CAN

1. Was versteht man beim CAN Bus unter einem dominanten bzw. unter einem rezessiven Bit? Wie können diese auf einem Busmedium realisiert werden?

[image: image1.emf]
Rezessives Bit wird durch einen High-Pegel dargestellt, Dominantes Bit durch einen Low-Pegel.

Realisierung auf einem Busmedium: 

[image: image2.emf]
Kein Ausgangstransistor angesteuert: Buspegel über Pull-Up im rezessiven Zustand (5V)

Ein oder mehrere Transistoren angesteuert: Buspegel wird auf 0V gezogen

Glasfaserkabel: dominant -> Laserdiode leuchtet, rezessiv -> Laserdiode leuchtet nicht…

2. Wie ist das Bit-Timing beim CAN Bus aufgebaut? Wozu dient dieses? Skizze + Erklärung.

[image: image3.emf]
Ein Bit wird in Bit-Quanten unterteilt, die von einem lokalen Oszillator abgeleitet werden

	Name
	Bit Quanten
	
	blablabla

	SYNC_SEG
	1
	Synchronisation
	Begin jedes Bits sollte in diesen Abschnitt fallen

	PROP_SEG

(Propagation)
	1-8
	Kompensation

Laufzeiten
	Kompensiert unterschiedl. Laufzeiten im CAN-Netzwerk. Weitere entfernte Knoten --> kürzeres PROP_SEG

	PHASE_SEG1
	1-8
	Kompensation

Phasenfehler
	Stellen sicher, das der Beginn des Bits in das SYNC_SEG fällt. Zwischen PHASE_SEG1 und PHASE_SEG2 wird das Bit abgetastet (Sample Point)

	PHASE_SEG2
	1-8
	
	


Zusammengefasst: Mit dem Bit-Timing im CAN Bus lassen sich die unterschiedlichen Laufzeiten die sich aufgrund Buslänge etc. ergeben kompensieren. 

3. Warum kann man beim CAN Bus Daten nicht mit Geschwindigkeiten von >> 1 Mb/s übertragen? Wodurch ist dies limitiert? (nicht sicher)
Limitiert durch die Länge des Bus?

4. Wie können sich zwei Knoten zueinander synchronisieren, damit Sie stets dasselbe Bit detektieren?

· Hard-Synchronization: Synchronisation auf den ersten Übergang vom rezessiven auf dominanten Zustand (Start of Frame)

· Soft-Synchronization: erfolgt bei jedem Übergang von rezessiven zu dominantem Zustand.

Fällt dieser Übergang nicht in das SYNC_SEG, so kann der Empfänger PHASE_SEG1 oder PHASE_SEG2 um RJW (Resynchronization Jump Width) verlängern oder verkürzen.

RJW ist programmierbar (1-4 Bitquanten)

5. Erläutern und illustrieren Sie das Zugriffsverfahren (die Arbitrierung) beim CAN Bus. Skizze + Erklärung.
CAN-Bus verwendet CSMA/CA+AMP (Carrier Sense Multiple Access with Collision Avoidance with Arbitration on Message Priority)

CSMA: wie bei Ethernet ( jeder Sender prüft, ob das Medium frei ist ( wenn ja, sendet er.
Collision Avoidance: Entstehende Kollisionen werden durch kurze Leitungen und durch bitweise Busarbitrierung vermieden

Ich habe hier den Text aus dem Skriptum zusammengefasst; ich möchte trotzdem darauf hinweisen: In CAN gibt es keine Adressen wie z.B.: die MAC in Ethernet, die Nachrichten werden bezügl. Inhalt „adressiert“, d.h. wichtige Nachrichten unter Quelladresse versteht man die ID der Nachricht. Die wichtigere Nachricht sollte sich am Bus durchsetzen und zuerst gesendet werden.

· Aussenden einer Nachricht: Sender legen eigene Quelladdresse bitweise auf den Bus (beginnend mit höchstwertigsten Addressbit!)

· Dominante Quelladdresse mit kleineren ID setzt sich durch (Arbitration on Message Priority) 

· Vorraussetzung: gleiche Spannungspegel, Einhalten der Spezifikationen (1MBit/S bei 40m usw.)

