SOFTWARE DE BASE

A. Traductores

I. Traductores de bajo nivel

1. Ensambladores


Ensamblador.

Es un traductor que asigna direcciones absolutas a las variables simbólicas que el programador escogió, liberándolo de esa tarea.

Un ensamblado es un programa que acepta como entrada un programa en lenguaje ensamblador y produce su lenguaje máquina junto con información para el cargador. Sin embargo, el ensamblador debe además producir otra información para ser usada por el cargador. Por ejemplo, externamente define símbolos que deben ser anotados y aprobados por el cargador; el ensamblador no conoce la dirección (valor) de esos símbolos y el cargador se encarga de encontrar los programas conteniéndolos, cargándolos en el núcleo, y localizando los valores de esos símbolos en la llamada al programa. 


• Tratamiento de operandos y modos de direccionamiento de la máquina objeto (RP)

Tratamiento de operandos

Las instrucciones de maquina operan sobre los datos, las categorías más importantes de datos son:

Numéricos

· Enteros o de punto fijo.

· Punto flotante.

· BCD ( Decimal codificado ó binario).- Los datos BCD comprimidos presentan dos dígitos por byte y los no comprimidos presentan un dígito por byte.

Caracteres

Unidades de 8 bits que normalmente contienen representaciones ASCII de símbolo.

Datos lógicos

·  Byte  con o sin signo (8 bits).- El bit 7 es el bit de signo de un byte sin signo.

·  Palabra con o sin signo (word-16 bits).- El bit 15 es el bit de signo de una word sin signo

·  Doble palabra con  o sin signo (dword-32 bits).- El bit 31 es el bit de signo de una dword sin signo

·  Cuádruple palabra con o sin signo (qword-64 bits).- El bit 63 es el bit de signo de una qword sin signo

Direcciones

Son una forma de dato. En muchos casos, algún calculo se debe ejecutar sobre la referencia de un operando en una instrucción para determinar la dirección de la memoria principal o virtual. En este contexto, las direcciones se pueden considerar como enteros sin signo.

·  Desplazamiento.- Son cantidades de 16 o 32 bits que contienen la distancia de la dirección base o la dirección referenciada.

·  Punteros.- Consistentes en selectores de segmento de 16 bits y un desplazamiento de 16 o 32 bits.

Estilo de programación

Un programa en ensamblador es una serie de instrucciones ejecutables que le dice al ensamblador que sentencia  tiene que ejecutar. Cada sentencia esta compuesta por cuatro campos:

a)  Campo nombre.- Se emplea con frecuencia como punto de entrada o regreso. Algunas veces es denominado  campo del rotulo, asigna un nombre simbólico a la dirección del comienzo de memoria real de una instrucción de ensamblador. Debe comenzar con un carácter alfabético de 31 caracteres máximo.

b)  Campo operación.- Contiene un mnemónico de 2 a 6 caracteres normalmente es una abreviatura en ingles, puede representar una instrucción maquina, una macroinstrucción, o una pseudo-operación.

c)  Campo operando.- Contiene la posición o posiciones donde están los datos que van a ser manipulados por la instrucción de la operación, si la instrucción mide 1 o 2 operandos, están separados de la instrucción por lo menos de un espacio en blanco, si hay dos operandos estos están separados por una coma.

d)  Campo comentario.- Se utiliza para documentar internamente el código, este debe comenzar con un punto y coma ( ; ).

Formato general de una sentencia

[nombre]  mnemónico  [operando] [; comentario]


                                                             destino,  fuente



MOV           AX, BX

Operando destino.- La operación puede producir un resultado.

Operando fuente.- La operación puede involucrar uno o más operandos fuentes, esto es, operandos que son entradas para la operación.

Modos de direccionamiento.

Los procesadores permiten varias maneras de direccionar (llegar a) las celdas de memoria. La más simple de todas es el direccionamiento directo: basta con escribir la dirección de la celda deseada a continuación del código de la instrucción para que la unidad de control logre el acceso.

En otra forma, el direccionamiento inmediato, se usa un dato numérico que se escribe inmediatamente a la derecha de la instrucción que la requiere. La diferencia entre ambos tipos de operaciones consiste en que la primera usa la dirección donde esta el dato, mientras que la segunda usa el dato mismo. Por ejemplo: CARGA 22 mete al acumulador el valor contenido en la celda con dirección 22, mientras que CARGA 22 (Inm) mete el número 22 en el acumulador.

El direccionamiento indirecto no toma el número que esta a la derecha de la instrucción como dirección para extraer de ella un valor, ni como dato inmediato, sino como una dirección de una celda a la que tendrá que ir para extraer otra dirección.

Por ultimo, el direccionamiento indexado usa la dirección que esta a la derecha de la instrucción para sumarla con el contenido de un registro especial de la CPU llamado índice. Esto permite la variación de direcciones para simular directamente el recorrido sobre los elementos de un vector. 

Los modos de direccionamiento junto con sus formas en lenguaje ensamblador son:

	MODO
	FORMA
	DIRECCIÓN

	Absoluto
	M
	M

	Registro
	R
	R

	Indizado
	c (R)
	c + contenido (R)

	Registro indirecto
	*R
	contenido (R)

	Indizado indirecto
	*c (R)
	contenido (c + contenido (R))


Una posición de memoria M o un registro R se representa a sí mismo cuando se utiliza como fuente o como destino. Por ejemplo:

MOV R0, M

guarda el contenido del registro R0 en la posición de memoria M.

