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Teknillinen korkeakoulu
Automaation tietotekniikka

AS - 1 I 6. 3 1 8 0 Automaatioj iirj estelmien luotettavuus

Tentti 28.10.2005

Tehtave I

Selosta mitiiiarkoitetaan automaatiojiirjestelmiin luotettavuusvaatimusten
kelpoistamisella ja miten jiiljitettiivyysmatriisi liittyy kelpoistamiseen.

Tehtiivii 2

Suojausautomaatiossa on yksinkertainen ohjelmoitava elektroniikfta (logiikkaosuus),
kaksoistulo- ja kaksoisliiht<iyksikdt (VO-modulit), 1oo2 suojauslogiikka,
yksinkertaiset anturit ja toimielimet.

Mitka ovat riittiiviit ehdot sille, ettii tiimii suojausautomaatio kuuluu turvallisuuden
eheystasoon kaksi?

Tehteve 3

Redundanttisen j?irjestelmiin luotettavuuslohkokaavio on kuvan 1 mukainen.
J?irjestelmiin laitteille i:1,2,3 on arvioitu taulukon 1 mukaiset keskimdiiriiiset
vikaantumis- ja korjausajat tunneissa. Laske

a) jiirjestelmiin kiiyettiivyys (%)
b) epfudfiettavyysaika vuodessa (l vuosi : 8760 tuntia)
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Tehtiivii 4

Ohessa on kaaviokuva (Figure l0-2), melko monipuolisestakin, modernin auton
vakionopeussiiiitimestd (cruise control). Se toteutetaan tietenkin ohjelmallisesti.
Tehtaviinesi on nyt varmistu4 ettii kun ajon aikana
kun kuliettaia painaa iamra. vakionopeussdiidin putoaa poif,gAqg-ju utloPalqa
perinteiseen ajomoodiin, jossa nopeutta siiiidetiiiin kaasupolkimella ym. Toisessa
kuvassa laskuhfroituksissa liipikiiyty taulukko (Table 2.3) ohjelmistokehitysprosessin
vaiheista, vaatimusmii?irittelystii implementointiin, ja eri vaiheisiin on mainittu joukko
ohjelmisto-V&V -tekniikoita. Valitse kustakin vaiheesta yksi tdhiin tapau\seen

_s o@.ja kuvaa I aad unhal I intapro s els? "_*. y!d.n-.;frr3!!$$!gj u
vaTlsemieslW-tekniikoiden sffieeffi. yksi tekniikka per vaihe). Oleta
tarvittaessa toteutusta, jos tekniikoiden kuvaaminen he$ottuu.

(Joille uudet autot ovat vieraita, todetaan ett?i ajamista tavallisissa autoissa auton
nopeutta hallitaan manuaalisti kaasupolkimelle, lqrtkimellii, vaihteilla jne. Jos autossa
on vakionopeussiiiidin, voidaan toimia niin, ettti ajetaan autolla manuaalisesti sopivaa
nopeutta, asetetaan vakionopeussiiiidin piidlle, jolloin voidaan jalka nostaa
kaasupolkimelta ja auto jiiii ajamaan asetettua nopeutta. Vakionopeusajosta tulee
piiiistii helposti pois, kun valitsimella siiiidin otetaan pois piiiiltii, kun painetaan jamra,
kun painetaan reilusti kaasua jne.).
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Tabte 12.3 use of re$ring m*thods throughour the developmeni lifec-ycle.

,$rrgiir Dvnamit Modelling

Requirements rnalysis srd funetional specificrtion
" Walkthroughs

Design reviews
.-fftecklisrs

Fcrmal methods
Software prorotyFingi

animation

Top-level denign
'Walkthroughs

Design reviews
-€frecklists

Formal proofs
. Fag*n inspection

Per{ormance mcdeliing
-*t*te rransition <liagrams

Time Peri nets
. fJata fl*w di*grams

Strucmre diagraxrs

Detailed dcsign
\\-- . Walkthroughs

Design revlew$
Control flow analysis

. D*ta ilow analysis
Symbolic execurion

-Ehecklisrs

. Fagan inspecrron
Metrics

Forms,l msthods

Static analysis Functional testing
Boundan' valuc analysis
Structure-based testing
Frobabilisric trsting

. Error gues$tng
Process simulation
Errar seeding


