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Zusammenfassung

Teleoperation mobiler Roboter

Echtzeit-Steuerung über drahtloses Mesh-Netz
ausfallsicher und flexibel
Unterstützung dynamischer Teilnehmer
verteilte Applikationen durch modulare Software
netzwerktransparente Kommunikation durch
Publish/Subscribe-Middleware
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Fragen?
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Anhang

AWDS
COSMIC
Module
Middleware
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AWDS

Ad-hoc Wireless Distribution Service
Layer 2 Link-State-Routing
Open Source -
http://awds.berlios.de

QoS-Erweiterungen
zuverlässige Verbindungen [HLI06]
Bandbreitenreservierung
[HNS08, HSL07]
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COSMIC

COoperating SMart devICes [KB02, SZ07]
unterstützt diverse Kommunikationsnetze (CAN, TCP/IP)
Erweiterung um AWDS als zusätzliches Subnetz
[HS08, HSKN08]

Anwendung

COSMIC

AWDS

Anwendung

COSMIC

AWDS

Anwendung

COSMIC

Feldbus

Anwendung

COSMIC

FeldbusAWDS

COSMIC−Gateway

Feldbus
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