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Resumen

Los planificadores para Tareas en Tiempo Real
concurrentes estan descritos vagamente y a lo mas por una
“relacion”, sin embargo, la pregunta es: ¢Es posible
describir al planificador para establecer una funcién y no
tan solo una relacion con la cual se mapeé del conjunto de
tiempos de arribo al conjunto de tiempos de inicio? En este
contexto, se presenta un breve panorama del estado del arte
de esta problematica.

Introduccion

El primer concepto a estudiar es el de Sistema en Tiempo
Real (STR), éste es aquel sistema donde el tiempo en que se
produce su salida es significante: generalmente la entrada
corresponde a algun instante del mundo fisico y la salida
tiene relacion con ese instante mas un tiempo adicional.

Los STR cuando se implantan en computadoras digitales
con plataformas especiales (QNX, RT-Linux, LynxOS, etc.)
estan formados por un conjunto de Tareas en Tiempo Real
(TTR) que en general se ejecutan en forma concurrente.
Una TTR es un conjunto {/,i=1,..Njde actividades

basicas que se estan ejecutando y compiten por un recurso,
generalmente por el procesador. Cuando se tiene n TTR
compitiendo por un solo recurso se requiere de un
planificador.

Estado del arte sobre el concepto de planificador para

Tareas en Tiempo Real

Los problemas de planificacién tienen diferentes areas de

aplicacion como son: la manufactura en la industria,

procesos en sistemas computacionales, los movimientos de

un sistema de transporte, monitoreo de aviones, etc.

En este sentido y de forma general, un planificador se

define como “el proceso de decision de como asignar

recursos entre una variedad de posibles tareas”.

Siendo mas especifico, dentro de la teoria de la

computacion y especialmente cuando se habla de STR,

existen diversas descripciones del concepto de planificador:

e Es un algoritmo encargado de asignar los recursos del
procesador a diferentes tareas en diferentes momentos.

¢ De acuerdo a [LL73] “un algoritmo de planificacidn es un
conjunto de reglas que determinan que tarea que va a ser
ejecutada en un tiempo determinado”.

e Segin [BFM97], el objetivo de la planificacion es la de
ubicar los jobs en un tiempo establecido con recursos
limitados, donde un numero de caracteristicas deben ser

optimizadas y deben cumplirse varias restricciones. La
planificacion tipicamente es un problema de optimizacion
de multicriterio.

¢ En [Lap04] se describe la funcion del planificador, el cual
determina que tarea sera la préxima en ser ejecutada en un
sistema multitarea.

e En [But97] la descripcion es mas formal:
oc=R"—>N
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0, si el recursoesta libre
()= . .
° k, eselindice de la tarea a ejecutar

Resultados y Analisis

De acuerdo a los conceptos anteriores, en especial el dltimo,
los planificadores para TTR estan descritos vagamente, a lo
mas por una “relacion”, sin embargo, la pregunta es: ¢Es
posible describir al planificador por medio de las
propiedades inyectiva o sobreyectiva, para establecer una
funcién y no tan solo una relacion con la cual se reconstruya
al conjunto de tiempos de arribo [] de una tarea J a por
medio del conjunto de tiempos de inicio S tal que [[— S?
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