[image: image4.emf]
Erläuterung der Graphik [SOF = Start Of Frame]:

Knoten 1-3 senden gleichzeitig und lesen den Bus.

Bei Identifier Bit 5 merkt Knoten 2, das ein dominantes Bit am Bus liegt, obwohl er selbst ein rezessives angelegt hat ( Knoten 2 schaltet in Empfangsmodus.

Bei Identifier Bit 2 merkt Knoten 1, das ein dominantes Bit am Bus liegt, obwohl er selbst ein rezessives angelegt hat ( Knoten 1 schaltet in Empfangsmodus

Knoten 3 kann seine Quelladdresse „erfolgreich“ am Bus anlegen und versendet seine Nachricht…

Funktioniert nur, wenn Identifier-Bits unterschiedlich sind. Ansonsten -> Fehlertelegramm, Fehlereingrenzungsverfahren

6. Was versteht man unter dem Begriff Bit-Stuffing und wie funktioniert dies beim CAN Bus? Skizze + Erklärung.

[image: image5.emf]
CAN verwendet NRZ-Codierung, dh. müssen um Synchronisation zu ermöglichen innerhalb bestimmter genügend Flankenwechsel stattfinden.

Bei CAN wird dh. nach jedem 5. Bit gleicher Polarität ein Bit entgegengesetzter Polarität eingefügt.

Siehe Graphik: 

· „zu übertragende Bitsequenz“ ( ua. Sollen 6 rezessive Bits in Folge sollen gesendet werden

· „Bitstuffing“ ( nach dem 5. rezessiven Bit wird das darauffolgende in ein dominantes umgewandelt. Das darauffolgende Bit wird daraufhin ebenfalls invertiert usw. (NRZ-Code!)

Das ganze geschieht „transparent“, das heisst kurz vor dem eigentlichen Senden.

· „De-Stuffing“ ( Empfänger entfernt das „Stuff-Bit“ wieder, sodass dem Controller die ursprüngliche Bitfolge zur Verfügung steht.

Ausnahme: Beim Signalisieren von Fehlern. Hier können bis zu 29 Bits ohne Flankenwechsel auftreten.

7. Welche Fehlersicherungsmechanismen beim CAN Bus kennen Sie? Erläutern Sie diese.

Quelle: http://www.kvaser.com/can/protocol/index.htm
· Bit Monitoring: Jeder Sender überprüft den Bus, entspricht das Signal auf dem Bus nicht de gesendeten ( Bit Error wird signalisiert (das gilt nicht für den Arbitrierungs-Prozess!)
· Bit Stuffing ( Erklärung siehe oben; erhält der Empfänger mehr als 5 Bits mit gleichem Pegel, wird ein Stuff-Error signalisiert
· Frame Check (Einige Teile der CAN-Messages sind standardisiert d.h. es ist genau vorgeschrieben, welcher Zustand in diesen Teilen auftreten muss (z.B.: CRC Delimiter, Acknowledge Delimiter müssen rezessiv sein). Treten Fehler auf ( Form Error signalisieren.
· Acknowledgement Check ( Erhält der Sender kein Acknowledge auf eine gesendete Nachricht, wird Acknowledgement Error signalisiert
· CRC Check ( Jede Nachricht enthält ein 15 Bit CRC-Field. Empfänger berechnet aus dem Empfangswort die Prüfsumme, stimmt sie nicht mit der empfangenen überein, ist ein Fehler aufgetreten ( CRC-Error
8. Wozu dient das Fehlereingrenzungsverfahren? Was würde passieren wenn es dieses nicht gäbe?

Jeder Knoten zählt Sende/Empfangsfehler mit. Bei erfolgreicher Übertragung werden diese erniedrigt und bei fehlerhafter Übertragung erhöht. 

Error Active: Standard, Knoten kann Fehlertelegramme schicken

Error Passive: Knoten sendet keine Fehlertelegramme mehr aus

Bus Off: Knoten schaltet sich vom Bus weg und kann erst wieder durch Reset aktiviert werden.

[image: image6.emf]
Das Fehlereingrenzungsverfahren hindert einen fehlerhaften Knoten daran, den BUS mit Fehlertelegrammen zu überschwemmen. 

