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Modellezési feladat

Készitse el az alabbi probléma modelljét az UPPAAL eszk6z idGzitett automata formalizmusat haszndlva!

Flexibilis gyartdcella alatt egy olyan berendezést értlink, amely rogzitett megmunkdlé robotokbdl, szabadon
mozgd szdllité robotokbdl, valamint rakoddhelyekbdl all. A megmunkdld robotok atprogramozhatdk, igy a
gyartocella kiilonb6z6 termékek gydrtasara is alkalmas. A munkadarabokat a szallitd robotok mozgatjak a
rakoddhelyek, illetve a megmunkald robotok kozott.

A feladat célja egy olyan egyszer(i gyartocella modellezése, mely két megmunkalé robotot, két szallité
robotot és harom rakoddhelyet tartalmaz. Kezdetben 3 munkadarab van az elsé rakodéhelyen. Az ,A”
megmunkalé robot az els6é rakoddhelyrél hozzd szédllitott munkadarabokat megfirja. Az igy készilt
munkadarabokat egy szallité robot a masodik rakoddhelyre viszi. A ,B” robot a masodik rakoddéhelyrél hozza
szallitott munkadarabokat csiszolja, majd a kész munkadarabot egy szallitd robot a harmadik rakoddhelyre
viszi. Az A és B robot is 6 id6egységnyi id6t tolt a megmunkalassal.

Egy megmunkalod robot egyszerre egy munkadarabon dolgozhat. A miikddési ciklusa kezdetén parancsot ad
valamelyik éppen nem dolgozd szallité robotnak — a szallité robot barhol tartézkodhat —, mire az el6szor a
megmunkalasi |épés bemeneti rakodohelyére megy, majd a megmunkald robothoz visz egy munkadarabot.
Ha a munkadarab megérkezik, azonnal kezdetét veszi a megmunkalds. A megmunkald robot ezutdn
parancsot ad egy éppen nem dolgozd szallité robotnak, hogy a megmunkalé robothoz menjen, majd a kész
munkadarabot a megmunkalasi Iépés kimeneti rakoddhelyére vigye. Ezutan a robot mUkodési ciklusa az
elejérél kezd6dik.

Ha egy szallité robot parancsot kap, akkor el6szor a szallitasi feladat kiindulasi allomasahoz (rakodéhelyhez
vagy megmunkaloé robothoz) megy. Ha itt van széllitandé munkadarab, felveszi azt, és elindul a célallomasra,
egyébként helyben marad és Ujabb parancsra var. A céldllomason leteszi a munkadarabot, és Ujabb
parancsra var. A szallitd robotok barmely két allomdas kozott mindig 10 és 15 idGegység kozotti id6 alatt
teszik meg az utat (kivéve, ha mar azon az dllomdson vannak, melynek az elérésére parancsot kaptak,
ilyenkor azonnal tovabb tudnak menni). A szallitd robotok a munkadarabokat képesek azonnal felemelni,
illetve letenni. Kezdetben mindkét szallité robot az els6 rakoddéhelyen van.

Verifikacios feladat

Temporalis logikai kifejezések és modellellenérzés segitségével igazolja az alabbi kovetelmények teljestilését
(illetve a kdvetelmények nem teljesiilése esetén ellenpélda segitségével magyardzza meg, miért nem teljesl
az adott kdvetelmény)!

1. Bizonyitsa be, hogy mindenképp sikeril a 3 kiinduldsi munkadarab teljes megmunkaldsa és a harmadik
rakoddhelyre szallitdsa! Ha ez a tulajdonsdg mégsem igaz, egészitse ki a megmunkdlé robotok
viselkedését ugy, hogy igazzd vdljon! (Tipp: Ellenérizze, hogy lehetséges-e a parancs sikeres
végrehajtdsa, miel6tt parancsot adunk a szallité robotoknak arra, hogy egy rakodéhelyrél nyersanyagot
hozzanak.)
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2. Mutassa meg, hogy egy robotnal sosem varakozik elszallitasra egynél tobb befejezett munkadarab!

3. Legaldbb mennyi ideig tart a 3 kiinduldsi munkadarab teljes megmunkalasa és a harmadik rakoddhelyre
szallitdsa? Hogyan valtozik ez az id§, ha harom szallité robotot alkalmazunk?




