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摘 要：实现敏捷制造的一个关键就是蛆建联盟制造企业。文章首先分析了企业资潭要素压其需 

求，利用资源指数概念和模糊综合评判的方法，建立了基于企业资源要素的资源模型。讨论了企业之间 

建立协同工作联盟的过程度其机制。并利用COBRA技术的多层次网络体系结构，给出了组建协同工作 

联盟的网络通讯框架。蛄合企业资1源需求，给出一种资源优化的盟员选择策略。 

关键词：资源建模；协同工作；企业联盟 

中圈分类号 TH165 文献标识码：A 

随着网络技术和网络应用的迅速发展，建立联盟 

式的制造体系进行企业间协同工作，是适应制造业的 

全球化的发展趋势，实现敏捷制造的一种重要手段。也 

是企业未来组织形态发展的趋势。 

基于网络的协同工作联盟就是利用不同地区的现有 

资源，实现优势互补，促使企业的生产方式从单一企业生 

产向分布式网络化多企业的协同工作方式转化⋯。迅速组 

合成一个统一指挥的经营实体，建立起联盟式的制造体 

系(又称网络联盟企业)，能促使企业快速适应市场变化， 

以最快的速度生产出用户需要的、高质量的、低成本的新 

产品，提高企业的生存能力和竞争能力。 

l 盟员资源及资源信息模型 

1．1 盟员资源要素 

企业间的结盟是以市场为向导，以资源优化为基 

础，以产品生产为对象，以获取企业利益为目的而进行 

的。在协同工作联盟中，各盟员之间均处于平等地位， 

盟员是联盟组织中的最基本单元。企业之间只有彼此 

了解对方的相关资源情况，进行资源互补，共同获取利 

益，才能使其相互结合，构成一个在产品生产周期内相 

对稳定的工作联盟。盟员作为协同工作企业联盟中的 
一 名成员应具有企业的一般特征。即盟员应具有相应 

的人员、设备、资金、物料、技术和市场中的部分或全部 

要素。图1表示了盟员的基本要素。在人员要素中主要 

包括管理人员、技术人员、生产人员等。在设备要素中 

包括设备类型、数量、加工能力、加工精度等。在物料要 

素中包括原材料、工装、量具等。在技术要素中包括技 

术优势，产品，生产工艺，专利，企业标准等。在市场方 

面包括本地占有份额，外地占有份额等。为便于管理将 

上述资源要素划为两类，分别表示为I类资源要素和Ⅱ 

类资源要素。其中I类资源要素定义为物化的可直接 

用资金、数量、技术参数及量化参数表示的一类资源， 

II类资源要素定义为非物化的难以直接用资金、数量 

及量化参数表示的一类资源主要包括人员结构及素 

质、技术优势和市场发展趋势等。 

囤 I 盟员资源要寨构成 

1．2 资源要素表示模型 

在协同工作系统中盟员资源的最有效的利用，是 

为每个盟员带来效益的关键。作为网络化、开放式的协 

同工作系统，工作联盟的组建对象是面向产品生产的。 

因此面向产品生产的盟员资源的进一步细化，有助于 
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结盟的潜在的企业充分利用网络及计算机技术对其它 

企业资源进行最优选择，快速、低成本、高质量制造出 

用户满意的产品 。在此企业资源要素的信息化成为 

企业间结盟的关键。为了使结盟企业中的各个企业的 

资源信息实现共享，利用计算机对组建联盟的企业进 

行组建决策，需要采用同一标准对潜在企业资源进行 

信息化处理，用如下方式来描述企业的资源： 

0 = {R1，R2，。一， ，， I，⋯，R }，i，l=1，2，⋯，k 

(1) 

R。={SI，S2，⋯，S1，S】。。‘，S }，j，l=1，2，⋯，k 

(2) 

在上述表达中 表示第n个盟员的资源分布， 

表示 Q 盟员第i项资源要素， 。可以是I类资源要素 

或II类资源要素，sj表示Q 盟员第 资源的子要素 

所含的资源信息。在此可以看出为求得某一企业的资 

源分布，只需分别求出该企业资源要素 的子要素 

s，，下面我们分别对I类资源要素和II类资源要素的表 

示进行探讨。 

对于I类资源要素来说资源信息的表示，可直接提取 

该类资源的特征属性及资源指数来量化表示。设某一企 

业设备资源冠的子要素sj设备的特征属性包括数量，加 

工能力，加工精度等，分别用P．，P ，P ，⋯，P 来表示，同 

时各企业对政 毁 备选取共同的基本参数用P ，p ，P ， 

⋯

， 来表示，其中设备数量P 用单位数量表示。该设备 

的资源指数记为，=(·) ，则下式成立： 

S =li(PI I P ，P I P ，⋯，P I ) 。 (3) 

将(3)代人(2)式求得的资源模型为： 

R。=(，。(·) ，12(·) ，⋯， (·) ) (4) 

