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NOMBRE:

Pregunta 1 (2 puntos)
Dado el siguiente fragmento de un programa en Ada, indique razonadamente en qué instantes se ejecu-

tará Activity suponiendo que el suceso que invoca Signal ocurre en t = 5 ms, t = 120 ms, t = 140 ms y t
= 210 ms. Suponga que la tarea Sporadic tiene la prioridad más alta.

use Ada.Real Time;
protected Sync is

entry Wait (Event Time: out Time);
procedure Signal;
. . .; 5

private
Last Event Time : Time := Time First;
Signaled : Boolean := False

end Sync;
10

protected body Sync is
entry Wait (Event Time: out Time) when Signaled is
begin

Event Time := Last Event Time;
Signaled := False; 15

end Wait;
procedure Signal is
begin

Last Event Time := Clock;
Signaled := True; 20

end Signal;
. . .

end Sync;

task body Sporadic is 25
MIT : Time Span := Milliseconds(100);
T : Time := Clock;

begin
loop

Sync.Wait (T); 30
T := T + MIT;
Activity;
delay until T;

end loop;
end Sporadic; 35

*La fecha prevista de publicaci ón de notas es el 1 de julio de 2005 y la de revisi ón el 11 de julio de 2005



Pregunta 2 (1 punto)
Para un sistema de tiempo real que debe controlar periódicamente un gran número de parámetros (pre-

sión, temperatura, ...) del sistema controlado, ¿qué arquitectura de software (sı́ncrona o ası́ncrona) le parece
más adecuada? Razone la respuesta enumerando las ventajas e inconvenientes de la arquitectura de software
elegida.

Pregunta 2 (1 punto)
¿Cuál es la diferencia principal entre las operaciones sobre semáforos (sem wait y sem post) y sobre

variables de condición (cond wait y cond signal)? ¿Por qué se necesitan mutexes para realizar sincroni-
zación con variables de condición?



Pregunta 4 (4 puntos)
Un sistema de tiempo real tiene 5 tareas, τa . . .τe, y 3 recursos compartidos, R1,R2 y R3. La siguiente

tabla contiene los atributos temporales de las tareas y el uso de los recursos compartidos.

τ Atributos temporales Acceso a recursos
Perı́odo Tiempo de cómputo Plazo de respuesta R1 R2 R3

τa Periódica 30 5 30 3
τb Esporádica 100 20 50 8
τc Periódica 200 50 200
τd Periódica 600 60 600 15 20
τe Esporádica 800 30 100 10 5

Suponiendo que el método de planificación es el de prioridades fijas con desalojo, y el acceso a los
objetos protegidos se realiza mediante el protocolo del techo de prioridad inmediato, se pide:

1. Asignar prioridades a las tareas y calcular los techos de prioridad de los objetos protegidos.

2. Calcular los tiempos de bloqueo máximos de las tareas.

3. Calcular el tiempo de respuesta en el peor caso de las tareas τa y τe.