9. Wozu dienen die Akzeptanzfilter in den CAN Bausteinen?

Programmierbarer Filter im CAN Controller Baustein, der es erlaubt, Nachrichten mit einem bestimmten Identifier selektiv herauszufiltern.

10. Erklären Sie das Prinzip eines Basic-CAN-Controllers. Blockschaltbild + Erklärung.

Nachrichtenfilterung geschieht erst durch den µC, wodurch dieser mitunter stark belastet werden kann. Bei jeder Empfangenen Nachricht wird ein Interrupt ausgelöst, egal ob diese von Bedeutung ist oder nicht.

Blockschaltbild: Filter erst in der CPU. Keine Ahnung wie das Blockschaltbild dann aussieht. Sicher ist nur, dass der Smilie böse dreinschaut (
11. Erklären Sie das Prinzip eines Full-CAN-Controllers. Blockschaltbild + Erklärung.

Nachrichtenfilterung geschieht durch den CAN-Controller, was die stark CPU entlastet.

[image: image7.emf]
12. Skizzieren Sie einen High-Speed CAN Bus mit 4 Knoten (Busteilnehmern).
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Nicht sicher, ich glaub es stimmt so.
Endianess, Signale und Frames

13. Im User’s Manual findet sich die unten dargestellte Abbildung. Welche Endianess hat

die CPU? Begründen Sie Ihre Aussage.

Little Endean, da das LowByte zuerst im Speicher steht

14: Gegeben ist folgendes Programm:

#include <stdio.h>

#include <reg167.h>

typedef unsigned char U8; /**< Represents an unsigned 8 bit entity.*/

typedef unsigned int U16; /**< Represents an unsigned 16 bit entity.*/

typedef unsigned long U32; /**< Represents an unsigned 32 bit entity.*/

void main(void)

{

U8 buf[sizeof(U16)];

U16 *p = (U16 *) &buf[0];

buf[0] = 0x47;

buf[1] = 0x11;

printf("val = 0x%04x\n", *p);

}

Das Programm wird auf einer Little Endian CPU ausgeführt. Wie sieht die mit printf()

erzeugte Ausgabe am Bildschirm / Terminal aus. Begründen Sie Ihre Aussage.

0x1147 Little Endean => buf[0] wird als LowByte interpretiert

14b: 14A jedoch mit Big Endean

0x4711 Big Endean => buf[0] wird als HigByte interpretiert

15: Gegeben ist folgendes Programm:
#include <stdio.h>

#include <reg167.h>

typedef unsigned char U8; /**< Represents an unsigned 8 bit entity.*/

typedef unsigned int U16; /**< Represents an unsigned 16 bit entity.*/

typedef unsigned long U32; /**< Represents an unsigned 32 bit entity.*/

void main(void)

{

U8 buf[sizeof(U32)];

U32 *p = (U32 *) &buf[0];

buf[0] = 0x47;

buf[1] = 0x11;

buf[2] = 0x08;

buf[3] = 0x15;

printf("val = 0x%08lx\n", *p);

}

Das Programm wird auf einer Little Endian CPU ausgeführt. Wie sieht die mit printf()

erzeugte Ausgabe am Bildschirm / Terminal aus. Begründen Sie Ihre Aussage.

0x15081147 siehe 14

15b: 15A jedoch mit Big Endean

0x47110815 siehe 14b

16:  Gegeben ist folgendes Programm:

#include <stdio.h>

#include <reg167.h>

typedef unsigned char U8; /**< Represents an unsigned 8 bit entity.*/

typedef unsigned int U16; /**< Represents an unsigned 16 bit entity.*/

typedef unsigned long U32; /**< Represents an unsigned 32 bit entity.*/

void main(void)

{

U16 val = 0x4711;

U8 *p = (U8 *) &val;

int i;

for (i = 0; i < sizeof(val); i++)

{

printf("0x%02x, ", p[i]);

}

printf("\n");

}

Das Programm wird auf einer Little Endian CPU ausgeführt. Wie sieht die mit printf()

erzeugte Ausgabe am Bildschirm / Terminal aus. Begründen Sie Ihre Aussage

0x11 0x47 da auf einer Little Endean CPU zuerst das lowbyte(0x11) im Speicher abgelegt wird.

