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“ No importa que los relojes sean duros o blandos, 1o
gue importa es gue den la hora exacta’

S. Dali



"l Definicién SO en Tiempo Real (I1)

“Un sistema de tiempo real es agud en € que para que las operaciones
computacionales sean correctas no depende solo de que la logica €
implementaci dn de | os programas computacional es sea correcto, sino también en
el tiempo en € gue dicha operacion entregd su resultado.”

D. Gillies
Caracteristicas de un sistema operativo en tiempo real

Det er minismo
Tiempo de respuest a
Control de los procesos sobre el sistema

Confiabilidad
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Operacion a prueba de fallos
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ONX SOFTWARE SYSTEMS

Mult iprocesador, mult it area, mult iplat af or ma
Optimo entorno de desarrollo y programacion
Soporte y compat ibilidad con ot ros sistemas

SOFTWARE LI BRE




1! Determinismo y Planificacion

A Interrupciones y rutinas imprevisibles

A Necesidad de planificadores especif icos
O 2 planificadores: Ciclicos y por Prioridades
A Panificador por prioridades:

* Flj 0os: Rate Monot onic

* Dinamicos: Earliest Deadline First (I . Ripoll)



_Opciones para Linux

O Dos formas de implementar el tiempo real:

) Modificacion completa del nucleo
iy Par cheado del kernel y modulos adicionales

A RTLinux fue pionera en tiempo real

A Las mejores soluciones son ii) ej: RTAI



~Descripcion de RTLIinux

Fue desarrollado por V.Yodaiken yM.Baravanov
Panif icador expulsivo de prioridades fijas

Se introduce como modulo en el ker nel

Ej ecucion en modo supervisor de la CPU

14!
14!
A
A ActGa como un microker nel
A
14!

Se comunica con Linux mediante FI FOs



Arquitectura RTLInuUXx
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_Tareas de Tiempo Real

A Lastareas se cargan en f orma de médulos
A Seejecutan en f orma de médulos

A Errores de programacion pueden bloquear
el sistema

é Cuidar planificacion para no dejar fuerade
ej ecucion al nucleo de Linux



Planificacion en RTLInuUX

A Posibilidad de elegir planificador
A Rate Monotonic: Prioridades fijas

A Earliest Deadline First: Prioridades
dinamicas



Precision Temporal

A I mprecisién del sistema provoca Jitter

A Normalmente se usareloj de baja
precision

A RTLinux utiliza el temporizador | NTEL
8354

A Mejoramos la precisién de 1 ms a 10 us



010 Comunicacién entre procesos

100

25

O Hay que comunicar Linux con RTLinux
é Usaremos colas FI FO (RT-FI FO)

é Tendremos desde 64 hasta 255 colas

Posibilidad de colas de mensajes pero aun
en desarrollo



Experiencia practica




