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Kommunikation in heterogenen Netzwerken
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Beispiel eines unterstitzten Netzwerks

Mit CoHoN soll eine Lésung fir robotische Systeme,
insbesondere fir deren Einsatz in der Weltraumexplo-
ration, geschaffen werden. Diese soll ermdglichen,
Systeme mit verschiedenster Kommunikationshard-
ware beliebig zu vernetzen, sowohl kabelgebunden als
auch Uber Funkstrecken. Dem Nutzer wird dabei ein
Zugang zur Kommunikation geboten werden, den er
einfach und ohne groRBen Konfigurationsaufwand
nutzen kann. Geschwindigkeit und Ausfallsicherheit
werden durch CoHoN automatisch sichergestellt. Die
Vernetzung kann dabei mit redundanten und unter-
schiedlichen Datenleitungen geschehen. CoHoN er-
kennt automatisch die verfiigbaren Datenwege, die
durch das heterogene Netzwerk moglich sind, sowie
deren Eigenschaften und nutzt diese entsprechend.

CoHoN soll folgende Eigenschaften verbinden:

Parallele Nutzung verschiedener Kommunikations-
leitungen

Hardwaretbergreifende Kommunikation: Daten
aus einem Bussystem werden von CoHoN auch an
Uber Ethernet angeschlossene Kommunikations-
teilnehmer weitergeleitet

Automatische Bewertung des Systemstatus und
der Kommunikationseigenschaften

Einfaches, einheitliches Interface
Konfigurationslos: Die Kommunikationsteilnehmer
finden sich automatisch, es ist keine abstrakte
Adressierung notwendig

Automatische Datenumleitung im Fehler- oder
Problemfall: Falls Leitungen gestért sind, versucht
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Oben: Direkte Nachrichteniibermittlung vom Hauptrechner zur Steuereinheit

Unten:

Indirekte Weiterleitung, wenn der Nachrichtenemfanger nicht direkt erreichbar ist

CoHoN andere Leitungen zu nutzen

Sichere und korrekte Datenibertragung durch
optionale, gleichzeitige Nutzung redundanter
Leitungen
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