


26

lizzando un protocollo di gestione delle risorse
denominato Stack Resource Policy [4] che di
fatto è l’estensione a priorità dinamiche del pro-
tocollo Immediate Priorità Ceiling.
Per quanto riguarda la complessità implementati-
va dell’algoritmo EDF, si mettano a confronto le
due parti di codice relative alla implementazione
del test di preemption nella versione a priorità
fisse ed in quella a priorità dinamiche, come
mostrate nel Listato 1. Di fatto, l’implementazio-
ne EDF aggiunge un controllo sulle deadline che
può essere ricondotto ad una sottrazione ed una
successiva comparazione, ed è pertanto imple-
mentabile in modo efficiente anche su piccoli
sistemi a microcontrollore. Per fornire un ordine
di grandezza riguardo l’overhead di tale imple-
mentazione, su un microcontrollore ARM7TDMI,
set di istruzioni 32 bit, a 50 MHz, il footprint tota-
le della versione minimale di EDF aggiunge circa
300 bytes di codice (passando da 1716 bytes a
2004 bytes), mentre l’overhead di esecuzione è
pari a circa 1 µs (su 5-10 µs totali) per ogni primi-
tiva che effettua un test di preemption.

RIFERIMENTI UTILI
Le tecniche Earliest Deadline First sono tecniche
di scheduling alternative alle tecniche a priorità
fissa utilizzate in molti kernel real-time commer-
ciali. Considerando il sistema nel suo complesso,
è facile notare come un sistema EDF abbia van-
taggi in termini di maggiore sfruttamento del pro-
cessore, di un numero ridotto di preemption, e di
un basso Jitter di esecuzione e di input-output.
Sono inoltre possibili implementazioni ottimizzate
adatte ai microcontrollori più piccoli, che permet-
tono con poche centinaia di byte di ottenere una
implementazione completa come quella proposta
dal sistema ERIKA Enterprise. I lettori interessati

a sperimentare le tecniche di schedulazione EDF
sono invitati ad utilizzare le applicazioni template
disponibili assieme alla versione open-source di
ERIKA Enterprise [3].
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Listato 1. Scaricalo da www.fwonline.it/rivista

// C implementation using fixed priority

if (ready != NIL &&

system ceiling < ready prio[ready])

// C implementation using EDF with wraparound timers

if (running == NIL ||

(

ready != NIL &&

(signed)(absdline[running] - absdline[ready]) > 0 &&

system ceiling < EE th ready prio[ready]

)

)
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