式中(-)表示(P。I P ，P I P ，⋯，P f p )。则，类 

资源要素将形成一个 m×n资源阵。 

对于II类资源要素来说，其评价由于存在较多的 

人为因素，为此我们采用模糊因素集的方式来建立 II 

类资源信息的统一描述模型。设R为某一企业的II类 

资源要素，构成该要素的因素集我们用该项资源的子 

要素所含的资源信息集(5 ，52，⋯，sj，St⋯， )表 

示。由式(2)可得模糊评判因素集： 

= (S ．S ，⋯，S⋯， )，』=1，2⋯ ．， (5) 

式(5)中，为求得该资源要素的统一表示，设评判 

集 =( ，⋯， )，可得单因素评判矩阵 ，即存 

在一个模糊关系 U∈，(鼬 ×V)。令 表示第 个资 

源要素的相对于评价集中第 种评价的隶属度。 

U = 

￡， Ul1 U12 

／／'21 U丑 

巩 J L u c】 “ ⋯ u口．1 

(6) 

同时考虑到各因素 sJ对资源要素尼 的影响是不 
一 致的，即在评判过程中要考察各因素的权重，分配在 

资源因素集 上的权重记为： 

A=(口t，口：，⋯，哪，⋯，口 )∈
—，( )， (7) 

其中 为第f个因素。 所对应的权重，且满足规 

一 化条件 ： 

(8) 

由式(5)和式(6)可求得 的资源要素的统一描 

述模型 

置c A =(口1，口2，⋯，口J，⋯，口t) 

¨lt ¨l2 

U2I U丑 

● _ _ ● 。 ’ 

Uc1 UI2 

式中·为合成运算算子。 

2 协同工作企业结盟机制分析 

(9) 

2．1 企业协同工作的结盟过程 

企业协同工作联盟的组建是一个复杂的问题，过 

去企业为寻找合作伙伴通常是采用传统的招标、投标 

方式，这种方式由于地理位置和信息交流上的局限性， 

存在竞标企业较少、周期长等问题，难于实现资源的优 

化利用和企业间的优势互补。基于资源优化的网络化 

协同工作企业的结盟方式，可避免上述问题。企业在选 

择盟员时，能利用网络资源，多方面权衡各种因素，全 

面考察企业的资源要素，从中作出最优化的选择。企业 

结盟的实现可按下面的步骤进行。1)信息发布，企业 

在开发某一产品并需要寻找合作时，应先将要加工的 

产品的资源需求在网上进行发布，寻找潜在的结盟企 

业。2)资源搜索，网络后台服务系统，启动资源搜索 

器，自动搜索相关企业，取出潜在企业的资源要素。3) 

资源组合，将搜索出的一个或多个潜在的企业资源和 

自身企业资源相组合，形成相应的多个方案。4)决策 

分析，按照最大利益原则进行决策分析，取出相应的组 

合方案。5)构建联盟，将欲构建企业联盟的信息通知 

相关企业，在企业之问达成共识，建立企业间的相互信 

任，组建联盟。 

值得特别注意的是企业之间除合作关系外还存在 

～ 

一 
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竞争，从企业的安全角度来看，企业资源对外通常是保 

密的。在此为实现企业信息的发布和企业资源的优化 

组合，协同工作系统对鞋盟的组建采取企业资源信息 

变换加密处理技术和通讯协议封装技术。这样即实现 

了企业之间信息资源的共享，叉达到了保护企业资源 

的目的。 

2，2 协同工作联盟组建网络结构 

随着计算机网络，特别是 Intemet的迅速发展，这 

为异地企业的协同工作提供了先进的电子化方法 J。 

在此可采用图2所示的网络通讯结构来组建协同工作 

联盟。 

兰 卜 } I 图圉 l 产 j l 
●+  

I．．．．．．．．．．．．-_J 

I 黼基I 圜 兰 卜 l COmA I 后台处
理 

围2 协同工作联盟组建通讯结构框架 

系统采用多层体系结构，企业能够用浏览器通过 

j a applet—j a 9erlrlet方式向后台服务器发布企业的 

相关数据和获取经后台服务器处理的决策数据，实现 

客户方程序和服务方程序之间的静态调用 J。也可采 

用通用对象请求代理体系结构(CORBA)方式，使用接 

口描述语言 IDL处理对象及对象之间通信，通过“代 

理”动态地实现从客户方的服务请求到服务方执行的 

映射，完成协同工作联盟组建工作的信息交换问题。 

2．3 盟员的选择策略及分析 

通常，时间( )、质量(Q)、成本(c)、服务(s)是 

企业在市场竞争中成功的关键因素，企业运行的最终 

目的是获取利益 。因此，制定各企业协同工作结盟的 

原则是以产品生产为对象按每个企业的资源投人来获 

得最大的利益。为此根据企业资源进行如下决策。为简 

化计算我们作如下假设： 

1)定义资源组合配置比(U)与单位资源要素效 

益系数集合( )构成一个映射 ，即： 

=  (￡，) 

