Третий способ – Direct. В этом случае система возлагает на драйвер ответственность за распределение памяти.
Процесс фиксации производится вручную.

В режиме DPC это сделать невозможно. Поэтому только для нефункциональный драйверов.

Логические драйвера разрешают любые операции доступа к виртуальной памяти и другим службам без ограничений.

Пользовательский запрос не может быть исполнен просто так. 

В файловой системе  -- кластеры. В FAT он выбирается во время форматирования. Следовательно, непосредственно и прямо невозможно выполнить запрос. В некоторых книгах неверно: пишут, что кеш – для повышения быстродействия системы. Сейчас кеш не для повышения быстродействия, а для промежуточных преобразований.

Кластер файловой системы – минимальная область памяти для чтения. 

Кеш используется для выравнивания кластеров с размерами секторов на диске.

Кеширование дескрипторных таблиц – в первую очередь, затем файлы (если осталось место).

В данном случае --  то же самое: каталоги, затем файлы.

Любая современная система управления памятью рассматривает файловый кеш как второй уровень стратегического резерва. Если менеджеру памяти будет не хватать памяти, то первый уровень получения страниц – свопинг, а если невозможно – обращение к файловому кешу.

Без файлового кеша система работает хуже, без страничного кеша не будет работать вовсе. В этом случае обслуживание системы будет мешать.

Блокирующий и неблокирующий ввод-вывод
Синхронизация на вводе-выводе.

Каким образом будет выполнена синхронизация на завершении запроса ввода-вывода? RMS передаёт ещё два объекта: объект синхронизации для контроля на прикладном уровне, и объект результата запроса ввода-вывода.
IOSB – Input/Output Status Block
[image: image1]Прикладная задача может получить доступ к структурам прикладного запроса. IOSB резервируется в запросе ввода-вывода, соответственно в резидентной области системного пула.

Драйвер помещает туда статус запроса. Количество байт, вообще говоря, не должно запрашиваться.

Пример. Печать на принтере. Передаётся количество символов. Принтер имеет аппаратный буфер. Запрос поступает на вход драйвера принтера. Возникает момент, когда в принтере аппаратный буфер будет заполнен. Поэтому драйвер должен прекратить печать? Большинство драйверов прекращают печать и возвращают запрос с кодом ошибки и количеством реально переданных байтов.

В современных операционных системах это реализуется через спулинг.

Запрос, имея об’ект синхронизации, передаёт его дальше. Strategy проверяет его на корректность. Рано или поздно запрос должен быть завершён. Когда запрос попадает в ядро, объект синхронизации ставится в очередь.

Подсистема ввода-вывода получает сообщение, что запрос не завершён. Поток, сгенерировавший запрос ввода-вывода, переводит объект синхронизации в  состояние ожидания  и попадает в очередь объектов, ждущих объекта синхронизации.

Когда происходит окончание ввода-вывода, система взводит этот влаг в true.

При попытке возврата, если флаг отличен от нуля, управление передаётся подсистеме синхронизации.

Если существуют объекты синхронизации, возведённые в состояние true, то передаётся запрос диспетчеру. Переводится поток в очередь готовых к исполнению.

Рано или поздно будет передано управление потоку. Фактически получение управления потоком после read () является свидетельством завершения ввода-вывода.


[image: image5.bmp]Этот механизм не требует от прикладной задачи действий. Все функции синхронизации берёт на себя операционная система.

Следовательно, достоинством является простое описание программы.

read будет находиться в очереди ждущих.

Невозможно будет построить множественную параллельную работу с устройствами.
Такой механизм не позволяет работать в режиме множественной параллельной обработки.

Поэтому нужно параллельно декодировать и отображать.

В любом случае, требуется одновременное обращение к различным типам периферийного оборудования. Тогда необходимо реализовать механизм, который бы не блокировал приложения на вводе-выводе.

1) Весь алгоритм программно реализуется в нулевом потоке.

Если требуется процесс параллельной работы – реализуется многопоточность.

Самый простой, на первый взгляд, подход – перенос в специальные потоки ввод-вывод.

Реализация ввода-вывода во вспомогательных потоках.

Операционная система будет блокировать специализированные потоки.

Для выполнения синхронных запросов ввода-вывода необходимо применять синхронизацию в многопоточном режиме.

Система возьмёт на себя функции реализации конкретных запросов. Значит, нужно контролировать завершение во многих потоках.

Сам поток является объектом. Сам по себе он является объектом синхронизации.

Выполняется до попадания на return. Объект синхронизации переводится в состояние true. 3 операции: Start, Readd, OnError, Return.


[image: image2]Каждый поток исполняется для конкретного запроса ввода-вывода. Для любого запроса нужно создать поток, реализовать запрос ввода-вывода и уничтожить поток. Низкоскоростные устройства – тогда подход хорошо работает. Если же высокая интенсивность запросов  (многодисковый ввод-вывод) – нецелесообразно.
По Create – блокировка управляющего потока, заполнение полей объекта. На каждый поток под собственные локальные данные создаётся два стека: пользовательский и системный. Чтобы стек завести, нужно зарезервировать сегмент, затем выделить под них физическую память (хотя бы одну страницу). Следовательно, сам процесс создания потока крайне накладен.

Поэтому может быть прекращено нормальное функционирование операционной системы.

Как быть?

Есть другой путь: уйдём от процесса создания потока, а применим многопоточность на существующих потоках. Поэтому можно сразу завести множество потоков.

