Systemy
operacyjne czasu
rzeczywistego

Szeregowanie zadan. Podsumowanie.
Zagadnienia na kolokwium

Pawet Sraczynski
pstraczynski@tukielce.pl
Katedra Uzadzen Bektrycznychi Autamatyki



mailto:pstraczynski@tu.kielce.pl

Wywiaszczajgce planowanie oparte na
priorytetach

Domyslny planer w systemie to wywtaszczajgce planowanie FIFO oparte na priorytetach.
W zwigzku z tym wykonanie zadania o niskim priorytecie jest przerywane, gdy zadanie o wysokim

priorytecie jest gotowe do wykonania.
Gdy wiele procesdéw o tym samym priorytecie jest gotowych do uruchomienia, domysinie zadanie, ktore

jako pierwsze zostato umieszczone w kolejce oczekiwania w harmonogramie, jest uruchamiane jako
pierwsze (kolejnos¢ FIFO) i uruchamiane do konca.
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Wywiaszczajgce planowanie oparte na
priorytetach

W harmonogramie opartym na priorytetach wywtaszczania kazde zadanie ma priorytet, a jadro zapewnia
przydzielenie procesora do zadania o , ktore jest gotowe do uruchomienia.

Ta metoda planowania jest wywfaszczajgca, poniewaz jesli zadanie o wyzszym priorytecie niz biezgce
zadanie stanie sie gotowe do uruchomienia, jadro zapisuje kontekst biezgcych zadan i przetacza sie na
kontekst zadania o wyzszym priorytecie.

Jadro Xenomai ma priorytety miedzy najwyzszym priorytetem 99 a najnizszym priorytetem 1.

Podczas tworzenia zadania za pomocg rt task create(..) jednym z argumentow do jest priorytet, z jakim
zadanie ma zosta¢ wykonane. Priorytet zadania mozna zmienic¢ za pomocg funkgji:

int rt task set priority(RT TASK *task, int prio)
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Wywtaszczajgce planowanie oparte na

priorytetach

#include <stdio.h>
#include <signal.h>
#include <unistd.h>
#include <native/task.h>
#include < native /sem.h>
#include < native /timer.h>
#define NTASKS 3
#define HIGH 52 /* high priority */
#define MID 51 /* medium priority */
#define LOW 50 /* low priority */
RT_TASK demo_task[NTASKS];
RT_SEM mysync;
#define EXECTIME 2e8 // execution time in ns
#define SPINTIME 1e7 // spin time in ns
void demo(void *arg)
{
RTIME starttime, runtime;
RT_TASK_INFO taskinfo;
int num=*(int *)arg;
printf("Task : %d\n",num);
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rt_sem_p(&mysync,TM_INFINITE);
runtime =0;
while(runtime < EXECTIME) {
rt_timer_spin(SPINTIME); // spin cpu doing nothing
runtime = runtime + SPINTIME;
printf("Running Task : %d at ms : %d\n",num, runtime/1000000);
}
printf("End Task : %d\n",num);
}

//startup code
void startup()
{
inti;
char str[20] ;
// semaphore to sync task startup on
rt_sem_create(&mysync,"MySemaphore",0,S_FIFO);
for(i=0; i < NTASKS; i++) {
printf("start task : %d\n",i);
sprintf(str,"task%d",i);
rt_task_create(&demo_task[i], str, 0, 50, 0);
rt_task_start(&demo_task[i], &demo, &i);

// assign priorities to tasks
rt_task_set_priority(&demo_task[0],LOW);
rt_task_set_priority(&demo_task[1],MID);
rt_task_set_priority(&demo_task[2],HIGH);
printf("wake up all tasks\n");
rt_sem_broadcast(&mysync);

}

int main(int argc, char* argv[])

{
startup();
printf("\nType CTRL-C to end this program\n\n" );
pause();

}
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Planowanie Round-Robin

W przypadku zadan o rownym priorytecie program planujgcy Xenomai obstuguje zaréwno zasady
planowania FIFO, jak i algorytmu round-robin.

Algorytm szeregowania round-robin jest podobna do systemu operacyjnego z podziatem czasu, ktory
uruchamia kazdy aktywny proces po kolei przez swéj udziat w czasie ("przedziat czasu").

W przypadku planowania FIFO zadanie wywtaszczy tylko zadanie o nizszym priorytecie; nigdy nie przesgdza
zadania o takim samym lub nizszym priorytecie.