U∈ (口】：a2：⋯：a ，bt：b2 b ，-一，cI：c2：⋯：c4) 

(10) 

其 中：(aI：口2：⋯：口 ，bI：b2：⋯：b ，⋯，ct：c2：⋯：c ) 

为企业资源要素比。资源要素比中各元素的计算对 I 

类资源可根据式(4)求其列向量的范数求得，对 Ⅱ类 

资源可根据式(9)求得。 =(k，，k ，⋯，k )为单位资 

源效益系数。 

2)企业获得的利益在一定资源配置比下，与企业 

的资源投人成正比。 

S=k】rI+k2 r +⋯ + (11) 

(r ， ，⋯， )为企业资源要素，s为一定时间内 

企业产生的效益。 

利用上述关系，可对企业的盟员选择进行分析。在生 

产某一产品时，设有多家企业其资源投人分别表示为； 

企业 1为：PI( 1 ， 2 ，⋯， )，⋯⋯，企业 为： 

( 】‘， 2 ，⋯， ‘) 

根据式(11)的假设企业 1和企业 单独产生的效 

益分别为s 和 ，则有： 

s】=k】‘ I+k2 2+’”+k (12) 

S．=k】‘ I +k2‘ 2 +⋯ +ka‘ (13) 

企业 1和企业 i结盟后产生的效益为s“和效益增 

量 △s。即有： 

S“=k】“( 】 + 1 )+ 

k2 ‘( 2 + 2‘)+⋯ + 

k“( +％ ) (14) 

△s“=s“一s】一s， (15) 

因此在决策过程中只需根据式(15)进行 ．当△s”>0 

时，表明企业 1和企业 i可结成协作鞋盟，当／'S“<0 

时，表明企业 1和企业 ，不宜结成协作鞋盟。在企业1 

和多家企业结盟时可选择一家企业 使得△s0最大， 

则企业 1和企业 为最佳协同工作组合。 

3 结论 

网络化协同工作是未来企业发展的一种模式 。受 

到了越来越多的企业重视，企业工作联盟的组建是实 

现网络化协同工作的前提。本文以企业资源要素为建 

立企业联盟的基础，通过资源的信息化表示和企业结 

盟过程的分析，讨论了以企业利益为追求目标的盟员 

选择策略。 
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围9 车辆试验中的节气门跟踪控镧 

5 结束语 

通过对车辆节气门电子控制的液压控制系统方案 

的数字仿真与装车道路试验研究，表明该控制系统能 

够达到控制节气门快速跟踪加速踏板的变化、定位精 

度较高、节气门动作平稳的要求。经过2年多的装车道 

路试验，验证了本控制系统的可靠性与实用性。在有液 

压源的车辆中可作为节气门电子控制的一种实用方 

案。在有气压源的车辆中亦可用这种方案对节气门进 

行电子控制。 
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Electronically—controlled Hydraulic Throttle Actuator 

with High Speed On—off Valve 

HUANG J~ min9，SU Y~fan9，YANG 2~ 9an9，CAO )an 加  

(College of Automation，Chongqtng University，Chongqms 4OOO44，China) 

Ahstract s paper develops the control system of electmnical centrolled throttle with hi stu d on-off valve．111e 

electmnical1)~commlled hydraulic actuator is used to corarol the throttle contrvUed by h speed on-off valve． 

mathematicalmodel ofthe coritzDl system is estabfished．Because of the~ sting咖 一on time of hi gpeed on valve，the 

0blem whichthwale positionis cen trolled actuatelyis solved by addiJ】g a nonJ／near compensating block．Main 雌咖她  

ting tIⅡ删lle position control are discussed．Simulatlen research and road test prove that the contrvl system is叩plic Ie and 

feasible． 

Key WOrdS**throttle；hydraulic actuator；high speed on-offValVe；mathematical model 
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Collaborative W ork Team Grouping Strategy in Networked 

Virtual Enterprise 

WAN 归门g，￡- F_e『，YIN C蛔D，L／U 凹，Z／-／E／~ Hua-／／n 

(Institute of h u ct1l ng Engineering，Chongqing University，010【l明ms4OOO44，China) 

AhbcaP~gt：G p吨 a virtual enterprise is a key technique of agile manufacturing formation．By anal~ing the ele~mts ofthe 

emerpdse’sIe{帕uIce and requisements and嘲kiI1g USe 0fthe onncept of res∞uceindex andthel玎(曲edoffuzzyjud nent， 
themMd of enterprise’sIe咖 eis presented．．I11e communlcaden structureof ~llaborativework team is buih by using the 

network~ tureof COBRA ．Also，team grouping processof collaborafveworkis discussed．Consideringthe enterprise’ 

S re u∞e demands，the strategyof seIecdng p日巾1∞ based onthe optimzationof enterprises’Six~=ourceis pJoposed． 

Key_o-1ds：rE目our∞ modeling；collaborative work；virtual enterprise 
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