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A finales de los sesenta, la palabra mul-
timedia era un tŽrmino asociado al
trabajo de artistas como Andy War-

hol. Y a pesar de que no era el œnico traba-
jando en este campo, las funciones de su
show Exploding Plastic Inevitable dieron
forma al concepto de evento multimedia. En
un EPIse mostraban simult‡neamente v’deos,
im‡genes proyectadas, baile, mœsica y recita-
les, con la intenci—n de crear un efecto que
abrumase los sentidos. Aunque la experiencia
multimedia en nuestra m‡quina sea relativa-
mente sobria en estos momentos, podemos
hacer que sea excitante y colorida.

Las producciones multimedia hechas por
ordenador constan de texto, gr‡ficos, sonido y
v’deo, pero estos elementos pueden combi-
narse en una rica presentaci—n, una instala-
ci—n interactiva de audio/v’deo o un juego en
primera persona. Cada una de estas combina-
ciones sigue siendo una producci—n multime-
dia. Y al igual que los eventos multimedia ori-
ginales, requieren una gran cantidad de recur-
sos. Las m‡quinas modernas disponen de
grandes cantidades de RAM y espacio en
disco, r‡pidas CPUs y potencia gr‡fica. Aœn
con todo, el software multimedia moderno
puede poner contra las cuerdas incluso a la
m‡quina m‡s potente.

En este art’culo analizamos el soporte
interno del kernel Linux para el hardware y el
software requeridos en la producci—n y pre-
sentaci—n de formatos multimedia de alta den-
sidad. Debido a limitaciones de espacio, s—lo
podemos ocuparnos de algunos de los facto-
res necesarios para la optimizaci—n de dicho
soporte, pero no cejamos en nuestro empe–o

por motivar al lector para que compile su pro-
pio kernel optimizado para multimedia. El
c—digo fuente es libre, el proceso de compila-
ci—n no es que sea terriblemente complicado,
y los resultados obtenidos pueden suponer
una considerable mejora sobre el rendimiento
del audio y el v’deo.

Conf igur ación del K ernel
para Máquinas Multimedia
El kernel Linux proporciona soporte para mul-
timedia con drivers aptos para muchos dispo-
sitivos (tarjetas de sonido, placas de v’deo,
tabletas gr‡ficas, etc) y c—digo para las funcio-
nalidades de los distintos chipsets de placas
base. La apertura y modularidad del kernel
invitan a su ampliaci—n, por parte de los desa-
rrolladores, en forma de nuevas capacidades
a–adidas a los servicios que actualmente
ofrece.

Antes de compilar el kernel debemos confi-
gurar sus opciones, normalmente con la
ayuda de una utilidad basada en menœs que
presenta las opciones y preferencias de
configuraci—n en una GUI organizada (Figura
1). El ‡mbito de este art’culo est‡ limitado a
esas partes de la configuraci—n del kernel rela-
cionadas con la tarea que nos ata–e (soporte
multimedia), por lo que en las siguientes des-
cripciones y explicaciones se sobreentiende
que el usuario ya tiene experiencia compi-
lando programas desde el c—digo fuente. De
todos modos, aunque se sea un completo
novato, se pueden encontrar en la red gu’as en
forma de texto y de v’deo sobre el proceso. No
es tan dif’cil y, si se es paciente y met—dico,
puede llegar a ser muy divertido.

Tipo de CPU
Las primeras configuraciones se realizan en la
secci—n Processor type and features. El tipo de
procesador es f‡cil de determinar, pero si no se
conoce con certeza, puede averiguarse f‡cil-
mente mediante el comando uname -a, desde
la l’nea de comandos.

