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Planowanie przydziatu procesora

Pojecia podstawowe

Wieloprogramowanie jako narzedzie maksymalnego wyksteryia
procesora.

Wykonanie procesu — naprzemienne wystepowanie faz pooaeés
wejscia/wypgcia.

load store

add store

read from file CPL burst
wadl foy 1000 100y burst

store increment

index CPLU burst
wiite to file
wail for A0 } 1A burst
load store

add store

read from file CPU burst
wair for 10 [#C) brst

Rozktad czasow faz procesora zalezy istotnie od procgsuzesi ale
krzywa czesteci ma zazwyczaj ksztatt zblizony do pokazane,;.

Planista przydziatu procesora

Spasrod procesow znajdujacych sie w pamieci wybiera jedremu ma
zost& przydzielony procesor.
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Planista podejmuje decyzje w nastepujacych przypadkach
1. proces przeszedt ze stanu wykonywania do stanu oczeldwan

2. proces przeszedt ze stanu wykonywania do stanu g&mwap.
przerwanie),

3. proces przeszedt ze stanu czekania do stanu gétorp. zakaczenie
we/wy),

4. proces zakioczyt dziatanie.

W przypadkach 1 i 4 planowanie odbywa sie bez wywtaszczania
procesor zostat oddany dobrowolnie.

W przypadkach 2 i 3 mozliwe jest planowanie z wywilaszczenie
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Dispatcher (ekspedytor)
Faktycznie przekazuje kontrole nad procesorem processWazanemu
przez planiste krétkoterminowego, to znaczy:

e przelacza kontekst,

e przetacza tryb pracy na tryb uzytkownika,

e wykonuje skok do odpowiedniego miejsca wznawianego pragra

Opoznienie ekspedycji (dispatch latency).

Kryteria planowania

e wykorzystanie CPU — jaka c&e czasu procesor jest zajety,
e przepustowst — liczba procesow zakmzonych w jednostce czasu,

e czas cyklu przetwarzania — od chwili pojawienia sie zadaloigego
zakaczenia,

e czas oczekiwania w kolejce procesow gotowych,

e czas reakcji (odpowiedzi) — w pracy interakcyjnej.
Kryteria:

e maksymalizacja wykorzystania CPU,

e maksymalizacja przepustoaa,

e minimalizacja czasu cyklu przetwarzania,

e minimalizacja czasu oczekiwania,

e minimalizacja czasu reakcji.
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Algorytmy przydziatu procesora

llustrujac dziatanie algorytmow dla uproszczenia bednr rozwaza tylko
jedna (najblizsza) faze pracy procesora.

Miara stosowana w porownaniach bedgredni czas oczekiwania.

FCFS: pierwszy zgtoszony — pierwszy obstuzony

Ten, kto pierwszy ztozyt zamowienie, ten pierwszy dostaje
Nie stosuje sie wywtaszczania.
proces faza procesora
Pl 24

P2
P3

1. Niech procesy pojawia sie w kolejsa: P1, P2, P3.

Czas oczekiwania: P1 -0, P2 - 24, P3 - 27.

Sredni czas oczekiwania; 17.

2. Procesy pojawiaja sie w kolejsa: P2, P3, P1.

Czas oczekiwania: P1 -6, P2 -0, P3 - 3.

Sredni czas oczekiwania: 3.

Efekt konwoju — mniejsze wykorzystanie procesora i urseadz

Nie nadaje sie do systemow z podziatem czasu.
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SJF: najpierw najkrotszy

Procesor dostaje ten, ktorego najblizsza faza processtragjkrotsza (dla
rownych faz - FCFS).

Dla procesow:

proces faza procesora

P1 6
P2 8
P3 7
P4 3

algorytm dajesredni czas oczekiwania - 7.
Zastosowanie algorytmu FCFS - 10,25.

Algorytm optymalny ze wzgledu n&redni czas oczekiwania dla danego
zbioru procesow.

Dwie wersje:
e bez wywlaszczania — przydzielony procesor nie moze zasti@brany,

e Z wWywlaszczaniem — w momencie pojawienia sie nowego proces
nastepuje wywotanie planisty (wersja zwana SRTF — nagaytzas
pozostaty najpierw)

Rozwazmy zbior procesow:

proces czas przybycia faza procesora

P1 0.0 7
P2 2.0 4
P3 4.0 1
P4 5.0 4
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e wersja bez wywlaszczania d&esdni czas oczekiwania - 4.
e wersja z wywlaszczaniem - 3. (stuchacz do tablicy !!)

W praktyce algorytmu nie da sie stosawa wersji oryginalnej — nie ma
jak okreslac diugasci kolejnych zamowie.

Przyblizamy nastepna faze na podstawie dhagéaz poprzednich.
e ¢, — faktyczna dlugéc n-tego cyklu procesora,
e 7,11 — przewidywana dtugst kolejnego cyklu,

e dlaa takiego, ze) < a < 1 definiujemy:

Tnt1 = aty + (1 — o)1,

time ———p
CPU burst (t) B 4 B 4 13 13 13
‘guess” () 10 8 6 B 5 9 11 12

o =20

— Th+1 = Tn
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— niedawna historia nie ma znaczenia (chwilowe zaburzenia).
o =1

— Th+1 — tn

— liczy sie tylko najnowsza faktyczna faza.

e D<ax<l
— Tpy1 =atp + (1 —a)at,—1 + ...

— kazdy kolejny sktadnik ma mniejsza wage.

