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BEn un sistema telefénico controlado ﬁor.ofdena-
dor, la unidad central de proceso suele ser capaz de trabajar
eficazmente incluso con cargas altas. Sin embargo, cuando el
tr&fico ofrecido sobrepasa umn cierto nivel, el grado de ser-
vicio con el que las llamadas se tratan suele deteriorarse
répidamente si la situacién se sobrecarga no se controla,
puesto que la unidaa de control aceptaréd mé&s llamadas que

las éue puede procesar con &xito, tratando todas con una efi-.

ciencia menor.

Los procedimientos de control de sobrecarga son
principalmente de dos tip&s; (1) aquellos en que los valores
de uno o méé de los parémetros del sistema se analizan regu-
larmente y se usan para indicar un deterioro incipiente o
ya presente en el funcionamiento del sistema o en el grado
de servicio, provocando alguna reaccién de comtrol, y £2)
los que intentan prevenir tal deterioro por limitar continua-
mente la cantidad de trabajo a procesar que el sistema se
permite aceptar.

Los métodos del‘primer tipo, que son los més
comunes, tiemen ciertas desventajas importantes: (1) Para
poder detectar uma sobrecarga incipiente antes de que pueda
causar verdaderos problemas ;l sistema, deben calcularse los
valores medios de los par&metros elegidos como detectores
durante intervalos muy cortos (centenares de milisegundos,
por ejemplo). Pero incluso bajo condiciones normales, los
valores de la mayorfia de los parfmetros del procesador va-
rian mucho cuando se promedian durante periodos tan cortos

y por ello no son fiables como detectores. (2) Resulta di-

ficil elegir una reaccidn adecuada a la sobrecarga detecta-

da que, o bien no sea excesiva, lo qué produciria oscilaciones
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en el rendimiento del sistema y retrasaria las llamadas inne-

cesariaménte, o por el contrari&, no sea demasiado débil,
prolongando el estado de sobrecarga.

El método que se describe a continuacidn es
del segundo tipo; su propbsito es prevenir la sobrecargﬁ en

el procesador. Este procedimiento posee las siguientes ven-

,tajas:

- (1) Permite que el ordenador trabaje a su

méxima capacidad.

(2) Previene que el ordenador acepte demasia-

do trabajo, manteniendo asi su rendimiento en presencia de

cualquier tipo o nivel de sobrecarga en el tr&fico ofrecido.

(3) Puede ajustarse répida y automhticamente
a los cambios en la capacidad del ordenador.

(L) Resulta de ficil implantacién en un siste-~

'ma telefdnico controlad6 por oxdenador.

- Método de Control Dinfmico de Sobrecarga

Este procedimiento de control cindmico de so-
ﬁrecarga, disefiado para implantarse independientemente en
cada ordenador de una central telef6nica; consiste bAsica-
mente en limitar, a un mdximo de N, el ntimero de nuevas
llamadas que pueden aceptarse durante cada intervalo de
tiempo PCL (Periodo de Control de Llamadas) de longitud es-
pecificada. Las llamadas que no pueden aceptarse durante un
periodo deben esperar hasta el préximo periodo o siguientes.

En principio, N es igual al ndmero de llamadas
por unidad de tiempo qué produciri una ocupacidn méxima de-
terminada en el ordemador, multiplicado por la duracidn del
intervalo PCL, El valor de N depender& del sistema y de su

implementacidn particular (por ej., el tiempo requerido por

Y aeeu .
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el ordenador para tratar cada tipo- de llamada, la cantidad
de tiempo empleada en funciones auxiliares, etc.), la dis=

tribucibn de los tipos de llamadas (llamadas del mismo tipo

- son aquellas que requieren la misma secuencia de tareas por

parte del ordenador), ofrecidas a la central y el estado ac-
tual de la red de conmutacidn y de los ordenadores (presen-
cia de fallos, condiciones en la red de conmutagién que
afecten a los tiempos de blisqueda de caminos; etc.).

Puesto que muchos de estos factores determinaﬁ-
tes del valor de N pueden variar, tambien N debe ser una
variable, cambiando siempre que sea necesario para refle-
jar las céndiciones actuales en la central; Sévha adopta~
do un sencillo procedimiento de actualizacién de N:

1) Se mide de una forma continuada la ocupacién
del ordenador en cada "Intervalo de Actualizacién de N" (IAN),
y el nGmero de llamadas'aceptadas en cada PCL durante el IAN.

