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常用进程调度算法的分析与评价 
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摘  要  本文详细地讨论了四种常用进程调度算法的基本思想，并对其进行了分析和评价。 
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1  引言 
进程调度是系统内部的低级调度，进程调度的策略通常

有先来先服务算法、时间片轮转算法、最高优先权优先调度

算法、最短进程优先调度算法等。衡量进程调度性能通常需

要从定性和定量两个方面来综合考虑。 

2  进程调度算法评价依据 
进程调度性能的衡量方法可以分为定性和定量两种，在

定性衡量方面，首先是调度的安全性。比如，一次进程调度

是否可能引起数据结构的破坏等。这要求对调度时机的选择

和保存 CPU 现场十分小心。另外，系统开销也是衡量进程调

度的一个重要指标，由于调度程序的执行涉及到多个进程的

上下文切换，如果调度策略过于繁琐和复杂，将会耗去较大

的系统开销。这在用户进程调度系统调用较多的情况下，将

会造成响应时间大幅度增加。 

进程调度的定量评价包括 CPU 的利用率评价、进程在就

绪队列中的等待时间与执行时间之比等。实际上，由于进程

进入就绪队列的随机模型很难确定，而且进程上下文切换等

也将影响进程的执行效率，从而对进程调度进行解析是很困

难的，一般情况下，大多利用模拟或测试系统响应时间的方

法来评价进程调度的性能。 

3  四种常用进程调度算法的分析与评价 
3.1 先来先服务算法 

3.1.1 算法思想 

该算法思想是按照进入就绪队列的先后次序来分配处理

机。FCFS 采用非剥夺调度方式，即一旦某个进程占有处理机，

就一直运行下去，直到该进程完成其工作或因等待某一事件

而不能继续执行时才释放处理机。 

3.1.2 算法实现原理图 

该算法实现原理图如图 1 所示。 

  说明：Ready 表示就绪队列，Pi 表示新进入队列的进程，

Finish 表示进程运行完毕退出。 

3.1.3 算法分析与评价 

① 该算法原理简单，易于实现。 

② 各进程平等竞争。 

③ 由于各进程执行的时间不一样，从而导致相对不公平现象

的产生。 

④ 该算法有利于长进程，不利于短进程。 

⑤ 该算法很少用来作为主调度策略，常常用作辅助调度算法

使用 

3.2 最高优先权优先调度算法 

3.2.1 算法思想 

该算法的基本思想是进程优先权高者优先调度，是一种

最常用的进程调度算法。该算法的关键是如何确定优先数。

通常确定优先数的方法有两种，即静态法和动态法。 

静态优先权是在创建进程时确定的，其运行特征是优先

数确定之后在整个进行运行期间不再改变。确定静态优先权

的依据有进程的类型、进程所使用的资源、进程的估计运行

时间等因素。进程所申请的资源越多，估计的运行时间越长，

进程的优先权越低。进程类型不同，优先权也不同，如系统

进程的优先权高于用户进程的优先权。 

动态优先权是指在创建进程时，其运行特征是根据系统

资源的使用情况和进程的当前特点确定一个优先权，在进程

运行过程中再根据情况的变化调整优先权。动态优先权一般

根据进程占有 CPU 时间的长短、进程等待 CPU 时间的长短

等因素确定。占有处理机的时间越长，则优先权越低；等待
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时间越长，则优先权越高。 

