1. Existem diversas formas de resolver o problema de Mútua Exclusão baseado em diferentes esquemas de implementação. Sobre o busy wait NÃO podemos falar:

a) Busy wait é uma técnica que não é utilizada na implementação de semáforos.

b) Por se tratar de uma forma de sincronização onde os processos ficam em estado de espera (wait) até que possam executar, a uma economia no uso da CPU.

c) Utiliza-se, por exemplo, variáveis compartilhadas (variáveis globais) cujos valores podem ser manipulados e testados através de uma primitiva indivisível (test-and-set).

d) Programas utilizando primitivas globais na implementação do busy wait são difíceis de entender, depurar e provar que estão corretos, em virtude de serem implementados em baixo nível.

e) As primitivas de acesso a primitivas globais de sincronização, necessariamente necessitam ser indivisíveis.
Resposta: B
2. Sobre o esquema de sincronização busy wait  marque a alternativa correta:

a) Um processo nunca ficará eternamente na fila de espera, pois os testes à variável global seguem o esquema FIFO.
b) Semelhante ao mecanismo de bloqueio, o processo fica bloqueado e quando o evento que ele aguarda acontece, o processo é acordado e volta para a fila de prontos (para executar).

c) Região critica é uma região do código que exige um alto poder computacional.

d) "test-and-set" é uma expressão utilizada no método busy wait já que os processos ficam constantemente verificando uma variável compartilhada antes de executar sua região critica, a fim de conseguir permissão.

Resposta: D
3. Em relação a monitores, marque as alternativas corretas.
(F)
Nem sempre garantem exclusão mútua.

(V)
Uma chamada à operação "notify" de uma variável de condição sempre causa algum efeito no monitor.

(V)
Para se criar um monitor, não há uma quantidade limite de variáveis de condição que possam existir dentro dele.

(V)
Cada variável de condição possui uma fila associada.

(F)
As variáveis de condição possuem apenas quatro operações.
4. Assinale V ou F:
(F)
Um monitor é uma estrutura de dados que consiste em um número inteiro e em uma fila que armazena descritores de tarefas.

(F)
O principal objetivo do uso de monitores é tratar falhas originadas do hardware ou do software, ou seja, liberar algum processo quando uma falha acontecer.

(F)
Para uma variável de condição x, qualquer thread, t1, que faça chamada para x.wait() é bloqueada e, consequentemente, as threads bloqueadas são desbloqueadas naquele instante.

(V)
Quando outra thread, t2, fizer uma chamada x.notify(), se a fila associada com x não estiver vazia, uma thread é removida da fila e inserida na fila de threads que estão eleitas para executar.

5. Assinale V ou F para as afirmações sobre diferenças entre Processos e Threads:
(F) Processos não possuem mais de uma thread

(V) A Comunicação entre processos é mais cara que a entre threads.

(V) Os processos não podem corromper os dados de outros processos.

(V) As theads do mesmo processo compartilham do mesmo espaço de memória

(F) Threads podem possuir mais de um dono

6. Marque a alternativa que melhor descreve os requisitos que as técnicas de Exclusão Mútua desejam atingir.

a) Vários processos possam executar sua região crítica ao mesmo tempo.

b) Um processo pode esperar indefinidamente para executar sua região crítica.

c) Processos não podem esperar indefinidamente para entrarem em sua região crítica, caso ultrapasse um limite X de tempo, este processo executa sua região crítica independente se existe outro processo executando uma região crítica.

d) Que exista um único processo executando sua região crítica e que todos os processos possam em algum momento entrar na sua região crítica (justiça ou fairness).

e) Nenhuma das alternativas anteriores.

Resposta: D
7. Sistemas de tempo real são sistemas que trabalham sob restrições de tempo. A partir deste conceito, qual a alternativa falsa:

a) Sistemas desse tipo consistem de subsistemas de controle (subsistemas de computadores) e subsistemas controlados (ambientes físicos) interagindo através de três operações: tiragem de amostras, processamento e respostas.

b) Um exemplo de um sistema de tempo real seria um sistema que controla as pernas de um robô, que responde continuamente às mudanças do ambiente físico num determinado intervalo de tempo. Caso o controle das pernas do robô responda no tempo errado, ele cairá.

c) Sistemas de tempo real podem ser classificados em sistemas de Hard Real time, nos quais não pode ocorrer nenhuma falha em atender os requisitos temporais não são toleradas, e Soft Real Time, em caso contrário.

d) Sistemas de tempo real distribuídos são aqueles que unem o conceito de sistemas distribuídos e sistemas de tempo real. Em geral, STRDs elevam as características dos dois sistemas, de forma que a corretude deve adequar-se tanto aos requisitos distribuídos quanto aos requisitos de tempo real.

e) Sistemas de Tempo Real Distribuído (STRDs) trazem como desvantagem a concorrência de operações e a degradação. Desta forma, quando utilizados, diminuem o tempo de resposta e confiabilidade de um sistema.

Resposta: E
8. Para as características de STRDs a seguir, assinale (V) verdadeiro ou (F) falso:

(V)
Exigem operação contínua de modo a manter a operação normal dos ambientes físicos controlados e estarem prontos para qualquer operação anormal.

(V)
Exigem interação síncrona ou assíncrona entre processos mas obedecendo as restrições temporais da tarefas o que, por conseguinte, resultam em restrições temporais nas comunicações.

(F)
Não devem levar em consideração atrasos de comunicação e race conditions causados pela distância entre os nós de comunicação e ao tráfico imprevisível da rede.
(V)
Possuem múltiplas threads de controle e de interação entre processos, em contraste com um programa seqüencial.

