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� planowanie dªugoterminowe (long-term scheduling) � decyduje
o tym, które nowe procesy zostan¡ zaªadowane do pami¦ci gªównej i
b¦d¡ mogªy konkurowa¢ o zasoby systemowe (CPU, pami¦¢, urz¡dzenia
wej±cia-wyj±cia)

� planowanie ±rednioterminowe (medium-term scheduling) �
zarz¡dza wymian¡ procesów mi¦dzy pami¦ci¡ gªówn¡ a pami¦ci¡
wtórn¡ (swapowaniem), co pozwala na lepsze wykorzystanie zasobów
systemowych i kontrol¦ nad liczb¡ aktywnych procesów w pami¦ci

� planowanie krótkoterminowe (short-term scheduling) � decyduje
o tym, który z gotowych do wykonania procesów otrzyma czas procesora
(CPU) na wykonanie swoich instrukcji
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Algorytmy przydziaªu procesora

Planista krótkoterminowy (ang. scheduler) lub dyspozytor � cz¦±¢
systemu operacyjnego odpowiedzialna za przydzielanie czasu procesora w
ramach przeª¡czania zada«. Je±li dwa lub wi¦cej procesów znajduje si¦ w
stanie gotowo±ci, o kolejno±ci przydziaªu CPU decyduje planista, wykonuj¡c
algorytm szeregowania realizuj¡cy polityk¦ szeregowania.

Polityka szeregowania okre±la ogólne zasady i cele, którymi kieruje si¦
system operacyjny przy przydzielaniu czasu procesora procesom.

Planista powinien gwarantowa¢:

� sprawiedliwo±¢ przydziaªu CPU

� dobr¡ wydajno±¢ CPU

� maªy czas odpowiedzi

� maªy czas przetwarzania (turnaround time)

� du»¡ przepustowo±¢ (throughput)
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Procesy ograniczone obliczeniowo i operacjami
wej±cia-wyj±cia

Klasy�kacja procesów ze wzgl¦du na charakterystyk¦ wykorzystania CPU:

� zorientowane na wej±cie-wyj±cie (I/O-bound)
Wymagaj¡ szybkiego przydziaªu czasu procesora i cz¦stszych przeª¡cze«
kontekstu, aby efektywnie obsªugiwa¢ operacje wej±cia-wyj±cia.

� zorientowane na obliczenia (CPU-bound)
Wymagaj¡ dªu»szego czasu procesora i rzadszych przeª¡cze« kontekstu,
aby zmaksymalizowa¢ wydajno±¢ obliczeniow¡

Wraz ze wzrostem szybko±ci CPU procesy maj¡ tendencj¦ do coraz
wi¦kszego ograniczenia przez operacje wej±cia-wyj±cia.
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Cele algorytmów szeregowania w ró»nych ±rodowiskach

Wszystkie systemy

� sprawiedliwo±¢ � zapewnienie procesom uczciwego dost¦pu do CPU

� równowaga � d¡»enie do zaj¦cia wszystkich cz¦±ci systemu

Systemy interaktywne

� krótki czas odpowiedzi (response time) � maksymalizacja responsywno±ci

procesów interaktywnych

� proporcjonalno±¢ � speªnianie oczekiwa« u»ytkowników dotycz¡cych czasu

wykonania

Systemy wsadowe

� przepustowo±¢ � maksymalizacja liczby wykonanych zada« na godzin¦

� czas cyklu przetwarzania � minimalizacja czasu mi¦dzy rozpocz¦ciem a

zako«czeniem procesu

� wykorzystanie CPU � maksymalizacja jego zaj¦to±ci

Systemy czasu rzeczywistego

� dotrzymywanie terminów � unikanie utraty danych

� przewidywalno±¢ � unikanie degradacji jako±ci w systemach multimedialnych
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Planowanie przydziaªu procesora - mechanizmy

� Algorytmy niewywªaszczaj¡ce (Non-preemptive)

� FCFS (First-Come, First-Served) pierwszy nadszedª, pierwszy obsªu»ony

� SFJ (Shortest Job First) najkrótsze zadanie najpierw

� Algorytmy wywªaszczaj¡ce (Preemptive)

