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Einleitung Echtzeitsysteme

Anwendungen am Lehrstuhl / fortiss
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Steuerungsaufgaben (Praktika+Studienarbeiten)
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Regelungsaufgaben (Praktika+Studienarbeiten)

Invertiertes PendelSchwebender Stab Produktionstechnik
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Elektroauto
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Videos

Software entwickelt mit FTOS Software entwickelt mit EasyLab
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FTOS: Modellbasierte Entwicklung fehlertoleranter Echtzeitsysteme

• Ziele:

– Umfangreiche Generierung von Code auf 
Systemebene:

• Fehlertoleranzmechanismen

• Prozessmanagement, Scheduling

• Kommunikation

– Erweiterbarkeit der Codegenerierung 
durch Verwendung eines vorlagen‐
basierten Codegenerators

– Zertifizierung des Codegenerators

Code Generator
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Fault Model

Fault-Tolerance 
Model

Combined & 
Expanded 

Model

Formal Proof

Templates

Check 
Rules

Concrete 
Models

Combination & 
Expansion of 
Submodels 

Application 
Code

Model 
Validation 
Phase 2 

Code Generation 

Source Code

Check 
Rules

Model 
Transformation 

Rules

Model 
Validation 
Phase 1 



Fakultät für Informatik
der Technischen Universität München

WS 10/11
Echtzeitsysteme

Lehrstuhl Informatik VI – Robotics and Embedded Systems
42

Modellbasierte Software‐Entwicklung für mechatronische Systeme

• Entwicklung von komponentenbasierten Architekturen für 
mechatronische Systeme (Mechanik, Elektronik, Software)

• Ziele:

– Reduzierung der Entwicklungszeiten

– Vereinfachung des Entwicklungsprozesses

• Komponenten:

– Hardwaremodule

– Softwaremodule

– Werkzeugkette:

• Codegenerierung

• Graphische Benutzerschnittstelle

• Debugging‐Werkzeug
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Robotersteuerung

Robotino

Leonardo

Stäubli

Tumanoid
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Anwendungen der Robotik

Telemedizin

Automatisiertes 
biotechnisches Labor

Jast
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Automatisiertes Labor


