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A feladatrol

1. abra. Forgacsolotizem ,,beliilrél”

Héazi feladatomban egy forgacsoldiizem
(1. 4bra) életének egy-egy szeletét kiséreltem
meg bemutatni, annak egenskozosségén ke-
resztiil. Mivel az 6nall6 munka elsodleges célja
a tobbagenses rendszerek és az AgentSpeak
nyelvben valé jartassag megszerzése volt JASON
platformon, az tzem modelljét tobb helyen
is egyszeriisitettem 1gy, hogy annak lényege
a lehetd legkevésbé sériiljon, ugyanakkor a

probléma megoldasa szemléletes maradjon.

2. abra. Szimultdn megmunkdalds szimulaciéja

CAM rendszerben

A konkrét

valasztottam.

két ok  miatt

mert

feladatot
Egyrészt, kapcsolodik
az Onallé laboratérium térgyam téméjahoz,
masrészt mert nincs tudomasom olyan iparban
hasznalt informatikai megoldéasrél, amivel
egy tzem ¢letét és kiillonbozo gyartasi hely-
zeteket lehetne szimulalni, holott a termelés
biztonsaganak novelésére és kiszamithatobba
tételére egyértelmiien lenne igény. A mai mo-
dern megoldasok|[1][2] (féleg CAM rendszerek,
lasd a 2. dbran) szinte kivétel nélkiil csak egyet-
len gyartéegységre (pl. esztergagép, mardgép,
szikraforgacsolé gép, stb.) fokuszalnak, viszont
az egyes gépek optimum kozeli paramétereibdl
még nem kovetkezik az optimalis gyartas ténye

az lizem egészére nézve|[3][4][5].

Agensmodellek

A forgacsolbiizem modellem egy raktarbol,
tetszoleges szamu gépbol, egy tlizemvezetobol,
egy technoldgusbol, egy mindségellenorbol, egy
gépkarbantartobdl és egy anyagmozgatobol all.
Magat a raktarat és a gépeket szivem sze-
rint kornyezeti feltételként vettem volna fi-
gyelembe, azonban JASON alatt ez némileg
koriilményesnek bizonyult. A kommunikacié le-
bonyolitasa és az egyedi grafikus felilletek mind
egyszeriibben megvaldsithatok, ha azokat mint
agensek valoésitom meg. A probléma természetét
ez a mobdositdas nem befolyasolja érdemben.
Az igy megvaldsitott agensek és fébb tulaj-

donsagaik a kovetkezok:
Raktar ,,agens”
e JASON-beli név: raktar.
e Pozicié: fix.
késztermékek

e Feladat: alapanyagok és



tarolasa, anyagmozgatdé agens ellatasa
alapanyaggal, mindségellenor agens ellatasa

kész munkadarabokkal (3. abra).
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Pozicid: 0,7
Alapanyag: 51

Munkadarab: 15
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3. abra. A raktar grafikus feliilete

Gép ,,agens”
e JASON-beli név: pl. esztergal, maro3, stb.
e Pozicio: fix.

e Feladat: a technologus agens altal meg-

hatdrozott ~ miiveletek (programlista
alapjan) elvégzése a munkatérbe kertls

munkadarabokon.
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4. abra. Egy gép grafikus feliilete

Minden gép rendelkezik bizonyos képességekkel,
melyek egyértelmlien meghatarozzak, hogy az

adott gép milyen részfeladatok (miiveletek)

elvégzésére képes. Ezt az informéaciot a tech-
nologizalds soran maga a technolégus agens
hasznalja fel, melyeket az tizemvezeto agens ad
at neki.

