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Adaptive CPU resourse management

Inom många omr̊aden där datorer används g̊ar

utvecklingen mot alltmer komplex funktionalitet,

krav p̊a effektivare resursutnyttjande, och större

osäkerhet om hur och när användaren utnyttjar

olika program eller applikationer. Ett exempel är

avancerade mobiltelefoner. Detta leder till behov

av mer dynamiska metoder för resursallokering.

Inom EU-projektet ACTORS har ett ram-

verk för dynamisk resurshantering utvecklats. Fo-

kus har varit automatisk allokering av CPU-

resurser till olika applikationer baserat p̊a krav

fr̊an applikationerna och p̊a mängden tillgängliga

resurser. Systemet är primärt avsett för Linux-

baserade plattformar med flera exekveringskärnor,

s.k. multicore system. Ramverket best̊ar av tre

lager: applikationslarget, resurslagret och sche-

maläggningslagret, illustrerat i figuren nedan.

Applikationslagret best̊ar av applikationer av

olika typ och med olika resurs och realtidskrav.

Schemaläggaren är en Linux-modul som tillde-

lar CPU-resurser till de olika programmen en-

ligt n̊agon schemaläggningspolicy. Resurslagret, el-

ler resurshanteraren, är själva kärnan i ramverket

och bestämmer hur CPU-resurserna skall fördelas

bland applikationerna. Detta kräver att den kom-

municerar b̊ade med applikationerna och med

schemaläggaren under exekveringen.

Fokus i första delen av avhandlingen är me-

toder och algoritmer för automatisk resurshante-

ring. De metoder som har utvecklats kombinerar

framkoppling och återkoppling. Framkopplingen

utgörs av information fr̊an respektive applikation

om hur mycket resurser som den nominellt anser

sig behöva. Detta justeras sedan under utförandet

genom återkoppling fr̊an b̊ade hur mycket resurser

som applikationen verkligen konsumerar och fr̊an

hur väl applikationen utför sin uppgift.

Noise filtering for PID control

En större processindustri har ofta tusentals PID-

regulatorer som reglerar t.ex. tryck, flöden, tem-

peraturer, niv̊aer och koncentrationer. Alla dessa

regulatorer ska ställas in s̊a att de är anpassade till

sina respektive processavsnitt. Eftersom det finns

s̊a många regulatorer kan ingenjörerna inte ägna

särskilt mycket tid åt varje enskild regulator, utan

måste förlita sig p̊a enkla tumregler.

Det är flera aspekter att ta hänsyn till när man

ska ställa in en regulator. Man vill oftast ha bra

prestanda i den bemärkelsen att störningar ska re-

gleras bort snabbt. Man vill ocks̊a ha en robust re-

glering, vilket innebär att regleringen är okänslig

för variationer i processen och dess omgivning.

Dessa tv̊a aspekter är oftast motstridiga, s̊a att

hög prestanda innebär l̊ag robusthet och vice ver-

sa. De flesta enkla inställningsmetoder för PID-

regulatorer innebär att man har försökt göra en

bra avvägning mellan dessa aspekter.

Det finns dock en tredje aspekt, som trots att

den är mycket viktig inte finns med i enkla in-

ställningsregler, nämligen styrsignalens variation

p̊a grund av mätbrus. Högfrekvent mätbrus resul-

terar i högfrekventa variationer i styrsignalen, vil-

ka i sin tur leder till slitage p̊a styrdon som pump-

bar och ventiler.

Den andra delen av avhandlingen handlar om

hur man ska filtrera mätsignalen s̊a att man f̊ar en

acceptabel avvägning mellan prestanda, robusthet

och styrsignalvariationer. Figuren nedan illustre-

rar denna avvägning.
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fö

rl
u

st

Styrsignalvariation

Robusthet

I avhandlingen presenteras nya enkla metoder för

att bestämma s̊aväl PID-regulatorns parametrar

som mätsignalfiltret och som tar hänsyn till alla

de tre väsentliga aspekterna.


