Valasz Dr. Magyar Attila opponensi biralatara
Tisztelt Magyar Attila!
Kbsz6ndm az elkészitett részletes és alapos biralatot!

A korabbi biralatban tett szamos észrevétel és megjegyzés nagyban hozzajarult
a munka tudomanyos szinvonalanak emeléséhez és a hibak javitasahoz.

A biralatban feltett konkrét kérdésekre adott valaszaim a kovetkez6k:

1. Milyen elényokkel jar a gyartérendszer, mint diszkrét eseményl rendszer
modellezése estében a Petri-halé modell az automata modelihez képest?

A Petri-haléban a tokenek kifejezé ereje az, ami tébbletet képvisel egy automata
modellhez képest. Az én modellemben a tokenek jelezhetik a munkadarabokat a
robotokon, ezaltal a munkadarabok ,vandorlasat” is kifejezhetik a
gyartérendszeren bellil. Mas modon felhasznalva, viszont a robotok akkumulator
kapacitasaval aranyos szamu token is megvalésithatja a robotok akkumulator
kapacitasanak differencialasat.

2. Az alkalmazott Petri-hal6 alapi modell esetében mit szimbolizalnak a
helyek, illetve az atmenetek? Mi a tokenek jelentése egy gyartérendszer-
modell esetében?
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A helyek a robot modellben a robot pozicitjat vagy allapotat jelentik, Ggymint: a
robot téltési pozicioban van, vagy a robot a csomaggal tton van, megall, mozog,
tolt stb. Az atmenetek jelentése a robot allapotai kézétti valtasokra utal, vagyis: a
robot elindul a csomaggal, a robot a csomag leadasara kész, iiresen megall stb.
A gépek szempontjabdl a helyek konkrét helyeknek felnek meg, tigymint be- és
kimen6 puffer hely, (szerelési) folyamatba be- és kilépé pontok, mig az
atmenetek ezeket a pontokat kétik 6ssze, vagyis ,cselekvésekként”
értelmezhetéek. A tokenenek jelentik a munkadarab mozgasat és az akkumulator
kapacitasat is.

3. A (40) egyenletben definialt K kihasznaltsag mérészam az 1.8. fejezetben
bemutatasra keriilt minéségi mérészamok kdzil melyiknek feleltethetd
meg, illetve milyen viszonyban all azokkal?

A robot sszes gyartasban t6ltétt idejébdl mennyit tolt szallitassal. Ez a korabban
bemutatott mutatok kézil a teljesitménnyel van 6sszefliggésben, ami a hasznos
mikodési id6 / a tényleges miikédési idé hanyadosaval jellemzett mennyiség.

4. Eléfordulhat, hogy a 3. fejezetben javasolt szakértéi rendszer altal javasolt
mobil robot helyett elegendd lenne egy robotkar a feladatra? Képes a
rendszer ilyen jelleg(i valaszt adni?

A szakért6i rendszer altal kezelt feladat megfogalmazasaban csak mobil robotok
szereplenek, igy a robotkar valasztasa nem lehet opcié. Ugyanakkor a feladatot
megfogaimazé mérndknek ezt az esetet is mérlegelnie kell, hiszen eléfordulhat
olyan eset, amikor egy kisebb teriileten akar egy mozgd palyara telepitett
robotkar is el tudna latni a felmer(ilt kiszolgalasi feladatot.



5. A 26. abran 12 mobil robot lathaté, a 18. tablazatnak robotonként egy,
Osszesen 10 sora van. Pontosan hany robot kerlilt beépitésre a szakértéi
rendszerbe? Mennyire bonyolult a rendszer bévitése Uj robotokkal? Erinti-
e ez a szabalybazist?

Az elsé verzidba (az igazsagtablazatos kiértékeléssel) minél kevesebb robotot
akartam beletenni, mert a cél az volt, hogy kapjak egy képet a rendszer
mikoédésérél, ezaltal igazolva az elgondolas helyességét, és a mobdszer
hasznalhatésagat. A 26. abran csak példak szerepelnek, a robotok sokféleségét
Kivantam vele prezentaini. A 18. tablazatban pedig konkrét értékekkel
szerepelnek konkrét robotok, részben a 26. abra alapjan. A szakértdi rendszer
harmadik esettanulmanyaba (3.7 fejezet, 92. oldaltél) egy kénnyen és gyorsan
bévitheté tablazat alapti adatbazist készitettem, aminek részlete a 21.
tablazatban lathat6. Ebbe 6sszesen 101 robotot generaltam, ami a szakértéi
rendszer tudasbazisanak alapjaul szolgal. A tablazat bévitéséhez ujabb sorokat
adunk hozza, ahova beirjuk a robot tulajdonsagait. Ebbél a tablazatbol olvassa
ki az adatokat és késziti egy Python program a tudasbazis CLIPS nyelven
értelmezhetd szabalyait, vagyis a bévitéshez csak az adatbazis tablazatanak
bdvitése szikséges, a tudasbazis mondatainak generalasahoz pedig a Python
program futtatasa.

6. A gyartérendszer szimulalasa soran milyen bemeneti paraméterek, illetve
valtozok kerlilnek megadasra a felhasznalo altal, illetve milyen szamolt,
vagy becsilt kimeneti valtozék generalédnak?

A korabbi verzidban bemutatott szimulaciés eszkéz fejlesztését azdta nem
folytattam, ezért az a rész kikerult a dolgozatb6l. A 19. &bran bemutatott
egyszer(sitett szimulacié bemeneti paraméterei: az ,A” és ,B” pontok tavolsaga
mindkét irdnyba, a robot akkumulatoranak kapacitasa, az atszallitando
csomagok szama, valamint a toltési hely tavolsaga és a toltés ideje. A kapott
eredmeények: a szdllitds és a toltés teljes ideje, amivel a ,K” kihasznaltsag
kiszamolhaté az egyes konkrét esetekre, amit a 21. abraban foglatam 6ssze.
Ezeken kivll az atszallitott csomagok szama és a téltések darabszama is a
kimeneti eredmények kozott van.

Koszobnettel és tisztelettel,

Boleraczki Miklos
Veszprém, 2025. 12. 03.



