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Ejemplo de particionado
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Ejemplo de |

2. Clasificacion de los modulos en niveles

Nivel 1

Nivel 2

Nivel 3

Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6
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Ejemplo de particionado

|
d.e tareas




Ejemplo de particionado

1 de tareas (1)
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Algoritmos de

» Para aislar al disenador de detalles de la arquitectura
del sistema.

* Menos soluciones para algoritmos de particionado
que para planificacion.

* En general, un algoritmo que de solucion optima al
problema de particionado es un problema NP
completo.

* Algoritmos basados en heuristicas.

» Dificil llegar a soluciones cercanas a la 0 ptima.
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Algoritmos de {

Tendencias

e Tomar como entrada un grafo dirigido aciclico (Directed
Acyclic Graph o DAG) ponderado.

» Costes operativos de comunicacion adicionales entre PEs

(overhead) no nulos.

e Suponer la disponibilidad de infinitos elementos de
proceso o PEs. Esto no supone limitacion.

» Sucesivas agrupaciones o particitonamientos de los
modulos iniciales o particiones previamente obtenidas
hasta llegar un DAG final de tareas.
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Algoritmos de particionado

adas en la longitud del camino critico
oth o CPL).
en tiempo de compilacion.

b

del DAG en un arbol (binario),
do instancias paralelas con alta relacidon
1c1on/computacion.

icion de las técnicas de particionado con las de

1 mismo algoritmo.
|
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Algoritmos de particionado

stintas estrategias de agrupamiento para
entre las que destacan:

erging). Cuando dos modulos se agrupan, esto
>va tarea y algunos arcos pueden ser sustituidos.

ering). Simplemente todos los mddulos de un
iento deben ser ejecutados en el mismo PE. No se
10dulos ni1 arcos.

-
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Combinacion

de m,y m,en
M5

1

4
(mig) 4+

CPL=18
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Algoritmos de Particionado

> algoritmo
Moez Ayed y Jean-Luc Gaudiot.
multiprocesador con memoria

mpilacion.
_ de tareas.
nporal O(e'n’), e = n° arcos y n = n° de
] DA
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Algoritmos de Particionado

> algoritmo

a ponderado.
AG disponibles al iniciar ejecucion.

mpibles tras comenzar ejecucion y

na destino con enlaces punto a punto entre los

I
sadores.
J8

de procesadores.

[
G les de comunicacion minimos ho nulos.
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Algoritmos de Particionado

> algoritmo

a particionar, I1 es una particion de G:
!l Tt 12D Y (T,NT)=L ij=12..n
ea que se ejecuta toda en un PE.

vial: II={7,, 7,, ... T} con Card(T)=1
iz de G: el que no tiene predecesores.

|_ ja de G: el que no es predecesor.

I
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Algoritmos de Particionado
-

¢ algoritmo

jecucion de G: camino que parte de un
lega a un nodo hoja.

0 de G: Camino de ejecucion de longitud

G son dependientes (independientes)
0 hay) un camino de ejecucion entre ellos.

ne: Coste temporal de ejecucion en paralelo del
de tare btenido de una particion.
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Algoritmos de Particionado

> algoritmo

particion trivial.

iInamientos. En cada paso se combinan
s segun una Heuristica y se calcula el
a nueva particion.

b

1| alcanzar la particion de un solo elemento.

a particion con menor el ParTime.

I
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Algoritmos de Particionado

yutacion) + 70 (overhead comunicacion)

‘c\//, ToT
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as independientes = 7o no varia, hay
0o = No se gana nada.

s conectadas por un arco = To menor,
ralelismo = Se puede ganar algo.

egla: Combinar solo pares de tareas
conectadas por un arco.
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5.

Muchas gracias por vuestra atencion
21
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