16b: 16A jedoch mit Big Endean

0x47 0x11 auf einer Big Endean CPU liegt das HighByte(0x47) zuerst im Speicher

17: Gegeben ist folgendes Programm:

#include <stdio.h>

#include <reg167.h>

typedef unsigned char U8; /**< Represents an unsigned 8 bit entity.*/

typedef unsigned int U16; /**< Represents an unsigned 16 bit entity.*/

typedef unsigned long U32; /**< Represents an unsigned 32 bit entity.*/

void main(void)

{

U32 val = 0x08154711;

U8 *p = (U8 *) &val;

int i;

for (i = 0; i < sizeof(val); i++)

{

printf("0x%02x, ", p[i]);

}

printf("\n");

}

Das Programm wird auf einer Little Endian CPU ausgeführt. Wie sieht die mit printf()

erzeugte Ausgabe am Bildschirm / Terminal aus. Begründen Sie Ihre Aussage. 

0x11 0x47 0x15 0x08 … siehe 16

17b: 17A jedoch mit Big Endean

0x08 0x15 0x47 0x11 ….siehe 16b

19 

Bit order Decreasing

Bit counting monotone

Byte order Big endian

	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	11
	12
	13
	14
	15

	223
	222
	221
	220
	219
	218
	217
	216
	215
	214
	213
	212
	211
	210
	29
	28

	A3
	A2
	A1
	A0
	B7
	B6
	B5
	B4
	B3
	B2
	B1
	B0
	C11
	C10
	C9
	C8

	16
	17
	18
	19
	20
	21
	22
	23

	27
	26
	25
	24
	23
	22
	21
	20

	C7
	C6
	C5
	C4
	C3
	C2
	C1
	C0


19b)  sig = ( p[2]) & ( p[2] << 8 );

19c) Ausgabe: 2730 da er ja in sig 0xAAA stehen hat und der Befehl den Wert in Dezimaler schreibweise ausgibt!

20 

Bit order Decreasing

Bit counting sawtooth

Byte order Little endian
	7
	6
	5
	4
	3
	2
	1
	0
	15
	14
	13
	12
	11
	10
	9
	8

	27
	26
	25
	24
	23
	22
	21
	20
	215
	214
	213
	212
	211
	210
	29
	28

	B3
	B2
	B1
	B0
	A3
	A2
	A1
	A0
	C3
	C2
	C1
	C0
	B7
	B6
	B5
	B4

	23
	22
	21
	20
	19
	18
	17
	16

	223
	222
	221
	220
	219
	218
	217
	216

	C11
	C10
	C9
	C8
	C7
	C6
	C5
	C4


20b)sig = (p[2] << 4) & (0xFF & (p[1] >> 4));

20c)Ausgabe: 2730 da er ja in sig 0xAAA stehen hat und der Befehl den Wert in Dezimaler schreibweise ausgibt!

RTOS

21. Was bedeutet Real-Time? Erläutern Sie die Unterschiede zw. "soft" und "hard" Real-Time Anforderungen.

Bei einem Real-time system ist nicht nur der korrekte logische Ablauf wichtig, sondern auch der zeitliche Faktor, um einen korrekten Programmablauf zu gewährleisten, dh. wenn die zeitlichen Vorgaben nicht eingehalten werden muss mit Systemfehlern gerechnet werden.
Soft RT: wenn das Ergebnis auch nach Ablauf einer Deadline von nutzen ist

Typical Soft Real-Time activities:

· command interpreter of user interface

· keyboard handling

· displaying messages on screen

· representing system state variables

· transmitting streaming data

Typical application areas:

communication systems (voice over IP)user interaction comfort electronics (body electronics in cars)
Hard RT: wenn ein krit. Fehler aus dem übertreten der „strikten“ Deadline entsteht

Typical Hard Real-Time activities:

· sensory data acquisition

· detection of critical conditions

· actuator servoing

· low-level control of critical system components

Typical application areas:

· automotive : power-train control, air-bag control,steer by wire, brake by wire

· aircraft : engine control, aerodynamic control
Characteristic 
Hard Real Time 
Soft Real Time

Response time 
hard 
soft

Pacing 
environment 
computer

Peak-Load Perform. 
predictable 
degraded

Error Detection 
system 
user

Safety 
critical 
non-critical

Redundancy 
active 
standby

Time Granularity 
millisecond 
second

Data Files 
small/medium 
large

Data Integrity 
short term 
long term
22. Was versteht man im Zusammenhang mit der Verarbeitung von asynchronen Ereignissen unter Polling? Vor- und Nachteile im Vergleich zu Interrupts.