� RR (Round-Robin) rotacyjne, karuzelowe, cykliczne

� SRTF (Shortest Remaining Time First) najpierw najkrótszy pozostaªy czas

� Priorytetowy: priorytety statyczne i dynamiczne

� Algorytmy Zaawansowane stosowane we wspóªczesnych systemach

� Kolejki wielopoziomowe - zestaw kolejek o ró»nych priorytetach, ka»dy

poziom mo»e mie¢ inn¡ polityk¦ planowania

� Kolejki Wielopoziomowe ze Sprz¦»eniem Zwrotnym (MLFQ, Multi-

Level Feedback Queue) � procesy mog¡ przemieszcza¢ si¦ mi¦dzy kolejkami w

zale»no±ci od swojego zachowania

Przykªad: planista Linux (O(1), CFS), planista Windows NT, 10, 11
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Szeregowanie bez wywªaszczenia

Algorytm szeregowania bez wywªaszczania (non-preemptive) wybiera
proces do uruchomienia, a nast¦pnie pozwala mu dziaªa¢ do czasu
zablokowania (np. podczas operacji wej±cia-wyj±cia) lub do momentu, gdy
proces dobrowolnie zwolni CPU.

� prosty w implementacji, maªe narzuty zwi¡zane z przeª¡czaniem
kontekstu

� przerwanie zegarowe nie powoduje podj¦cia decyzji o szeregowaniu

� wykorzystywany w systemach wsadowych, niewymagaj¡cych interakcji z
u»ytkownikiem

� mo»e prowadzi¢ do mniejszej responsywno±ci systemu dla procesów
interaktywnych

� ryzyko gªodzenia procesów o ni»szym priorytecie
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Szeregowanie z wywªaszczeniem

Algorytm szeregowania z wywªaszczaniem (preemptive) przydziela
procesowi CPU na ustalony czas (kwant).

� proces mo»e zosta¢ wywªaszczony, zwykle wskutek przerwania
zegarowego, co pozwala plani±cie ponownie zdecydowa¢ o przydziale
CPU

� sprawiedliwiej dzieli czas procesora w systemach wielozadaniowych

� krótki kwant sprzyja procesom interaktywnym i poprawia responsywno±¢
systemu

� cz¦ste przeª¡czenia kontekstu zwi¦kszaj¡ narzut, a zbyt krótki kwant
mo»e obni»y¢ wydajno±¢ systemu

� dªu»szy kwant ogranicza narzut zwi¡zany z przeª¡czaniem kontekstu i
sprzyja procesom obliczeniowym kosztem responsywno±ci

� wymaga dodatkowych mechanizmów synchronizacji, wi¦c jest
trudniejszy w implementacji
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Pierwszy nadszedª, pierwszy obsªu»ony (FCFS)
First-Come, First-Served

� pojedyncza kolejka gotowych procesów

� procesy s¡ wykonywane w kolejno±ci, w jakiej tra�aj¡ do kolejki
gotowych, bez wzgl¦du na czas trwania czy priorytet (kolejka FIFO)

� gdy proces si¦ blokuje, zwalnia CPU, a planista wybiera kolejny proces
z kolejki gotowych

� odblokowany proces tra�a na koniec kolejki gotowych

1. Przed blokad¡
P1 na CPU

Kolejka gotowych

P4 P3 P2
CPU
P1

przydziaª

Kolejka zablokowanych (I/O)

pusta

2. Blokada
P1 czeka na I/O

Kolejka gotowych

P4 P3
CPU
P2

przydziaª

Kolejka zablokowanych (I/O)

P1

3. I/O zako«czone
P1 na ko«cu

Kolejka gotowych

P1 P4 P3
CPU
P2

przydziaª

Kolejka zablokowanych (I/O)

pusta

�ródªo: John Bell, CPU Scheduling, sekcja 5.3.1, University of Illinois Chicago, dost¦p 9 listopada 2026 r.

https://www.cs.uic.edu/~jbell/CourseNotes/OperatingSystems/5_CPU_Scheduling.html
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FCFS: wady i zalety

Zalety:

� prosty w implementacji

� sprawiedliwy, ka»dy proces jest obsªugiwany w kolejno±ci zgªosze«

� minimalne narzuty zwi¡zane z przeª¡czaniem kontekstu

� przydatny w systemach wsadowych, gdzie zadania s¡ dªugotrwaªe i nie
wymagaj¡ interakcji

Wady:

� dªugie procesy mog¡ nadmiernie blokowa¢ CPU, na niekorzy±¢ krótkich
zada«, tzw. zjawisko konwoju (convoy e�ect)

� nie jest optymalny dla systemów interaktywnych, gdzie responsywno±¢
jest kluczowa
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Najkrótsze zadanie najpierw (SJF, Shortest Job First)

