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1．はじめに   
た時点で，次にAGVをどの呵に搬送するかの決定が行わ  

れる．ただし，すべてのワークステーションのバッファーが  

一杯の時には搬送せずの決定をし，どれかのワークステーシ  

ョンのバッファーに空きができるまでホームステーションで  

待機する．  

決定時点では決定空間d＝（0，1，…，m）の中から一つの   

決定fを選択する・ただし，J（f＝1，…，∽）は部品を   

呵に搬送することに対応し，f＝0は待機の決定を表す．  

本研究は椚台のワークステーション（明，明，‥・，呪）  

と1台のAGV（AutDmatedGqidedVbhide）からなるFMS  

（me元bleManl血血gSysbms）をモデ肘ヒし，セミ・  

マルコフ決定過程による定式化を行い，最適搬送政策を求め  

ることを目的にしている．   

図1に示すようなレイアウトが罰MSの代表的な一一例であ  

る．AGVは搬送路上を搬送ステーションから各ワークステ  

ーションへ1個ずつ部品を搬送する．  

ワーク ステーション  

2．セミ。マルコフ決定過程による定釘ヒ  

次の変量を導入する．  

ク叫イg）：状態nで決定ほとった時，次の決定時点で  

の状態が血■＝（〝i，乃主，‥・，乃」）となる遷移確率．  

月（n，∫）：状態nで決酎をとった時の状態遷移期間中  

の期待利得．  

T（m，り：状態nで決酎をとった時の次の状態変化ま  

での平均時開聞隔．  

ク叩－¢）と月（n，りを求めるために，次の変量を定義する・  

dと（〃，り：平均1／〃の指数分布に従う時，J時間中に  

鬼個加エされる確率．  

ろ，上（拘り‥J時間の間部品の補給が行われない時，部  

品数が乃個からた個に減少する確率  

軌上（佑∫，り：AGVが部品を搬送した時，部品数が〃  

個からた個に減少する確率．  

4（〃，J）‥一時間の間部品の補給が行われない時，J時  

図1．m  

呵¢＝t・‥，m）のバッファーサイ力ま句であり，バッフ  

ァー中の部品一個は加工中であるとする．搬送ステーション  

と呵との間の往路搬送時間，帰路搬送時間をそれぞれ定数   

∫りちとし・各ワークステーションの加工時間は互いに独立   

で，平均1／朽の指数分布に従うものとする・加工が完了し  

た時，バッファーが空でなければ新たに部品を取り出し直ち  

に加工を開始する・呵に乃‘個の部品がある時の，システム   

の状態をn＝（乃1，乃2，…，〝m）で表す・  

また，呵での加工が完了すると，1部品当たり1単位の  

報酬を得るものとする．AGVが搬送ステーションに到着し  
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間後に残っている部品数の期待値．   

且（佑∫ノ）‥AGVが部品を搬送した時，∫＋J時間後  

に残っている部品数の期待値．  

上記の変量は次のように定義される．  

痛，り＝e叫吐，瑚t…         た！   
モ，上（〃，J）  

仇  
ク叩・（0）＝   

∑ノ∝〃ノ  

ただし・eよ＝（0，…，0，1，0，…，0）である・   

月（m，りは，乃∫＜句（1≦f≦椚）に対して  

尺（恒）＝1【（〝∫＋1ト且（朽，∫”り】  

＋∑引4ノ（〝㍉・細  
ノ■l  

α〝＿た（拘り， 乃≧1；た＝1，2，…，乃，  

チー∑：二こ…り， 乃≧1；た＝0，  

1  乃＝0；た＝0．  

拓  
月（n，0）＝㌔   C＝（ノ：〝ノ≧1）・  

∑河竹  

T（n，f）は1≦f≦別に対して  

T（n，f）＝∫‘＋ち，  軋よ（〝，∫，f）  

ノふ，帥軋血り，乃≧1，  
払上（〃，り）雪，上（捗り， た＝0，王乃＝0・  

T（n，0）＝   C＝（ノ：乃ノ≧1）・   

この時，単位時間当たりの期待利得を最大にする最適政策  

は次の基本的な定理（［2］およぴ［3］）によって求められる．  

定理：次式を満たす有界関数ん（m）と定数gが存在する時，   

最適定常政策∬●が存在して，∬●は状態nにおいては右辺  

を最大化する政策を示す．   

呵m）＝maX厄恒）（月（m，り  

＋∑p叫・（桝（m－トgT（n，明，  
n∈〝   

ただし，Ⅳはシステムがとりうるすべての状態を表し，  

J（m）は状態mでとりうるすべての決定を表す．   

〝－1 仙，り＝ん（勅・昌仙，■り・  

¢≧2；4（〃，り＝d。（拘り）   

且（佑∫，り   

〝－1Jトノ  ＝且－1（帖小貫（昌仙り）勅け  

（1≦〝；札（佑∫，り＝β。（〃，f））・  

したがって・p叫t（りは  

（1）1≦f≦〝L ノ≠fに対して  

0≦乃ご≦min拘，〝f・1）と0≦乃ノ≦乃ノが成り立つ時  

ク叩・（り＝吼，ル，∫∫，りロモノ・〃｝（帰ヤ  
ノ■l  

（2）n●＝n－e上かった∈C（C＝（ノ‥〝ノ≧1））の  

時  

数値例については研究発表において示す．   
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