Planowanie priorytetowe

e Z kazdym procesem zwiazana jest liczba catkowita slajaca jego
priorytet.

e Procesor przydzielany jest procesowi z najwyzszym pteigm
(zwykle mniejsza liczba to wigkszy priorytet).

e Dwa warianty: z wywiaszczaniem i bez.

e SJF mozna traktovzgako priorytetowa, gdzie diugo fazy okresla
priorytet.

e MozliwosC zagtodzenia — procesy z niskim priorytetem zawsze sa
spychane na koniec kolejki.

e Postarzanie — priorytet wzrasta w miarg oczekiwania.

RR: planowanie rotacyjne

e Kazdy proces otrzymuje maty odcinek czasu CPU (kwantuze
10-100ms). Po jego wykorzystaniu proces jest wywlaszcramdruje
na koniec kolejki procesow gotowych.
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e Przyn procesach i kwancig kazdy proces dostaje/n czasu w
odcinkach co najwyzej wielldxiq. Kazdy proces czeka nie diuzej niz
q(1 — n) jednostek czasu.

e Zachowanie:

— ¢ duze,— FIFO;

— g mate,— jesli zbyt mate w stosunku do czasu przetaczania
kontekstu, narzut staje sie zbyt duzy.
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Kolejki wielopoziomowe
Kolejka procesow gotowych w naturalny sposob da sie pdidana kilka
oddzielnych kolejek, np.:
e procesy pierwszoplanowe (interakcyjne),
e drugoplanowe (wsadowe).
Kazda z kolejek ma swoj algorytm planowania, np.:
e pierwszoplanowe — RR,
e drugoplanowe — FCFS.
Konieczne jest planowanie(szeregowanie) pomiedzy kalgj, np.:
e stale priorytety poszczegolnych kolejek — mozliwe zagilemie,

e kazda kolejka dostaje c&gczasu do dyspozycji dla swoich procesow,
np.: 80% dla procesoéw pierwszoplanowych, 20% dla drugapigch.

highest priority

System processes

—— interactive editing processes =

— batch processes — .

m— student processes —

lowest priority
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Kolejki wielopoziomowe ze sprzezeniem zwrotnym

Procesy moga liyprzemieszczane z jednej kolejki do drugiej — zarowno ¢
nizszym (za kare, np. zuzywa zbyt duzo procesora) jak yps&ym
(postarzanie) priorytecie.

Parametry kolejki:
e liczba kolejek,
e metoda planowania dla kazdej kolejki,
e kryteria awansu do kolejki o wyzszym priorytecie,
e kryteria degradacji do kolejki o nizszym priorytecie,

e metoda wyboru kolejki poczatkowej dla procesu.

quantum =8

i

F_ o

quantum = 16

Przyktad:

Proces trafia do kolejld@), i otrzymuje kwant czasu wiellszi 8 jednostek.
Jesli wykorzysta caty kwant zostaje przeniesiony do kolépki Jesli nie
pozostaje w swojej kolejce.

Analogicznie w kolejce&); — wykorzystanie kwantu powoduje degradacje
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Kolejki obstugiwane sa zgodnie z priorytetami.
Stosowany jest mechanizm wywilaszczania.

Proces nie moze awansodvado kolejki o wyzszym priorytecie.

Planowanie dla wielu procesorow

Bardziej skomplikowane, zadna z metod nie okazata sigzlepiz inne.
Systemy homogeniczne — wszystkie procesory identyczne.

Dzielenie obciaze — wspolna kolejka procesow gotowych.

e Kazdy procesor sam planuje swoje dziatanie — wymaga stajan
ochrony struktur danych (procesy nie moga @girkeazdy moze zosta
wybrany tylko przez jeden procesor, itp).

e Schemat master-slave pozwala na uniknigecie tych probdemo

Planowanie w czasie rzeczywistym

Dwa typy systemow:

e rygorystyczne — krytyczne zadanie musichyykonane w okrglonym
czasie,

e lagodne — krytyczne procesy maja wyzszy priorytet.

tagodny tryb przetwarzania w czasie rzeczywistym mozevegudowany
do systemu ogolnego przeznaczenia — grafika, multimedia.

e Priorytety procesOw czasu rzeczywistego nie moga tale

e OpOznienie ekspedycji musi bynate — wywtaszczanie funkcji
systemowych (punkty wywtaszciag wywlaszczanie jadra.
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Faza konfliktu obejmuije:
e Wywlaszczenie procesu dziatajacego w jadrze,

e zwolnienie przez niskopriorytetowe procesy zasobow ingch
procesowi wysokopriorytetowemu,

e przetaczenie kontekstu.

Ocena algorytmow

Jak wybr& algorytm planowania w konkretnym przypadku?

Ustalenie kryteriow.

e Modelowanie deterministyczne — jedna z metod oceny arcaiity;.
Przyjmuje sie konkretne obciazenie systemu i definiaghpwanie
algorytmoéw w systemie. Wymaga doktadnych danychseigwych.

e Modele obstugi kolejek. Mierzymy rozktady faz procesoazktady
przybycia zada, itp. Na tej podstawie obliczamy ngrednie czasy
oczekiwania w poszczegolnych kolejkach.
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e Symulacje. Moga by kosztowne. Sensowne projektowanie i realizacje
nie sa tatwe.

e Implementacja. Koszt. Zmieniajace Siedowisko.
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Planowanie w systemie Solaris2
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