2) Al final de cada IAN, constituido por un
nimero entero de PCL's, se calcula un valor preliminar de

N, N para el prbéximo IAN, de la ecuacibn siguiente:

prelim’

N - ocupaci6nméx - ocupacidn
prelim

ta?a (NA
- ocupacidn

ocupacidn tara anterior)

anterior
dénde,

ocupaci&nméx es la ocupacidn mixima deseada

del ordenador, expresada como una fraccién.

ocupaciént es la fraccidn del tiempo del

ara

ordenadqr que se gasta en tareas independientes del trafico

("overhead"), Se halla este valor midiendo el tiempo de ocu-

VYT

pacién del ordenador durante un periodo de tréfico muy lige-
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dénde N

&4,

cupaci - ‘
oeupacidn, \yorior es 1a ocupacién promedio del

ordenador durante el ltimo IAN,

NA .
anterior ©° el ntmero promedio de nuevas

llamadas acaptadas.cada'PCL durante el &ltimo IAN.

5) Para pﬁevenir que fluctuaciones aleatorias
en el nfimero dé llamadas liegadas y en la distribucién de
los tipos de llamadas ocasipnen variaciones demasiado grane

des de N, mno se permite que el valor final de N aumente més

que el inc éx.(una fraccibén) multiplicado por Nonterior’

anterior ©% el valor de N durante el Gltimo IAN. Si

Nprelim - Nanterior \251’ pero inc sy * Nanterior <1, el

valor de N para el préximo IAN se incrementa en 1. Tampoco '
se admite un decremento mayor que el decméx multiplicado por

Nanterior excepto en cirpunstanclas espgc?ales. Por ejemplo,
E:algﬁn valor especificado, ocupaciGnalta

acibn .
si ocup °16,anterlor

(mayor que ocupaci6ﬁméx), se introduce un decremento adicio-

nal en N, dec_ 4 X Nprelim' Ademds, durante la recarga del

ordenador el valor de N debe ponerse a un valor bajo para
asegurar una transicidn suave.

| 4) El valor finalmente computado para N mno
ser&, en gemneral, un n@mero entero. En este caso se redon-
dea al nfimero entero inferior..

Resulta innecesario y.quizé incluso poco acon=
sejable actualizar N dﬁrante periodos en los que tanto él
trAfico como la ocupacidn del procesador son bajos. Por ello,
se han afiadido dos par&metros adicionales : qcupacicSnminima
y frac .. (fraccidén minima de llamadas). ST la ocupacidn del
procesador durante el filtimo IAN fue menor que la ocupas’

cién 4o, ¥ el nfimero de llamdas aceptadas (NAanterior) fue

menor que la frac . multiplicado por N entonces N

anterior?

AR VRS T3
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no se actualiza.
.

En el diagrama de la Fig. 1 se représenta la
secuencia de operaciones en gue consiste el procedimienta
de control din&mico de sobrecarga. ’

En la Fig. l.existc 1z siéuiente corresponden;
cia entre las denominaciones adoptadas y las secuencias que
representan: -

A -~ Control de intervalos PCL."

B - Limitacién de aceptacidn N.

C - Medida continuada de ocupacidn y de no de

llamadas aceptadas.
D - Control de intervalos IAN, --
E -~ Determinacidn del nuevo valor de N.

F - Ajuste de N.

Factores 2 cousiderar para la asignacibn de

valores a ios parémetrﬁs de control de sobrecarga.

» El valor a asignar a cada parametro qtilizado
en este método para conkrolar-la sobrecarga debe elegirse
de acuerdo con las caracteristicas de un ordenador particu-
lar y su entorno y con los requisitbs de grado.de Servicio
de las llamadas. Pero de un modo general, la eleccibn de
los par&metros tendr& por objeto: a) obtener el mejor grado
de servicio posible durante el trafico normal y by.asééurar_
un grado de servicio aceptable de las llamadas tratadas,
asi como conseguir el tratamiento del mayor niimero posible
de ellas, durante periodos de sobrecarga.

De acuerdo con lo anterior, se expone a conti-

nuacidén una breve discusién de los pardmetros, indicando al-
gunos de los factores a considerar al decidir la eleccidn

de los valores.

LR YR
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Ocupaci6nmax: El valor de este parametro re=-

presenta la ocupacidén méxima deseada del ordenador. Este va-
lor no debe superar la mAxima ocupacibn permisible (ocupacibdn

méxima a la que puede trabajar el ordenador sin originar re-

tardos en el tratamiento que disminuyan su rendimiento), ni

elegirse demasiado bajo, lo que originaria un deterioro del

grado de servicio en periodos de tr&fico elevado, por retraso

. innecesario en la aceptacidén de llamadas. Un valor razonable

de dcupaci6nméx seria de un 3% inferior a la méxima ocupa-

cibdn permisible, sin que esta cifra deba considerarse como

limitativa..

