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Òåîðåòè÷íè çàäà÷è çà ÑÈ:

Çàäà÷à 1. Ìíîæåñòâî ïàðàëåëíî ðàáîòåùè êîïèÿ íà âñåêè îò ïðîöåñèòå P è Q èç-

ïúëíÿâàò ïîðåäèöà îò äâå èíñòðóêöèè:

process P process Q

p_1 q_1

p_2 q_2

Îñèãóðåòå ÷ðåç ñåìàôîðè ñèíõðîíèçàöèÿ íà P è Q, òàêà ÷å ïîíå åäíà èíñòðóêöèÿ

p_1 äà ñå èçïúëíè ïðåäè âñè÷êè q_2, è ïîíå åäíà èíñòðóêöèÿ q_1 äà ñå èçïúëíè ïðåäè

âñè÷êè p_2.

Çàäà÷à 2. Îïèøåòå íàêðàòêî îñíîâíèòå êîìóíèêàöèîííè êàíàëè â ÎÑ Linux.

Êîè êàíàëè èçïîëçâàò ïðîñòðàíñòâîòî íà èìåíàòà è êîè íå ãî ïðàâÿò?



Ïðèìåðíè ðåøåíèÿ

Çàäà÷à 1. Çà äâåòå èñêàíè â óñëîâèåòî ñèíõðîíèçàöèè èçïîëçâàìå äâà ñåìàôîðà �

t1 è t2, èíèöèàëèçèðàìå ãè ñ áëîêèðàùî íà÷àëíî ñúñòÿíèå:

semaphore t1,t2

t1.init(0)

t2.init(0)

Äîáàâÿìå â êîäà íà ïðîöåñèòå P è Q ñèíõðîíèçèðàùè èíñòðóêöèè:

process P process Q

p_1 q_1

t1.signal() t2.signal()

t2.wait() t1.wait()

t2.signal() t1.signal()

p_2 q_2

Ïðîèçâîëíà èíñòðóêöèÿ q_2 ùå ñå èçïúëíè, ñëåä êàòî èçïúëíÿâàùîòî ÿ êîïèå íà

ïðîöåñà Q ïðåìèíå áàðèåðàòà t1.wait(). Áàðèåðàòà ùå ñå îòïóøè ñëåä èçïúëíåíèåòî

îò ïîíå åäíî êîïèå íà P íà ðåä t1.signal(), êîéòî ñëåäâà èíñòðóêöèÿ p_1.

Êîïèÿòà íà Q èçïúëíÿâàò ïîðåäèöà t1.wait(), t1.signal(). Òàêà ñåìàôîðúò t1 ùå

ñúáóäè âñè÷êè ïðèñïàíè äðóãè êîïèÿ íà Q è ùå îñèãóðè çàâúðøâàíåòî èì.

Àíàëîãè÷íî, ïðîèâîëíà èíñòðóêöèÿ p_2 ùå ñå èçïúëíè ñëåä ïúðâîòî èçïúëíåíèå íà

ðåä t2.signal() â íÿêîå êîïèå íà Q, êîéòî ñëåäâà èíñòðóêöèÿ q_1.

Çàáåëåæêà: Íÿêîè ñòóäåíòè çàáåëÿçàõà, ÷å ìîæå äà íàñòúïè ïðåïúëâàíå íà áðî-

ÿ÷à íà íÿêîé ñåìàôîð. Òîâà çàâèñè îò ðåàëèçàöèÿòà íà ñåìàôîðà, îñîáåíî àêî áðîÿ÷à

ñå ïàçè â 16 èëè 32-áèòîâî öÿëî ÷èñëî. Òå ïðåäëîæèõà ïî-ôèíî ðåøåíèå, çà êîåòî

äàâàìå äî 8 òî÷êè áîíóñ:



Çàäà÷à 1. ïðåöèçíî ðåøåíèå Çà äâåòå èñêàíè â óñëîâèåòî ñèíõðîíèçàöèè èçïîë-

çâàìå äâà áðîÿ÷à, äâà ñåìàôîðà � t1 è t2 è ìóòåêñ m, èíèöèàëèçèðàìå ãè òàêà:

semaphore t1,t2,m

t1.init(0)

t2.init(0)

m.init(1)

int c1=0, c2=0

Äîáàâÿìå â êîäà íà ïðîöåñèòå P è Q ñèíõðîíèçèðàùè èíñòðóêöèè:

process P process Q

p_1 q_1

m.wait() m.wait()

if c1=0 if c2=0

c1=1 c2=1

t1.signal() t2.signal()

m.signal() m.signal()

t2.wait() t1.wait()

t2.signal() t1.signal()

p_2 q_2

Â òîâà ðåøåíèå ñëåä èçïúëíåíèåòî íà p_1 ñåìàôîðúò t1 ñå âäèãà ñàìî âåäíúæ,

ïðè ïúðâîòî ïðåìèíàâàíå ïðåç òàçè êðèòè÷íà ñåêöèÿ.

Îõðàíÿâàìå áðîÿ÷èòå ñ ìóòåêñ, íî äîðè äà íå ãî íàïðàâèì, áðîÿò íà ïàðàëåëíî

ðàáîòåùè êîïèÿ, êîèòî ùå âäèãíàò ñåìàôîðà å ìàëúê è íÿìà äà ïðåïúëíè áðîÿ÷à íà

ñúîòâåòíèÿ ñåìàôîð.



Çàäà÷à 2. Îñíîâíèòå êîìóíèêàöèîííè êàíàëè â ÎÑ Linux ñà òðúáà (pipe), èìåíó-

âàíà òðúáà (�fo), âðúçêà ïðîöåñ-ôàéë è êîíåêöèÿ (èçãðàäåíà ñ ìåõàíèçìà socket).

Âñè÷êè, îñâåí îáèêíîâåíàòà òðúáà, èçïîëçâàò ïðîñòðàíñòâîòî íà èìåíàòà.

Èìåíóâàíàòà òðúáà ñå ïîëçâà ðÿäêî, àêî íå ÿ ñïîìåíåòå, íå ãóáèòå òî÷êè.

Îïåðàöèèòå çà ïîëçâàíå íà êàíàëà ñà îáùè � read(...), write(...), close().

Ñïåöèôè÷íè ñà èçâèêâàíèÿòà çà èçãðàæäàíå íà ðàçëè÷íèòå âèäîâå êàíàëè.


