Uvod u RTOS







-RT

Definicija:

Sistem za rad u realnom vremenu ima vremenska
ogranicenja na realizaciju odziva koja ako se premase

povecava se rizik od neadekvatnog rada ili otkaza sistema.

-OS




Odziv koji je duzi od zadatih vremenskih ograniCenja na odziv dovodi
kod:

-Hard RTOS do otkaza sistema. Tolerancija na ovakav odziv je
minimalna ili nikakava.

-Firm  RTOS do tolerisanog neadekvatnog odziva ukoliko je
verovatnoca pojave dugackog odziva mala.

- do smanjenja perfomansi sistema, ali to nije kritiCno |
dozvoljeno je.




-Hard RTOS: navigacija helikoptera, navigacija raketa, robotizovana
hirurgija itd. (potencijalno katastrofalni scenariji u slucaju otkaza)

-Firm RTOS: navigacija robota koji uklanja korove u poljoprivredi
(unistiCe mozda deo useva, ali nije katastrofalni scenario)

- govorni automat, pokretne stepenice itd. (smanjenje
perfomansi sistema, ali nije kriticno)




Multitasking?
3 vozila, a 1
prenosivi motor




Definicija multitaskinga:
Sposobnost izvrsavanja

visestrukih taskova na pseudo
simultani nacin




1)Taskovi

2)Context switching
3)Komunikacija medu taskovima

4)Upravljanje prioritetima taskova
5)Kontrola vremena




-Podela zadatka na taskove

-Princip multipleksa

operativni
sistem




TCB-Task control block

StartTask()

TasklId

Prioritet

Status

TaskAdr




Fdefine TaskId 1 10
#define TaskId 2 20

struct TaskTabela
=
volid (*ptrTask) (void);//adresa taska
int Prioritet; //prioritet
int Ready://=stanje taska (spreman, ceka, zauzet i =s1.)
int TaskId://id
— larrTaskTakbkle[2]:

int iTaskcount:;

PriorityTable[Z2]:
iHighPriorityTaszsk;
iIndexPriority;

iWait;

Startls (void) ;

Scheduler (void) ;

CreateTask(void (*ptrTask) (void), int iPricority, int iTaskId ) :
StartTask(int iTaskId):

WaitTask():

ContextSwitch (wvoid) ;

Taskl (void)
Task2 {(void)




main{void)

YW ) :

createTask(Taskl, 1, TaskId 1):

createTask(Task2, 2, TaskId 2):

S/5tartuj 0S5
Start0sS()

retarn O

-1

vold Taskl () void Task2()
=k =4
while (1)
= {

while (1)

= {

i ) _ printf ("Cvo je Task
printf{"Cvo je

Fiwait

Siwait Sleep(1000);//1 =ec
Sleep(l1000);//1 =ec
ffstart the task
Jf5top the task StartTask(TaskId 1):

WaitTask() :




wvolid Start0s5()
i

ffpozovi Scheduler
Scheduler() ;

}
wvold Scheduler{)

=R

int iIndex:;
f/fIzaberi task sa najvecim prioritetom
iHighPriorityTask = 10;
for (ilndex = 0; ilndex < iTaskcount ; ilndex++)
{
if ((arrTaskTable[ilndex)] .Priority <= iHighPrioritvyTask) &&

{arrTaskTable[iIndex] .Beady =_ })

iHighPriorityTask = arrTaskTable[iIndex] .Priority;
iIndexPriority = ilndex:

JSibhktivira] task sa najvecim prioritetom
{*arrTaskTable [iIndexPriority] .ptrTask) ()




wvold CreateTask(volid (*ptrTask) (void), int iPriority, int iTaskId )
=
S /Postavi prioritet
arrTaskTable[iTaskcount] .Priority = iPriority;

J/fhdre=a taska
arrTaskTabhle[iTaskcount] .ptrTask = ptrTask:

J//Task ID
arrTaskTable[iTaskcount] .TaskId = iTa=skId;

//Task je spreman
arrTaskTable[iTaskcount] .Ready = 1;