Esta herramienta informa sobre varios
aspectos de nuestro hardware y sistema ope-
rativo. Por ejemplo, tenemos un port‡til con
un Ubuntu 8.10, con un kernel parcheado
para operaciones en tiempo real. La utilidad
uname reporta la siguiente informaci—n sobre
el sistema:

dlphilp@maximus:~$ uname -a
Linux maximus 2.6.27 -3-rt #1U

PREEMPTRT Mon Oct 27 U

03:05:19 UTC 2008 i686 GNU/Linux

A partir de este informe sabemos que el kernel
est‡ numerado con 2.6.27-3-rt, que se est‡ eje-
cutando en el primero (#1) de los nœcleos de
una m‡quina dual-core y que ha sido compi-
lado con preemptividad completa (full pr e-
emption). Adem‡s, sabemos que el tipo de
CPU es i686, post-Pentium. En realidad se
trata de un AMD Turion-X2, configurado
como un i686 de un s—lo nœcleo de 32 bits
(con la opci—n CONFIG_X86del kernel) para
poder hacer uso de software que no correr’a
sobre una maquina dual-core de 64 bits.

Temporiz adores del K ernel
Un buen rendimiento multimedia, de cual-
quier tipo, siempre va a depender de la tempo-
rizaci—n. El audio y el v’deo necesitan una sin-
cronizaci—n muy ajustada, y el sonido tiene
que estar libre de pŽrdidas y de ruidos moles-
tos. Por suerte, el moderno kernel Linux pro-
porciona los componentes necesarios. Lo que
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pasa es que puede que el de nuestra distribu-
ci—n no tenga habilitadas estas opciones. Para
poder disfrutar de las ventajas de una mejor
temporizaci—n, habremos de recompilar el
kernel.

La opci—n CONFIG_HIGH_RES_TIMERS
convierte cualquier m‡quina contempor‡nea
en un sistema carente de tics con una preci-
si—n en la temporizaci—n de aproximada-
mente 1msec Ð una mejora considerable sobre
la resoluci—n del temporizador est‡ndar de
tipo herciano. El sistema sin tics, que se intro-
dujo en el kernel 2.6.21, reduce la carga del
reloj del sistema, cerrando la interrupci—n del
temporizador (el tick) cada vez que el sistema
est‡ ocioso. Mediante este proceso se ahorra
consumo de potencia en port‡tiles y m‡qui-
nas de escritorio y se mejora el rendimiento en
entornos multitarea. La opci—n de los tempori-
zadores de alta resoluci—n puede habilitarse
sin que se trate necesariamente de un sistema
sin tics; pero en un sistema multimedia
—ptimo, hemos de asegurarnos de que CON-
FIG_NO_HZestŽ activado.

El temporizador de eventos de alto rendi-
miento (HPET) lleg— a conocerse como tem-
porizador multimedia. Segœn la entrada exis-
tente en Wikipedia, este temporizador ÒÉ
puede producir interrupciones peri—dicas con
una resoluci—n mucho mayor que la de RTC
(real-time clock) y se usa para sincronizar flu-
jos multimedia, proporcionando una repro-
ducci—n suave y reduciendo la necesidad de
usar otros c‡lculos de marcas de tiempoÓ. La
opci—n CONFIG_HPET_TIMERdepende de la
m‡quina y no funciona en hardware o siste-
mas operativos antiguos, incluidas las series
2.4 de Linux. Se necesita el driver rtc-cmosen
lugar del driver RTC. Enseguida lo analizamos.

ÀCu‡l de estos temporizadores deber’amos
usar? En nuestra m‡quina JAD 1.0 (open-
SUSE 10.2), las opciones para HPET y el tem-
porizador de alta resoluci—n est‡n compiladas
dentro del kernel. Los relojes y los temporiza-
dores operan de forma independiente en
Linux, por lo que no tenemos que preocupar-
nos de cargar m—dulos o instalar otro software
de control. El cargador de m—dulos del kernel
se encarga de todo. Porque hemos activado el
soporte para la carga de m—dulos (kernel loa-
dable modules), Àverdad?

Llegados a este punto, diremos unas pala-
bras sobre la forma de configurar la tempori-
zaci—n de alta resoluci—n a nivel del kernel.
Los usuarios de kernels anteriores a 2.6 puede
que no tengan acceso a los nuevos temporiza-
dores, pero tambiŽn pueden aumentar la reso-
luci—n en ellos. La opci—n CONFIG_HZper-
mite valores de frecuencia de 100, 250y 1000

Hz, de entre los cuales el œltimo es el valor
—ptimo para cualquier sistema que ejecute
aplicaciones de audio y MIDI. El sentido
comœn nos dice que hay que compilar el dri-
ver RTC, debido, una vez m‡s, a la necesidad
de una alta resoluci—n de audio y de una tem-
porizaci—n de los eventos MIDI. N—tese que la
opci—n para la frecuencia del temporizador se
encuentra en la secci—n Processor type and fea-
turesde la configuraci—n del kernel, aunque el
driver RTC se selecciona en la secci—n Device
Drivers.