Darunter versteht man dauerndes Abfragen einer Ereignisquelle gefolgt von einer bedingten Verzweigung (zb. In einer while-Schleife) -> CPU-Zeit wird relativ sinnlos verbraten. Außerdem können externe Ereignisse verpasst werden oder eine erhöhte Latenzzeit entstehen. 

Der Vorteil von Interrupts ist, dass Ereignisse direkt nach ihrer Entstehung verarbeitet werden, jedoch sind sie komplexer hand zuhaben und  man braucht dazu mehr HW und das kostet mehr.
23. Wie analysieren Sie, bei gegebenem Source-Code, ob eine Funktion reentrant ist oder nicht?

Wenn eine Funktion auf statisch globalen Variablen schreibt (lesen ist egal)  ist sie nicht reentrant. Um sie reentrant zu machen muss man stattdessen eine lokale Variable in ihr anlegen (sie darf keine Variable mit einer anderen Funktion gemeinsam nutzen).
24. Beispielapplikation: Wie würden Sie die Klammerung der Funktion rand() innerhalb von GetRand() realisieren, wenn das Betriebssystem keine Semaphore zur Verfügung stellen würde?

Mit der Funktion void OSSchedLock(void); kann man einen Taskwechsel verhindern. Also muss man vor rand() in GetRand() nur diese Funktion aufrufen und danach die Funktion void OSSchedUnlock(void);
25. Was ist ein Task Control Block? Welche Informationen sind darin enthalten? Was passiert damit?

Ein Task Control Block (TCB)  ist eine Datenstruktur wo:

· der Zustand (Ready, Delayed, Waiting for an event)

· die Task Priorität
· der Pointer zum Task Stackbereich 
und andere Kernel betreffende Informationen gespeichert werden.

Wenn ein Taskwechsel geschieht, wird das CPU Register im Stack des aktuellen Tasks gesichert und der Pointer darauf  in seine TCB gespeichert. Danach werden die Daten vom Stack des neuen Tasks, mit Hilfe des Pointers im TCB desjenigen, in die CPU Register kopiert.
26. Was ist ein Event Control Block? Welche Informationen sind darin enthalten? Was passiert damit? (siehe dazu auch die Definition von Struktur vom Typ OS_EVENT in der Header-Datei ucos_ii.h).

// EVENT CONTROL BLOCK
typedef struct {

    INT8U   OSEventType;  
/* Type of event control block (see OS_EVENT_TYPE_???)      */

    INT8U   OSEventGrp;            /* Group corresponding to tasks waiting for event to occur  */

    INT16U  OSEventCnt;            /* Semaphore Count (not used if other EVENT type)           */

    void   *OSEventPtr;                /* Pointer to message or queue structure                    */

    INT8U   OSEventTbl[OS_EVENT_TBL_SIZE];    /* List of tasks waiting for event to occur */

} OS_EVENT;
27. Was ist System Tick? Welche Größenordnungen sind üblich? Welche positive und welche negative Auswirkung kann eine bestimmte Dimensionierung des System Ticks haben?

Der System tick wird mit einem hardware timer, welcher einen Interrupt auslöst realisiert. Die ISR wird gewöhnlich alle 10 bis 100 Mal pro Sekunde aufgerufen.
Das ganze Scheduling zwischen den Tasks basiert auf dem System Tick.
28. Was ist Memory Management? Was ist Memory Protection? Kurze Erklärung.

Die Aufgabe von Memory Management ist, Speicher für temporäre Daten zu reservieren, die gerade von einem speziellen Task benötigt werden. Wenn die Daten nicht mehr gebraucht werden, werden sie wieder freigegeben.