A megmunkalds soran a bemeneti munkada-
rab tulajdonsagai kozé bekertilnek az elvégzett
miuveletek is. Amennyiben az adott mitveletet
hibatlanul sikeriilt végrehajtani, gy a mivelet
értéke 1 lesz. Kiilonben a miivelet sikeressége
egy valoszintiségi valtozotol fiigg, ami jelen
esetben a gép megbizhatosagat szimbolizalja.
Tovabbi befolyasolé tényezd, hogy a meg-
munkalaskor a gép eréforrasai (pl. hiit6-kend
folyadék mennyisége, szerszam élének allapota,
stb.) milyen mértékben tudtdk tdmogatni a
hibatlan darab elkésziiltét. Ha csak egy ercforras
is a kritikus szint ala siillyed, azt a miiveletet a
rendszer automatikusan 0 sikerességiinek (selejt-

nek) veszi.

Uzemvezetd agens

e JASON-beli név: uzemvezeto.
e Pozicid: nines értelmezve.

e Feladat: feliilet biztositasa egy adott al-
katrész gyartasanak elinditasara, feltéve,
hogy a technolégus agens képes volt tech-
nolégia meghatarozasara az adott gyartoi
feltételek (géppark és gépek képességei)
mellett.

Platformra érkezésekor egy ,broadcast” iizenet-
tel felkéri a platform gépeit, hogy valaszukban
tintessék fel ke-

A keletkezett gép—képesség

azonositsak magukat és
pességeiket is.
parokat listaba flizve tovabbitja a technolégus
agensnek. Egy adott gyartmany inditasanak
feltétele, hogy a technologus agens képes volt

meghatérozni egy technolégiai lancot (gépek



listajat). Ezt a +technologia(T) esemény
bekovetkeztével érzékeli, és a technolégus agens
altal dtadott programok listat feldolgozva meg-
hatarozza a szallitasi ttvonalat az anyagmoz-
gatd agens szamara. Ezzel a momentummal

lényegében kezdetét veszi a gyartas.

I Uzemvezetd

|furas,esztergalas |
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5. dbra. Uzemvezetd dgens grafikus feliilete

Technol6gus agens

e JASON-beli név: technologus.
e Pozicié: nincs értelmezve.

e Feladat: technolégia kidolgozasa az lizem-
vezetd altal meghatarozott informaciok

(munka, gépek képességei) alapjan.

O az egyediili Agens, akinek nincs grafi-
kus feliilete. Feladata minddssze annyi, hogy
a rendelkezésére bocsatott gép—képesség lista
és munkadefinicié alapjan megkiséreljen egy
jo technolégiat kidolgozni. Maga az eljaréas
nem feltétlentil optiméalis minden szempontbdl
a gépek terében, de minimalizdlja a meg-
munkalashoz sziikséges gépek szamat. Kozvetet-
ten tehat igyekszik maximalisan kihasznalni a
gépek képességeit, azaz minél univerzalisabb egy
gép, annal nagyobb eséllyel vesz majd részt a
megmunkalds valamely fazisaban.

A technologizal6 eljaras rekurziv. Minden
futds elején rangsort készit, hogy az adott
megmunkaldsi szinten mely gépekkel oldhaté
meg a legtébb miivelet. A kor ,nyertese” bi-
zonyosan részt fog venni a megmunkaldsban,

a késébbickben mar nem torolhetd a listabdl

(ebbdl a szempontbdl az eljaras ,mohd”). A
masodik korben a masodik legtobb miiveletet
elvégezni képes gép keril ki gyoOztesen, és
igy tovabb, mig el nem fogynak a kiosztasra
varé miiveletek, vagy a mélységi korlatba nem
iitkoziink. Amennyiben nem sikeriil technologiat
Osszeallitani, az eljaras meghitsul. A hazi fel-
adatnak egyébként ez a legnagyobb Java-ban irt

része.

Minoségellen6r agens

e JASON-beli név: minosegellenor.

o Pozicid: valtozé.

e Feladat: elkésziilt munkadarabok
vizsgélata, ellendrzott munkadara-
bok nyilvantartdsa, selejtardny (DPM)

szamitésa.