Preemptividad del K ernel
Los temporizadores no son los œnicos elemen-
tos de interŽs en esta secci—n; tambiŽn es posi-
ble decidir el grado de preemptividad que va a
tener el kernel.

A medida que los usuarios van teniendo
necesidades m‡s sofisticadas, sus demandas
sobre el hardware son mayores. Uno de los
aspectos ordinarios de la computaci—n
moderna es la multitarea, que aunque sea de
hecho algo fabuloso, genera muchas preocu-
paciones a la hora de producir y reproducir
contenidos multimedia. Sin algœn tipo de con-
trol de procesos, las aplicaciones colisionar’an
al acceder a los recursos y servicios del sis-
tema, provocando pŽrdidas en el audio, inte-
rrupciones en el v’deo o incluso bloqueos
completos del sistema. Bajo circunstancias
normales, a la mayor’a de los usuarios les
basta con kernels no preemptivos, pero el pla-
nificador de tareas normal del kernel puede no
ser suficiente cuando se trata de aplicaciones
con necesidades relacionadas con las priorida-
des de acceso a recursos y servicios. Los mŽto-
dos preemptivos son una forma de garantizar
un estado en la prioridad de la aplicaci—n,
impidiendo que otros procesos interfieran en
sus operaciones. Por ejemplo, a la hora de rea-
lizar grabaciones con Ardour debemos estar
totalmente seguros de que ningœn otro pro-
ceso le interrumpir‡. Con un kernel preemp-
tivo, ya tenemos solucionada la papeleta.

Existen cuatro modos de preemptividad dis-
tintos. El primero no establece preemptividad
alguna, y es el modo predeterminado de los
servidores. La preemptividad voluntaria, el
segundo modo, es la opci—n predeterminada
en sistemas de escritorio sin aplicaciones con
temporizaciones cr’ticas. El tercer modo pro-
porciona un sistema de baja latencia para
usuarios que prefieran un sistema con un ren-
dimiento multimedia —ptimo en aplicaciones
del tipo de juegos y reproductores de audio/
video. La cuarta opci—n, el modo de preempti-
vidad completa, est‡ orientada a usuarios que
buscan una plataforma de producci—n de

medios bien en una configuraci—n de estudio,
bien en un sistema de rendimiento en tiempo
real. La elecci—n depender‡ de nuestras nece-
sidades, as’ que debemos hacerla sabiamente.
Como puede apreciarse, un kernel preemp-
tivo presenta sus propios problemas.

Contr olador es de
Dispositiv os
Sin los drivers adecuados, nuestras nuevas y
flamantes tarjetas y aparatos USB no har‡n
mucho m‡s que graznar, por lo que se hace
indispensable una adecuada elecci—n de los
drivers a usar. Aunque se puedan compilar
como m—dulos todos los que se encuentran
disponibles para que se carguen en el
momento en que hagan falta, puede que el
espacio sea un factor a tener en cuenta y prefi-
ramos compilar s—lo los m—dulos que real-
mente vaya a necesitar nuestro hardware. En
un sistema multimedia conviene configurar
con m‡s detenimiento el hardware gr‡fico, los
dispositivos de v’deo y las tarjetas de sonido.

Los drivers del kernel para adaptadores gr‡-
ficos incluyen c—digo para hardware de varios
fabricantes. S—lo hay que determinar de quŽ
dispositivo se trata y seleccionar el driver ade-
cuado. No hay que olvidarse de que estos dri-
vers interactœan estrechamente con el sistema
de las X, ni de que el rendimiento general de
nuestros gr‡ficos vendr‡ dado por una combi-
naci—n —ptima de nuestro servidor gr‡fico y
del driver del kernel. Otras opciones poten-
cialmente relevantes incluyen el soporte de
/dev/agpgart para m‡quinas antiguas, un sis-
tema de gesti—n de renderizado directo para
determinados chipsets de v’deo y el soporte
de dispositivos framebuffer.