� procesy w kolejce gotowych s¡ uporz¡dkowane wedªug przewidywanego
czasu wykonania, od najkrótszego do najdªu»szego

� proces o najkrótszym przewidywanym czasie wykonania jest wybierany
jako pierwszy do uruchomienia

� SJF minimalizuje ±redni czas oczekiwania procesu, poniewa» krótsze
zadania s¡ obsªugiwane szybciej, co zmniejsza opó¹nienia w kolejce

� w praktyce trudno jest dokªadnie oszacowa¢ czas wykonania ka»dego
zadania

� dªu»sze procesy mog¡ by¢ stale opó¹niane (gªodzenie), je±li nowe,
krótsze zadania ci¡gle si¦ pojawiaj¡ w kolejce

� sprawdza si¦ w systemach, w których czas wykonania procesów jest
znany lub mo»na go dokªadnie oszacowa¢ (systemy wsadowe)
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Najkrótsze zadanie najpierw (SJF, Shortest Job First)

Czas oczekiwania w oryginalnym porz¡dku:
8, 12, 16, 20, ±rednio 14

Czas oczekiwania w kolejno±ci od najkrótszego zadania:
4, 8, 12, 20, ±rednio 11



Planowanie przydziaªu procesora 13

Algorytm najkrótszego pozostaªego czasu (SRT lub SRTF, Shortest
Remaining Time First)

� wariant SJF z wywªaszczeniem

� proces o najkrótszym pozostaªym czasie wykonania jest wybierany do
uruchomienia

� SRT stale monitoruje pozostaªy czas wykonania procesów w kolejce
gotowych

� gdy nowy proces o krótszym czasie wykonania pojawia si¦ w kolejce
gotowych, bie»¡cy proces jest wywªaszczany i nowy proces jest
uruchamiany

� minimalizuje ±redni czas oczekiwania procesu
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Algorytm najkrótszego nast¦pnego procesu (SPN, Shortest Process
Next)

� odmiana SJF wykorzystuj¡ca histori¦ uruchomie« i zachowanie procesów
do szacowania czasu wykonania

� przykªadowa estymacja czasu wykonania procesu (aging) oparta na
±redniej wykªadniczej:

Tn+1 = aTn + (1− a)Tn−1
gdzie 0 ¬ a ¬ 1.

� czas Tn oznacza rzeczywisty czas wykonania procesu podczas n-tego
uruchomienia
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Algorytm rotacyjny (Round-Robin)

� procesy gotowe do wykonania s¡ zorganizowane w kolejk¦, a ka»dy
proces otrzymuje kwant czasu

� algorytm dziaªa podobnie do FCFS, ale z wywªaszczaniem; zawsze
wybierany jest pierwszy proces z kolejki

� gdy kwant czasu dobiegnie ko«ca, proces zostaje wywªaszczony i
umieszczony na ko«cu kolejki

� je±li proces zako«czy si¦ przed upªywem kwantu czasu lub zostanie
zablokowany, CPU zostaje przydzielone kolejnemu procesowi z kolejki

� kwant czasu wynosi typowo okoªo 20�50 ms; warto±¢ optymalna zale»y
od charakterystyki obci¡»enia systemu
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Planowanie priorytetowe

� decyzja planisty zale»y od priorytetów przypisanych do zada«;
wa»niejsze zadania otrzymuj¡ wy»sze priorytety i maj¡ pierwsze«stwo

� priorytety mog¡ by¢ przydzielane statycznie lub dynamicznie

� statyczne priorytety s¡ przypisywane na podstawie wªa±ciwo±ci procesu
i nie zmieniaj¡ si¦ w trakcie jego »ycia

� priorytety dynamiczne mog¡ zmienia¢ si¦ w zale»no±ci od zachowania
procesu; np. procesy interaktywne, które cz¦sto czekaj¡ na dane od
u»ytkownika, mog¡ by¢ promowane przez podwy»szenie priorytetu, aby
zwi¦kszy¢ responsywno±¢

� procesy mo»na pogrupowa¢ wedªug priorytetów, tworz¡c klasy
priorytetów. Planowanie mi¦dzy klasami odbywa si¦ zgodnie z
priorytetami, a w ramach danej klasy � wedªug wybranego algorytmu
szeregowania (np. cyklicznego)
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Klasy priorytetów
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Algorytm szeregowania w Linuksie

