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Ismétlés: Petri halok és mukodesik (1)

Munkafolyamat modellezése: Kartyagyartas (furas és alkatrész beliltetes)

Egy kartydhoz egy NYAK és 3 alkatrész kell. Egy flrdgép és egy
beliltetogép all rendelkezesre, ezeket egy robot kezeli.

Elészor a NYAK-ot ki kell frni, majd ebbe beiiltetni az alkatrészeket.
A kész kartyakat egy taroloba kell tenni.
A flras és beiiltetés kozott nem gy(ilhetnek fel NYAK lapok.
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Ismétlés: Petri halok és mukodesik (2)

A furogepet és a beliltetogepet egy masik robot is hasznalja, ami mas
konfiguracioju kartyakat készit ugyanazokbol a NYAK lapokbol és 2
alkatrészbal.
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A modellezés alapelves



A rendszermodellezés célja

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

— Elemek, 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 tevékenységek (folyamat) modellje
— Sorrendezés
—  Eroforras hasznalat, lizenetvaltas feltiintetése nélkdil

2. Az eroforrasok modellje
— A foglalt, szabad, rendelkezésre all, ... modellrész
— Az Uzenetek taroldja (ha sziikséges)

3. Az interakciok szerinti integralas:

— Valtozasok hatasanak figyelembe vétele:
Atmenetek 6sszevonasa a folyamat és eréforras modelljében
e Pl.: Foglalas” 6sszevonva a ,szabad — foglalt” atmenettel

— Tevékenysegek feltételeinek figyelembe vétele:
Elek bekotése az erdforras allapotoktdl a tevékenységekhez
e Pl. ,Hibamentes” allapot a tevékenység inditasahoz



Példa: Eroforras allokacio modellezés

Folyamat Eroforras

Sziikséges eroforras foglalasa
Kolcsonos kizaras
Allapot mint feltétel

Korlatos kapacitasu eroforras
igenybe vetele

Kolecsonos Kizaras
megyvalositasa

Allapot
leolvasasa

Korlates
eroforras
kapacitas

modellezese




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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Start Stap1 Reasult1 Stap2 Result2 Step3 Stop

o Alternativ feldolgozas:
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e Parhuzamos feldolgozas:
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Resultib Step2b Result2b
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Interakciok

e Szinkronizalas (randevu):
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Start_a Stepla Result1 esultza Stepla Stop_ a
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Start b Stepib Result1b Resultzb Steplb Stop b

e Megosztott eroforras (gép, eszkéz, munkaero):

® J1 S J1 S J1 O
L Y Ry
Start_a Stepla Resultia Result2a Step3a Stop_a
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Tarolok feldolgozashoz

e Veéges kapacitasu tarolo (betelik):

Reasult2 Stop
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Start b Step1b Resultib Step2b Result2b Stepdb Stop b
[
LI

Restart_b
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e FIFO tarolo:

F1_free

Tarolok (folytatas)

F2 fraae F3_free

Asgs

emble Assembly
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Meghibasodasok

e Hibas tevekenység a folyamat soran:
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Start Step1 Resylt1 Step2 Reégult2 Step3 Stop

Fault? StepF Repair2

e Eroforras (itt: megosztott eroforras) meghibasodasa a
feldolgozas soran:
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Start a Stepia Resultia Result2a Stepla Stop a

Fault
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ToolFaulty  Repair
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Robotcella

Tevékenysegek (préselés és furas) ?
Tarolok (input, tarolo, output kapacitaskorlattal)
Ujrahasznéalhato eréforrasok (robot, szereld) ﬁﬂ' é
Meghibasodas (robot)

Véges eroforrasok (alkatrészek)
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