Serafimowicz, Wlodzimierz /
Chojnacki, Jerzy / Zmystowski, Janusz
iin.

System planowania, kontroli i
sterowania procesem inwestycyjnym i
produkcja budowlano-montazowa
SHOD-91 na mikrokomputery
personalne typu IBM PC XT/AT

Notatki Plockie 36/2-147, 52-54

1991

Artykut zostat zdigitalizowany i opracowany do udostepnienia
w internecie przez Muzeum Historii Polski w ramach

prac podejmowanych na rzecz zapewnienia otwartego,
powszechnego i trwatego dostepu do polskiego dorobku
naukowego i kulturalnego. Artykut jest umieszczony w kolekgji
cyfrowej bazhum.muzhp.pl, gromadzacej zawartosc polskich
czasopism humanistycznych i spotecznych oraz w kolekgji
mazowieckich czasopism regionalnych mazowsze.hist.pl.

Tekst jest udostepniony do wykorzystania w ramach
dozwolonego uzytku.

MUZEUM HISTORII POLSKI



Wilodzimierz Serafimowicz, Jerzy Chojnacki, Janusz Zmyslowski, Alicja Dabrowska

System planowania, kontroli 1 sterowania procesem

inwestycyjnym i produkcja budowlano- montazowa

SHOD-91
na mikrokomputery personalne typu IBM PC XT/AT

1. OGOLNE ZALOZENIA SYSTEMOW SHOD

I SHOD—91

System Planowania, Kontroli i Sterowania
Procesem Inwestycyjnym i Produkcja Budo-
wlano-Montazowa w Generalnym Wykonaw-
stwie wg Harmonograméw Dyrektywnych i
Operatywnych ,,SHOD” nawigzujgc do tradycy-
jnych technik opracowywania harmonogramoéw
stanowi modyfikacje i usprawnienie dotychcza-
sowego systemu planowania i zarzadzania w
budownictwie. System ten opracowano i eks-
ploatowano poczatkowo w wersji niekompute-
rowej (w 1975 r. przy budowie Destylacji-Ru-
rorwo-Wiezowej IV w Plocku), a nastepnie wy-
korzystujac doswiadczenia z eksploatacji sys-
temow PROKOR, KORPLAN, CHEMISTER i
CHEMIKOSZT 2 wykonano w wersji informa-
tycznej.
W okresie drugiej polowy lat siedemdziesiatych
system ten w oparciu o zalozenia opracowane
przez Wlodzimierza Serafimowicza i Ewe Se-
rafimowicz zostal oprogramowany na trzy ro-
dziny komputeréw przez programistow WBP
-BBP ,SYSTEM”:
— emc HONEYWELL-BULL (mgr inz. Wodzi-

mierz Grabarek),
— emc ODRA s. 1300 (mgr Jerzy Chojnacki),
— emc JS RIAD (dr inz. Jerzy Luczywek).

W niniejszym opracowaniu prezentowany
jest system SHOD w wersji na mikrokomputery
personalne typu IBM pod nazwg SHOD-91,
oprogramowany przez mgr Alicje Dgbrowsks,
bedacy usprawnieniem systemu SHOD-88 (opro-
gramowanie—mgr inz. Janusz Zmyslowski).
System zostal opracowany dla potrzeb general-
nych wykonawcéw, przedsiebiorstw podwyko-
nawczych i inwestoréw; moze by¢ réwniez wy-
korzystany w administracji samorzgdowej i
administracji rzgdowej.
System SHOD usprawniajgc problematyke pro-
gramownia i planowania produkcji budowlano-
-montazowej umozliwia jednoczes$nie uzyska-
nie obiektywnych informacji dla réznych szcze-
bli zarzadzania uczestnikéw procesu inwesty-
cyjnego na temat rozbiezno$ci realizacji rob6t
w stosunku do harmonograméw dyrektywno-
-umownych oraz operatywnych.
Nalezy stwierdzi¢, ze system SHOD moze byé
eksploatowany jako system samodzielny w ob-
szarze planowania i zarzadzania produkcjg bu-
dowlano-montazowa wszystkich rodzajéw bu-
downictwa (od mieszkaniowego i infrastruktu-
ry do przemyslowego) lub stanowié segment w
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SKOORDYNOWANYM SYSTEMIE STE-
R OD wiazacym metody sieciowe oraz systemy
planowania i sterowania z systemem limitowa-
nia i kosztorysowania.

