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Klasifikace fidicich systému

5 KLASIFIKACE RIDICICH SYSTEMU

OBSAH KAPITOLY:
=
Charakterizujte tfi zakladni typy operaci (funkci) potfebnych v fidicich

systémech, Uved’te ptiklady.

Jaké vlivy vngjsiho (fizené¢ho) okoli urcuji chrakter ¢innosti RT systému a
jak mtizeme dle toho charakterizovat RT systémy? Uved’te ptiklady.

Uved’te definici systému redlného Casu.

Klasifikujte systémy realného cCasu z hlediska typu odezvy. Uvedte
ptiklady.

Do jakych kategorii miizeme rozdé€lit fidici systémy z hledisky Casové
organizace (navaznosti) jejich funkci Uved'te ptiklady.

@ MOTIVACE:
=F9™>  Sckvencni typ

V bézném sekvencnim programu jsou jednotlivé funcke, akce programu
uspofddany v jednoznac¢né Casové posloupnosti, takze chovani programu
zéavisi vyhradné na chovani jednotlivych funcki a jejich sefazeni.

Typ multitasking

Od klasického sekvencniho typu se liSi pfedevSim tim, ze jednotlivé
funkce, akce, nemuseji byt provadény v Case celistve, nepferusovane, ale ze
se jejich provedeni Casov€é prolind. To miuze byt nezbytné pro takové
funkce, které¢ maji byt provadény v Case paralelné.

CiL:
Po prostudovani tohoto odstavce budete umét:
® popsat sekvencni typ, typ multitasking,

e programy typu real- time
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Klasifikace fidicich systémt [

5.1 KLASIFIKACE RIDICICH SYSTEMU

Specifikace a odd¢€leni nejriiznéjSich aktivit (funkci) vykonavanych fidicim pocitacem na ty,
konstrukce programui s operacemi typu real-time a operacemi zajist'ujicimi styk s perifernimi
zafizenimi (zejména nestandardnimi)., nez konstrukce standrdnich programi napf. pro
davkové zpracovani dat.
Z hlediska ¢asové organizace akci miiZzeme rozd¢lit fidici programy do skupin®

a) sekvencni

b) typu multitasking

c) typu real-time

5.2 SEKVENCNI TYP

V bézném sekvencnim programu jsou jednotlivé funcke, akce programu uspofadany v
jednozna¢né casové posloupnosti, takze chovani programu zavisi vyhradné na chovéni
jednotlivych funcki a jejich setazeni.

5.3 TYP MULTITASKING

Od klasického sekvenc¢niho typu se lisi predevsim tim, ze jednotlivé funkce, akce, nemuseji
byt provadény v Case celistve, nepferusovang, ale ze se jejich provedeni ¢asové prolind. To
muze byt nezbytné pro takové funkce, které maji byt provadény v Case paralelné. Sekvencni
vztah mezi Ulohami tim neni, resp. nemusi byt nijak oslaben, nebo eliminovan. Takovy
program se skldda z cCasti, tzv. procest, které samy o sobé¢, jejich vnitini struktura, jsou
sekvencni. Je zfejmé, Ze soucinnost takovych procesi musi byt néjak koordinovana,
synchronizovana. Jednou z nejdulezitéjSich tloh pii vytvareni programového vybaveni pro
fidici systémy je synchronizace programovych procesu.

5.4 PROGRAMY TYPU REAL-TIME

Vzhledem k ptedchozimu piibyva dalsi druh funkci; téch, jejichz casova posloupnost neni
urcena programatorem, ale udalostmi z vnéjSiho prostiedi a jejichz vyskyt nema zaddny vztah
k pravé probihajicim akcim v pocitaci.

Takové udalosti neni mozno podiidit Zadnym pravidlim meziprocesorové komunikace.
Procesy, které maji byt aktivovany na zakladé¢ vnéjsich udalosti, nemohou byt odlozZeny a
¢ekat na zaklad¢ vnéjsich udalosti, nemohou byt odlozeny a ¢ekat na n&jaké synchronizacni
signaly. Zde je vlastné synchroniza¢nim signalem sam vn¢j$i podnét. Proto je validaci téchto
programu podstatna (na rozdil od ptedchozich dvou typilt) odezva tidiciho systému, t. j. kolik
¢asu skutecné¢ trva provedeni jednotlivych funkci (akci, procest).

V disledku toho bylo tfeba vyvinout specidlni prostfedky pro oSetfovani stavl a zajiStovani
funkci vyZadovanych programy s vlastnostmi realného ¢asu a zabudovat je do operacnich
systému. Klasické programovaci jazyky pak vybavit funkcemi umoziujicimi vyuziti téchto
specialnich funkci, tzv. RT-funkci opera¢nich systému.

Déle byly vyvinuty speciélni jazyky, RT- jazyky, které obsahuji funkce, prostfedky, potfebné
pro vyvoj RT- programi. Podrobnéji o nich bude pojednano v kapitole o RT-programovacich
jazycich.
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