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Tabel 1: Scheduling-algoritmen ter verbetering van energie-
efficintie van realtime en meerkernige embedded systemen en het
verschil in aanpak voor dergelijke systemen

Sectie Welke informatie? Bronnen
Inleiding Brede context en maatschappelijke relevantie: We worden steeds meer

afhankelijk van systemen die op batterijen draaien. Daarom is het
belangrijk dat deze systemen zo ontworpen worden dat zij efficint met
deze energie omgaan.

...

Eerdere bevindingen: Verschillende scheduling-algoritmen kunnen an-
dere effecten hebben op de energie-efficintie van een systeem

...

Centrale vraag: Met welke scheduling-algoritmen kunnen realtime en
meerkernige embedded systemen efficinter met hun beschikbare energie
omgaan

...

Opbouw verslag: Onderzoeken van verschillende scheduling-
algoritmen en deze vervolgens met elkaar vergelijken

...

Kern Titel paragraaf 1: Streven naar energie-efficintie ...
Deelvraag 1: Welke algoritmen hebben gunstige energie-efficintie-
eigenschappen voor realtime en meerkernige embedded systemen

...

Deelonderzoek1a: Vaak kan een processor efficinter met zijn energie
omgaan wanneer zijn kloksnelheid wordt gereduceerd. In het geval
van realtime systemen is dit ook het geval, maar er moet in deze
context wel op de juiste manier prioriteit gegeven worden aan bepaalde
processen. Dit is mogelijk met een combinatie van MFCS, FCFS, WS
en SRP. Bij realtime systemen is het ook mogelijk om energiewinst te
behalen door gebruik te maken van dynamic procrastination.
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Deelonderzoek1b: Bij meerkernige embedded systemen kan energie be-
spaard worden door effectief gebruik te maken van het aantal kernen.
Nieuwe taken kunnen het best op de mistgebruikte kern gedraaid wor-
den. Ook bij deze systemen kan vervolgens door het verlagen van de
frequentie een lager energieverbruik behaald worden.

Lu en Qiu
2011

Deelconclusie 1: Het is mogelijk om energiewinst bij de betreffende
systemen te behalen.

...

Titel paragraaf 2: De verschillen tussen realtime en niet-realtime ...
Deelvraag 2:Welke verschillen zijn er tussen de efficinte algoritmen
bij realtime en meerkernige systemen en hoe komen deze tot stand

...

Deelonderzoek2a: Bij realtime embedded systemen is het van belang
dat bepaalde processen voor een gegeven moment voltooid zijn; dit
vraag bij de scheduler om het op een juiste manier meer prioriteit ge-
ven aan processen. Bij meerkernige embedded systemen is geen ver-
plichting wat betreft het afronden van processen en kan juist handig
gebruik gemaakt worden van de meerkernige eigenschappen om ener-
giewinst te behalen.

...

Deelconclusie 2: Bij realtime systemen moet rekening worden gehou-
den met het tijdig eindigen van processen. Bij meerkernige systemen
is dit niet het geval.

...

Discussie Deelconclusie 1 en 2: [Zie bovenstaande] ...
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Eindconclusie: Realtime en meerkernige embedded systemen zijn, ie-
der op hun eigen manier, energie-efficinter te maken met behulp van
het juiste scheduling-algoritme

...
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