Escuela Superior Politécnica del Litoral, Facultad de Ingeniería en Electricidad y Computación

Examen Parcial – Sistemas Operativos – II Término 2009
	Nombre:
	


Instrucciones: (1) Coloque su nombre y número de matrícula en el espacio indicado arriba, (2) Lea cada pregunta detenidamente, (3) Conteste claramente cada pregunta. NOTA: Este examen es a libro cerrado y sin calculadora.

Puntaje:

	Tema
	Puntaje Máximo
	Puntaje Obtenido

	1
	27
	

	2
	  9
	

	3
	12
	

	4
	12
	

	Total
	60
	


Tema 1: Respuesta múltiple (10 preguntas, 3 puntos c/u)

1. El intérprete de comandos (shell) de un sistema operativo es fundamental para que: ___d_______
a. Las aplicaciones en ejecución puedan comunicarse con el núcleo del sistema operativo

b. Los computadores de un sistema distribuido puedan interactuar entre ellos

c. Los procesos del sistema puedan solicitar recursos al sistema operativo

d. Los usuarios y administradores puedan interactuar manualmente con el sistema operativo
2. Tres de las siguientes situaciones, por lo general hacen que el planificador de CPU planifique a un proceso diferente al proceso que está en ejecución al momento (al cual llamaremos, P1). Indique cuál situación no necesariamente conlleva a que se planifique un proceso diferente a P1. ___b____
a. Cuando P1 debe esperar datos de un dispositivo de E/S.

b. Cuando expira el tiempo de ejecución que el planificador le había asignado a P1.

c. Cuando P1 debe enviar datos a un dispositivo de E/S.

d. Cuando se debe ejecutar un proceso de mayor jerarquía o prioridad que P1.
3. Si se desea minimizar el tiempo promedio para completar los procesos de un sistema, un mecanismo óptimo para la planificación de procesos es: ___b____

a. El primero en llegar es el primero en ser atendido: FCFS

b. El proceso más corto primero: SJF

c. Planificación por prioridad

d. Round robin (turno circular)

4. ¿Cuál de las siguientes afirmaciones es correcta? _____d_
a. La instrucción de acquire sobre un semáforo duerme al proceso o hilo llamador (invocador).
b. Si se ejecuta una operación acquire sobre un semáforo cuyo valor actual es 2, deja un valor de 3 en el semáforo excepto si existen procesos en espera por el mismo, en cuyo caso se queda con 2.
c. Los semáforos son herramientas que se emplean únicamente para resolver el problema de la exclusión mutua y para ello basta con emplear un semáforo inicializado a 1

d. La implementación de las operaciones acquire y release puede incurrir en espera activa (busy waiting).

5. El siguiente código pretende gestionar la exclusión mutua en el acceso a una sección crítica, usando la instrucción atómica swap(a,b). En el código, “bloqueo” es una variable global booleana inicializada a “false” y “flag” es una variable booleana local a cada proceso.
flag := true;

repeat

swap (bloqueo, flag);

until flag = false;

/* Sección crítica */

bloqueo := false;
La solución propuesta: _____a____
a. Cumple la propiedad de exclusión mutua.

b. Cumple la propiedad de exclusión mutua pero solamente es válida para dos procesos.

c. Para que cumpla con la propiedad de exclusión mutua, la variable flag debe ser también global.
d. Ninguna de las anteriores.
6. Hay 3 procesos: P1, P2 y P3, con tiempos de ejecución (ráfagas de CPU): 85, 45 y 118 ms, respectivamente. Si actúa el planificador a largo plazo según el algoritmo SJF (Short Job First) se obtiene que: _____b___
a. Los procesos se encuentran en la lista de listos en el orden de llegada: P1, P2 y P3

b. Los procesos se encuentran en la lista de listos en el orden: P2, P1 y P3

c. Los procesos se ejecutan en el orden de llegada: P2, P1 y P3

d. Los procesos se ejecutan según la prioridad que posean los procesos
7. Sean dos procesos: P1 con tiempo de ejecución de 20ms y P2 con 15ms. El planificador a corto plazo actúa según un Round Robin con quantum de 10ms y tiempo de cambio de contexto es de 5ms. El tiempo de espera de de P1 es ______b__.
a. 10 ms

b. 20 ms

c. 25 ms

d. 30 ms
8. ¿Cuál de las siguientes transiciones de estados de un proceso jamás se produce en un sistema normal? ____b___
a. De “bloqueado” a “listo”

b. De “listo” a “bloqueado”

c. De “en ejecución” a “listo”

d. Pueden darse cualquiera de las situaciones anteriores
9. En un sistema Linux, la siguiente salida en pantalla se puede obtener con el comando ____d___.
-rw-r--r-- 1 user01 grp01 480068 abr 16 13:38 arch1.dat

