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A félév soran az autondém robotok miikodésének futasidobeli ellenérzésével foglalkoztam.
Futasidejii hibadetektalasnak nevezziik a rendszer miikodése kozben bekdvetkezd hibak
¢észlelését megvaldsitd modszert. A mddszer célja, hogy a rendszer mikddése kozben fellépo
allando vagy tranziens hibakat észleljiik, a megfelel6 hibakezel6 eljarasokkal a rendszeriinket

biztonsagos allapotba vigyiik.

Munkam soran kizarélag a hiba észlelésének megvaldsitasaval foglalkoztam. A futasideji
hibadetektald technikdk koziil a futdsidobeli verifikaciot alkalmaztam, melynek soran a
tervezési fazisban specifikalt rendszerkritériumokat a rendszer tényleges milkddése soran
ellendrizziik és igy megbizonyosodhatunk arrdl, hogy a rendszer nem sérti meg a rendszer
felé¢ tamasztott elvarasokat. Az elkészitett monitorozé rendszer temporalis logikai

tulajdonsagokkal leirt kovetelményeket ellendriz.

A Robot Operating System (ROS) felhasznalasaval egy controller és egy monitor
komponenst készitettem a mar meglévé Turtlesim robot szimulator mellé. A controller ROS
tizenetekkel iranyitja a robotot (tekndst) a szimulatorban, a robot mozgasanak tulajdonsagait
pedig a monitor ellendrzi. A monitor két elagazo idejli temporalis logikai kifejezést ellendriz.
A monitor olyan elfogaddé automatakat implemental, melyek képesek egy tesztkészlet
lefutasanak kezelésére. A kiértékeld automatdk igaz, hamis, vagy nem meghatarozott

allapotokat jelezhetnek, a kdvetelmények teljestilésétol fliggden.