3.3.2 算法分析与评价 

① 静态优先级调度算法实现较为简单，但不能反映系统

以及进程在运行过程中发生的各种变化。而动态优先级法可

以满足这个方面的需要。 

② 动态优先级调度算法的性能一般介于时间片轮转算

法和先来先服务算法之间。 

3.3  时间片轮转调度算法 

3.3.1  算法思想 

该算法思想是使每个进程在就绪队列中的等待时间与享

受服务的时间成比例。即将 CPU 的处理时间分成固定大小的

时间片，如果在执行的一个进程把它分给它的时间片用完了，

但任务还没有完成，则它也只能停止下来，释放它所占的 CPU

资源，然后排在相应的就绪队列的后面去。 

3.3.2  算法实现原理图 

该算法实现原理图如图 2 所示 

 
图  2 

说明：Ready 表示就绪队列，Pi表示新进入队列的进程，

Finish 表示进程运行完毕退出。Not Finish 表示分配给某进程

的时间片已用完但任务还没有完成，从而插入到 Ready 队列

尾部。 

3.3.3  算法分析与评价 

① 时间片的长度选择比较困难  

时间片的长度选择比较困难是因为时间片长度的选择

直接关系到系统开销和进程的响应时间。如果时间片长度过

短→导致调度程序剥夺处理器的次数增加→进程的上下文切

换的次数增加→系统的开销也加重；如果时间片长度过长，

长到能使就绪队列中所需要执行时间最长的进程执行完毕→

轮转法就变成了 FCFS 算法→FCFS 短处不足就显示出来了。  

     又因为 CPU 的整个执行时间＝各进程执行时间之和＋

系统开销（各进程切换所花费的 CPU 时间之和，假定存储开

销忽略不计）。即， Switch
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此，时间片的长短通常需要由以下因素确定： 

9 系统的响应时间。 

9 就绪队列中的进程数。 

9 进程的切换时间。 

9 计算机的处理能力，计算机的速度越高，时间片就可越

短。 

② 时间片长度选择的动态性 

以上仅仅作了静态分析，通常情况下，就绪队列里地进

程个数是不断变化的。因此，每一次的调度都需要计算新一

轮的时间片长度，不能用固定的时间片长度来进行所有进程

的轮转执行。 

③ 该算法的扩充——多级反馈轮转法 

在上面的算法中，未对就绪队列中的进程加以条件分析

（即进入就绪队列的因素），由于进入就绪队列的原因不一

样，要求占用处理机的紧急程度也不一样。主要因素有： 

9 分给该进程的时间片用完，但进程还未完成。 

9 分给其时间片未用完，而发生了 I/O 等请求后由阻塞态

转变成就绪态。 

9 新的进程进入。 

 

图  3 
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因此，根据紧急程度的不一样，建立多个就绪队列，同

时赋予不同的的优先级，优先权高的就绪队列优先执行，同

一就绪队列中，优先级相同，按照先来先服务进行调度，运

行一个给定的时间片，如果没有执行完成则转入到相应的就

绪队列中去（运行一次，优先级降低一个等级，等待一个时

间片，则优先级升高一个等级）。其实现原理图如图 3 所示。 

3.4  短进程优先调度算法 

3.4.1 算法思想 

该算法的基本思想是从就绪队列（内存）中选择一个估

计运行时间最短的进程，将处理机分配给它。 

3.4.2 算法分析与评价 

① 该算法能有效降低作业的平均等待时间，提高系统吞

吐量。 

② 对长进程不利，甚至导致长期得不到处理。 

③ 该算法完全未考虑进程的紧迫程度。 

④ 进程的长短通常由某种策略估计提供，不能做到真正

的短进程优先。 

4  结语 
 综述所述，本文从算法思想、算法的实现原理、算法的

优缺点等几个方面对先来先服务算法、时间片轮转算法、最

高优先权优先调度算法、短进程优先调度算法等四种进程调

度算法进行详细地论述。 
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4  微型机器人之间的相互识别 
根据比赛规则，每个队有自己的颜色，并将颜色标签贴

于微型机器人的顶部，颜色标签包括队员颜色标识和球队颜

色标识，球队颜色标识（黄/蓝），队员颜色标识（任选）。本

系统采用了较常用的阈值分割法来实现机器人队员之间的相

互识别。要识别一个物体，RGB 三分量的颜色值是不够的。

同一物体虽然颜色一样，但有明暗之分，所以应考虑到色调、

饱和度、亮度信息。故采用三个约束条件：R、G、total，其

中 total=(R+G+B)表示亮度信息。采样的目的就是确定这三个

约束阈值的上下限。每个物体都有自己特定的阈值范围，事

先通过采样已经确定。在辨识过程中，对每一像素进行扫描

与计算，判断它落在哪个物体的阈值范围内（程序中通过函

数 IsMeetRestrict 来实现），再把同一物体的所有像素点的 x,y

坐标累加求平均即得该物体的重心，方向角则通过队标识球

和队员标识重心连线与 x 正方向的夹角来获得（本系统中用

GetDirectAngle 来实现）。 

5  结束语 
足球机器人系统作为多智能体技术、分布式人工智能技

术研究、开发和竞赛的公共实验平台，正在得到国内外智能

科学技术研究领域的广泛关注。本文从作者工作实际出发，

在轮式足球机器人实验平台设计中，通过介绍系统组成和通

信管理，定义通信协议，用汇编语言、C 语言进行软件编程，

实现了机器人与机器人之间的直接无线数据传输，系统通信

达到了完全自主的目的，具有较好的应用推广价值。 
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