Memory Protection

· Divide Memory Address Space into Sections
· Software in one Section should not “Touch” another Section
· Processor Hardware and RTOS together to Detect/Handle Violations
· Most RTOSs do not support Memory Protection

· Memory viewed as Flat, Globally Accessible for all Operations
Introduction to Memory Protection

· Memory Sections are Isolated by a Hardware MMU

· One or Fixed-Size RAM Buffer Allocation area per Section

· RTOS can bring Messages Across Protection Barriers
[image: image9.emf]
Group A Group C

RAM Allocation A RAM Alloca
tion B RAM Allocation 
Parallele Prozesse

29. Was ist der Unterschied zwischen einem Programm und einem Prozess (auch Task genannt?

Programm: statisch, exakte Niederschrift eines Algorithmus, seine abstrakte Existenz beginnt schon im Gehirn des Programmierers, unabhängig vom Medium auf dem es festgehalten wird.

Prozess: dynamisch, ein gerade mit konkreten Daten ablaufendes Programm, Existenz beginnt mit seiner ersten konkret ablaufenden Aktion und hört mit seiner letzten Aktion zu existieren auf, jeder Prozess ist einmalig

30. Was ist ein sequentieller Prozess? Wann sind zwei sequentielle Prozesse parallel zueinander?

Ein sequentieller Prozess ist:

- eine logisch zusammenhängende Folge von Aktionen die zeitlich sequentiell abläuft.

- Jede Aktion ist IO-deterministisch, d.h. eine Aktion für sich betrachtet liefert für bestimmte Eingangsinformation immer die selbe Ausgangsinformation

-Jede Aktion ist unteilbar, d.h. wird eine Aktion begonnen, so wird sie ohne Unterbrechung zu Ende geführt.

Zwei sequentielle Prozesse P und Q sind zueinander parallel, wenn während der Ausführung von P mind. eine Aktion von Q ausgeführt wird.

(2 Arten:

- zeitlich verzahnt ((Multitasking): {A1,A2,B1,A3,A4,B2...}

- echt parallel ((Multiprocessing): {A1,A2,………..,An}






  {B1,B2…………,Bn}


31. Kann es auf einer Single-CPU-Hardware überhaupt Parallelverarbeitung geben?

Nein, nur „pseudoparallel“(zeitlich verzahnt  (Anm.: zumindest weiß ich nichts Gegenteiliges) 

32. Was versteht man unter einem kritischen Abschnitt zwischen parallelen Prozessen? Wie muss ein kritischer Abschnitt zwischen parallelen Prozessen durchlaufen werden?

z.B. ein Abschnitt im Programm wo 2 parallele Prozesse auf die gleiche Variable zugreifen müssen, d.h. es muss durch wechselseitigen Ausschluss (mutual exclusion) sichergestellt sein dass dieser Abschnitt immer sequentiell durchlaufen wird.

33. Was versteht man unter einem pre-emptiven Multitasking?

Dass ein Prozesswechel jederzeit möglich ist, d.h. das Betriebssystem kann einen laufenden Prozess die CPU entziehen. Beim nicht-präemptiven belegt der Prozess die CPU solange bis er sie selbständig abgibt.

34. Beschreiben Sie anhand einer Skizze die Zustände und Zustandsübergänge bei einem Prozess?

[image: image10.emf]
35. Warum wechselt ein „aufgeweckter“ Prozess nicht gleich vom Zustand „suspended“ in den Zustand „running“?

??

Weil evtl. gerade ein andere Prozess im Zustand running ist.

36. Erklären Sie die Funktion eines allgemeinen Semaphors anhand der Funktionen p(sem) und v(sem).

Ein allgemeines Semaphor (sem) ist ein Objekt, das exklusiv vom Betriebssystem verwaltet wird. Es besteht aus einer initialisierbaren Variablen sem.value, welche Werte >= 0 annehmen kann und einer Warteschlange sem.queue, welche nach Anlegen des Semaphores leer ist. Der Wert der Variablen ist nach oben hin offen.

Sem.value=0 ( Semaphor belegt

Sem.value>0 ( Semaphor frei

p(sem):

 if (sem.value = 0) then

append calling process to sem.queue ;

block calling process ;

 else

sem.value = sem.value - 1 ;

 end if ;

v(sem):

 if ((sem.value = 0) and (sem.queue is not empty)) then

remove first process from sem.queue ;

wake-up this process ;

 else

sem.value = sem.value + 1 ;

 end if ;
37. Erklären Sie die Funktion eines binären Semaphors anhand der Funktionen p(sem) und v(sem).