В заголовках потоков в параметры записывается параметр ввода-вывода. Такой механизм получил название «Порты ввода-вывода». Кто-то предложил поддержку процедуры синхронизации. Она работает как дополнительное расширение RMS.

К ней есть функции API. До return’а эти потоки никогда не дойдут. Поток переводится в состояние Sleep. Чтобы воспользоваться портом ввода-вывода, нужно использовать SDK. В современных ОС теряется переносимость: в Windows – одни функции, в Unix – другие функции.Чтобы вообще уйти от потоков, надо сделать так, чтобы по получении read поток не переводился в состояние ожидания, а дальше работал.

Асинхронный ввод-вывод

При открытии канала ввода-вывода сообщается системе, что канал ввода-вывода работает в асинхронном режиме. Поэтому не заводится объект синхронизации и IOSP. Значит, эти объекты не предоставляются RMS.  В Windows – флаг OVERLAPPED. Нужно завести мютекс, получить ID, передать RMS. Теперь, зная ID объекта синхронизации, вы можете ими пользоваться. Теперь можно ими пользоваться. При постановке запроса в очередь возвращается управление в поток. Поэтому можно выполнять все вычислительные действия, строя процедуру ожидания по системе, использующей объект синхронизации. В определённый момент времени производится команда проверки объекта синхронизации.
Файлы и файловые системы

Есть пользователи и есть библиотекари. Файл подлежит изменениям, и этим он отличается от книги. Единица хранения данных – файл.
Файловая система – правила, по которым выполняется поиск и хранение.

Эти правила допускают некоторую модификацию (в определённых границах) параметров.

Конкретная реализация файловой системы на конкретном физическом носителе – конкретная реализация этих правил – это экземпляр файловой системы.

Теперь кто-то должен знать эти правила и уметь с ними работать. Это программа, умеющая работать с экземплярами. Это файловый процессор.

Это в Windows называется драйвером файловой системы.

Файловый процессор должен найти местоположение набора данных и обеспечить доступ к нему. Данные в нём ему безразличны. Файловый процессор знает, как найти файл.

Файловых систем было много, но все они достаточно похожи. Качество файловых систем определяется талантом программиста и предъявляемым к ним техническим требованиям. NTFS – хорошая файловая система, но она не могла появиться в середине 1970-х годов.

PDP11-70

Во многих первых системах не было файловых систем. Поэтому небезопасно было обращение к файлам. С появлением многозадачных систем такое было невозможно.
1) Система для работы на дисках со скоростями доступа  -- 10-ки и сотни миллисекунд. Пакет  -- из десяти пластин алюминия, диаметр примерно 40 сантиметров.

Времена доступа большие,  ёмкости диска небольшие (29 Мб для мейнфрейма – круто).

Процессор был не очень быстрым, поэтому  не нужно было реализовывать сложных алгоритмов. Объёмы памяти были небольшими. Поэтому не было дискового кеширования. Первая операционная система – однозадачная. 
RT11 – первая однозадачная система, удовлетворяющая этим требованиям. 

Диск – набор логических секторов. Он разбивается на две части: метаданные и области распределения.
[image: image3]
Данная файловая система относится к категории сегментных, так как файлы хранятся в виде непрерывных сегментов.
Сегмент: # начала сектора и количество секторов.

Любой дескриптор имеет фиксированный размер.

Имя файла, длина в байтах, параметры файла: тип, защита. Даты: дата создания, модификации...

Минимальные накладные расходы, простейшая структура. Функция преобразования – RMS.

Виртуальный # блока в файле можно пересчитать в логические секторы. Минимальные затраты процессорного времени и непроизводительные обращения к диску, не требуется процесс промежуточного кеширования. 

Заплатили классической сегментной организацией, попадающей под второй закон термодинамики. Увеличение размера файла невозможно. Как результат, чтобы бороться с фрагментацией, нужно переводить систему из состояния закрытой в состояние открытой. Остановка всей работы по перемещению и выполнение процесса сжатия. Следовательно, данная файловую система не может быть применена на многозадачных системах.

Нужно размещать файлы на диске произвольным образом. Как и где хранить информацию о файлах? Количество блоков – произвольное даже для файлов одинакового размера.  Следовательно, должен быть описатель переменной длины.  Поиск на структурах переменной длины не может быть выполнен быстро. Поэтому дескрипторы файлов должны быть фиксированного размера. Для одного файла описание местоположения переменно. Ёмкость диска фиксировна. Значит, описание местоположения можно применить ко всему диску. Описание местоположения – ко всему диску. 
FAT
[image: image4.bmp]Классический пример реализации такой файловой системы – FAT.

FAT описывает хранение всех файлов на диске. Размер кластера определяется форматирующей программой. Далее – ROOT.  FAT—дескрипторная таблица, описывающая все кластеры диска.
Кластеры находятся в области свободного распределения файлов.  Декриптор – число, характеризующее состояние кластера. 
0 – free;
1 – eof;

2 – BAD;

X – next;

0 – никому не выделено;
1 – последний в файле;

2 – сломан/неисправен;

любое иное число – кластер, занятый файлом.  Это число указывает на следующий кластер в файле. Чтобы найти местоположение в файле, не нужны S и L,  как в ①, нужен только # первого кластера.
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Это параметр конкретной реализации конкретного экземпляра
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