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Planificador de tareas de tiempo-real con 
procesadores heterogéneos 

• 
INTRODUCCION 

Los sistemas embebidos crecen en complejidad y 
son, cada vez más, usados en situaciones donde se 
requiere control del tiempo. Es por esto que las 
arquitecturas de hardware deben evolucionar con el 
fin de resolver los requerimientos. La planificación 
de tareas de sistemas de tiempo-real en sistemas 
heterogéneos surge como un nuevo desafío. 

OBJETIVOS 

Desarrollar un prototipo de simulador de 
planificación de tareas de tiempo-real con 
multiprocesadores heterogéneos, que permita 
mejorar las técnicas de planificación, simular el 
manejo de plazos perdidos, manejar tareas 
esporádicas y periódicas, realizar estadísticas de las 
ejecuciones, entre otras. 

• 
METODOLOGIA 

Se modularizó cada paso de la utilización de la 
herramienta en aplicaciones virtualmente 
independientes, que pueden ser programadas en 
un lenguaje a elección, implementando una 
comunicación entre estos módulos, lo que permite 
al usuario reemplazar cualquier módulo por uno . 
propio. 

Definición de tareas: 

Id Cómputo Deadline = Período 

1 5 1 10 
2 5 ' 20 

3 2 10 

Resultado de 100 iteraciones: 
t•rN 1 /CPUl 

l.6rN 2 /CPV l 

l.6rH 3/CP\Jl 

tarea l / CPU2 

t6rff 2 / CPU2 

tarN 3 / CPU2 

Resultado de 15 iteraciones: 
tor•• l /CPUl 
tarea 2 / CPUl 

tarea 3 I CPU l 

lar'ff l /CPU2 

tarff 2 /CP\.12 

t6rff l/CP\.12 
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Scheduler 

tareas Ust 
• procesadores L,st 
• tareasllstasPOIPnondad : Map 
• tareaslistas · l •st 
• rareasFa'.lidas : Ust 

+ addTarea(tarea : Tarea): void 
+ addProcesado<(procesador : Procesador) void 
+ l\acer(DempoFinal lnteger) : vo,d 
• prepara1lte1 acion(J void 
• . ierar() : vood 
• getProcesadorL1bre() · Procesador 
+ actualizarMapa(): void 

Global 

1 
Singleton "' • tiell'C)o : Global 

1 
- instance int , 

.... 
+ gettlslance() : Global 
+ incrementarliempo() · Vllld 
+ getT,ernpo() : lnteger 

RESULTADOS 

Procesador 

• 1d : lnteger 
1 - tarea: Tarea 

, • velocidad · 1rt 

+ selTarea(tlllea Tarea) : vo,d 
+ enEJecuc,on() : boo•ean 
• actualizar() · vo,d 

1 

' 
Tarea 

• nombre · Slnng 
• computo . lnteger 

penodo : lnteger 
1 

• inicio tnteger 
• prioridad lll:eger 
• mstanc,a · lnleger 
• computoReai zado . lnteger 

• getFinDeColl'C)tto() : lnteger 
+ debeEjecutalSe() . boolean 
• computa~) · "lid 
• hnelizada() . vo,d 
•clone() : Tarea 
+ hayT,empoO b~lean 

Se obtuvo un prototipo de simulador de 
planificación de tareas de tiempo-real con 
multiprocesadores heterogéneos, que permite 
simular diferentes técnicas de planificación, desde 
las más conocidas con Prioridades Fijas o EDF, hasta 
cualquier otra que se desee. Para situaciones de 
sobrecarga también se puede elegir el mecanismo 
para el manejo de plazos perdidos. 

CONCLUSIONES 

El simulador permite analizar la cantidad de plazos 
cumplidos, la cantidad de fallos y los cambios de 
contexto por cada tarea y para todo el sistema. 

Entre los trabajos futuros, se propone probar 
algoritmos para la asignación de los procesadores 
cada vez que una tarea lo requiera. También se 
espera comparar rendimientos de diferentes 
arquitecturas de procesadores. 
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