El sistema de sonido predeterminado del
kernel es ALSA (Advanced Linux Sound

Figur a 1: Interf az gráfica p ara la conf igu-

ración del k ernel en 64 S t udio.
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FIG_SND_RTCTIMER). Cuando est‡ seleccio-
nada, se nos presenta la oportunidad de espe-
cificar RTC como temporizador predetermi-
nado del secuenciador de ALSA (un gestor de
flujos de datos MIDI). En esta secci—n se
incluye tambiŽn una opci—n para compilar el
driver del puerto IEEE 1394, comunmente
conocido como Firewire. Firewire es un exce-
lente protocolo de transferencia de datos dise-
–ado para gestionar flujos de alta capacidad,
aunque el soporte de Linux es relativamente
reciente. Esta opci—n incluye una driver expe-
rimental y estable; elegiremos la opci—n que
mejor se adapte a nuestro hardware.

El rendimiento de los dispositivos de alma-
cenamiento debe ser —ptimo. El tipo de dispo-
sitivo (IDE, SCSI) no es tan importante hoy
d’a, pero si el sistema incluye dispositivos IDE,
deber’an comprobarse algunas opciones en la
subsecci—n correspondiente de soporte ATA/
ATAPI/MFM/RLL. En la secci—n IDE/ATA/
ATAPI Block Devices, buscamos y aceptamos
las opciones Generic PCI Bus-master DMA
Support y Use PCI DMA By Default When
Available. Con ellas se habilita DMA (acceso
directo a memoria) en los discos, que resulta
œtil en trabajos de baja latencia en los que se
hace un uso intensivo del disco. De todas for-
mas, incluso con estas opciones habilitadas,
aœn puede que tengamos que optimizar el
rendimiento del disco mediante la utilidad
hdparm. El siguiente comando habilita la E/S
de 32 bits y activa DMA para los discos duros
IDE de nuestra m‡quina JAD 1.0:

hdpar m -c 1 -d 1 /dev/hda

Ejecutando la utilidad sin ningœn par‡metro,
obtenemos un resœmen acerca del dispositivo
especificado. La lectura de la p‡gina de
manual de hdparm es indispensable si no se
sabe nada acerca de esta herramienta. Hay
par‡metros de hdparm muy peligrosos. Por
suerte, para mejorar el rendimiento de nues-
tros dispositivos IDE s—lo necesitamos las dos
opciones mostradas m‡s arriba.

Conf igur aciones Varias
La secci—n Block Layerpresenta tres opciones
en la elecci—n del planificador de E/S. La
opci—n predeterminada del sistema es Antici-
patory scheduler. El planificador Deadline

Architecture). Para activar el soporte de sonido
en el kernel seleccionamos las opciones CON-
FIG_SOUNDy CONFIG_SND. Luego, elegimos
el driver correspondiente a nuestro hardware
de sonido. Este paso es especialmente con-
fuso: Puede que la tarjeta de sonido no estŽ en
la lista, pero que su chipset estŽ soportado por
los drivers ALSA. En el sitio web de ALSA
podemos ver SoundCard Matrix , una lista
completa de dispositivos soportados sangrada
por tarjeta de sonido, fabricante y nombre de
chipset.

En caso de que el hardware de sonido estŽ
conectado a un puerto USB, es necesario acti-
var las opciones CONFIG_SND_USBy CON-
FIG_SND_USB_AUDIO. Las tarjetas PCMCIA
necesitan la opci—n CONFIG_SND_PCMCIA.
Adem‡s, existen opciones para soportar
sonido en PowerPC, Sparc, ARM y otras plata-
formas no-x86 que soportan Linux.

