Formalis modszerek VIMIMAO7

Hazi feladat (modellellen6rzés)

A feladat cime: Flexibilis gyartdcella

Konzulense: Marussy Kristof

A modellezend6 probléma

Készitse el az alabbi probléma modelljét az UPPAAL eszkoz id6zitett automata formalizmusat
hasznélva!

Flexibilis gyartocella alatt egy olyan berendezést értiink, amely rogzitett megmunkdlé robotokbdl,
szabadon mozg6 szdllité robotokbdl, valamint rakodohelyekbél all. A megmunkalé robotok
atprogramozhatdk, igy a cella kiillonb6z6 termékek gyartasara is alkalmas. A munkadarabokat a szallit6
robotok mozgatjak a rakodohelyek, illetve a megmunkalé robotok kdzott.

A feladat célja egy olyan egyszerii gyartdcella modellezése, mely két megmunkalé robotot, két szallitd
robotot és harom rakodohelyet tartalmaz. Kezdetben a 3 munkadarab van az els6 rakoddhelyen. Az ,A”
megmunkalé robot az elsé rakodéhelyrdl hozza szallitott munkadarabokat megfirja. Az igy késziilt
munkadarabokat egy szallit6 robot a masodik rakoddhelyre viszi. A ,B” robot a masodik rakodo6helyrél
hozza szallitott munkadarabokat csiszolja, majd a kész munkadarabot egy szallité6 robot a harmadik
rakodohelyre viszi. Az A és B robot is 7 és 15 id6egység kozotti id6t tolt a megmunkalassal.

Egy megmunkal6 robot egyszerre egy munkadarabon dolgozhat. A miikodési ciklusa kezdetén
parancsot ad valamelyik éppen nem dolgoz6 szallité robotnak - a szallit6 robot barhol tartézkodhat -,
mire az el6szor a megmunkalasi 1épés bemeneti rakodbhelyére megy, majd a megmunkalé robothoz
visz egy munkadarabot. Ha a munkadarab megérkezik, azonnal kezdetét veszi a megmunkalas. Ennek
végén a megmunkalo robot parancsot ad egy éppen nem dolgozé szallit6 robotnak, hogy a megmunkalo
robothoz menjen, majd a kész munkadarabot a megmunkalasi 1épés kimeneti rakodéhelyére vigye.
Ezutan a miikodési ciklus az elejérdél kezd6dik.

Ha egy szallitd6 robot parancsot kap, akkor el6szor a szallitdsi feladat kiindulasi allomasdhoz
(rakodéhelyhez vagy megmunkal6 robothoz) megy. Ha itt van szallitandé munkadarab, felveszi azt, és
elindul a célallomasra, egyébként helyben marad és djabb parancsra var. A célallomason leteszi a
munkadarabot, és Ujabb parancsra var. A szallitdé robotok barmely két allomdas koézott mindig 10
id6egység alatt teszik meg az utat (kivéve, ha mar azon az allomason vannak, melynek az elérésére
parancsot kaptak, ilyenkor azonnal tovabb tudnak menni). A szallit6 robotok a munkadarabokat
képesek azonnal felemelni, illetve letenni. Kezdetben mindkét szallit6 robot az elsé rakodéhelyen van.

Az ellen6rzendd kovetelmények

Temporalis logikai kifejezések és modellellendrzés segitségével igazolja az alabbi kdvetelmények
teljestilését (illetve a kdvetelmények nem teljesiilése esetén ellenpélda segitségével magyarazza meg,
miért nem teljestil az adott kovetelmény)!

1. Bizonyitsuk be, hogy mindenképp sikeriil a 3 kiinduldsi munkadarab teljes megmunkalasa és a
harmadik rakoddhelyre szallitasa! Ha ez a tulajdonsag mégsem igaz, egészitsiik ki a megmunkald
robotok viselkedését ugy, hogy igazza valjon! (Segitség: Ellendrizziik, hogy lehetséges-e a parancs
sikeres végrehajtdsa, miel6tt parancsot adunk a szallité robotoknak arra, hogy egy rakoddhelyrdl
nyersanyagot hozzanak.)
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Mutassuk meg, hogy egy robotndl sosem vdarakozik elszallitdsra egynél tobb befejezett
munkadarab!

Legaldbb mennyi ideig tart a 3 kiinduldsi munkadarab teljes megmunkaldsa és a harmadik
rakodohelyre szallitdsa? Hogy valtozik ez az id6, ha hdrom szallit6 robotot alkalmazunk?