Ist ein binäres Semaphor sem frei (sem.value=1) und ein Prozess ruft die Funktion p(sem)

auf, dann wird es belegt (sem.value=0) und der Prozess läuft weiter. Ruft nun ein weiterer

Prozess p(sem) auf, dann ist das Semaphor bereits belegt, und der Prozess kommt in die

Warteschlange und wird suspendiert. Dasselbe geschieht mit allen weiteren Prozessen die

p(sem) aufrufen.

Ruft nun ein Prozess v(sem) auf, dann wird ein Prozess aus der Warteschlange entfernt und

auf ablaufbereit (ready-to-run) gesetzt; das Semaphore bleibt belegt. Ist beim Aufruf von

v(sem) die Warteschlange leer, dann wird das Semaphor auf frei gesetzt. 
p(sem):

 if (sem.value = 0) then

append calling process to sem.queue ;

block calling process ;

 else

sem.value = 0 ;

 end if ;

v(sem):

 if ((sem.value = 0) and (sem.queue is not empty)) then

remove first process from sem.queue ;

wake-up this process ;

 else

sem.value = 1 ;

 end if ;
38. Bei dem Reader/Writer Problem haben wir das folgende Programm als Lösung für

den Fall, bei dem die Leser in Vergleich zu den Schreibern die Priorität haben (Abschnitt

3.7.1 im Studienbrief „Parallele Prozesse“ ):

binary semaphore ex=1, s=1 , fair=1 ;
integer anzl=0 ;

process Leser:

{ p(fair) ;

   p(ex) ;

 anzl=anzl+1 ;

 if (anzl=1) then p(s) end if ;

   v(ex) ;

  v(fair) ;

   lesen ;

   p(ex) ;

 anzl=anzl-1 ;

 if (anzl=0) then v(s) end if ;

   v(ex) ;
} ;

process Schreiber:

{ p(fair) ;

   p(s) ;

 schreiben ;

   v(s) ;
 v(fair) ;
} ;

a) Diskutieren Sie die Lösung.

b) Erweitern Sie den Algorithmus derart, dass ein Schreiber sicher zum Zug kommt, und nicht durch weitere, zeitlich spätere, Leseranforderungen „verdrängt“ wird.

Tipp: Sie benötigen ein binäres Semaphor, welches diese „Fairness“ implementiert, und nach einer Schreiber-Anforderung zeitlich nachfolgende Leser-Anforderungen warten lässt.

ad a) Das Semaphor s stellt den wechselseitigen Ausschluss der Schreiber sicher. Zusätzliche gibt der erste Leser ein p(s) und der letzte Leser ein v(s),- d.h. die Menge aller Leser werden den Schreibern gleichgestellt.

Wie man leicht erkennen kann, können die Schreiber verhungern, wenn dauernd genügend Leser „anwesend“ sind und laufend neue „dazukommen“. Im Semaphor s entsteht dann eine Schreiberwarteschlange, die, unabhängig von einer etwaigen Priorisierung, nie abgearbeitet werden kann. Erst wenn alle Leser „verschwunden“ sind, dann kommen die Schreiber zum Zug.

ad b) das fettgedruckte (Anm.: hoffe es stimmt so, bin mir jetzt auf die schnelle nicht ganz sicher ob ich nicht was übersehn hab)

39. Erläutern Sie kurz folgende Begriffe: Deadlock (Blockade), Lockout , Starvation.

Deadlock: wenn 2 parallele Prozesse gegenseitig auf eine Freigabe warten und sich somit gegenseitig blockieren

Lockout: Wenn ein Prozess infolge eines belegten Semaphores suspendiert wird und der Prozess der das Semaphor frei gibt vor der Freigabe beendet wird (terminate oder kill), dann wartet der suspendierte Prozess ewig; er ist somit aus dem System ausgesperrt (lockout).
Starvation: Ein Prozess „verhungert“ (starve to death), wenn er zwar prinzipiell ablaufbereit werden könnte, aber infolge einer Priorisierung innerhalbt der Semaphor-Warteschlange nie zum Zug kommt. Kann nur dann eintreten wenn die Semaphor-Warteschlange nicht nach dem First Come First Serve Prinzip organisiert ist, sondern nach Prozesspriorität.
Stuff Bit