La utilidad de configuraci—n del kernel
muestra los m—dulos OSS (Open Sound
System) como obsoletos, pero aœn son utiliza-
bles. El antiguo sistema OSS se puede emplear
en los casos en los que no se pueda usar
ALSA, pero recomendamos el uso del paquete
OSS/Free [1] en lugar de los m—dulos OSS del
kernel. OSS/Free es ya software libre, y el
paquete actual es una alternativa a ALSA
excepcionalmente estable y potente. Adem‡s,
es f‡cil de instalar y puede utilizarse en cual-
quier sistema que de otro modo usar’a ALSA.

Dispositiv os Multimedia
La secci—n Multimedia Devices incluye el
soporte esencial para dispositivos de captura
de v’deo y radio. Cuando se trabaja con una
webcam, una tarjeta de televisi—n o una sinto-
nizadora de radio, hay que habilitar el driv er
V4L (video4linux) seleccionando la opci—n
CONFIG_VIDEO_DEV. Los kernels actuales
incluyen un soporte extensivo para una gran
variedad de dispositivos de captura, por lo que
debe consultarse el listado de hardware sopor-
tado. Primero seleccionamos la opci—n u
opciones relevantes, y nos aseguramos de
habilitar la opci—n CONFIG_V4L_USB_DRI-
VERSen caso de tengamos un dispositivo de
captura o codificaci—n conectado por USB.

Como ya mencionamos previamente, la
secci—n de drivers ofrece la opci—n de compi-
lar con el reloj en tiempo real mejorado (CON-

scheduleres el recomendado para sistemas
con grandes bases de datos, mientras que
CFQ schedulerlo es para la media de los siste-
mas de escritorio normales. Si decidimos
compilar los tres planificadores debemos
especificar expl’citamente cu‡l ser‡ el prede-
terminado para el sistema. CFQ es el planifi-
cador m‡s recomendado para sistemas con
baja latencia.

La secci—n Kernel Hacking incluye soporte
para la clave Magic SysRq
(CONFIG_MAGIC_SYSRQ), un servicio muy
socorrido con kernels preemptivos. Esta
opci—n habilita la clave SysRq, en combina-
ci—n con otras claves, para la recuperaci—n de
m‡quinas congeladas o el reinicio de m‡qui-
nas sin corromper su sistema de archivos. La
p‡gina de Wikipedia explicativa de Magic
SysRq Key muestra un listado completo con
las combinaciones de claves m‡gicas.

Lat encia y K ernel en
Tiempo R eal
En la p‡gina de desambiguaci—n de Wikipedia
para latency existen muchas referencias que
comparten el factor identificativo comœn de
Òretardo entre el inicio de un evento y su reali-
zaci—nÓ. Bajo circunstancias normales, la
latencia no tiene por quŽ ser un problema,
pero conforme crece la demanda de reproduc-
ci—n y producci—n, lo hace la probabilidad de
que la latencia se convierta en un problema
importante. Mucha de la informaci—n aqu’
expuesta tiene como objetivo la reducci—n de
la latencia, pero lo cierto es que un kernel
Linux normal nunca llega a alcanzar el rango
de latencia considerado aceptable en aplica-
ciones profesionales. El contrapunto lo aporta
el trabajo del desarrollador del kernel Ingo
Molnar, con una serie de parches capaces de
reducir dr‡sticamente la latencia en el kernel Ð
dentro de los l’mites profesionales [2]. La
mayor’a de las distribuciones optimizadas
para multimedia incluy en un kernel en tiempo
real.Y muchos de esos kernels est‡n parchea-
dos con el trabajo de Molnar.

Molnar ha logrado identificar seis fuentes
de lantencia en el kernel Linux tradicional:
¥ Llamadas al bœfer de cachŽ del disco
¥ Gesti—n de p‡ginas de memoria
¥ Llamadas al sistema de archivos /proc
¥ VGA y gesti—n de la consola
¥ Clonaci—n y salida de procesos de gran

tama–o
¥ El driver del teclado
Estos factores pueden demorar varios milise-
gundos la devoluci—n del control al planifica-
dor de tareas y, con un retardo suficiente, las
pŽrdidas de sonido y de frames de v’deo son