� szeregowane s¡ w¡tki j¡dra

� 140 priorytetów: [0, 139], gdzie ni»sza warto±¢ oznacza wy»szy priorytet

Dwie gªówne klasy zada«:
� zadania czasu rzeczywistego: priorytety statyczne [0, 99]
polityki planowania: SCHED_FIFO, SCHED_RR

� zadania normalne: priorytety dynamiczne [100, 139]
polityki planowania: SCHED_OTHER

Algorytmy planowania:
� planista O(1) u»ywany od wersji j¡dra 2.5 (11.2001)

� planista caªkowicie sprawiedliwy (CFS, Completely Fair
Scheduler) o zªo»ono±ci O(log N), od wersji 2.6.23 (10.2007)

� algorytm EEVDF (Earliest Eligible Virtual Deadline First) zmieniª
scheduling w klasie fair w j¡drze 6.6 (10.2023)

Nikita Ishkov, A complete guide to Linux

Nazwa nie odnosi si¦ do systemów czasu rzeczywistego i nie oznacza speªniania rygorystycznych ogranicze« czasowych

https://trepo.tuni.fi/bitstream/handle/10024/96864/GRADU-1428493916.pdf
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Priorytety czasu rzeczywistego

� priorytety zada« czasu rzeczywistego mieszcz¡ si¦ w zakresie 0�99 i nie
zmieniaj¡ si¦ w trakcie wykonywania

� zadania s¡ wykonywane ±ci±le wedªug malej¡cych priorytetów: najpierw
zadania czasu rzeczywistego, a nast¦pnie pozostaªe

Polityki szeregowania czasu rzeczywistego:

� SCHED_FIFO (First-In, First-Out) � szeregowanie bez wywªaszczenia,
analogiczne do FCFS. Stosowana w przypadku zada«, które musz¡ by¢
wykonane jak najszybciej i nie mog¡ by¢ przerwane przez inne procesy
o tym samym priorytecie.

� SCHED_RR (Round-Robin) � szeregowanie rotacyjne (z wywªaszczeniem)

Procesy SCHED_FIFO maj¡ zawsze pierwsze«stwo przed procesami
SCHED_RR o tym samym priorytecie.

RHEL/CentOS/Fedora ograniczaj¡ maksymalne zu»ycie CPU dla w¡tków czasu rzeczywistego do 95%; zob. Real Time Scheduler Throttling

https://access.redhat.com/documentation/en-us/red_hat_enterprise_linux_for_real_time/7/html/tuning_guide/real_time_throttling
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Priorytety dynamiczne w plani±cie O(1)

� klasa SCHED_OTHER � standardowe procesy u»ytkownika o priorytetach
dynamicznych z zakresu 100�139

� pocz¡tkowa warto±¢ priorytetu dynamicznego jest okre±lana na
podstawie poziomu uprzejmo±ci (nice)

� poziomy uprzejmo±ci od −20 do +19 s¡ mapowane na warto±ci od 100
do 139; domy±lna warto±¢ uprzejmo±ci 0 odpowiada priorytetowi 120

� warto±¢ priorytetu procesu zmienia si¦ dynamicznie w granicach ±5 w
zale»no±ci od interaktywno±ci zadania wyznaczanego jako stosunek
czasu, jaki zadanie sp¦dza w zawieszeniu, do czasu aktywno±ci

� wielko±¢ kwantu czasu procesu zale»y od priorytetu dynamicznego;
procesy o wy»szym priorytecie otrzymuj¡ dªu»szy kwant czasu

� domy±lnie proces otrzymuje kwant 100 ms. Mo»e on zosta¢ zwi¦kszony
do 800 ms (100) lub zmniejszony do 5 ms (139).
Nowy proces dziedziczy kwant po rodzicu.
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Planista O(1)

� struktura zarz¡dzania aktywnymi zadaniami (runqueue) zawiera dwie
tablice o rozmiarze 140: tablic¦ zada« aktywnych (active) i tablic¦ zada«
wygasªych (expired)

� ka»dy element tych tablic wskazuje na pocz¡tek kolejki zada« o
wspólnym priorytecie
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� planista wybiera pierwsze zadanie z listy aktywnych o najwy»szym
priorytecie

� po wyczerpaniu kwantu czasu zadanie jest umieszczane na li±cie
wygasªych (mo»liwa jest zmiana priorytetu)

� je±li zadanie zostanie zablokowane przed upªywem kwantu czasu,
powraca do listy aktywnych z odpowiednio skróconym kwantem

� gdy wszystkie listy aktywnych zada« si¦ wyczerpi¡, nast¦puje zamiana
tablic i zadania wygasªe staj¡ si¦ aktywne

