 — Pro-Reitoria Académica
%: Diretoria Académica
UnNnic

E“B Assessoria Pedagdgica da Diretoria Académica

Centro Uniwversitario de Brasilia

FACULDADE: CENTRO UNIVERSITARIO DE BRASILIA — UniCEUB

CURSO: ENGENHARIA DE COMPUTACAO

DISCIPLINA: SISTEMAS DE TEMPO REAL E TOLERANTES A FALHA

CARGA HORARIA: 75 H. A. ANO/SEMESTRE: 2016/01
PROFESSOR: EDUARDO FERREIRA DOS SANTOS

HORARIOS: Segundas e Quartas as 09h40

LISTA DE EXERCICIOS 01

EXERCICIO 01

Considere o sistema da Figura 1, que trata da regulacdo de nivel de um reservatério de agua. O
sistema deve ficar sempre entre os niveis minimos e maximo. Uma bomba quando ligada tende a
esvaziar o reservatério e uma valvula permite enche-lo quando aberta. A informacdo de nivel é
fornecida por dois sensores indicando os limites inferior e superior para a dgua contida no
reservatorio (respectivamente nivel minimo e nivel maximo).
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Figura 1: Esquema de regulagdo de nivel de um reservatdrio [FARINES, Jean-Marie et al, 2000]
Levando em consideracdo o esquema proposto, responda as seguintes perguntas:

(a) O sistema de controle pode ser considerado de tempo real? Por qué?

(b) Quais as restricoes de tempo que vocé encontrou para o sistema, se existirem?

(c) Vocé considera que a orquestracdo das tarefas utiliza uma abordagem sincrona ou
assincrona?

(d) Considere que o sistema pode ser decomposto em dois modulos: controle do nivel de agua
e consumo de dgua pela bomba. Liste todas as tarefas que puder desenhar para ambos os
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modulos.
(e) Desenhe o esquema de tarefas como uma maquina de estados, representando todas as
dependéncias.

(f) Dentre as tarefas modeladas, quais podem ser consideradas periodicas e quais podem ser
consideradas aperiodicas?

EXERCICIO 02

Considere o diagrama de fluxo de dados para um veiculo de navegacdo autonoma (AGV —
“Automatically Guided Vehicle”) descrito na Figura 2. Veiculos com navegacdo autdonoma sao
usados, por exemplo, para transporte de material no chao da fabrica, para a inspecdo em areas de
risco ou depdsitos de material toxico.
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Figura 2: Sistema de navegagdo de um veiculo de navegagdo autébnoma [FARINES, Jean-Marie et
al, 2000]

No projeto em questdo a navegacao utiliza uma combinacdo de trés informac¢des: monitoracdo do
movimento das rodas, observacao de pontos de referéncia no ambiente e conhecimento prévio de
um mapa basico do ambiente. O movimento das rodas é medido e marcado sobre o mapa do
ambiente, o qual foi carregado previamente. A estimativa da posicdo do veiculo a partir do
movimento das rodas torna-se mais imprecisa na medida que a distancia percorrida aumenta. O
erro retorna para zero quando a observacdo de pontos de referéncia no ambiente permite
determinar com exatiddo a posicdo do veiculo. Além disto, obstaculos podem ser observados e,
neste caso, o mapa do ambiente é atualizado. A partir da posicdo, velocidade e direcdo atuais do
veiculo, e do plano a ser seguido, sdo definidas a nova direcio e velocidade a serem
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implementadas.
Levando em consideracdo o esquema proposto, responda as seguintes perguntas:

(a) O sistema de controle pode ser considerado de tempo real? Por qué?

(b) Quais as restricdes de tempo que vocé encontrou para o sistema, se existirem?

(c) Vocé considera que a orquestracao das tarefas utiliza uma abordagem sincrona ou
assincrona?

(d) Considere que o sistema pode ser decomposto em dois modulos: controle do nivel de agua
e consumo de dgua pela bomba. Liste todas as tarefas que puder desenhar para ambos os
modulos.

(e) Desenhe o esquema de tarefas como uma maquina de estados, representando todas as
dependéncias.

(f) Dentre as tarefas modeladas, quais podem ser consideradas periodicas e quais podem ser
consideradas aperiodicas?

EXERCICIO 03

Considerando os algoritmos de escalonabilidade que vocé ja conhece para tarefas periodicas, é
possivel determinar se o conjunto de tarefas definido é escalonavel? Quais conjuntos de tarefas sao
escalonaveis?
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