Examen de sistemas de tiempo real

Duracion 90 minutos (con libros y apuntes)

12 de junio de 2007

NOMBRE:

Pregunta 1(1 punto)

Explicar brevemente por qué el tiempo universal coorddn@lrC) no es una escala de tiempos ade-
cuada para planificar tareas con requisitos de tiempo @stric
Respuesta:

La razbn es que no es mondtono no decreciente. Es es defidopaesenta saltos como consecuencia
de las correcciones que se introducen para ajustar la Gardeilos afios solares, ya que es una escala de
tiempo basada en el tiempo solar. La escala es peor aln@nsielera la hora oficial que presenta cambios
horarios para verano e invierno.

Estos saltos la hacen completamente inadecuada para undandedl tiempo precisa. Es una escala
pensada para la comunicacion con personas

Pregunta 2(1 punto)

Explicar brevemente en qué consiste el método de placificaon prioridades fijas y desalojo (FPPS,
fixed-priority pre-emptive schedulijyg cuales son sus propiedades mas importantes.

Respuesta:

Consiste en atribuir una prioridad fija a cada tarea, y efg@i¢mpre la tarea con mayor prioridad de
entre las que estan listas para ejecutarse. Si pasa aistaira tarea con mayor prioridad que la que
esta en ejecucion, se desaloja ésta del procesador §ypemé otra vez en estado "listo”), y se ejecuta la
nueva tarea de mayor prioridad.

Existe un método de anélisis que permite conocer si unuctmjde tareas es planificable mediante
este método. Ademas, es posible realizar un analisissdigeelmpos de respuesta de las tareas para calcular
de forma precisa el peor caso de tiempo de respuesta de caddeuas tareas. Otra propiedad es su
estabilidad, que significa que en caso de sobrecarga erapezdallar sus plazos de respuestas las tareas
de menor prioridad. Esta propiedad permite planificar taceiicas y no criticas.

“La fecha prevista de publicacion de notas es el 20 de jun&DA@ y la de revision el 22 de junio de 2007 a las 12:00 a.m.



Pregunta 3(2 puntos) Contestar justificadamente en qué instantgecet@dAct i vi ty sila interrup-
cionl nt errupt _A se reconoce en los instantes t =25 ms, t = 100 ms, t = 350 ms y@ mS0

use Ada.Real Time
with Ada.Interrupts.Names

protected Syncis
pragma Interrupt Priority (Priority_Of_Interrupt A); 5
entry Wait (Event Time: out Time);
procedure Signal
pragma Attach.Handler (Signal Ada.Interrupts.Names.Interrupt);

private 10
Last Event Time : Time := Time'First
Signaled: Boolean:= False

end Syng

protected body Syncis 15
entry Wait (Event Time: out Time) when Signaledis
begin
Event Time := Last EventTime;
Signaled:= False
end Wait; 20
procedure Signal is
begin
Last Event Time := Clock
Signaled:= True
end Signal 25

end Syng

task body Sporadicis
pragma Priority (Priority’Last); 30
MIT : Time Span:= Millisecondg150);
T : Time := Clock

begin
loop
Sync.Wait(T); 35
T:=T+ MIT;
Activity;
delay until T;
end loop
end Sporadi¢c 40
Respuesta:

Activity constituye la actividad de la tar&por adi ¢, que es una tarea esporadica activada por la
interrupcionl nt er rupt _A. Cuando se reconoce la interrupcion se ejeSugmal y se abre la barrera que
desbloquea a la tar&aor adi c.

Como quiera quépor adi ¢ tiene la mas alta prioridadgti vi ty se ejecutara tan pronto como se abra
la barrera, despreciando la duracion de las operaciohesideo de multiprogramacion.

Sin embargo, la taregpor adi ¢ tiene otro punto de suspension endghay until, que asegura una
separacibn minima de 150 ms entre dos activaciones sasel® la tare8por adi c.

El resultado es que aunque la barrera se abre en los instanfsms, t = 100 ms, t =350 ms y t =
500 msActivity se ejecutaent=25ms,t=175ms (25 ms + 150 ms), t =350 ms y t m500



Pregunta 4(3 puntos)
Un sistema de tiempo real tiene 4 tarems, . 1q, Y 4 recursos compartidoR; ... R4. La siguiente tabla
contiene los atributos temporales de las tareas y el usesdedarsos compartidos.

T Atributos temporales Acceso a recursos
Periodo| Tiempo de computd Plazo de respuesta R; R, Rs R4
T4 | Esporadical 60 10 30 6 1
Tp | Periddica 40 15 40 3 2 7
Tc | Peribdica 120 30 120 4 5
1q | Esporadical 200 20 100 8

Suponiendo que el método de planificacion es el de pridegdijas con desalojo, y el acceso a los
objetos protegidos se realiza mediante el protocolo dhbtele prioridad inmediato, se pide:

1. Asignar prioridades a las tareas y calcular los techosidggad de los objetos protegidos.
2. Calcular los tiempos de bloqueo maximos de las tareas.
3. Calcular el tiempo de respuesta en el peor caso de las taredy.

Respuesta:

1. En la siguiente tabla se muestra la asignacion prioeisiagisultante de asignar mayor prioridad a la
tarea con menor plazo de respuesta, asi como los techomddant resultantes.

T Atributos temporales Acceso a recursos
Prioridad| Periodo| Tiempo de computa Plazo de respuesta R; R Rs3 R4
Ta 4 60 10 30 6 1
Tb 3 40 15 40 3 2 7
g 2 200 20 100 8
Tc 1 120 30 120 4 5
Techo prioridad 4 3 1 4

2. Latabla de arriba nos permite calcular los tiempos deudogle forma directa. Una tarea sufrira blo-
gueo por un recurso cuyo techo de prioridad sea mayor o igapaoridad y a dicho recurso acceda
una tarea de prioridad inferior. El tiempo de bloqueo maxés el maximo de los tiempos de acceso
de dichas tareas a los mencionados recursos.

Blogqueo det,: podra sufrir bloqueo por los accesoswey Tc a Ry y Ry. Asi que el tiempo de
bloqueo e¥.

Bloqueo dety,: podra sufrir bloqueo por el acceso dga Ry, y de1; a Rq. Asi que el tiempo de
bloqueo es.

Blogueo dety: podra sufrir bloqueo por el accesotdeaRs. Asi que el tiempo de bloqueo Bs

Bloqueo detg: el tiempo de bloqueo dspor ser la tarea de menor prioridad.

3. Utilizando como valor inicial del tiempo de respuestaerhpo de cOmputo de las tareas.

Calculo del tiempo de respuesta dey: \/\/‘T)b =15

15
W, = 15+8+[@]x10_33
W2 33
= 1548+ |5 x10=383— Ry, =33
Calculo del tiempo de respuesta dey: W?d =20
[20] [20]
Wi, = 2045+ | 5| x10+ | 75| x 15=50
[50] [50]
W, = 2045+ |75| x10+ | 75| x 15=65
[65] [65]
Wg, = 2045+ | 5| x 10+ | 5| x15=75
[75] [75]
hy = 2045+ | o5 | x 10+ | 25| X 15=75— Ry, =75




Pregunta 5(3 puntos)



