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Klausur SS 07 – Szenario (20 Punkte = 20 min)
a) Welches Schedulingverfahren wurde verwendet? Welche Änderungen würden sich ergeben, wenn das Verfahren präemptiv

wäre?
b) Welche optimalen Schedulingverfahren existieren für Mehrprozessorsysteme?
c) Welche Voraussetzungen müssen für ein optimales Schedulingverfahren in Mehrprozessorsystemen erfüllt sein?
d) Z i h Si t Z hilf h i ti l S h d li f h i k kt A füh ld) Zeichnen Sie unter Zuhilfenahme eines optimalen Schedulingverfahrens einen korrekten Ausführungsplan.
e) In der Praxis werden diese Schedulingverfahren nicht angewandt. Was spricht dagegen und welcher Ansatz wird 

stattdessen gewählt?

Startzeiten s: s(P1)=0; s(P2)=0; s(P3)=0; s(P4)=0; s(P5)=0;
Ausführungszeiten e: e(P1)=2; e(P2)=6; e(P3)=6; e(P4)=14; e(P5)=6;
Deadlines e: e(P1)=4; e(P2)=8; e(P3)=12; e(P4)=16; e(P5)=18;Deadlines e: e(P1) 4; e(P2) 8; e(P3) 12; e(P4) 16; e(P5) 18;
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Klausur SS 07 – Antworten

a) EDF, es ergeben sich keine Änderungen, wenn das Verfahren präemptiv ausgeführt wird
b) +c) Planen (wenn alle Prozesse inkl. Startzeit, Laufzeit und Deadline vorab bekannt sind), 

präemptives Least Slack Time (gleiche Voraussetzungen wie planen, aber zusätzlich müssen 
alle Prozesse die gleiche Startzeit haben)alle Prozesse die gleiche Startzeit haben)

c) Siehe b)
d) CPU 1:  P1‐> P4; CPU 2: P2‐>P3‐>P5
e) Es werden prioritätenbasierte Verfahren angewandt da diese sehr leicht umzusetzen sinde) Es werden prioritätenbasierte Verfahren angewandt, da diese sehr leicht umzusetzen sind 

und zur Laufzeit neben der Priorität keine weiteren Informationen verfügbar sein müssen
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Klausur WS 06/07 – Szenario (15 Punkte = 15min)

Priorität

P(1) V(1)

P4

P3

P2

P3

Anforderungs / Freigabezeiten der

P(2) V(2)

P1

Anforderungs- / Freigabezeiten der 
Semaphoren relative zur 

Ausführungszeit

Zeit
V(1)P(1)

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 38 40

P(2) V(2)
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Fortsetzung – Möglicher Ausführungsplan für ein 1‐Prozessor‐System

4P4

a) Welches Verfahren wird hier angewandt?
Hinweis: Zahl in Blöcken gibt die Priorität an.

4

3

P4

P3

b) Zeichnen Sie den Ausführungsplan ein Ein-
Prozessor-System mit präemptiven, 
prioritätenbasierten Scheduling. 

2P2

c) Welches Problem tritt auf?
d) Zeichnen Sie den Ausführungsplan 
entsprechend Ihrer Lösung in c) auf.
e) Welche prinzipielle Designregel wurde durch die 

P1 1

Anwendung verletzt?

Zeit

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 38 40
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Lösung Teilaufgabe a) + b)

a) Nicht‐präemptives, prioritätenbasiertes Scheduling

b)
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