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SUMARIO 

Esta comunicação descreve o projeto "Hydra, um Sistema Multiprocessado para Apli­
cações em Tempo-Rea l" . A arquitetura proposta e um multiprocessador baseado ej11 

CPUs da famil ia Motorola M68000 e no barramento-VI~[. O núcleo de tempo-real im­
plementa as primitivas de sincronização e comunicação entre processos no sistema 
multiprocessado. Apõs a integração e testes no sistema protõtipo, scrã possível 
uma avaliação de desempenho . 

DESCRI CAO DO SISTEMA 

O Hy~ra estã sendo projetado para aplicações em supervisão e gerenciamento de sis­
temas 1ndustriai s (control e de processos e automação da manufatura ) ou outros sis­
temas com caracteristicas de tempo- real. Nestas aplicações, os ganhos de veloci­
dade e desempenho que podem ser obtidos com multiprogramação e multiprocessamento 
são significativos SElll um aumento proporcional de custo por sistema [1]. 

A estrutura de uma mãquina Hydra e mostrada abaixo: 

VME 
I • 

c pu 68K c pu 68K memÕria c pu ecb/vme 
global 

VMX VMX ECB 

memõria memõri a rede interface etc. 

disco disco serie 

87 



O Hydra é um multiprocessador estn1turado sobre três barramentos e dois niveis 
hierãrquicos de memõria (local e global). O"barramento global" interconecta os 
processadores, a memõria global e o(s) suósistemas(s) de E/S . O "barramento lo­
cal" interliga cada processador com sua mcmõria local; o "barramento de E/S" in­
terliga os componentes de um subsistema de E/S. 

Para barramento global, foi escolhido o padrão VME [2] porque seus subsistemas de 
arbitragem de acesso e interrupções possibilitam a construção eficiente de siste­
mas multiprocessados . Para o barramento de E/S, foi escolhido o padrão ECB (ZSO) 
porque existem no mercado brasileiro vãrios produtos com interfaces neste padr~o. 

cada CPU 68K forma um subsistemà de processamento (barramento VMX) com sua mernÕ-: 
ria local e, possivelmente, memõria de massa. Cada . CPU ECB/VME controla um sub­
sistema de E/S, fonnado pelos mõdulos ligados ao barramento ECB, que podem se~ 

por exemplo, interfaces para controle, linhas seriais ou interface para rede lo­
cal. A memória globa l contêm as estruturas de dados do Núcleo de Tempo-Real Mul­
tiprocessado (NTRM) . 

Os programas de aplicação para esta arquitetura podem ser gerados no ambiente pa­
ra desenvolvimento de software para aplicações em tempo-real (Linguagem de Progra­
mação. de ~1Õdulos - LPM e Linguagem de Configuração de ~1Õdulos - LCN) , desenvolvi­
mento no Instituto de Automação do CTI [3][4][5] . Neste ambiente, uma aplicação 
pode ser configurada para sistemas centralizados ou distribuidos, independentemen­
te da sua programação. 

A execução das tarefas (processos computacionais), em mono- ou multiprocessame~to, 
e gerenciada pelo Núcleo de Tempo-Real Multiprocessado . Este núcleo cstã sendo 
projetado para que os programas de aplicação sejam elaborados no ambiente de pro­
gr~mação citado acima. Suas caractcristicas bãsicas são: 
-o número de descri tores de processos e a alocação destes ao processadores é fi­

xada na fase de .configuração. 
- a troca de informações entre os processos e rãpida e efi.ciente. 
-existe um co~promisso entre o número de processadores e de subsistemas de E/S, 
n~a dada configuração de hardware. 

Note-se que a arquitetura aqui proposta e o esqueleto de um sistema distribuido 
g~ral. O hardware e o software do Hydra poderão ser usados na realização de ex­
periências com sistemas distribui dos fortemente acoplados. Por exemplo,a arquitetura 
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Hydra permite, n~1 extremo, que um sistema para controle de robô seja configurado 
c~ um processador (CPU 68K) e vãrios subsistemas de E/S . Noutro extremo, um si~ 
tema seria configurado com 5 processadores e um subsistema de E/S, reunindo um 
poder computacional considerãvel. 

No momento (março de 87), os seguintes mõdulos estão em desenvolvimento: 

- CPU ECB/VME: e o mÕdulo de gerenciamento de E/S que interfaceia o barramento VME 
com o barramento ECB. Este mõdulo contem um Z80 e encontra-se em fase final de 
testes. 

- CPU VME 68K: contem uma CPU Motorola MC68000, processador aritmético MC6888t. 
relõgio de tempo-real e interfaces para os barramentos VME e VMX. Este mõdulo 
encontra-se em fase de depuração . 

- Núcleo de Tempo-Real Nultiprocessado: implernenta a abstração de processo e for­
nece as primitivas de -sincronização e comunicação interprocessos. Este mõdulo 
encontra-se em fase de especificação. 

Até o final de 1987 os mõdulos de hard~1are e software estarão integrados . Serã 
então possivel uma avaliação de desempenho, comparando-se 'as velo~idades de execu­
ção do sistema com um único ou vãrios processadores • 
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