
嵌入式实时操作系统——理论基础

第5章 任务间通信



本章内容

任务需要相互通信和交互的原因。

任务相互通信的方法。

同步和协同（非同步）任务交互。

什么时候使用任务协同，而不是任务同步。

协同标志、事件标志和事件标志组。

单向和双向同步的概念和使用。

使用内存池和队列实现任务间数据传输。

用信箱实现带任务同步的数据传输。
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任务间通信

Intertask communication

Synchronization and 

coordination of tasks 

(no data transfer )

Synchronization of 

tasks with transfer of 

data

Data transfer 

between tasks

 (no synchronization)

Is needed for

任务间通信

需求

任务同步与协作
（无数据传输）

任务数据传输
（没有同步）

任务同步带
数据传输

实时嵌入式操作系统—理论基础 第5章 任务间通信 第3页



与任务协同和同步相关的结构
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使用标志进行简单协同
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(b) Flag implementation of task signalling requirement
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任务协同——条件标志组
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每个位都可以单独改变，或者
整个组可以使用单个写入命令修改，或者
一组位可以使用位屏蔽方式改变。
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条件标志组——等待一组事件

任务3任务1
Fa

发送
事件
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检查

发送
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1.  逻辑与等待：任务3等待标志a和b都被设置

2.  逻辑或等待：任务3等待标志a或标志b被设置
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条件标志组——广播功能
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事件标志和单向同步

Task1ISR1
 Set1

Task2ISR2

Get1

Get2 Set2

EFa

EFb

ISR1 source 

signal

ISR2 source 

signal

1. ISR1/2是发送者任务，任务1/2是对应的接收者。
2. 事件标志初始化为清除状态（标志值 = 0）。
3. 当任务在清除状态的标志上调用“获取”时，该任务会被挂起。
4. 当任务在设置状态的标志上调用“获取”时，它会清除标志并继续执行。
5. 当任务在清除状态的标志上调用“设置”时，它会设置标志并继续执行。如果任务在

标志上挂起等待，该任务会被唤醒（就绪）。
6. 当一个任务在设置状态的标志上调用“设置”时，它会继续执行。

设置

设置

获取

获取

任务1

任务2

ISR1
信号源

ISR2
信号源
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通过事件标志组进行单向同步

要求：只有当互锁和警报清除时才能启动电机。
解决方案：使用单向同步
结果：除非位0和1都被设置，接收者—电机启动任务无法通过同步点。
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互锁
任务

事件标志组

电机启动
任务

获取(b0, b1)

设置(b1)

设置(b0)
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使用信号进行任务同步——双向同步

无数据传输同步
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这保证任务能够在一个事先确定的地点“会合”。
商用RTOS很少提供完整的信号或同步结构。
程序员必须自己构建这类结构，其中一般会使用信号量或者互斥量。
也被称为“双向同步”[Labrosse, MicroC/OS-II]或者“会合同步”[Qing Li论文]。
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Synchronization using signals Wait.ppt
Synchronization using signals Wait.ppt
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Synchronization using signals Send.ppt


任务间数据传输——无同步

无同步数据传输

实现方法
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带数据传输的任务同步——邮箱
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