JEDNO moguce ispravno rjesenje za:

Prvi meduispit iz predmeta SUSTAVI ZA RAD U STVARNOM VREMENU 3.4.2009.

1.

t

U nekom komunikacijskom sustavu postoje dvije strane: klijent (K) i posluzitelj (P).
Uspostava komunikacijskog kanala obavlja se tako da klijent posalje zahtjev (REQ) na

koji posluzitelj odgovara (ACK).

(4) Koristenjem petrijevih mreza modelirati postupak uspostavljanja kanala.

Pretpostaviti da se klijent moze naci u stanjima:
e Ky — prije slanja zahtjeva REQ (pocetno stanje),

e K, —nakon slanja zahtjeva REQ, ¢ekanje na odgovor,
e K, —nakon primitka odgovora ACK — veza uspostavljena.

Posluzitelj se mozZe naéi u stanjima:

e Py — prije primitka zahtjeva REQ (pocetno stanje),

e P; —nakon primitka zahtjeva REQ, a prije slanja odgovora ACK,

e P, —nakon slanja odgovora ACK — veza uspostavljena.
Odgovor na klijentov zahtjev ne smije do¢i prije T;=10 us (jer za ovaj sustav protok
poruka sigurno traje dulje), ali ni kasnije od T,=500 ms (,,timeout). U oba slucaja klijent
treba ponoviti slanje zahtjeva REQ (vratiti se u stanje Ky).
(2) Za klijentsku stranu petrijeve mreze pokazati kada (vremenski gledano) pojedine
tranzicije mogu ,,okinuti“ (napisati tablicu tranzicija koja proSiruje petrijevu mrezu u

vremensku petrijevu mrezu, ali samo za klijenta).

Rj.

Iduce rjesSenje je najjednostavnije, sa samo navedenim stanjima za klijenta i posluzitelja te

dva ,,prijenosna‘“ stanja.

AT

vrem. | stanja vremena tranzicija
t1 Ky (time(K), o)
2 | Ty, T, K (time(K,), T;] W [time(K,)+T,, «)
t3 | T, T, K, (time(K)+T,, time(K;)+T,)

Osim navedenog, problem je moguce rijesiti 1 bez
»prijenosnih® stanja. Npr. iz t; token moze i¢i u Py, ali
tada veza Py do iduce tranzicije mora biti tezine 2;
takoder t, bi trebao ,,pokupiti jedan token iz Py kada

se tranzicija dogodi.

Moguce da ima jo$ dobrih rjesenja...



2.

Rj.

Zadan je sustav zadataka t; do t4. Zadaci su zadani s vremenima ponavljanja (oznake Tj;)
te s vremenima izraCunavanja (oznake c;).

T1=5 C1=1
T2:8 02:1
T3=9 C3=2
T4:10 C4:2

Ako se za rasporedivanje koristi RMPA metoda odrediti:

a) (3)je li sustav rasporedljiv (pokazati racunski — nuzni uvjet, te graficki — za kriti¢ni
slucaj);

b) (2) implicitne trenutke krajnjeg zavrSetaka zadataka (implicitni ,,deadline®, racunski
i/ili graficki);

¢) (2)dali zadani skup zadataka u potpunosti iskoriStava procesor; ako ne, koji se zadaci
mogu dulje izracunavati i koliko.

Rj.

a)
U= 1/5+1/8+2/9+2/10=0,74 =» procesorska iskoristivost manja od 1!

\ 4

0 5 10
Prema slici sustav je rasporedljiv i u kritiénom slucaju!

b) Implicitni deadline (iz slike):
® 7aT > d1 =5

e zaT,2>d =8
e zat3 > d3=8
L4 zar49d4=8

¢) moze ,,jos* (da se iskoristi 1 ,,rupa“): i max = 1,5, ili C2max = 2, 1li €3 max = 3, 1li Camax = 3

(1) Za neki RT sustav kaze se: svako dodatno kaSnjenje u izracunu (necega) znacajno
povecava cijenu (neceg drugog). U koju kategoriju RT sustava spada ovaj? Obrazloziti.

e spada u sustave s ublazenim vremenskim ogranicenjima (soft RT);
e 7zato jer se dozvoljava kasnjenje — iako ono ima cijenu, kasnjenje ne rezultira
,ispadom* sustava, tj. nepopravljivom greskom

