SISTEMAS OPERATIVOS
Solucion PED1 (Noviembre 2016)

Solucién Ejercicio 1

I) El blogueo de las interrupciones aunque es la solucion simple para garantizar la exclusion
mutua presenta sin embargo serios inconvenientes. Enmptger el rendimiento del sistema se
puede degradar bastante al no permitirle atender lasupt2ones mas prioritarias en el momento
en que llegan. Ademas se deja en manos del proceso la dedesideder el procesador y si éste
nunca lo devuelve el sistema se quedara colgado. En cabcliasafirmacion eSALSA.

II) El tiempo de conmutaciéte un cambio de proceso depende principalmente de factwemdos
al hardware del computador como por ejemplo, la velocidateckerrgdescritura de la memoria
principal, el nimero de registros del procesador cuyo odisdehay que salvar o cargar, la veloci-
dad del procesador y la existencia de instrucciones espeda el repertorio del procesador para
salvar o cargar todos los registros. En conclusién la afiknaesFALSA.

III) Se denominarado de multiprogramaciéal nimero de programas cargados en memoria principal.
En conclusion la afirmacion éALSA.

IV) El algoritmo de planificacién basado en prioridades puser expropiativo o no expropiativo. En
su implementacion expropiativa, si llega a la cola de pmegseparados un proceso B con una
prioridad mayor que la del proceso actual A, entonces sgumpe la ejecucion de Ay se planifi-
ca inmediatamente al proceso B. Un algoritmo de planificalbbasado en prioridades expropiativo
se dice que estguiado por eventogevent-driven). Por el contrario en su implementacioén no ex
propiativa la planificacion del proceso B solo se realizandoeel proceso A se bloquea o finaliza.
En conclusién la afirmacion éALSA.



Solucién Ejercicio 2

a) Elfinal de unarafaga de CPU de un proceso (trabajo) lo nehmze éste tenga que bloquearse en
espera de algun evento: la finalizacion de una operacion@ldafinalizacion de la espera en un
semaforo o en una cola de mensajes, etc. Si el proceso sehjdgdependientemente de la cir-
cunstancia que lo produzca, debe activarse el planific&ono ésto no se explica explicitamente
ni el libro base ni el enunciado del ejercicio se va a conardeor bueno el haber considerado que
la finalizacién de una rafaga de CPU no produce la invocadadplenificador excepto si finaliza
el cuanto. En consecuencia se tienen dos posibles solsdieaeFigural y Figura 2).
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Figura 1 — Solucién 1: Se considera que el final de una rafaga de CPU(sbran con letras) produce
la activacion del planificador
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Figura 2 — Solucién 2: Se considera que el final de una rafaga de CPUofebran con letras) NO
produce la activacion del planificador salvo que finaliceuglnto

b) Solucién 1 En la Tabla 1 se muestran los los valores de tiempos de Be@ad tiempos de
finalizacion T, tiempos de retorno{, tiempos de servicio Jy tiempos de esperaglpara los
procesos TO, T1y T2 de acuerdo con la Figura 1. Recuérdesel tigenpo de retorno se calcula
como la diferencia entre el tiempo de finalizacignyTel tiempo de llegada T :

Tr=Tr-TLL 1)

Mientras que el tiempo de espera ge calcula como la diferencia entre el tiempo de retorgng T
el tiempo de servicio o ejecucionsT

Te=Tr-Ts 2
Trabajos | T (ut) | Te(ut) | TR (ut) | Ts(ut) | Te (ut)
TO 0 26 26 10 16
T1 1 25 24 8 16
T2 3 28 25 10 15
Tabla 1



Solucién 2 En la Tabla 2 se muestran los los valores de tiempos de He@ad tiempos de
finalizacion T, tiempos de retorno{, tiempos de servicio dy tiempos de esperaglpara los
procesos TO, T1y T2 de acuerdo con la Figura 2.

Trabajos | T (ut) | Te(ut) | TR (ut) | Ts(ut) | Te (ut)
T0 0 24 24 10 14
T1 1 22 21 8 13
T2 3 28 25 10 15

Tabla 2

c) Eltiempo transcurrido en el sistema para completarseafaga se define como el tiempo transcu-
rrido desde el momento en que podria comenzarse a ejeclataédaga, lo cual no puede suceder
hasta que se complete la rafaga anterior, hasta que finalza dfaga. Esta definicién no aparece
en el libro base ni tampoco se indica en el enunciado por losguea a considerar por bueno
el haber considerado que el origen desde el que se empiezdiraeiiempo transcurrido es el
tiempo de llegada del trabajo al que pertenece la rafaga.

