Optimalizaéni ulohy

v hierarchickych

decentralizovanych
Fidicich systémech (4)

4.5 Generalizovany popis datovych toku

Obecné plati, Ze pro dany datovy
tok f (na obr. 12 je znazornén da-
tovy tok mezi programovymi mo-
duly A a B, pticemz datovy mo-
dul A je mapovan/spoustén na
HW zdroji ¢. 2 a datovy modul
B je mapovan/spoustén na HW
zdroji ¢. 4) muiiZe byt rozsiten re-
dukovany systém rovnic tak, Ze
do vrcholu ¢. 2 vstupuje nova
hrana fa z vrcholu ¢. 4 vystupuje
nova hrana f.

Tyto dvé hrany se po aplikovani
vzorce (2) promitnou do levé
stravy rovnic, pricemz datovy
tok fje numericka konstanta a prevedeme ho na pravou stranu.
Po upravé systému rovnic obdrzime:

Obr.12 Datovy tok f
pres HW strukturu
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4.6 Mapovani grafu pozadavku programového
vybaveni na graf HW struktury DCS

Pro reSeni optimaliza¢ni ulohy optimédlniho smérovani paketil
v ramci hierarchickych decentralizovanych ridicich systému res-
pektive klasickych decentralizovanych fidicich systémul je nezbyt-
né resit ulohu optimalniho mapovani programovych modulu (da-
tové toky {a, b, c}) na HW strukturu DCS.

Vzhledem k tomu, Ze mapovaci, respektive ptifazovaci problém
vyZaduje rozsiteni teorie na tlohu MILP, nebudeme se zde mapo-
vacim problémem zabyvat. Z tohoto divodu explicitn¢ definujeme
mapovaci schéma, pricemz z tohoto mapovaciho schématu bude-
me vychazet jako z apriorni znalosti. Proto definujeme explicitni
mapovani nasledovné:

Vrchol (I) — Vrchol(1)

Vrchol (II) — Vrchol (2)

Vrchol (IIT) — Vrchol (4)

4.7 Popis datovych toku grafu
pozadavku programového vybaveni

Pro kazdy datovy tok z vektoru {a, b, ¢} definovanych v grafu po-
7adavku programového vybaveni miize byt zapsana nezavisla rov-
nice. Tato rovnice vznikne z matematické reprezentace podle rov-
nice (7) pro kazdy datovy tok nezavisle.

Datovy tok a:
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