Planificadores con prioridades dinamicas

Estan basados en prioridades, pero las prioriddeles
las tareas se modifican

Los mas importantes son:

— EDF (Earliest Deadline First). Se asignan las prioregad
dando preferencia a las tareas con plazo de fataim mas
proximo

— LLF (Least Laxity First). Se asignan las prioridadesdda
preferencia a las tareas con menor holgura

Son mejores gue los planificadores estaticos, pero
requieren un tiempo de calculo elevado durante la
ejecucion del sistema

Por ello, el unico que es util es el EDF
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Planificadores con prioridades dinamicas
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Planificador EDF

Un planificador dindmico se puede expresar por:
T, Ejecutandose- [ x,i U Activasf (T, t) =2 f (T, t)

En el planificador EDF la funcidinda mayor prioridad a las
tareas con distancia absoluta al plazo de ejecus@mpequenia

La prioridad se puede asignar en el momento detiaacion

Los inconvenientes que tiene son:
 Es poco estable ante sobrecargas transitorias
* Pocos Sistemas Operativos comerciales lo implementan

Las ventajas que ofrece son:
* Es optimo. Consigue la maxima utilizacion del prodesa

e Precisa de un tiempo de calculo (overhead) no exxesi
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EDF 6ptimo

 Teorema: El planificador EDF puede producir una
planificacion valida en un solo procesador de un
conjunto de trabajao¥independientes con expulsion
permitida y con plazos de ejecucion arbitrarioy, solo
si J tiene planificaciones validas

 La demostracion se basa en que cualquier pladdica

valido paral se puede transformar en un planificador
EDF.

« Supongamos que dos trabajog J, son planificados en
los intervalod, y |, respectivamente. Ademas, el plazo
de ejecucioml paraJ; es posterior al plazd, paraJ,.
perol, es anterior &,
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EDF 6ptimo
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e La transformacion consiste en intercambiar (b) los
trabajos del intervalo (la parte que se puedanyiehr
los huecos (c) pasandolos al final

 Para el LLF se puede hacer una demostracion simila
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EDF optimo

El inconveniente del LLF es que para asignar larjgidd hay que
conocer el G mientras que con el EDF no

Hemos supuesto que los trabajos son interrumpiblelen®as ver que
es necesario con un contraejemplo

Consideramos los trabajds J, y J; con instantes de activacion 0, 2 y
4, tiempos de ejecucion 3, 6 y 4 y limites de ejgcut0, 14y 12

A Ao Az Js pierde su plazo
oy v
Jl JZ ‘J3
| | | | | | >

(b)
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Test de planificabilidad EDF

« Definimos la densidad de un conjunto de tareasocom

 En el caso qub, =P, (D =U) el sistema es planificable,
siysolosiD<1

» SiD, # P, esta condicion es solo suficiente. Se puede ver
con el ejemplo { (2, 0’6, 1), (5, 2’3) } que es pifacable
peroD>1
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Gestidn de recursos

e Los protocolos son versiones adaptadas de |lofip&dores
estaticos. Es este caso se llama Stack Resouricy FRiRP).
Consideraciones:

— Supondremos en todo momento Qe P,

— A cada tarea se le asigna una prioridad, igualesignada por DM, estatica

— El techo de prioridad de cada semaforo es el madarias prioridades de
las tareas que pueden utilizar el recurso

— Se define el techo del sistema como el maximo énpaoridad de la tarea
(la asignada estaticamente) activa en ese momethteche de los
semaforos en uso

- El protocolo en la utilizacion de semaforos edgaliente:

— Solo se permitira iniciar una nueva activacion de tanea si la prioridad de
esta es estrictamente mayor que el techo del sistedegpandientemente de
gue use recursos

— Una vez una tarea comienza su ejecucion, todagt@spes de recursos
se concederan
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Gestion de recursos

Es un protocolo muy estricto

Propiedades
— Evita los interbloqueos

— El tiempo maximo de bloqueo soportado pags el producido por la
seccion critica mas larga de entre las tareas coa gafinalizacion
relativo mayor qué,

— EI SRP puede ser utilizado con prioridades dinanueastaticas

— El maximo numero de cambios de contexto desde mpé¢anea se activa
hasta que finaliza es de 2

El test de planificabilidad se modifica de |la seyuie forma
1 (3614 B gy
I<k<n| 4= Di Dk -

DondeB, es la duracion de las seccion critica mas lardagle
tareas com, menor o igual qu®,
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Servicio aperiodico

e Se usan los mismos algoritmos gue en los pladidicss
estaticos adaptados

* Por ejemplo, la version de Priority Exchange am# Dynamic
Priority Exchange. Se define con las siguientemseg

El servicio aperiodico lo realiza una tarea
Al servidor se le asigna una capacidad y un periodo
Al inicio de cada periodo, la capacidad del senwgk repone

Cada activacion de cada tarea periodica puede taambién de servidor
aperiodico. Inicialmente, estos servidores tienenaidad cero

Cuando un servidor con capacidad disponible estdmcsn capacidad se
transfiere a la del servidor que en ese momento elstando el
procesador

Cuando llega una tarea aperiodica, ésta se ejaataatd el tiempo de
servicio gque tiene cada activacion
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