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Losung

c) Prioritatsinversion, Moglichkeiten zur Behebung Prioritatsvererbung,
(sofortige) Prioritatsgrenzen

d) Siehe folgende Folien

e) Prozesse mit geringerer Prioritat sollten keine Betriebsmittel so lange

blockieren, wenn diese auch von Prozessen mit hoherer Prioritat benotigt
werden.
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Losung Teilaufgabe d) mit Prioritatsvererbung
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Losung Teilaufgabe d) mit sofortigen Prioritatsgrenzen
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