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Abstract

Moving assembly lines are the stepping stone for mass production of au-
tomobiles. Here, every second counts. Therefore, nonproductive walking
time of workers is meticulously optimized by production planners. This
is difficult at moving assembly lines because walking distances between
workpiece and line-side are immanently time-dependent. Therefore, there
exist only few computational approaches in optimizing them. In this work,
we introduce a core model of the problem settings, analyze combinatorial
properties, computational complexity, and provide means for algorithmi-
cally optimizing walking time. We optimize the sequence of all operations,
and the position of the corresponding line-side material containers at each
work station. The performance of our algorithms is evaluated in numerical
experiments followed by statistical analyses. This shows that our results
provide the base for decision support systems, thus enable to computation-
ally plan moving assembly lines while minimizing time-dependent walking
time.



Zusammenfassung

Fließfertigungslinien bilden dieGrundlage der Fahrzeug-Massenproduktion.
Dabei zählt jede Sekunde. Nichtproduktive Wegezeiten der Werker werden
von Produktionsplanern daher sorgfältig optimiert. Dies ist bei bewegten
Montagelinien jedoch anspruchsvoll, da die Laufdistanzen zwischen Werk-
stück und Linienseite immanent zeitabhängig sind. Daher existieren hier-
für kaum rechnergestützte Optimierungsverfahren. Diese Arbeit stellt ein
Kernmodell für die Problemstellungen vor, analysiert kombinatorische Ei-
genschaften sowie die Komplexität und bietet Mittel für die algorithmische
Optimierung von Wegezeiten. Optimiert wird einerseits die Reihenfolge
aller Arbeitsvorgänge, andererseits die Position von Materialbehältern an
jeder Arbeitsstation. Eine Evaluation der Leistungsfähigkeit entwickelter
Algorithmen findet mit numerischen Experimenten gefolgt von statistischen
Analysen statt. Diese zeigt, dass die Arbeitsergebnisse eine Grundlage von
Entscheidungsunterstützungssystemen liefern und damit befähigen, Fließ-
fertigungslinien unter Minimierung von zeitabhängigen Wegezeiten rech-
nergestützt zu planen.
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