M‡quina CPU Distribuci—n Kernel Driver de nV idia

Big Black     AMD 3200+ (64-bit) 64 Studio 2.1 (Debian) 2.6.21-1          169.12

The3800 AMD 3800+ (32-bit) JAD 1.0 (openSUSE) 2.6.19-5          169.12

Maximus AMD Turion-X2 (32-bit) Ubuntu 8.10 (Debian) 2.6.27-3 177.80

Tabla 1: Las M‡quinas del Estudio de Sonido



inminentes. Los parches de Molnar ajustan
estos factores hasta reducir la latencia a
menos de 5 milisegundos, dentro de los l’mi-
tes profesionales, lo que supone una reduc-
ci—n dr‡stica con respecto a la latencia de un
kernel sin parchear. De todos modos, una
latencia baja vendr‡ dada tambiŽn a partir de
la capacidad del hardware de audio y, en algu-
nos casos, podr’a no reducirse tanto.

El concepto de tiempo real, en tŽrminos de
kernel, puede ser de dos tipos distintos. El
kernel en tiempo real que hemos configu-
rado aqu’ es soft real-time; es decir, promete
hacer los env’os dentro de un plazo determi-
nado, pero no lo garantiza. Por el contrario,
un sistema hard real-time garantiza el env’o
en un plazo de tiempo concreto. En ninguno
de estos usos vemos necesariamente referen-
cias a latencias bajas, aunque normalmente,
un sistema en tiempo real suele operar den-
tro de rangos de tiempo muy ajustados,
incluso por debajo de microsegundos. La
diferencia esencial entre los sistemas ÒhardÓ
y ÒsoftÓ es la condici—n de los errores produ-
cidos (cr’ticos o no cr’ticos): Si Ardour
sufriese una sobrecarga en el bœfer de audio,
el usuario podr’a contrariarse al o’r el consi-
guiente chasquido en la reproducci—n, pero
si el software del sistema de control a tiempo
real de una planta nuclear perdiese unos
pocos ciclos, probablemente estuviŽsemos
todos en serio peligro.

La V ida Real en T iempo
Real
La Tabla 1 muestra una comparativa entre las
tres m‡quinas usadas en nuestro estudio de
sonido. Todos los sistemas est‡n configura-
dos con PREEMPTy RT, y todas las m‡qui-
nas tienen chipsets gr‡ficos nVidia. Big Black
es nuestra m‡quina de producci—n principal,
que usamos para realizar grabaciones con
Ardour, componer con Csound5, producir
CD/DVDs y gestionar todas nuestras activi-
dades pedag—gicas. La m‡quina The3800se
usa principalmente para componer con
MIDI, ver pel’culas y DVDs, y ejecutar soft-
ware de mœsica y sonido bajo Wine. Hasta
hace poco, era tambiŽn la m‡quina preferida
para navegar por la v’deoweb, algo que
podr’a cambiar con la llegada del plugin para
Flash y Java de 64 bits. Maximus es nuestra
m‡quina m‡s puntera; la usamos principal-
mente para testear el software que necesita
las œltimas versiones de Qt y Gtk, como
Qtractory Ardour3.

Big Blacky The3800funcionan con distri-
buciones especialmente optimizadas para la
consecuci—n de un mejor rendimiento multi-
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afectan a la latencia y respuesta en tiempo
real. Por el contrario, cabe decir que en nVidia
tratan de ir a la par con el desarrollo del ker-
nel, el problema es que los parches para hacer
uso de las capacidades de tiempo real no son
oficiales, y mientras nVidia no libere su
c—digo, los desarrolladores del kernel no
podr‡n asistir a los usuarios que experimen-
tan problemas de rendimiento en sistemas en
tiempo real y de baja latencia.

Adem‡s, deber’amos mantener las X en
una versi—n actualizada. El sistema de las X
trabaja estrechamente con los drivers de v’deo
del kernel, por lo que para garantizar un rendi-
miento —ptimo, lo mejor es mantenerlas
actualizadas.