JfUwveca] brojac taskova
iTaskcount ++; void startTask(int TaskId)

{

void waitTask() int iIndex:

= {

/4 Task je zauzet // pronadii task koji je spreman
arrTaskTable[iIlndexPriority] .Ready = O

for (iIndex = 0; iIndex <iTaskcount; ilIndex ++ )

//Pozovi Schedulerxr {

Scheduler () : if (TaskId = arrTaskTable[iIndex] .TaskId)
{

arrTaskTable[ilIndex] .Ready = 1;

S fPozovi Scheduler
Scheduler()




Zavisno od nacina promene aktivnhog taska imamo:
-Kooperativni RTOS

-Preemptive RTOS

-FSM RTOS

Kod kooperativnih RTOS se promena aktivhog taska vrsi iz
tekuceg taska pozivom funkcije OS.

Kod preemptive RTOS se promena aktivhog taska vrsi forsirano,
od strane OS, inicirano hardverskim/softverskim dogadajem ili
vremenskim intervalom.




void taskl (void)
{

while (1)

{

DS_Switch{};

void task?2 (void)
{
while (1)
{
Ds_switch{};

void task3(void)
{
while (1)
{
GS_Switch{};




Informacije o trenutnom stanju taska mogu biti:
® Aktivan (Active) — task je aktivan (upravo se izvrsava)
®Spreman (Ready) — task nije aktivan, ali je spreman za rad

| moze se aktivirati.

®U Cekanju (Wait) — task je u stanju Cekanja na neki dogadaj

ili istek vremenskog intervala i nije spreman za aktiviranje.
® Suspendovan (Suspended) — task je privremeno

suspendovan i ignoriSe se sve do ukidanja ovog stanja.




Prelaz iz jednog taska u drugi:
®0OS Switch()
®\Mora task biti Ready

® Prioritet

® Round Robin




void Taskl (void)
{

while (1)

{

Ds_switch(];

func_tl(};

}

void func_tl{vcid}

{

DS_Switch{};

void Task?2 (void)

{
while (1)
{
Ds_switch(};

func_tE{};

}

void func_tE{vuid}

{

GS_Switch{};




Resenja problema steka:
1-poziv funkcije za promenu taska iskljucCivo iz

glavne funkcije taska

2-U sluCaju da svaki task ima sopstveni stek
moze i iz podfunkcija




void Taskl (void) void TaskZ (void)
{ {

while (1) while (1)

{ {

OS WaitSem(ev 1,0); OS5 WaitSem(ev 2,0);
OsSetsSem(ev_2); OssetsSem(ev_1);




void main(void)

{

OSInit (0) ;
OSCreateTask (Taskl) !
OSCreateTask (Task2) !

OSCreateTask (Task3) ;
OSRun() ;

void Taskl (void)
{
static char led:;
while (1)
{
RED = ~led;
DS_Sleep(250};
led++;
}

void Task2 (void)
{
static char led:;
while (1)
{
YELLOW = ~led;
DS_Sleep{ZUD}:
led++;
}

void Task3 (void)
{
static char led;
while (1)
{
GREEN = ~led;
DS_Eleep(lSﬁ]F
led++;
}




- Kernel (bez taskova): ispod 2k flash-a i manje od 200 B RAM-a
- Preemptive scheduling sa prioritetima

- Kooperativni scheduling

- Sleep funkcija koja oslobada MCU za druge taskove

- Binarni i brojacki semafori

- Mutex

- FIFO i prioritetni messaging

- Konfigurabilan radi Stednje memorije




U odnosu na softverske FSM:
1-lakse pisanje programa (ali paziti na
meduzavisnosti taskova)

2-vecdi 1zlazni kod

3-eventualni problemi sa stekom




HVALA NA PAZNJI !

CreateTask (HVALA NA PAZNJI!)




	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10
	Slide 11
	Slide 12
	Slide 13
	Slide 14
	Slide 15
	Slide 16
	Slide 17
	Slide 18
	Slide 19
	Slide 20
	Slide 21
	Slide 22
	Slide 23
	Slide 24
	Slide 25

