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KURZFASSUNG 

Es werden Verfahren zur Implementierung von Fehlertoleranz in 

dezentralen Automatisierungssystemen untersucht. Ausgehend von 

einer Analyse der angestrebten Ziele Zuverlassigkeit, Sicherheit 

und Wirtschaftlichkeit wird eine modifizierte Fehlertoleranz

Klassifizierung angegeben. Die exemplarische Realisierung eines 

fehlertoleranten Mikrorechnersystems basiert auf der globalen 

Grundstruktur dezentraler Automatisierungssysteme, in der durch 

die Zusammenfassung lokaler Subsysteme eine Rekonfiguration zur 

Tolerierung bestimmter Hardware-Fehler moglich wird. Dezentral 

realisierte Vergleichs- und Votiereinrichtungen erlauben auch 

die Tolerierung beliebiger Einfachfehler. Das zugehorige Echt

zeitbetriebssystem ist mit der fur Anwendungsprogramme transpa

renten Kommunikation in der Lage, alle Auftrage unabhangig vom 

Ort des Systemaufrufs und des Zielobjektes auszufuhren. Zur Un

terstutzung des Betriebs von Echtzeitprogrammen werden Funk

tionszustande zur flexiblen Anpassung an auBere Ablaufe behan

delt. Anwenderprogramme in Form konfigurierbarer Software-Bau

steine zeigen beispielartig die Realisierung fehlertoleranter 

Funktionen verschiedener Klassen, die gleichzeitig betrieben 

werden konnen. Ihre Erprobung an analog simulierten Testprozes

sen demonstriert die Anwendbarkeit der vorgestellten Konzepte. 
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ABSTRACT 

This work investigates methods to implement fault-tolerance in 

distributed automation systems. Starting with an analysis of the 

intended goals reliability, security, and economy a modified 

fault-tolerance classification is shown. The realization of a 

fault-tolerant microcomputer system as an example uses the basic 

global structure of distributed automation systems, in which 

collecting local subsystems enables a system reconfiguration to 

tolerate particular hardware-faults. Tolerance against unspeci

fied single faults is also achieved by distributed voting and 

comparing mechanisms. Using its transparent communication func

tions the according real-time operating system is able to per

form all system services independent of the location of the 

calling task and the destination object. Function-states of 

real-time programs, supporting their flexible adaption to the 

outside technical process, are treated. Some user programs in 

form of configurable software show the realization of fault

tolerant functions in different classes, which may be used 

simultaneously. Their closed-loop test with analog computers 

demonstrates the applicability of the presented conceptions. 
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