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Aufbau des Vortrags

0) Motivation

1) wichtige Grundlagen

2) EinfUhrung in das FAR-Modell

3) Prasentation der Software

4) experimentelle Nachweise und deren Relevanz
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Motivation

Verteilte Systeme: grau ist alle Theorie...
» welche Parameter sind optimal?
» welche Ereignisse kdnnen unerwartet auftreten (z.B. Deadlock)?

FAR-Modell:
+ bisher noch keine Software-Umsetzung
 automatisierbare Vergleiche mit anderen Modellen
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Teil 1: Grundlagen
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Grundlagen: Systemaufbau

Primitiven: Prozesse, Kanale (statisch), Nachrichten (dynamisch)

Prozesse:
 autonome Einheiten in einem System
 kOnnen nur durch Kommunikation kooperieren (kein SHM etc.)

Kanale:

* (bertragen Nachrichten

« existieren jeweils zwischen zwei Prozessen
* hier betrachtet: vollstandige Verbundenheit

Nachrichten:
 enthalten Informationen
» oft mit Header versehen (z.B. Sequenznummer)
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Grundlagen: verteilte Algorithmen

Prozesse, die miteinander interagieren

» dynamisch: hinzukommende und ausfallende Prozesse
» Abstimmungen, Uberpriifungen

* Redundanz, Replikation, Sicherheit

« kdnnen fehlerhaft sein (endgultiger Absturz)
 byzantinische Fehler, Wiederbelebung etc. hier nicht betrachtet

Beteiligte Kanale
« kdnnen Nachrichten verzégern oder verlieren

Algorithmen: sehr viele, inklusive Varianten
+ Leader Election

+ Atomic Broadcast

+ {1,2,3}-Phasen-Commit-Protokoll

» Consensus P—
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Grundlagen: Consensus

Consensus:
» Zielstellung:
« Ermittlung eines global bekannten Wertes
» Konsens unter allen korrekten Teilnehmern
* Protokoll:
 n Teilnehmer (p[0..n-1]), vollstdndig miteinander verbunden
« Ausfihrung in asynchronen Runden
« Einigung auf einen Wert durch Nachrichtenaustausch
« in Runde r: Koordinator = p[n % ]
* > 50% aller Prozesse (> n/2) mussen korrekt sein

Eigenschaften des Consensus:

« Validitat: der gefundene Wert wurde von einem Teilnehmer vorgeschlagen
« Terminierung: der Algorithmus wird beendet, es wird ein Wert gefunden

- Ubereinkunft: keine zwei Prozesse entscheiden gegenséatzlich
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Grundlagen: Synchronitat

Synchrones System:

» Methode zum Versenden von Nachrichten liefert Rlickgabewert
« erfolgreich: Nachricht ist beim Empfanger angekommen + bestétigt
« fehlerhaft: Nachricht ist verloren bzw. Timeout

« erfordert entsprechendes Kanalmodell (reliable, ...)

Asynchrones System:
+ es existiert kein Timeout

« weder flr Versand noch flir Bearbeitung/Bestatigung
* ist z.B. Uber UDP implementierbar

Partiell synchrone System:

« wichtige Variablen: ®© und A
« @: Bearbeitungszeit einer Nachricht in einem Prozess
« A: Laufzeit einer Nachricht in einem Kanal

 entweder @ oder A existieren (sind aber unbekannt)

« alternativ: ® oder A sind bekannt (treten aber erst irgendwann ein)
« nach globaler Stabilisierungszeit GST

Verteidigung GrolBBer Beleg 12.01.2006 :: Josef Spillner <js177634@inf.tu-dresden.de> (8)