Gdy wiele zadan o tym samym priorytecie jest gotowych do uruchomienia, ten, ktéry zostat umieszczony
jako pierwszy w kolejce oczekiwania harmonogramu, jest uruchamiany jako pierwszy (zgodnie z kolejnoscig
FIFO). Dopiero gdy pierwsze zadanie jest gotowe, planista moze wykonac drugie oczekujgce zadanie z
oczekujacej kolejki.
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Planowanie Round-Robin

Algorytm planowania round-robin prébuje osiggnac sprawiedliwe planowanie wsrod wszystkich gotowych
zadan o tym samym priorytecie.

Bez planowania round-robin pojedyncze zadanie moze przywtaszczy¢ sobie procesor, nigdy nie blokujac sie, a
tym samym nigdy nie dajgc szansy na wykonanie innym zadaniom o réwnym priorytecie.

Algorytm ten zapewnia sprawiedliwy przydziat procesora do zadan o tym samym priorytecie dzieki podejsciu
znanemu jako podziat czasu (slice).

Kazde zadanie jest wykonywane przez okreslony interwat lub przedziat czasu. Nastepnie wykonuje sie kolejne
zadanie w rownych odstepach czasu, naprzemiennie.

Przydziat jest , poniewaz zadne zadanie z grupy priorytetowej nie otrzymuje drugiego wycinka
czasu, zanim inne zadania grupy nie otrzymajg wycinku.
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Planowanie Round-Robin

Planowanie round-robin mozna wtgczy¢ wewngatrz zadania za pomocg wywotania funkgji

rt task set mode (0, XNRRB,NULL) ;

Funkcja:
rt task slice (NULL, gquantum);

Stuzy do ustawienia interwatu wycinka dla planera round-robin.

Ten interwat to czas, przez jaki kazde zadanie moze by¢ uruchomione przed przekazaniem procesora innemu
zadaniu o rownym priorytecie.

Te funkcje nalezy wywotac tylko raz.
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Planowanie Round-Robin

#include <stdio.h>
#include <signal.h>
#include <unistd.h>
#include <native /task.h>
#include < native /sem.h>
#include < native /timer.h>
#define NTASKS 3

RT TASK demo_ task[NTASKS];
RT SEM mysync;

#define EXECTIME 2e8
ffdefine SPINTIME le7
vold demo (void *arqg)

RTIME starttime,

// execution time in ns
// spin time in ns
{

runtime;

int num=* (int *)arg;

printf ("Task : %d\n",num);

rt sem p(&mysync,TM INFINITE) ;

// let the task run RUNTIME ns in steps of SPINTIME ns

runtime = 0;

while (runtime < EXECTIME) {
rt_timer spin(SPINTIME); // spin cpu doing nothing
runtime = runtime + SPINTIME;

printf ("Running Task : %d at time : $d\n",num,runtime) ;
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printf ("End Task : %d\n",num);

//startup code
void startup () {
int 1i;
char str[20] ;
// semaphore to sync task startup on
rt sem create (&mysync, "MySemaphore",0,S FIFO);
for (1=0; 1 < NTASKS; i++) {
printf ("start task : %d\n",1i);
sprintf (str, "tasksd",i);

rt task create(&demo_ task[i], str, 0, 50, 0);

rt task start(&demo task[i], &demo, &i);

}
printf ("wake up all tasks\n");
rt _sem broadcast (&mysync) ;

int main(int argc, char* argv([])

{

startup() ;
printf ("\nType CTRL-C to end this program\n\n"
pause () ;

)7




/agadnienia na kolokwium

Co to jest system operacyjny czasu rzeczywistego?
Podziat systemodw czasu rzeczywistego. Scharakteryzuj krétko kazdy rodzaj.
Wymien znane Ci systemy czasu rzeczywistego.
Co to jest RT_preempt patch? Opisz krétko czym sie charakteryzuje.
Co to jest proces.
Czym jest zadanie czasu rzeczywistego.
Co to jest priorytet zadania w systemie operacyjnym czasu rzeczywistego
Co to s3 sygnaty? Do czego stuzg? Opisz wybrany sygnat w SO.
Co to jest synchronizacja miedzyprocesowa? Wymien znane Ci mechanizmy synchornizacji procesow.
. Co to jest mutex? Przedstaw przyktad dziatania mutex’u.
. Co to jest semafor? Przedstaw przyktad dziatania semafora.
. Do czego stuzy komunikacja miedzyprocesowa. Podaj przyktad zastosowania. Wymien znane Cl mechanizmy
komunikacji miedzyprocesowe;.
13. Co to jest sekcja krytyczna? Jakie znasz metody blokowania dostepu do sekcji krytycznej?
14. Scharakteryzuj krotko komunikacje przez pamiec¢ wspolng.
15. Scharakteryzuj krétko komunikacje przez kolejke komunikatow.
16. Omdwic algorytm szeregowania zadan w systemie Xenomai.
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