W systemie SHOD istnieje dowolno$¢ odnos-

nie stopnia szczegbélowosSci pozycji harmonogra-
mowych oraz ilosci danych wejSciowych techni-
czno-ekonomicznych dotyczacych tych pozycji.
W skrajnym przypadku, przy recznym sposobie
opracowywania harmonogramu minimum da-
nych wejsciowych dla tych pozycji — to termi-
narz (data rozpoczecia i zakonczenia robot).
Wskazane jest w ramach przedsiebiorstwa bu-
dowlanego opracowywanie harmonograméw dla
wszystkich zadan inwestycyjnych z jednakowa
szczegblowoscig.
W przypadku postugiwania sie stypizowang kla-
syfikacja budowlanych proceséw produkeyjnych
o dwoch stopniach szczegélowosei proponuje sie,
jako element robét, przyjmowaé zakres pracy
brygady roboczej, natomiast jako etap robot
(stan lub faza robdét) — pozycje w harmono-
gramach umowno-dyrektywnych.

W systemie SHOD przyjeto analogicznie jak
w systemie STEROD zalozenie, ze rozkiad
przedmiaru robo6t, pracochlonno$é i wartosé ro-
b6t (przeréb) dla elementu robét bedzie pro-
porcjonalny do czasu.

Postutuje sie stosowane w/w klasyfikacji przy
opracowywaniu kosztoryséw przy zalozeniu, ze
etap robdét odpowiada rozdzialowi w kosztory-
sie, natomiast element robdét odpowiada odpo-
wiedniemu podrozdzialowi.

Powyzsze dotyczy¢ powinno réwniez kosztory-
s6w i harmonograméw opracowywanych w we-
rsji ,,recznej” (niekomputerowej).

2. PROCEDURY SYSTEMU SHOD-91 NA ETAPIE

PLANOWANIA I ZARZADZANIA

System SHOD-91 opracowano przede wsSzy-
stkim dla obslugi planowania i zarzadzania pro-
dukcjg bud.-mont. w przedsiebiorstwie budo-
wlanym lub specjalistycznym.
2.1. Na etapie planowania system SHOD-91 su-
muje dane dotyczace warto$ci roboét i praco-
chionnosci dla danej inwestycji lub przyklado-
wo dla catego przedsiebiorstwa w podziale na
ustalone jednostki czasowe (lata, kwartaty, mie-
sigce) oraz umozliwia automatyczng agregacje
harmonograméw w nizej wymienionym ukla-
dzie:



harmonogramy robét dla brygad roboczych
ze szczegbdlowosciag elementow robot;
harmonogramy budowy ze szczegélowoscig
etapow robot;

harmonogramy ze szczegélowos$cig wykona-
weca na obiekcie (branza rob6ét na obiekcie),
okreslajgce przekazywanie frontéw robdt
miedzy wykonawcami;

harmonogramy realizacji obiektéw;

— terminarz realizacji zadan inwestycyjnych.

Ponadto mozliwe jest réwniez uzyskiwanie
zbiorczych informacji ekonomicznych o zada-
niach inwestycyjnych wedlug rejonéw dziala-
nia (np. gmin, miast, wojewodztw).

Rodzaj informacji uzyskuje sie w zaleznosci
od szczegdltowosci danych wejsciowych wpro-
wadzonych dla elementéw robot.

