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1. Introdução
O escalonamento de tarefas é uma importante questão a ser considerada em ambientes
de grade, devido a grande quantidade de recursos compartilhados e heterogêneos, alta-
mente dinâmico e distribuı́do. Casavant e Kuhl [Casavant and Kuhl 1988] consideram o
escalonamento como um problema de gerenciamento de recursos. Esse gerenciamento
é basicamente um mecanismo ou polı́tica utilizada para controlar o acesso dos recursos
por vários consumidores. Diversas soluções têm sido discutidas e oferecidas para prover
uma maneira consistente de gerenciar recursos, considerando mecanismos, tecnologias
arquiteturas e polı́ticas de acesso [Nabrzyski et al. 2003].

Durante os últimos anos, a pesquisa em sistema multiagentes e grade compu-
tacional tem convergido, principalmente devido as caracterı́sticas semelhantes dos dois
sistemas, heterogêneos, complexos, abertos e distribuı́dos. Foster, Jennings e Kessel-
man [Foster et al. 2004] apontam dez problemas a serem pesquisados para o desenvolvi-
mento da abordagem de agentes e de grade. Um dos problemas mencionado no texto é
negociação. Considerando este aspecto, partiu-se em busca de uma solução com Multi-
agentes [Wooldridge 2002] para o problema de escalonamento em grade computacional
empregando negociação.

Partindo deste contexto, o trabalho propõe a integração de multiagen-
tes e grade computacional através da aplicação de um protocolo de negociação
de MAS (Sistemas Multiagentes), objetivando obter um escalonamento mais ade-
quado na grade computacional. Neste ponto, a proposta é desenvolver uma
polı́tica de escalonamento de recursos baseada no protocolo de rede de con-
tratos [Foundation For Intelligent Physical Agents 2002] visando proporcionar uma
distribuição mais equilibrada dos recursos no cenário do Grid5000 [Bolze et al. 2006].

A polı́tica de escalonamento definida tem como critério padrão o número de pro-
cessadores livres e a taxa de ocupação do cluster, sendo escolhido o cluster com maior
número de processadores livres e a menor taxa de ocupação. Outros critérios são definidos
utilizando parâmetros como memória e tempo disponı́vel na fila de alocação.

Como experimento, foi desenvolvido um simulador de cluster que imita o compor-
tamento do OAR. Com esta ferramenta, foi possı́vel reproduzir as execuções do Grid5000.
Além disso, o simulador permitiu testar diferentes estratégias de alocação implementando
um escalonador e re-submentendo os jobs. Um fator observado na simulação é que como
as tarefas foram distribuı́das uniformemente, não houve necessidade de jobs irem para fila
de alocação.

Os resultados preliminares podem ser verificados nas Figuras 1 e 2. O gráfico
da Figura 1 mostra a carga de trabalho do Grid5000 no ano de 2006 e o gráfico da Fi-
gura 2 mostra a simulação da carga de trabalho com a polı́tica de escalonamento definida
utilizando a abordagem de multiagentes.
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Figura 1. Carga de trabalho do
Grid5000 no ano de 2006
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Figura 2. Simulação utilizando a
polı́tica proposta

Como resultados alcançados confere-se um melhor balanceamento da carga dos
jobs submetidos. Além disso, verifica-se que a taxa média de ocupação dos clusters per-
manece mais equilibrada do que no cenário original, garantindo assim que determinado
cluster não fique sobrecarregado, não penalizando os usuários locais. Essa conclusão
resulta das habilidades dos agentes em se comunicar, negociar e tomar decisões.
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