e series　　fo recast ing　　p rocess
capab ility　　feed- back compensat ive - con tro l

Research on En terpr ise D ynam ic Collabora tion’s Ag il ity
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