PCL: El valor dado al parémetro "Periodo de
Control de Llamada#? influye significativaménte en el grado
de servicio de las llamadas. Si PCL fuera muy corto, el con-
trol seria‘muy estricto, incrementando el retraso en la acep-
tacidén de llamadas. Un valor muy grande disminuiria la efi-
cacia del control, ya que podria producir una cierta acumu-
lacién de llamadas tratadas simult&neamente en casos de so-
brecarga. En cualquier caso, el nfinero de llamédas gcumula-
das estarid acotado por un valor que vendrd fijado por el nfi~
mero méximo de llamadas que, como dato de entrada, acepte

-~ ~

uﬁ programa que controla la aceptacién de nuevas llamadas
por &l ordenador.

IAN: El Intervalo de Actualizacién de N est4
constituido por un nimero entero de PCL's. El valor de IAN
debe elegirse de forme que las variaciones en la ocupacién
media del ordenador (mls lentas que las variaciones del
nimero de llamadas ofrecidas) sean detectables en las medi-
das que se realizan en cada IAN., Por otra pérte, debe tenerse

en cuenta que cuanto mayor sea la frecuencia de ajuste del

Y msen.
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nGmero de llamadas a aceptar (N), mejor eé}éi funcionamiento
‘del control de sobrecarga. El punto de equilibrio entre los
dos factores permite determinar el valor de- IAN.

Ine , , dec : (Incremento mlximo, decremento
. méx méx" _ .

méximo) son parlmetros cuya funcidn es limitar las oscilacio=-

nes Que se puedan producir en los valores de N, oscilaciones
normalmente debidas al carbcter aleatorio del ritmo.de llegada
de las llamadas. En ié prictica se ha encontrado que es mejor
limitar el decreéimiehﬁo de N, dejando uné.mayof Iibertad

para el crecimiento de N en cuanto se mejora el grado de
sérvicio dado a las llamadas.

Ocupacidn alta, dec_, (decremento adicional):

son parémetros que actuan en casos .excepcionales. Si la ocu-
pacién medida es mayor que "ocupacidn alta" se decrementa
el valor de N calculado en un decremento adicional con el

fin de restablecer la situacidén normal.:

A AV RYTIN
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Los puntos de invencién propia y nueva que .se
presentan para que séan objeto de esta patente por veiﬁte
afios son los siguientes:

l.~ Un procedimiento de contfol dinémico de
sobrecarga .de Centrales Telefdnicas gobernadas por ordenédor,
caracterizado porque la llegada de trédfico al ordenador esté
controlada, aceptaﬁdo éste un_méximo N de nuevas llamadas
duréite'cada intervalo de tiempo de longitud adecuada y fija,
"Periodos de Control de Llamadas PCL'.

2.~ Un procedimiento seghn el punto 1, carac-
terizado porque el valor de N se actualiza a intervalos de
tiempo de longitud fija (iAN) que son un mﬁl£iplo entero
de PCLS. -

" 3.- Un procedimiento segfin los puntos anterio-
res caracterizado porque en cada periodo PCL del IAN se mide
la.ocupacién media del ordemador, se determina el nfimero me=-
dio de llamadas aceptadas y se establece un nuevo valor pre-

liminar de N para el siguiente IAN, de acuerdo con la £érmu-

la:
ocupacidn ~ ocupacidn
max

tara x (NA anterior)

N , =
prelim
tara .

ocupac:.bnant -~ ocupacidn

L.- Un procedimiento segiin los puntos antexio-
res caracterizado porque el valor de N preliminar obtenido,
se ajusta de forma que el valor final de N cumpla con:

Nant(l - decmax) 4; N 5; Nant(l + incmax)

5.= Un procedimiento seglin los puntos anterio=-

-

Ns~8l »

-¥

res caracterizado porque si la ocupacidén anterior ha sido
superior a un valor prefijado (ocupacibén alta), N experimenta

un decremento adicional con el f£in de reestablecer la situa=~
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¢ién normal, llevéndose £inalmente N al nﬁmero entero mls
préximo por defecto.

6.~ Un procedimiento segln los puntos anterio-
res caracterizado porque si la ocupacién anterior ha sido
inferior a un valor predeterminado (ocupacidn baja) y el nfi-
mero de llamadas aceptadas (NAant) ha sido menof que una
fraccibén del N calculado en el IAN anterior, no se actualiza
N.

7.= Un procedimiento de control dindmico de
sobrecarga en centrales telefbmnicas gobernadas por ordenad;r.

Tal y como se ha descrito en la memoria que
antecede, representado en los dibujos que se ;Eompaﬁan v a
los fines especificadds. ‘

Esta memoria consta de hﬁéve hojas escritas

por una sola cara.

M‘adrid; 13 SEF.. 7977

"EUSENIQBARRC

Searetaro General
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