W systemie SHOD-91 przewiduje sie wpro-
wadzenie nastepujacych danych wejSciowych
dla elementéw robot:

— umowno-dyrektywny poczatek i koniec rea-
lizacji robot,

kod szczebla zarzgdzania np. dyrektor, na-
czelny inzynier, szef produkcji, gtéwny dy-
spozytor, kierownik budowy, kierownik ro-
bot, majster,

operatywny -poczatek i koniec realizacji ro-
bét (po kolejnych aktualizacjach harmono-
gramu umowno-dyrektywnego),
dyspozytorski kod waznosci roboét (wg usta-
len z narad koordynacyjnych dla okreslenia
priorytetu w kierowaniu deficytowych srod-
kéw produkeji),

warto$e kosztorysowa robot,

pracochlonno$é robét dla robotnikéw,
$rednia warto$é roboczo-godziny robotnikow,
pracochlonnos¢ dla operatorow maszyn bu-
dowlanych,

— przedmiar rob6t z jednostka miary.

2.2. Na etapie realizacji pod potrzeby narad ko-
ordynacyjnych i dyspozytorskiego systemu za-
rzadzania w wyniku cyklicznego (np. co tydzien)
okre§lania procentu zaawansowania robdt sy-
stem umozliwia uzyskanie obiektywnych infor-
macji o stanie realizacji w stosunku do harmo-
nogramu dyrektywno-umownego oraz operaty-
wnego wzglednie jednego z nich. Otrzymuje sie
wowczas wykaz opéznien z wyliczeniem ich
wielkosci z ‘posortowaniem na poszczegblne
szczeble zarzgdzania, wedlug uczestnikéw pro-
cesu inwestycyjnego, wg zadan inwestycyjnych
i obiektéow oraz wedlug dyspozytorskiego kodu
waznosci.

O ile opdznienia w stosunku do harmonogra-
mu dyrektywno-umownego wmajg charakter
og6lnej informacji o stanie realizacji inwestyc-
ji i moga by¢ podstawa do naliczania kar umo-
wnych pomiedzy wspdluczestnikami procesu
inwestycyjnego, to opdznienia w stosunku do
harmonogramu operatywnego stanowia podsta-
we do sterowania budowg w generalnym wyko-
nawstwie, przy czym powinny by¢ podstawo-
wym tematem okresowych narad koordynacyj-
nych réznego szczebla. Opo6znienia liczone sa w
dniach roboczych jako suma opo6znienia za-

istnialego (X) oraz przewidywanego (Y).

Opoznienie zaistniale traktowane jest jako ré-
znica pomiedzy ,datg oceny stanu realizacji”
(np. koniec miesigca, tygodnia lub termin na-
rady koordynacyjnej) a planowanym terminem
zakonczenia procesu produkcyjnego, ktdérego
termin ming}.

Opéznienie przewidywane wyliczane jest ja-
ko wynik zbyt matego zaawansowania procesu
w stosunku do planowanego. Ustalenie procen-
towego zaawansowania robot w cyklu na ko-
niec kazdego miesigca, poza informacja o opdz-
nieniach, umozliwia obiektywng ocene zaawan-
sowania robot w wyrazie finansowym (prze-
robu) oraz planowanego normowego zuzycia
pracochtonnosei.

Przy okre$laniu procentu zaawansowania ro-

bot (% Z) nalezy uwzgledni¢ proporcje obmiaru
powykonawczego robét w stosunku do przed-
miaru. W przypadku braku danych o przed-
miarze i obmiarze robét oraz innych danych
ekonomicznych procent zaawansowania szacuje
sie na podstawie do$wiadczenia.
Nalezy stwierdzi¢, ze elementem lub etapem ro-
bot moze by¢ nie tylko proces produkeji budo-
wlano-montazowej, ale rowniez wybrane waz-
niejsze dostawy materialéw, konstrukeji i urza-
dzen, czynnos$ci dotyczgce zalatwienia spraw
formalno-prawnych pozyskiwania terenéw pod
budowe, przekazywania placéw budéw dla wy-
konawcéw oraz czynnosci opracowywania do-
kumentacji projektowo-kosztorysowej.