LA MinDségellent

Pozicid: 0, 7
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Kozelben: raktar
Allapot: =zabad
Ellendrzott: z0

DPM: 100000
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6. abra. Mindségellenor agens grafikus feliilete

A mindségellenér agens folyamatosan ingazik
a raktar és a mérési hely kozott, ahol az

elkésziilt munkadarabokat vizsgalja. Ha talal



a munkadarab miiveleti listajaban olyat, ami
nem felel meg az elozetes megrendel6i kove-
telményeknek (értéke 0), akkor azt selejtként
konyveli el. Minden raktarbdl kivett darabot
visszatesz a raktarba és megjeloli, hogy egy da-
rab ne keriilhessen tobbszor is vizsgédlat ala.
Felhaszndl tovabba — mas agensekkel egye-
temben — egy move nevi Java-ban irt eljarast,
ami a célallomés és pillanatnyi helye kozotti
Euklideszi tavolsaggal aranyosan szamitja ki
a cél eléréséhez sziikséges idét. Utodbbit egy

Threads.sleep(...) hivassal szimulalja.

Gépkarbantart6 agens

=10l x|

N Gépkarbantark

Pozicié: 0, z
Kbzelben: esztergal
Allapot: =zabad
Varakozik: 0

Karbantartott: 1=
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7. abra. Gépkarbantarto dgens grafikus feliilete

e JASON-beli név: gepkarbantarto.
e Pozicié: valtozo.

o Feladat: eroforrasainak

neralasa, hogy azok minél kevesebb selejtet

gépek rege-

gyartsanak.

Amikor megmunkalds kozben egy gép valamely
eroforrasa kimertl, tizenetet kiildhet a karban-
tarté agensnek, hogy ,feltoltse” az(oka)t. Ez
az lzenet a karbantarté agens megérkezéséig
csak egyszer keriilhet elkiildésre. Ha a karban-
tart6 nem tud azonnal az tizenet kiild6jéhez
menni, létrehoz egy FIFO varakozasi sort és be-
illeszti az tizenetet kiildé gépet a sorba. A befe-
jezett karbantartasi munka utan elkezdi bejarni
a varakozasi sorban szerepl6 gépeket.

A karbantartand6 géphez érkezve az agens
iizenetet kiilld a gépnek, melyben felszdlitja a
karbantartas programjanak futtatasdhoz. A
program futasa soran a potolando erdforrasokat

a gépkarbantarto agens biztositja.
Anyagmozgat6 agens
e JASON-beli név: anyagmozgato.
e Pozicié: valtozo.

e Feladat: alapanyagok, munkadarabok és
késztermékek szallitasa a raktar és a gépek
kozott.

Teend6je mindossze annyi, hogy az iizemve-
zetd agens dltal megadott raktar—gép(ek)-raktér
utvonalat jarja be, azt kizardlag a fel- és lera-

kodés idejére megszakitva.
£ Anyagmozgako - |I:I|E|
Kézelben: e=ztergal

Cél:

nincs
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8. abra. Anyagmozgato agens grafikus feliilete



Ismert hibak

A gépkarbantarté agens nem ellenorzi, hogy
varakozasi listdjaban szerepel-e mar egy éppen
bejelentkezo gép. fgy egy hibas kommunikéciés
protokollt haszndlé gép egynél tobbszor te-
heti magat a varakozasi sorba, amivel felesleges

kiszallasokat okozhat a karbantarténak.

Fejlesztési lehetoségek

Egy, a valés élet altal életre hivott viszon-
lag komplex feladat megoldasa sordn meg-
lepéen rugalmasnak és hatékonynak bizonyult
az. AgentSpeak nyelv! A Java-val valdé kap-
csolédas egyes esetekben méar problémésnak bi-
zonyult, de mivel a platform aktiv fejlesztés alatt
all, ez még javulhat a jovoben.

A fejlesztés soran jol jott volna, ha az
agensek tulajdonsagait grafikus feliiletiikon,

futéds kozben lehetett volna valtoztatni és ezaltal

érdekes megmunkalési helyzeteket, problémékat

megfigyelni.
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