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VOS:

Os sistemas de tempo-real sdo diferentes dos sistemas de tempo compartilhado. Enquanto
nos sistemas de tempo compartithado o tempo de resposta pode variar sem comprometer as
aplicagdes em execugdo, nos sistemas de tempo-real os tempos de resposta devem estar
dentro de limites rigidos, que devem ser obedecidos. Caso contrario, problemas irreparaveis
poderdo ocorrer. O objectivo deste curso € estudar as caracteristicas espedificas dos sistemas
de tempo real criticos e as técnicas para sua implementagao, focando essencialmente as
caracteristicas dos sistemas mono-processador e varios aspectos de tolerancia de fathas.

Nas aulas praticas os alunos terdo de desenvolver varios mini-projectos onde terao que
lidar com restrigdes temporais € com o desenvolvimento baseado em multi-programagao.

Program

1) Restricbes Temporais: origem e caracterizagao;

2) Modelos computacionais;

3) Executivos de tempo-real;

4) Conceitos basicos de escalonamento;

5) Escalonamento de tarefas periodicas;

6) Processamento de tarefas aperiédicas / esporadicas;
7) Acesso a recursos partilhados;

8) Aplicacdes de escalonamento de tempo-real.
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Método de Avaliacdo:

Parte Tedrica — 10 valores (8 val. Prova Escrita + 2 val. Trabalhos de Investigacao )
Parte Laboratorial — 10 valores (6 val. Trabatho Final + 4 val Avaliagao nas aulas)
Minimos obrigatorios: 8/20 na Prova Escrita, 50% na Parte Laboratorial

E obrigatoria a frequéncia de 2/3 das aulas praticas
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