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1. gyakorlat — Modellezés bevezet6 — Megoldasok

1. Vasiti biztositoberendezés kovetelményelemzése

Vasti biztositoberendezést terveziink. A rendszer elsédleges célja a vonatok Osszelitkdzésének megaka-
dalyozéasa. A megfelel6 rendszer kifejlesztésének kulcsa a jé min6ségii kévetelményspecifikacio, ugyanis
a kovetelmények alapjan kell majd teszteseteket és egyéb ellendérzé vizsgalatokat kidolgoznunk.

1. tdbldzat. A vastuti biztositérendszer kévetelményei (részlet)

R1 Biztonsag A feliigyelt péalyarendszeren tartézkod6 vonatok nem
iitkozhetnek Gssze.

R2 Miikodés A vonatoknak biztositani kell, hogy elérhessék az tti-
céljukat.

R3 Optimalitas Minimalizalni kell a vonatok menetidejét.

R4 Palyaszakaszok feliigyelete A pélyarendszert szakaszokra kell osztani, ezeken egy-
szerre egy vonat tartozkodhat.

R5 Szakaszokra bontas A palyarendszert szakaszokra kell bontani.

R6 Foglaltsag Egy szakaszon egyszerre egy vonat tartézkodhat.

R7 Foglaltsag érzékelése Valamilyen médon érzékelni kell, hogy egy szakaszon
all-e vonat, vagy nem.

R8 Hibatiirés A komponensek meghibasodaséra fel kell késziilni.

R9 Foglaltsagjelz6 szenzorok A foglaltsagot tobbféle, redundansan kialakitott szen-
zorral kell érzékelni.

R10 Sinekbe épitett szenzor A sinekbe mindegyik szakaszon szenzorokat kell tele-
piteni, amik jelzik, hogy a szakaszon all-e vonat, vagy
sem.

R11 Kameras rendszer Ahol lehetséges, kamerakat kell telepiteni a szakaszok
megfigyelésére.

R12 Helyzetmeghatarozas A vonatoknak folyamatosan jelezni kell a helyzetiiket
a kozponti vezérlo felé.

R13 GPS alrendszer A vonatokat GPS alrendszerrel kell felszerelni.

R14 Vezeték nélkiili kapcsolat Biztositani kell, hogy a vonatok vezeték nélkiili halo-

zaton jelezhessék a helyzetiiket a kbzponti vezérlé felé.

R15 Vonatok vezérlése Meg kell tudni akadélyozni, hogy a foglalt szakaszra
masik vonat is rahajthasson.

R16 Vonat leallitasa A kozponti rendszer azonnal ledllithatja a vonatot.

R17 Mozdonytipusok taAmogatasa A rendszernek tamogatnia kell minden, a sinparon
kozlekedni képes mozdonytipust.

R18 Mozdony nem moédosithaté  Nem alkalmazhat6 olyan megoldas, amihez a mozdo-
nyok vezérlését meg kellene valtoztatni.

a) Gyljtsiik Ossze azokat a szerepléket, akik egy ilyen rendszer kifejlesztése kapcsén érintettek,
vagyis kovetelményeket tdmaszthatnak a leendé rendszerrel szemben (tn. stakeholderek)!
Megoldas

e Vasuti tarsasag
— Vasuti karbantartok
— Mozdonyvezetok
— Forgalomiranyitok
o Vonatgyartok
o Utasok
o Hatosagok
— Torvények és szabalyozasok
— Feliigyelo testiiletek
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b)

)

e Szabvanyok

o stb.
A stakeholderek felderitése utéan 6sszegytijtottiik az altaluk tdmasztott kovetelményeket is, ennek
egy részletét tartalmazza az [l tablazat. Rajzoljuk fel a kovetelmények kozotti fiiggségi viszo-
nyokat egy graf segitségével! A grafban A-bél B-be mutaté irdnyitott éllel jelezziik, ha (1) az A
kovetelmény a B kovetelmény része (kompozicio), (2) az A kovetelmény finomitja (részletezi) a
B kovetelményt (refines kapcsolat), illetve (3) az A kovetelmény szarmaztathaté a B kovetel-
ménybdl (derive kapcsolat). Ne foglalkozzunk azzal, hogy két kévetelmény koziil ezen viszonyok
melyike all fent; most csak a kapcsolat megléte a fontos.
Megoldas

A vazolt kapcsolattipusok alapvetéen a kévetelményanalizis sordn a tervezé top-bottom gondo-
latmenetét fejezik ki, ezért a kapcsolat megléte, illetve f6képp a tipusa igen szubjektiv lehet. A
lényeges informacié itt az, hogy adott magas szintii kovetelményhez mely alacsony szinti ko-
vetelmények kapcsolédnak valamilyen médon. Egy ilyen hierarchia segitségével a megvaldsitas
bottom-up médon térténhet az alacsony szinti kévetelményektol indulva. Emiatt nem érdemes
most feltiintetni a kapcsolatok tipusat.
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(A szaggatott piros vonallal jelzett élek késébbi feladatban keriilnek el.)

A felsoroltak koziil melyek funcionélis kévetelmények, illetve milyen tipustiak az extrafunkcionalis
kovetelmények (biztonsdgossig, teljesitmény, megbizhat6sdg stb.)?

Megoldas

Funkciondlis: R2, R4-R7, R9-R16

Extrafunkcionalis: R1 (biztonsagossig), R3 (,teljesitmény”, esetleg optimalitas), R8 (megbizha-
t6sdg), R17 (kompatibilitds), R18 (,karbantarthatosdg”)

Vegyiik észre, hogy egy extrafunkciondlis kévetelmény megvalésitasdhoz sziikséges konkrét funk-
cidk (szarmaztatott kovetelmények) mar lehetnek funckiondlis kévetelmények; és forditva, egy
funkciondlis kovetelmény teljestilésének lehetnek extrafunkciondlis feltételei.

Vizsgédljuk meg, hogy konzisztens-e a bemutatott kévetelményrendszer! Ha nem az, akkor mu-
tassunk példat ellentmondasra)!

Megoldas

A kovetelményrendszerben két ellentmondés is taladlhatéd (ezeket az el6z6 dbrén piros szaggatott
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vonallal jeloltiik). Az egyszertibben feloldhat6 konfliktus az R3 és az R4 (vagy R6) kozott figyel-
heté meg, ugyanis azzal, hogy egy szakaszra egyszerre csak egy vonatot engediink be, varhatbéan
szuboptimalis eredményt kapunk a menetidé tekintetében (pl. ha egy szakasz jéval hosszabb,
mint egy vonat). Itt kompromisszumot kell kotni a biztonsagossig és a hatékonysag kozott, ami
a valdsidgban is egy gyakori dilemma.

A masik ellentmondas az R16 és R18 kozott fesziil, ugyanis ahhoz, hogy a vonat tavolrdl le-
allithaté legyen a kozpontbdl, feltételezhetden mindenképpen ,bele kell nytlni” a vezérléjébe.
Ennek a konfliktusnak a felolddsa mar nem kompromisszum kérdése, itt mindenképpen at kell
alakitani a kévetelmények egy részét, attdl fiiggden, hogy az R16 vagy az R18 megsértése az
elfogadhatébb.

A fentiekbdl adjunk példat kdzvetleniil ellenérizhet6 kévetelményre!

Megoldas

Pl. ilyenek az R6, R7, R9 kovetelmények.



	Vasúti biztosítóberendezés követelményelemzése