Teniendo en cuenta lo anterior y las dos soluciones delaag) se pueden encontrar los siguien-
tes casos a la hora de calcular el tiempo de respuesta pmaeedada uno de los trabajos:

— Caso 1: Se toma la Figura 1 y se considera que el tiempo tnaitkcpara completarse una
rafaga comienza desde el instante en que termina la rafég@oan

5-0+(11-5+((16-11)+ (21— 16)+ (26— 21) _ 26

Trespuest4T0) = 5 =5 =52ut
4-1)+(14-4)+(19-14)+(25-19) 24
TrespuestdT1) = ( )+ )+ )+ ( ) =—=06ut
4 4
23-3)+(27-23)+(28-27) 25
TrespuestéTz) = ( )+ )+ ( ) =— =83ut

3 3

— Caso 2: Se toma la Figura 1 y se considera que el tiempo tnaitkcpara completarse una
rafaga comienza desde el instante de llegada del trabajo.

65-0+(11-0+(16-0)+(21-0)+ (26-0) _ 79

Trespuest4T0) = 5 3 =158 ut
4-1)+(14-1)+(19-1)+(25-1 58
Trespuest{rl) = ( )+ )+ Rt ) =— =145ut
4 4
23-3)+(27-3)+(28-3 69
TrespuestdT2) = ( )+ 3 )+ ( ) = 3 =23ut



— Caso 3: Se toma la Figura 2 y se considera que el tiempo tnaitkcpara completarse una
rafaga comienza desde el instante en que termina la rafég@oan

(5-0)+(11-5)+(17-11)+ (23— 17)+ (24— 23) _ 24

Trespuest{ro) = 5 5 =48ut
4-1)+(15-4)+(16-15)+ (22— 16 21
TrespuestéTl) = ( )+ )+ )+ ( ) = — =525ut
4 4
26— 3)+ (27— 26)+ (28— 27 25
TrespuestéTz) = ( )+ )+ ( ) =— =83ut

3 3

— Caso 4: Se toma la Figura 2 y se considera que el tiempo tnaitkcpara completarse una
rafaga comienza desde el instante de llegada del trabajo.

B65-0+(11-0+((17-0)+(23-0)+(24-0) _ 80

Trespuest4T0) = 5 5 =16ut
4-1)+(15-1)+(16-1)+(22-1) 53
Trespuest{rl) = ( )+ ) 4( )+ ( ) = 7 =1325ut
26-3)+(27-3)+(28-3 72
TrespuesthT2) = ( )+ ( )+ ) = 3 =24 ut

3

Solucién Ejercicio 3

En las Figuras 3 y 4 se muestra una posible solucion parajeste®. Esta solucién utiliza los siguien-
tes seméforos binarios:

e S13. Se utiliza para que el robot R1 pueda avisar al robot R3 deygue colocado dos piezas
tipo T1 en la bandeja compartida.

e S23. Se utiliza para que el robot R2 pueda avisar al robot R3 deygu® colocado dos piezas
tipo T2 en la bandeja compartida.

e S31. Se utiliza para que el robot R3 pueda avisar al robot R1 dg@ypeiede reanudar su activi-
dad.

e S32. Se utiliza para que el robot R3 pueda avisar al robot R2 dg@ypeiede reanudar su activi-
dad.



#define TRUE 1;
semaforo_binario S13, S23, S31, S32; / x Definicibn semaforos binarios

void R1() / * Robot R1 =/

{
int h;
while(TRUE)
for(h=1;h<=2;h++) / * Fabricar y colocar dos piezas T1
{
fabricar_pieza_T1();
colocar_pieza_T1_en_bandeja();
}
sighal_sem(S13); / * Avisar a R3 =/
wait_sem(S31); / * Esperar a que le avise R3 */
}
}
void R2() / * Robot R2 =/
{
int h;
while(TRUE)
for(h=1;h<=2;h++) / * Fabricar y colocar dos piezas T2
{
fabricar_pieza_T2();
colocar_pieza_T2_en_bandeja();
}
signal_sem(S23); / * Avisar a R3 =/
wait_sem(S32); / * Esperar a que le avise R3 */
}
}

Figura 3 — Solucién Ejercicio 3 (12 parte)

*/

*/



void R3() / * Robot R3 */

{

main() /

while(TRUE)

{
wait_sem(S13); / = Esperar a que le avise R1 */
wait_sem(S12); / * Esperar a que le avise R2 */

recoger_piezas_bandeja();
signal_sem(S31); / * Avisar a R1 */
signal_sem(S32); / * Avisar a R2  «/
fabricar_pieza_T3();

* |nicializacion semaforos y ejecucién concurrente * [

init_sem(S13,0);

init_sem(S23,0);

init_sem(S31,0);

init_sem(S32,0);

vaciar_bandeja_compartida(); / * Para que los robots operen correctamente
ejecucion_concurrente(R1,R2,R3);

Figura 4 — Solucion Ejercicio 3 (22 parte)



