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Ismétlés: A Petri halok mikodése

Format: (P1, P2, P3, P4, P5)

Egyszerl Petri hald és a jelolések valtozasa
(az allapotok elérhetoségi grafja)



A modellezés alapelves



A rendszermodellezés célja

e Informatikai rendszerek: altalaban jol tagoltak
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o Lépések, folyamatok, szalak, ...

— Elemi komponensek kapcsolata
o Explicit logikai kapcsolat: sorrendiség, ok-okozati fliggoség
o Implicit fliggoség: pl. osztott eroforras hasznalata

e A harom f6 modellelem-faijta:
— Tevékenységek, illetve ezekbdl allo folyamatok
— Eroforrasok (beleértve: adatok, lizenetek, csatorna)
— Interakciok a folyamatok és eroforrasok kozott



A modellépités folyamata

1. A tevekenysegek modellje
— Sorrendezés
— Eroforras hasznalat, Gzenetvaltas feltiintetése nélkdl

2. Az eroforrasok modellje
— Afoglalt, szabad, rendelkezésre all, ... modellrész
— Az lizenetek taroldja (ha sziikséges)

3. Integralas: A folyamat és eroforras modelljeben a
megfeleld allapotatmenetek dsszevonasa

— Pl.: Foglalas 6sszevonva a szabad — foglalt atmenettel
— Pl.: Uzenetkiildés az lizenetet a csatornaba teszi




Tevekenysegek modellezeése Petri-haldkban

e Elemi tevékenység: tranzicio tiizelése

e Felhasznalt er6forrasok: bemeneti / kimeneti helyek

e Végrehaijtasi ido

— determinisztikus )

+ determinisztikus idozitésU tranzicio
>

— sztochasztikus

—>|:|—> exponencialis iddzitésd tranzicio



Példa: Eroforras allokacio modellezés

Folyamat Eroforras

o Sziikséges eroforras foglalasa
e Kolcsonds kizaras

o Korlatos kapacitasu eroforras
igénybe vétele

Allapotvaltozd

Ko6lcsonos kizaras

megyvalositasa leclvasasa
Korlates
eroforas
_ : kapacitas
@® 1 modellezése




Példa: Folyamatok kozotti kapcsolatok

e Parhuzamossag | (Szgt?/;ﬁés)

— Fork és join
e Szinkron kommunikacio
— Egymas bevarasa

: s e Join
e Aszinkron kommunikacio ({r}) (egye;més)

— Leveleslada jellegu

Szinkron _ _ Aszinkron
kommunikacio kommunikacio




Példa: Munkafolyamat modellezési mintai



Feldolgozasi folyamatok

e Szekvencialis feldolgozas:
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o Alternativ feldolgozas:
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e Parhuzamos feldolgozas:
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Interakciok

e Szinkronizalas (randevu):
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Start_a Stepia Result1 asult?a Step3a
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Stop a
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e Megosztott eroforras (gép, eszkoz,

Stop b

munkaero):
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Tarolok feldolgozashoz

e Veéges kapacitasu tarolo (betelik):

Reasult2 Stop
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e FIFO tarolo:

Tarolok (folytatas)

Assemble Assembly
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Meghibasodasok

e Hibas tevekenység a folyamat soran:
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Start

e Eroforras meghibasodasa a feldolgozas soran:
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Robotcella

Tevékenysegek (préselés, furas)

Tarolok (kapacitaskorlattal)

Ujrahasznéalhato eréforrasok (robot, szereld)
Meghibasodas (robot)

Véges eroforrasok (alkatrészek)
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