Conclusione s
Este tema es mucho m‡s extenso que lo
expuesto en este art’culo. En la web pueden
encontrarse numerosos recursos relevantes.
Por ejemplo, no deber’amos tener problemas
para encontrar documentaci—n sobre c—mo
configurar el kernel [6], reducir la latencia [7]
u optimizar para conseguir tiempo real [8].
Deseamos que los lectores sigan indagando
por su cuenta y que compilen su propio ker-
nel. La autoense–anza es una tradici—n ances-
tral en Linux que no necesita ninguna ingenie-
r’a. S—lo debemos asegurarnos de conservar el
kernel antiguo para arrancar con Žl si algo
saliese mal, respirar hondo, ejercer la pacien-
cia y la valent’a, hacer preguntas y, sobre todo,
divertirnos. �

media. Ambas incluyen interfaces de audio M-
Audio Delta 66, y ambas muestran una laten-
cia de 5.8 milisegundos en JACK, nuestro ser-
vidor de audio. Maximus usa un kernel en
tiempo real con los parches de Molnar; por lo
dem‡s, su sistema es un Ubuntu normal y
corriente. Es el menos estable de los tres siste-
mas y no lo usamos ni para producir audio ni
para producir v’deo. Maximus es un port‡til
con un chipset de audio Intel HDA, al que le
hemos a–adido una interfaz USB Edirol UA25.
Desgraciadamente, aœn no hemos conseguido
reducir la latencia por debajo de los 11 milise-
gundos sin sufrir xruns (en el idioma de
ALSA, excesos o insuficiencias en el bœfer de
audio), aunque aœn nos quedan algunas
opciones por explorar.

Todas las m‡quinas tienen instalado AVS-
ynthesis, de Jean-Pierre Lemoine, un pro-
grama para la manipulaci—n y combinaci—n
de im‡genes y sonido que genera unas fant‡s-
ticas animaciones. Debido a que necesita una
buena cantidad de recursos, es una excelente
aplicaci—n de testeo de la capacidad multime-
dia de nuestro sistema. La producci—n del
sonido se consigue mediante Csound5, compi-
lado para audio de alta definici—n. Sus capaci-
dades de v’deo dependen de OpenGLy gr‡fi-
cos 3D acelerados por hardware, pudiŽndose
operar en tiempo real.

TambiŽn hemos investigado en busca de
informaci—n acerca de los kernels empleados
por otras distribuciones optimizadas para
multimedia. Planet CCRMA [3], basado en
Fedora, ofrece kernels en tiempo real de las
series 2.6.24, as’ como kernels de prueba de
las versiones 2.6.26. Musix [4], derivado de
Debian, usa un kernel en tiempo real 2.6.21 en
su versi—n 1.0 R2. Bardix 0.1 [5], basado en
Gentoo, emplea un kernel 2.6.25 en tiempo
real. A partir de esta informaci—n, es posible
deducir que las distribuciones optimizadas
para la producci—n de multimedia y mejora
del rendimiento prefieren claramente las series
2.6 del kernel.

Fact ores Independient es
El hardware lo debemos escoger juiciosa-
mente. M‡s grande y m‡s r‡pido son las cla-
ves para conseguir un sistema multimedia
potente, pero se quedan cosas en el tintero. El
v’deo es un factor especialmente complicado.
Si no queda m‡s remedio que usar los drivers
de c—digo propietario de nVidia, nos tendre-
mos que resignar a sufrir problemas inexplica-
bles durante el uso de un kernel en tiempo
real. Debido a la naturaleza cerrada de su
c—digo, no se puede saber c—mo interactœa
con el kernel el driver de v’deo en niveles que

[1] OSS/Free: http://www .4front-tech.
com/usslite/

[2] Parches de Ingo Molnar para un ker-
nel en tiempo real: http://www .
kernel.org/pub/linux/kernel/projects/
rt/

[3] Planet CCRMA: http://www-ccrma.
stanford.edu/planetccrma/software/

[4] Musix: http://www .musix.org.ar/en/
index.html

[5] Bardix: http://www .linuxmusicians.
com/viewtopic.php?f=4&t=696??

[6] Gu’a en LinuxForums para compilar
el kernel: http://www .linuxforums.
org/forum/linux-kernel/
55612-mini-howto-compile-linux-ker
nel-2-6-a.html

[7] HOWTO para una latencia baja:
http://lowlatency .linuxaudio.org/

[8] La wiki para Linux en tiempo real:
http://rt.wiki.kernel.org/index.php/
Main_Page
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