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FreeRTQOS

Esta apresentacao tem como
objectivo a caracterizacao, descricao
sintética e exemplificagdao do
sistema operativo de tempo real
freeRTOS.

Vamos a isso!

O que &?

Organizagao

Como funciona?

Comparativo




CARACTERIZACAO




I Caracterizagao

FreeRTOS é destinado a sistemas
embutidos com requisitos de tempo
real mas com poucos recursos
computacionais.

E distribuido ao longo de 3 ficheiros
e conta com aproximadamente 2000
linhas entre codigo C e ASM.

Actualmente esta na versao 5 sendo
disponibilizado sobre licenca
modificada GPL3 suportando assim
aplicacdes proprietarias.

Microkernel de tempo real

Open source

Royalty free

Aplicacao comercial




I Mais caracteristicas!

« E um kernel que ocupa
aproximadamente 4KB na ROM

 Suportado em pequenos pC/uP de
8bits a “full feature” 32bits

* Incluido em varias placas de
desenvolvimento

» Vasta disponibilidade de exemplos
no site oficial.

Portavel

Vasta Compatibilidade

ARM Outros




ESTRUTURA E FUNCIONALIDADES




I Descricao

 Suporta tarefas e co-rotinas

 Pode ser criado qualquer numero de tarefas

« Tarefas podem ser criadas dinamicamente
 Pode ser atribuido qualquer nivel de prioridade
- Existéncia de Mutexs simples e recursivos

« Disponibilidade de semaforos

* Suporte de filas de mensagens



I Escalonador

* Preemptivo: Corre sempre a tarefa mais
prioritaria. Tarefas de igual prioridade partilham o
tempo de CPU por “"Round Robin”.

 Cooperativo: SO muda de tarefa em locais
indicados (quando a tarefa bloqueia ou quando o
indica explicitamente atraves de taskYIELD()



Il Tick

- Eimplementado através de um timer
* Interrompe qualquer tarefa

» As tarefas tém uma unidade de execugao de
um tick



I Estados de uma tarefa

* Um pedago de fungao ou codigo
que é executado pelo processador
e denominada de tarefa

* Uma tarefa pode estar em varios
estados

Suspended ’ Blocked
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I Estados de uma tarefa..

Em execucao
Em execuc¢ao, tem o controlo do processador

Pronta
Pode executar (nao se encontra bloqueada
nem suspensa) mas nao esta em execugao

Bloqueada

* Encontra-se neste estado se estiver a
espera de um evento temporal ou externo
para ser executada

* Bloqueio temporal — a tarefa chama uma
funcdo de espera

* Evento — espera num semaforo ou numa fila
* Presenca de um “timeout”

Suspensa

* A entrada e saida deste estado é feito
apenas através de comandos especificos

* Nao é possivel definir nenhum “timeout”
* Nao podem ser escalonadas

Suspended

vTaskSuspend()
called

vTaskSuspend()
called

vTaskResumae()
called

vTaskSuspend()

callee Event Blocking API

function called

Blocked
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I Tarefas

& Simples

& Sem restri¢des no uso

) Suportam total preempcao
O Totalmente prioritarizavel

.Cada tarefa mantem a sua propria stack que
resulta numa maior utilizagao de RAM

@ Reentrancia tem de ser cuidadosamente
considerada se for usada preempc¢ao
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I Co-rotinas

% Partilham a stack entre si reduzindo o uso de RAM
" Operacao cooperativa faz a reentrancia menos 1 prob
~ Muito portaveis entre arquitecturas

2* Totalmente prioritarizavel relativamente a outras co-
rotina, mas podem ser sempre interrompidas por
tarefas se ambas estiverem misturadas

' . Restricoes onde as chamas as APl podem ser feitas

@ Operacdo cooperativa apenas entre co-rotinas
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I Um sistema baseado em freeRTOS

Task Scheduler
Co-Routines Queue
Semaphore Drivers
User defined
task/routines Kernel routines

Application
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Il Interligacao entre o hardware e software

Executing Software

Application Software
Task1 Task? Task3 Taskd4
e AN
K I NS
r erne Scheduler
é}* Inter-process
; Device DrngE communications
S = %

Hardware




I Sequéncia de funcionamento

s
{

N

Main ()

Create_tasks();

Create_Co_Routines();

~

J

CALL

[ StartScheduler

\

J

FNABLE Scheduler ]
g )
(Task 1 Co-Routine 1

(Task 2 ) Co-Routine 2 \

(Task 3 Co-Routine 3

L y \ J
) J

) -
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Il Using tasks to implement

v" Continuous processing

v Time triggered

v' Event driven processing

. v "“One shot” processing

Time
triggered

Continuous

Proces
sing

Event

_ One shot
driven
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I Processamento continuo

void aTask( void * pvParameters )

£ M
{ﬂr( )

/* Task processing goes here. */

Suspende%}qﬁxkx

vTaskSuspend()
called

vTaskDelete ( NULL ) ;

vTaskSuspend()

called

vTaskResume()
called

vTaskSuspend()
called Event

Elocking API
function called

Blocked
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I TimeTriggered

void aFixedFrequencyPeriodicTask( void * pvParameters)

for( ;; )
Suspended

vTaskDelayUntil ( aRelativeTime ) ;
/* Task processing goes here. */

vTaskSuspend])
called

vTaskSuspend()
called

vTaskResume()
called

Time is specified in ‘ticks’

Void aPeriodicTask( void *pvParam
for( ;; )
vTaskDelay( aTime ) ;

Event

Blocked

Blocking AP
function called

/* Task processing goes here. */
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I Event DrivenTasks

void aPeriodicTask( void * pﬁParameters)

for( ;; )
Suspended

xSemaphoreTake ( aSemaphore,
aTimeOut ) ;
vTaskSuspend|)
called

/* Task processing goes here. */

vTaskSuspend()
called

vTaskResumaeai)
called

Event

Blocked

Blocking AP
function called
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I One Shot Tasks

void aOneShotTask( void * pvParameters )

/* Task processing goes here. */

vTaskDelete ( NULL ) ;

Suspended

vTaskSuspend))

vTaskSuspend() called

called

vTaskResume()

vTaskSuspend))

called
Event Blocking AP

function called

Blocked
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COMPARATIVO




freeRTOS vs eCQOS

freeRTOS

Scheduler: - cooperativo
Numeroilimitado de tarefas

Com muitas tarefas fica cada
vez menos deterministico

Vasto suporte

eCOS

Bitmap e MQL, + rapido
NUmero limitado de tarefas
E mais deterministico

Suporte a hardware mais
“potente”, minimo de 2MB
de RAM
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