-rw-r--rw- 1 user99 grp99  99013 may  9 10:44 arch2.dat

-rw------- 1 user99 grp01 109318 feb  6 13:55 arch3.dat

-rw-r--r-- 1 user01 grp99   2083 feb 13 15:23 arch4.dat

a. pwd

b. pwd –c
c. ls

d. ls –l

e. ps

f. ps -aux

Tema 2: Preguntas de respuesta corta (2 preguntas, 5 y 4 puntos, respectivamente)

1. Identifique cinco cosas que se almacenan en el PCB (bloque de control de procesos) de un proceso.
1) __Id del proceso__

2) __Contandor del programa__

3) __Estado del proceso__

4) __Información de memoria (ej.: base y límite)_

5) __Prioridad__

2. En un equipo multiprocesador que dispone de 4 procesadores, se instaló un sistema operativo basado en multiprocesamiento simétrico (SMP: Simmetric Multi-Processing). ¿Los procesos del sistema operativo pueden ejecutar en cualquiera de ellos, o son restringidos a ser ejecutados en algún procesador específico?
Los procesos se pueden ejecutar en cualquiera (SIMÉTRICO), al contrario del multiprocesamiento asimétrico en que un procesador maestro hace la tarea de planificación. A pesar de esto, el sistema operativo buscará planificar los procesos siempre en el mismo procesador (afinidad de procesador) para evitar invalidar la caché de hardware.

Tema 3: Sincronización con Hardware (3 preguntas, 2, 8 y 2 puntos respectivamente)

1. Explique en qué consiste la instrucción de hardware get-and-set (o test-and-set).

Es una instrucción de bajo nivel atómica (es decir, que no puede ser interrumpida) que obtiene y setea el valor de una variable en un solo paso. Puede ser usada para implementar candados u otros mecanismos de sincronización entre procesos.
2. Muestre cómo implementar un semáforo binario (mutex), con implementación “busy waiting”, usando una instrucción get-and-set (o test-and-set). Para esto, complete el código de las dos operaciones a continuación:

//se puede usar pseudocódigo, C o Java

//NOTA: HardwareData simula acceso a la operación get-and-set de HW,

//a través de su método atómico getAndSet(boolean).

public class BinarySempahore

{


private HardwareData lock; 


public BinarySempahore()

{

   this.lock = new HardwareData(false);

}

public void acquireLock()

{


while (lock.getAndSet(true)) //si ya está ocupado, espera


; //busy waiting
}

public void releaseLock()

{


lock.set(false); //no es necesario usar getAndSet para el release
}

  }
3. Mejore su implementación del ejercicio anterior, usando yield() para  reducir el número de ciclos del CPU que se desperdician durante la espera del turno (“busy waiting”).

public void acquireLock()

{


while (lock.getAndSet(true)) //si ya está ocupado, espera



Thread.yield(); //busy waiting, pero una sola iteración por turno

}

Tema 4: Planificación de Corto Plazo (3 preguntas, 4 puntos c/u)

1. Suponga que 5 procesos nuevos desean ejecutarse. La ráfaga del CPU de cada proceso y su tiempo de llegada son los dados en la siguiente tabla (el tiempo está en milisegundos, ms):

	Proceso
	Tiempo de llegada
	Duración de ráfaga de CPU

	P1
	0
	10

	P2
	1
	2

	P3
	2
	3

	P4
	3
	1

	P5
	4
	5


Proporcione los diagramas (de Gantt) de ejecución de los procesos, y calcule el tiempo de espera promedio, para cada uno de los siguientes algoritmos:

1) FCFS








Tiempo de Espera Promedio = _8.6_ ms

|  
P1
|  P2
|   P3
|   P4
|   P5
| 


0

10
12
11
16
21


Tep = (0+9+10+12+12) / 5 = 43 / 5 = 8.6 ms 
2) Round Robin (quantum = 2 ms).




Tiempo de Espera Promedio = _6__ ms

|  P1
|  P2
|   P3
|   P4
|   P5
|  P1
|  P3
|   P5
|   P1
|   P5
|  P1
|  P1
|


0
2
4
6
7
9
11
12
14
16
17
19
21


Tep = (11+1+7+3+8) / 5 = 30 / 5 = 6 ms 
3) SJF apropiativo (es decir, SRTF).



 
Tiempo de Espera Promedio = _3.2_ ms

|  P1
|  P2
|   P4
|   P3
|   P5
|   P1
|


0
1
3
4
7
12
21


Tep = (11+0+2+0+3) / 5 = 16 / 5 = 3.2 ms 