� wybór zadania odbywa si¦ w staªym czasie O(1), niezale»nie od liczby
zada«

� algorytm gwarantuje, »e wszystkie zadania, nawet o niskim priorytecie,
maj¡ szans¦ wykonania

� gªówn¡ wad¡ algorytmu jest skomplikowana heurystyka ustalania
priorytetów dynamicznych, promuj¡ca zadania interaktywne, kosztem
zada« obliczeniowych
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Co oznacza PRI?

proces/w¡tek j¡dro "top/htop" "ps -eo pri" "ps -eo rtprio" "ps -el" "nice"

migration 99 RT 139 99 -40 -

kworker 100 0 39 - 60 -20

bash 120 20 19 - 80 0

khugepaged 139 39 0 - 99 19

priorytet wg j¡dra ­ 100 priorytet wg j¡dra < 100

top/htop PRI='priorytet wg j¡dra' - 100 PRI=RT

ps -eo pri PRI=139 - 'priorytet wg j¡dra' PRI='priorytet wg j¡dra' + 40

ps -el PRI='priorytet wg j¡dra' - 40 PRI='priorytet wg j¡dra' - 139
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Obecne klasy szeregowania w j¡drze Linuksa

Klasy zada« obj¦te wspóln¡ polityk¡ przydziaªu CPU w kolejno±ci priorytetu,
od najwy»szego do najni»szego:

1. wstrzymania (stop): kluczowe w¡tki j¡dra, które musza by¢ wykonane
natychmiast

2. terminowa (deadline): SCHED_DEADLINE dla zada« o ±cisªych
wymaganiach czasowych

3. czasu rzeczywistego (real time): SCHED_RR, SCHED_FIFO

4. sprawiedliwa (fair): SCHED_NORMAL (dawniej SCHED_OTHER); obejmuje
wi¦kszo±¢ procesów u»ytkownika zarz¡dzanych algorytmem EEVDF
(wcze±niej CFS)

5. wsadowa (batch): SCHED_BATCH dla nieinteraktywnych zada«
obci¡»aj¡cych CPU o niskim priorytecie

6. bezczynna (idle): SCHED_IDLE dla procesów o bardzo niskim priorytecie
(ni»szym ni» +19), które mog¡ by¢ wykonywane tylko wtedy, gdy system
jest bezczynny
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Przykªad: polityka szeregowania procesów w Linuksie

$ ps -e -o s,pid,policy,pri,ni,rtprio,command

S PID POL PRI NI RTPRIO COMMAND

S 1 TS 19 0 - /sbin/init splash

S 2 TS 19 0 - [kthreadd]

I 4 TS 39 -20 - [kworker/R-rcu_g]

...

S 19 FF 139 - 99 [migration/0]

S 4565 B 4 15 0 /usr/libexec/packagekitd

S 5670 TS 7 12 - /usr/bin/python3 /usr/lib/pop-transition/service.py

R 13056 IDL 0 - 0 /usr/libexec/tracker-miner-fs-3

S 30080 TS 13 6 - /usr/bin/python3 /usr/bin/gnome-terminal --wait

R 464202 TS 19 0 - ps -e -o s,pid,policy,pri,ni,rtprio,command

Polityki szeregowania: TS (SCHED_NORMAL), FF (SCHED_FIFO), RR (SCHED_RR), B (SCHED_BATCH),

IDL (SCHED_IDLE), DL (SCHED_DEADLINE)

Polecenie chrt ustawia lub odczytuje atrybuty szeregowania
$ chrt -p 19

pid 19's current scheduling policy: SCHED_FIFO

pid 19's current scheduling priority: 99
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Planista caªkowicie sprawiedliwy CFS

� struktura zarz¡dzania zadaniami (runqueue) jest zorganizowana w
postaci drzewa czerwono-czarnego, w którym zadania gotowe do
wykonania s¡ uporz¡dkowane wedªug czasu wirtualnego (warto±¢
vruntime)

� planista wybiera do wykonania zadanie o najmniejszym czasie
wirtualnym (skrajny lewy w¦zeª)

http://www.ibm.com/developerworks/linux/library/l-completely-fair-scheduler/

http://www.ibm.com/developerworks/linux/library/l-completely-fair-scheduler/
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Planista CFS

� Czas wirtualny to rzeczywisty czas wykonania podzielony przez wag¦
zadania

� waga zadania zale»y od priorytetu (nice), ni»sza uprzejmo±¢ oznacza
wy»sz¡ wag¦