9. Assinale V ou F: 
(F)
Em programação concorrente sempre sabe-se a ordem e o momento exato em que os processos irão executar.

(V)
Corrupção dos dados, acesso indevido, starvation e deadlock são problemas que precisam ser contornados em programação paralela.

(V)
A "disputa" dos processos pelos recursos do sistema é denominada "Race Condition".

(V)
Exclusão Mútua, Busy Wait e Semáforos são utilizados para garantir a sincronização de forma correta.

10. Que tipo de estrutura de dados é usado pelos semáforos?
a) Listas encadeadas simples

b) Filas

c) Pilhas

d) Listas duplamente encadeadas

e) Árvores

Resposta: B
11. Assinale V ou F:
(V)
Um semáforo é uma estrutura de dados que consiste em um número inteiro e em uma fila que armazena descritores de tarefas.

(F)
Dijkstra introduziu a noção de semáforo para resolver o problema de deadlock entre processos.

(V)
O semáforo é um mecanismo simples que pode ser usado para oferecer sincronismo de tarefas

(F)
Semáforos de contagem são utilizados para sincronização e o seu valor inicial é sempre igual a 1.

(V)
Um semáforo S é uma variável inteiro positiva sobre a qual os processos podem fazer duas operações primitivas indivisíveis.

12. Podemos afirmar sobre Selective Waiting:
(V)
Foi um conceito introduzido inicialmente pela linguagem formal CSP.

(F)
O receptor não precisa esperar até que o processo ou canal entregue a comunicação.

(V)
O uso do operador "Choice" caracteriza uma escolha não-deterministica.

(F)
Mesmo que todas as guardas sejam falsas, ainda é possível finalizar uma declaração.

(V)
Quando mais de uma guarda é verdadeira já é possível afirmar que a escolha será não-determinística.
13. Dada as expressões abaixo de Selecive Waiting: 

(1)   if  x  ≤ y   →  m := x                (2)   if x ≤ y then m := x;

       ⁪ x  ≥ y    →  m := y                       elseif x ≥ y   m:= y;

                                                              end if;

 (V)
Independente do valor de “x”  a mensagem atribuída a “m” pode ser a mesma na expressão 1 como na 2. 

(V)
No exemplo 1 em caso de “x = y” a  escolha torna-se arbitrária, na qual o programador não pode determinar o caminho seguido.

(V)
No exemplo 1 em caso de “x = y” as escolhas vão ter o mesmo efeito para a declaração.

(F)
Apenas um dos exemplos usa o conceito de comandos de guarda de Djikstra’s 

(V)
Nos casos acima o processo é abortado em caso de todas as guardas serem falsas.

14. Assinale o(s) problema(s) que Selective Waiting trata:

a) A ordem desconhecida da chegada das mensagens ao servidor.

b) Compartilhamento de recursos por threads.

c) Melhorar o tempo de comunicação entre processos concorrentes.

d) Auxiliar na comunicação entre processos seqüenciais.

Resposta: A e D
15. 15ª) Assinale as alternativas que possuem condições para que um deadlock ocorra:

a) Condição de não preempção

b) Condição de Starvation
c) Condição de posse e espera

d) Condição de degradação

e) Condição de Exclusão mútua

Resposta: A, C e E
16. Assinale V ou F:
(V)
Com relação ao gerenciamento de recursos, os processos podem ser divididos em dois tipos: 1) Servers: que gerenciam os recursos; 2) Clients: que consomem os recursos.
(F)
Existe apenas um modo de utilização de recursos, que é o modo Shared, onde o recurso é compartilhado com outros processos

(V)
O deadlock pode ser evitado fazendo com o que o sistema verifique as conseqüências da alocação de um recurso

(V)
Deadlock é o estado do sistema onde dois ou mais processos ficam impossibilitados de continuar suas execuções.
17. Quando um sistema entra em deadlock existem várias maneiras de tentar retomar o controle do mesmo. Assinale a(s) alternativa(s) que correspondem a essas maneiras:
a) Desabilitação de todos os monitores e semáforos do sistema

b) Preempção de recursos de um ou mais processos que estão em deadlock
c) Desabilitar a exclusão mútua de algum recurso que está em deadlock
d) Abortando um ou mais processos que estão em posse de um recurso, causando o deadlock de outros.
e) Colocando todas as alocações de recursos no modo Avoidance
Resposta: B, C e D
18. Assinale as técnicas usadas para tratar Exclusão Mútua:
a) MultiThreading
b) Semáforos

c) Busy Waiting 
d) Monitores

Resposta: B, C e D
19. O que não podemos falar sobre concorrência?

a) Em relação a Selective Waiting, poderemos ter mais de uma guarda é verdadeira, e nesse caso já é possível afirmar que a escolha será não-determinística.

b) Com o objetivo de evitar o deadlock podemos fazer com que o sistema verifique as conseqüências da alocação de um recurso

c) Em semáforos utilizamos pilhas como estrutura de dados.
d) Busy wait  utiliza-se de uma variável compartilhada cujo valor pode ser manipulado ou testado através de uma primitiva indivisível.

e) Em relação aos monitores, cada variável de condição possui uma fila associada.

Resposta: C
20. Sobre sistemas de tempo real marque V ou F: 
(V)
São submetidos a requisitos da natureza temporal

(F)
Sistemas de tempo real são sempre sistemas pequenos, escritos em assembly

(V)
Seus resultados devem estar corretos lógica e temporalmente.
(F)
Além do tempo não possui nenhum outro requisito definido pelo ambiente físico

(V)
Falhas temporais podem causar conseqüências catastróficas caso seja um sistema Hard Real Time.

