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1. Motivacao - Projetos

* O InteGrade esta criando uma infra-
estrutura de middleware que permite a
utilizacao de recursos 0ciosos.

* O MobiGrid é um projeto para a criacao de
uma infra-estrutura de agentes moveis para
um ambiente de grade.

* MobiGrid prové um ambiente de
programacao para aplicacoes com longo
tempo de processamento encapsuladas em

um agente movel (tarefas). s



1. Motivacao
1.1 Agentes Moveis

e Agentes moveis permitem:

- transparéncia em termos de performance para o
usuario local;

— 0S recursos ociosos podem ser usados da melhor
maneira possivel.

e Opcoes para um agente movel quando seu
recurso nao esta mais disponivel:

— migracao;
- terminacao;
— suspensao. 4/28



1. Motivacao
1.2 Estrategia do MobiGrid

* Multiplas copias de uma tarefa:

- solucao simples e leve;

- também uma estrategia de recuperacao de
erro.

* Vivacidade:

- propriedade de uma tarefa que tem mais de
uma copia sendo executada;

- ambiente de controle da vivacidade com
clonagem e migracao.
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1. Motivacao
1.3 Simulacao

 Comparacao atraves de experimentos entre
migracao e clonagem.

* Criacao de modelo matematico baseado
nesses experimentos:

- simulacao de uma rede de estacoes de trabalho
pessoais homogéneas e das tarefas que sao
executadas nelas;

- estudo de diferentes graus de vivacidade e de
seus impactos.
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2. Visao Geral do MobiGrid
2.1 Ambientes para agentes moveis

* MobiGrid [1] € um arcabouco de suporte a
agentes moveis em grades baseado em Java.

* Por que Java?

- Java € uma linguagem robusta, popular e
moderna;

- Comparacao entre ambientes para agentes
moveis [2]:

* Grasshopper [3] e Aglets [4]: ambos em Java com
notas 9.25 e 10.15;

* Na epoca, Jade obteve nota 15.75.
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2. Visao Geral do MobiGrid
2.2 Arquitetura

* tarefa: aplicacao com longo tempo de
execucao encapsulada dentro de um agente

movel.

* gerente: registra as tarefas. Deve estar
ativo na maquina de quem submeteu as

tarefas:
— migracao;
- vivacidade.
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2. Visao Geral do MobiGrid
2.2 Arquitetura (cont.)

e servidor: instalado em cada maquina que
disponibiliza recursos para a infra-estrutura.

* daemon: verifica se a maquina local esta
Ociosa Ou hao.

e client: responsavel pela submissao de
tarefas e hospedagem do gerente.
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2. Visao Geral do MobiGrid
2.3 Diagrama da Arquitetura
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3. Experimentos

* Para criarmos o modelo matematico,
realizamos alguns experimentos que nos
encaminharam para algumas suposicoes de
simplificacao.

* Testes realizados em um computador Athlon
XP 2500 (1830 MHz) com 512 Mb de RAM,
executando GNU/Linux 2.6.7.

* Foram desligadas as otimizacoes de
migracao do Aglets.
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3. Experimentos
3.1 Clonagem e Migracao

* 5 medicoes de tempo de migracao e de
clonagem.

* Primeiro experimento:

— tarefa de ordenacao de inteiros, operando
sobre 100.000, 200.000 e 300.000 numeros.

* Segundo experimento:

- tarefa que encapsula um algoritmo exponencial
O(m") trivial para resolucao do problema do
makespan.
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3. Experimentos

3.1 Clonagem e Migracao (cont.)

* Experimentos para a tarefa de ordenacao:

Migracao - M
100000 33203
00000 641504
00000 92794

M)
176,83
N
9341

(lonagem
135,
01,2
278

)
K

MIC
244 86
17761
21091
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3. Experimentos

3.1 Clonagem e Migracao (cont.)

* Experimentos para a tarefa do makespan:

Migracio - M
2.26) 369
22) 37692
2.30) 3071

o(M) Clonagem-C

13,03
J48.6)
181,17

13,8
13,0
13,0

MIC
23405
416
1353
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3. Experimentos
3.2 Clonagem e Execucao

* Mesma tarefa de ordenacao ja descrita
operando sobre 100.000, 200.000 e 300.000
inteiros.

* 5 tomadas de tempo de execucao da tarefa
sozinha no servidor e executando com uma
clonagem e migracao desse clone.
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3. Experimentos

3.2 Clonagem e Execucao (cont.)

* Experimentos:

Stmples - § 0(S) Com migracdo o(M) MJS
100000 188330 0085 207298 529,56 1,
00000 800378 23083 BA2I98 28004 1,4
300000 2049508 o043 04574 6loL M 1
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3. Experimentos
3.3 Suposicoes de Simplificacao
* O custo de clonagem de uma tarefa e zero:

- poderia ainda ser computado junto com o
tempo de migracao;

- clonagem depende apenas de operacoes rapidas
em memoria.

* A migracao de uma tarefa clone nao
interfere com o tempo de execucao da
tarefa clonada.

- migracao executa operacoes que podem ser

tratadas por DMA.
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3. Experimentos
3.4 Restricoes

 Uma tarefa por maquina:

— garante as validade das simplificacoes;

- € uma restricao valida, visto que com muitas
tarefas em um servidor, ha uma degradacao de
desempenho.

 Uma tarefa que esta sendo clonada,
durante seu tempo de clonagem, nao pode
ser clonada de novo.
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4. Modelo Matematico

* Simulacao probabilistica discreta:

- tarefa: descrita por um vetor (x, y) € Z* x L* .

- mdquina: representa o servidor. Cada maquina
tem probabilidades (p,, p,) €5 x S, onde 5 = {x:

XeR,0=<x<1}.

* Para nosso algoritmo, utilizaremos o
conceito de grupo de tarefas, o qual
representa as tarefas gémeas.
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G <-
D <-
F <-
para

{grupos de tarefas}

1} /* conjuntos dos grupos mortos */

{} /* conjuntos dos grupos que terminaram */
todo e € G faga

aloque uma maquina para a primeira tarefa de e
hum <- |G|; time <- O;
enquanto (IDI + |F|] < num) faca

tempo++

para toda maquina m faca

desligue ou ligue m de acordo com p, e p,

para todo d € G faca

para cada tarefa t que nao necessita ser clonada
faca um passo de execucao em t
se todas tarefas t de d precisam ser clonadas
entao
G <- G\{d}; D <- D U {d}
libere as maquinas das tarefas de d
sendao se d tem uma tarefa que terminou execucao
G <- G\{d}; F <- F U {d}
libere as maquinas das tarefas de d
sendo se tempo = 0 (mod b) entao
comece a clonagem e migracao das tarefas
cujas maquinas estao mortas
para cada tarefa t migrante
faca um passo de migracao ou recomece o 20/28
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5. Experimentos

* 100 experimentos, cada um lancando 100
grupos de tarefas.

* Variacao de um so parametro, com a fixacao
dos demais.

* Valores default:
- TE=50, TM=5
- p1 =0,05, p2 = 0,1
-1=2,m=500, n=100
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5. Experimentos
5.1 Parametros da tarefa - |
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Tempo de Execucgao
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Tempo de Execucéao Efetivo
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5. Experimentos

5.1 Parametros da tarefa - TE
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5. Experimentos
5.2 Parametros do ambiente - p1
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5. Experimentos

5.2 Parametros do ambiente - p2
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5. Experimentos
5.2 Parametros do ambiente - m
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