(2) Pri oblikovanju programa cesto se koristi podjela na segmente (podzadatke). Navesti
nekoliko prednosti 1 nedostataka koriStenja podjele, posebice gledano s aspekta arhitekta
RT sustava.

e neke prednosti:
(dobra) podjela rezultira odvajanjem ,sloZzenog*“ problema u jednostavnije,
mogucnost greSaka se smanjuje, (lakse se testira, odrzava);
ako se segmenti (zadaci) mogu izvoditi (bar dijelom) nezavisno moze se bolje
iskoristiti 1 viSeprocesorsko racunalo (ili tek na njemu sustav moze raditi);



(viSezadaéni program moze biti razumljiviji 1 jednostavniji za ostvarenje)

e ncki nedostaci:
svaka podjela unosi potrebu za prijenosom podataka medu segmentima — problem
performansi, dodatne (nepotrebne) provjere parametara, komunikacija 1
sinkronizacija izmedu zadataka moZe znatno usporiti rad sustava i uvesti
nedeterminizam; (loSe izvedena) sinkronizacija moze dovesti do potpunog zastoja!

5. (1) U nekom jednostavnom sustavu periodicki zadaci se obraduju onim redoslijedom
kojim se javljaju. U koju kategoriju rasporedivanja zadataka (staticko/dinamicko)
mozemo svrstati ovakvo rasporedivanje? Obrazloziti!

Rj.

e ako razmatramo sa stanovisSta prioriteta, onda moze biti dinamicko: zadatak ,,n“
koji se javlja periodicki, svaki puta najprije ide u red (jer se obrada obavlja po redu
prispijeca), i to na kraj reda — ,,rasporedivac¢” mu daje najmanji prioritet; kada se
idu¢i put pojavi isti zadatak, opet ¢e dobiti najmanji prioritet, ali ¢e taj biti 1 manji
od prethodnog puta, jer svi zadaci koji su se u meduvremenu pojavili takoder
imaju manji prioritet, ali ve¢i od novog pojavljivanja zadataka;
iako na predavanju nije bilo napomenuto, razli¢iti zadaci mogu imati isti prioritet —
ako svi zadaci imaju isti prioritet, rasporediva¢ moze uz prioritet koristiti FIFO (za
zadatke istog prioriteta) — tj. mogli bi re¢i da je tada rasporedivanje staticko

e ako bi razmatrali sa stanoviSta ponaSanja rasporedivaca, tj. treba li nekakva
posebna logika koja ¢e dinamicki odredivati idu¢i zadatak, onda je staticko
rasporedivanje odgovor, jer posluzivanje po redu prispijeca to ne zahtijeva (to je
najjednostavniji oblik rasporedivanja)

6. (1) Najniza gornja granica faktora iskoriStenja procesora (kada se koristi RMPA) za skup
od m zadataka je lub=X, a za skup od m+1 zadataka lub=Y. U kakvom su odnosu X i Y?
Obrazloziti (bez formule)!

Rj.

e Y <X, zato jer je m+1 zadatak teze rasporediti od m zadataka, odnosno, moramo
ostaviti viSe procesorskog vremena za eventualne komplikacije u rasporedivanju
(procesor treba biti manje opterecen)

7. (2) Koje su prednosti, a koji nedostaci u koriStenju RT operacijskog sustava (naspram
rjeSenja bez Osa) u ostvarenju nekog RT sustava?
Rj.

¢ neke prednosti: OS olakSava koristenje raCunala — ima API-je kojima jednostavnije
napravimo gotovo sve (ne moramo se brinuti oko npr. na¢ina rada s nekim
sklopovljem, organizacijom memorije i sl.),

e neki nedostaci: OS unosi nedeterminizam — trajanje izvodenja API-ja (jezgrinih
funkcija) moze ovisiti 0 mnogo faktora — ne mora biti isto svaki puta, moze
predugo trajati i eventualno predugo zadrZati obradu nekog bitnog prekida; zato
pravi RTOS-evi pokusavaju sve rijesiti deterministickim metodama (iako one ne
moraju biti optimalne sa stanovista u¢inkovitosti)