� zadania o wy»szej wadze (mniej uprzejme) maj¡ wirtualny czas pªyn¡cy
wolniej, co pozwala im na dªu»sze uruchomienie

� dla zada« o niskim priorytecie (o niskiej wadze) czas pªynie szybciej,
dlatego s¡ one szybciej wywªaszczane na rzecz zada« o wy»szym
priorytecie

� planista okresowo aktualizuje wirtualny czas wykonywanego zadania,
porównuj¡c go z czasem kolejnego zadania w drzewie

� je»eli w drzewie znajduje si¦ w¦zeª o ni»szym czasie wirtualnym,
nast¦puje wywªaszczenie zadania i umieszczenie go ponownie w
drzewie we wªa±ciwym miejscu (wedªug nowego czasu wirtualnego)
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Algorytm EEVDF (Earliest Eligible Virtual Deadline First)

Najwcze±niejszy kwali�kowany termin wykonania w pierwszej kolejno±ci

� planista wyznacza czas wirtualny dla ka»dego zadania w ten sam
sposób jak w CFS

� ±redni czas wirtualny wszystkich procesów wyznacza uczciw¡ lini¦
(fair line) V , która reprezentuje idealne, sprawiedliwe rozdzielenie CPU

� wirtualne opó¹nienie (lag) zadania to ró»nica mi¦dzy jego czasem
wirtualnym a uczciw¡ lini¡

lag = vruntime− V
� Kwali�kowalno±¢ (eligibility) � zadanie jest kwali�kowane do
uruchomienia tylko wtedy, gdy jego czas wirtualny nie przekracza
uczciwej linii, czyli gdy

lag ¬ 0 vruntime ¬ V
� procesy z dodatnim opó¹nieniem (które ju» wiele dostaªy) s¡
wstrzymywane a» do wyrównania
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� Wirtualny termin wykonania (virtual deadline) � ka»dy proces
otrzymuje kawaªek czasu CPU (slice), a z niego obliczany jest wirtualny
termin wykonania:

deadline = vruntime + (slice/weight)

� procesy o krótszym »¡danym slice otrzymuj¡ wcze±niejszy termin

� procesy o wy»szej wadze maj¡ wcze±niejszy termin dla tego samego
slice

� Algorytm wyboru: EEVDF wybiera spo±ród kwali�kowanych
procesów ten z najwcze±niejszym terminem wykonania

� runqueue zorganizowana jest w drzewie czerwono-czarnym sortowanym
po terminie wykonania, co pozwala na wybór w czasie O(log n)

� drzewo jest wzmocnione informacj¡ o minimalnym vruntime w
ka»dym poddrzewie, co pozwala na efektywne �ltrowanie
niekwali�kowanych procesów
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Algorytm wyboru EEVDF

Understanding the Linux Kernel: The Scheduler

https://internals-for-interns.com/posts/linux-kernel-scheduler/
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Porównanie EEVDF z CFS

� CFS wybieraª proces z najmniejszym vruntime, co mogªo prowadzi¢ do
niestabilnych opó¹nie« (jitter) dla procesów interaktywnych

� EEVDF gwarantuje bardziej deterministyczne opó¹nienia poprzez
koncepcj¦ wirtualnego terminu wykonania

� EEVDF lepiej obsªuguje procesy o ró»nych »¡danych slice'ach, preferuj¡c
krótkie »¡dania (bardziej interaktywne procesy)

� zarówno CFS jak i EEVDF zapewniaj¡ sprawiedliwo±¢ poprzez wag¦ i
kwali�kowalno±¢

W algorytmie EEVDF waga zapewnia priorytet, kwali�kowalno±¢ zapewnia
sprawiedliwo±¢, a wirtualny termin wykonania kontroluje opó¹nienie.
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Pytania sprawdzaj¡ce

� Jakie jest zadanie planisty krótkoterminowego?

� Jakie cele realizuj¡ algorytmy planowania procesów w systemach
operacyjnych ogólnego przeznaczenia?

� Jak wpªywa wielko±¢ kwantu czasu na efektywno±¢ dziaªania algorytmu
rotacyjnego (round robin)?

� Jaka jest ró»nica mi¦dzy algorytmem planowania FCFS i algorytmem
rotacyjnym (round robin)?

� Jaka jest domy±lna warto±¢ priorytetu statycznego procesu
uruchomionego przez u»ytkownika w systemie Linux?
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