dit
Planificacion dinamica
de tareas

Juan Antonio de la Puente
DIT/UPM



Sistemas dinamicos

¢ Hay sistemas de tiempo real en los que no se conocen de
antemano los tiempos de computo ni los esquemas de
activacion
— las tareas se crean y se destruyen durante la ejecucion
— hay que hacer el analisis sobre la marcha

¢ El modelo estatico que se utiliza para analizar los
sistemas planificados con prioridades fijas ya no es
adecuado

+ Hay que utilizar métodos de planificacion con asignacion
dinamica de prioridades



Primero el mas urgente

¢ El método de primero el mas urgente (EDF) o
Earliest Deadline First da mayor prioridad en cada instante
a la tarea cuyo plazo absoluto (tiempo limite) vence antes

¢ La primera tarea que se ejecuta es la mas urgente
— la que tiene que terminar antes

¢ Los tiempos limites se calculan durante la ejecucion
— planificacion dinamica



Factor de utilizacion con EDF

& Los plazos estan garantizados si y solo si

U=§% <1

=1

& Sirve para tareas periodicas y esporadicas

— Iindependientes
—conD, =T,

¢ No hace falta calcular el tiempo de respuesta



Ejemplo

Tl

Tarea T C D U
tl 30 10 30 | 0,333
T2 40 10 40 | 0,250
3 50 12 50 | 0,240

0,823

¢ Con planificacién EDF los
plazos estan garantizados

¢ Con prioridades fijas no se
garantizan
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Ejemplo: prioridades fijas

Tarea T C D R
tl 30 10 30 10
T2 40 10 40 20
3 50 12 50 52
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Tareas con recursos compartidos

El protocolo de la pila de recursos (stack resource policy,
SRP) es una extension del protocolo de herencia
iInmediata del techo de prioridad (IPCP) (Baker, 1991)

Se asigna a cada tarea un nivel de desalojo, x;, tanto
mayor cuanto menor es su plazo relativo D,

Cada recurso R tiene un techo de prioridad dinamico, Cy

C, = max [{O} U{r,: R puede bloquear T,-}]

El techo del sistema se define como

I1 = max(Cy )

Una tarea se ejecuta solo si su prioridad es la mas alta
entre las tareas ejecutables, y =; > 11



Propiedades del protocolo SRP

¢ Tiene las mismas propiedades que el protocolo del techo
de prioridad inmediato

— Si una tarea se bloquea, lo hace al principio de su ciclo

— Una tarea solo se puede blogquear una vez, como maximo, en
cada ciclo

— No hay interbloqueos



Ejemplo

Tarea D T ULR1 UuR2 UR3
T 5 3 1 0 1
T2 10 2 2 1 3
T3 20 1 3 1 2
Tl As1; W(R3,1); W(R1,1);A12; S(R1); S(R3); Ags

T2 Az1. W(R3,3); W(R;,1);A%; S(Ry); S(R3); Agxss W(R4,2); Aggs S(R1); Ags
3! Azq; W(R,,1); W(R{,3);A30; S(R1); S(Ry); Azz. W(R3,2); Azys S(R3); Ags

Recurso CR(3) CR(2) CR(1) CR(0)
R1 0 1 2 3
R2 - i 0 2
R3 0 2 2 3




Ejemplo (cont.)




Condicion de garantia de los plazos

¢ El blogueo maximo de una tarea es

B, = n}e}(x{Cj’k‘th <m,,Cp = J’L’i}

¢ Sitodas las tareas son periddicas, los plazos estan
garantizados si

N C
D

Vi,




Estabilidad

¢ En caso de sobrecarga, comportamiento imprevisible:
— No se sabe qué tareas fallaran.
— No esta claro cual debe ser el algoritmo a emplear.

¢ Esto ocurre:
— cuando se producen sobrecargas inesperadas.
— con los métodos de esfuerzo optimo.

¢ En el caso peor puede que no se cumpla ningun plazo.



Comparacion con FPS

¢ EDF permite una mayor utilizacion del procesador

¢ Pero es mas dificil de realizar
— el nucleo de multiprogramacion es mas complejo

¢ Tiene un comportamiento imprevisible en caso de
sobrecarga
— con FPS fallan antes las tareas de menor prioridad

¢ Requiere que todas las tareas tengan plazos asignados
— FPS es mas flexible en esto



Primero el mas valioso

¢ Cuando hay posibilidad de sobrecargas los métodos
anteriores no son suficientes
— métodos de planificacién adaptativos

¢ Se asigna un valor a cada tarea, y se decide sobre la
marcha que tarea se despacha primero mediante un
metodo de planificacion basado en el valor de las tareas



Asignacion de valor a las tareas

¢ Se puede hacer de varias formas:

— asignacion estatica: cada ejecucion de la misma tarea tiene el
mismo valor

— asignacion dinamica: el valor de la ejecucion de una tarea se
calcula en el momento de su activacion

— asignacion adaptativa: el valor cambia durante la ejecucion de la
tarea

¢ Hay que encontrar un compromiso entre lo que se gana
con la planificacion dinamica y lo que se pierde en
terminos del tiempo necesario para tomar las decisiones



Resumen

¢ Los métodos de planificacion dinamicos permiten ejecutar
sistemas con configuracion variable

¢ Se pueden analizar de forma sencilla

¢ Tienen un coste de implementacion mayor que los
metodos de prioridades fijas