3. OGOLNE UWAGI WYNIKAJACE Z DOTYCHCZA-

SOWYCH WDROZEN
Dotychczasowa kilkunastoletnia eksploatacja sy-
stemu SHOD 3 w wersji,,recznej” oraz na kom-
puterach (e.m.c. Honeywell-Bull i eem.c. ODRA
s. 1300) w obszarze planowania i sterowania
realizacja inwestycji w wojewodztwie plockim
(dla potrzeb generalnego wykonawcy — P.B.P.
,PETROBUDOWA?”, inwestorow — Pionoéw In-
westycji MZRiP i FMZ w Plocku) wykazala du-
ze mozliwosci systemu w usprawnianiu plano-
wania i realizacji procesu inwestycyjnego oraz
zarzadzania przedsiebiorstwami budowlanymi,
obnizce kosztéw wykonawstwa i zapewnienia
termniowego wykonania obiektéw. Interesujgce
do$wiadczenie uzyskano w okresie wdrozenia i
prawie trzyletniej eksploatacji tego systemu na
emc ODRA s. 1300 w Wydziale Budownictwa
Urzedu Wojewodzkiego w Plocku 4.

Duzym usprawnieniem systemu SHOD na
emc Honeywell-Bull bylo polaczenie go z ame-
rykanskim systemem PERT D. W wyniku wy-
rownywania srodkéw (pracochlonnosc) uzyski-
wano propozycje terminarza jednoznacznego na
tle najwczesniejszego poczatku i najp6zniejsze-
go konca realizacji proceséw produkeyjnych
(wdrozenie przy budowie Piekarni Mechanicz-
nej w Plocku).

Wspolpracujace w/w dwa systemy nazwano
PROKOR-P (PLOCK) przez analogie do opra-
cowanego przez zesp6l inz. Andrzeja Zienkiewi-
cza systemu PROKOR.
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»Eagcznik” w systemie PROKOR-P oprogramo-
wali mgr inz. Mirostaw Grabecki (MZRiP) i W.
Grabarek na podstawie zalozen W. Eerafimo-
wicza.

Probne wdrozenie systemu SHOD w wersji ,,re-
cznej” i na mikrokomputery IBM PC XT/AT w
budownictwie eksportowym mialo miejsce w
latach 1989/90 w koncowej fazie budéw wyko-
nywanych przez Kierownictwo Realizacji Ro-
bot w Sumach dzialajgce w ramach Dyrekeji
Budowy ,,ENERGOPOL” w Kijowie. Wykaza-
o ono, ze SHOD jest réwniez efektywny w wa-
runkach czestych zaklécen realizacji wynikaja-
cych z nierytmicznych dostaw materialow oraz
umozliwil upsrawnienie rozliczen finansowych
ze strong radziecky i z polskimi przedsigbiorst-
wami podwykonawczymi.

System SHOD spotkal sie¢ z powaznym zain-
teresowaniem srodowiska naukowego 1 bu-
dowlanego w ZSRR (w Sumach i Winnicy na
Ukrainie oraz w Brzesciu w Bialorusi).

Wersje rosyjska systemu SHOD-91 wraz z jego

modyfikacja jako radziecko-angielskie SOVAV-
TO-BREST w Brzesciu.

Rownoczesnie informacja o systemie SHOD
i jego rozbudowie w SKOORDYNOWANY SY-
STEM STEROD jest przygotowana do druku
w  Moskwie w miesieczniku , EKONOMIKA
STROITIELSTWA”,

SHOD spotkal sie w okresie sytemu nakazowo-
rozdzielczego z zaangazowanym sprzeciwem
czeSci kadry kierowniczej w budownictwie od
szczebla kierownikéw budéw do szczebla dy-
rektora departamentu ministerstwa budownict-
wa, gdyz wykazywal ,sabotazowy” charakter
stosowanych w ubieglych latach metod plano-
wania oraz umozliwial obiektywna ocene spraw-
nosci zawodowej poszczegélnych majstrow, kie-
rownikéw budéw i dyrektorow.

Kolejng barierg utrudniajagca masowe wdroze-
nie tego taniego i latwiego w obstudze systemu
byla nieche¢ wiekszosci kadry kierowniczej
budowlanej do podnoszenia kwalifikacji zawo-
dowych oraz uczestnictwa we wdrazaniu syste-
mowych metod zarzadzania zastepujgcych na-
gminnie stosowang ,,improwizacje”.
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