Un desplazamiento de dirección c desde el valor de registro R se escribe como c (R) Por tanto:

MOV 4 (R0), M

almacena el valor contenido (4 + contenido (R0)) en la posición de memoria M.

Las versiones indirectas de los dos últimos modos se indican mediante el prefijo *. Así,

MOV *4 (R0), M

Almacena el valor contenido (contenido (4 + contenido (R0))) en la posición de memoria M.

Un modo final de direccionamiento permite que la fuente sea una constante:

	MODO
	FORMA
	DIRECCIÓN

	Literal
	#c
	c


Por tanto, la instrucción

MOV #1, R0

carga la constante 1 en el registro R0.

• Ensambladores residentes y cruzados (E)

Ensambladores cruzados.

Se denominan así los ensambladores que se utilizan en una computadora que posee un procesador diferente al que tendrán las computadoras donde va a ejecutarse el programa objeto producido.

Los ensambladores cruzados permiten a un programador desarrollar programas para diferentes sistemas sobre un computador.

Sin embargo, excepto en el caso de minicomputadores y grandes computadores que pueden ofrecer un simulador de microprocesador destinatario real, no se puede  normalmente probar y depurar el código creado por un ensamblador cruzado  sin ejecutarse sobre una maquina real que utilice este procesador. En cualquier caso, siempre se debe utilizar la sintaxis correcta, esto es, códigos OP, operandos, y así sucesivamente, para el microprocesador para el que el ensamblador cruzado esta diseñado.

El empleo de este tipo de traductores permite aprovechar el soporte de medios físicos (discos, impresoras, pantallas, etc.), y de programación que ofrecen las máquinas potentes para desarrollar programas que luego los van a ejecutar sistemas muy especializados en determinados tipos de tareas.

Ensambladores residentes.

El polo opuesto del ensamblador cruzado es el ensamblador residente, que se ejecuta sobre una maquina que contiene el mismo procesador que el destinatario del código ensamblado. Un ensamblador residente ofrece al programador la ventaja de utilizar una única maquina para crear, probar,  y depurar código.

Son aquellos que permanecen en la memoria principal de la computadora y cargan, para su ejecución, al programa objeto producido. Este tipo de ensamblador tiene la ventaja de que se puede comprobar inmediatamente el programa sin necesidad de transportarlo de un lugar a otro, como se hacía en cross-assembler, y sin necesidad de programas simuladores.

Sin embargo, puede presentar problemas de espacio de memoria, ya que el traductor ocupa espacio que no puede ser utilizado por el programador. Asimismo, también ocupará memoria el programa fuente y el programa objeto. Esto obliga a tener un espacio de memoria relativamente amplio. Es el indicado para desarrollos de pequeños sistemas de control y sencillos automatismo empleando microprocesadores.

La ventaja de estos ensambladores es que permiten ejecutar inmediatamente el programa; la desventaja es que deben mantenerse en la memoria principal tanto el ensamblador como el programa fuente y el programa objeto. 

• Ensamble condicional (RP)

2. Macroprocesadores

Se podría pensar en dar al ensamblador la capacidad de repetir, por medio de una orden, grupos completos de instrucciones que deben aparecer en múltiples ocasiones. Esto es, compactar renglones repetitivos en uno solo que fungirá como su abreviatura, y pedir al ensamblador que lo expanda a la hora de la traducción. Este nuevo esquema recibe el nombre de macroprocesamiento, y es de importancia vital porque permite la sustitución textual de símbolos de un tipo con símbolos de otro. Esto forma parte de la idea central de la computación. 

Una macro instrucción (abreviada como macro) es simplemente una conveniencia notacional para el programador. Una macro representa un grupo de sentencias comúnmente usados en el lenguaje fuente de programación. El macroprocesador reemplaza cada macro instrucción con el correspondiente grupo de sentencias de lenguaje fuente. Esto es llamado expandir las macros. Estas macro instrucciones permiten al programador escribir una versión corta del programa, y dejar los detalles mecánicos ser manejados por el macroprocesador.

La función de un macroprocesador esencialmente involucra la sustitución de un grupo de caracteres o líneas por otro. Excepto en unos pocos casos especializados, el macroprocesador no realiza el análisis del texto que maneja. El diseño y capacidades de un macroprocesador pueden ser influenciado por la forma de los enunciados del lenguaje de programación involucrado. Sin embargo, el significado de estos sentencias, y su traducción a lenguaje máquina, no son de interés durante la macro expansión. Esto significa que el diseño de un macroprocesador no esta directamente relacionado a la arquitectura de la computadora sobre la cual esta corriendo.

El uso más común del macroprocesador es en programación en lenguaje ensamblador. Sin embargo, macroprocesadores pueden ser también usados con programación en lenguajes de alto nivel, lenguajes de comandos de sistemas operativos, etc. Además, hay macroprocesadores de propósito general que no están atados a ningún lenguaje en particular.

• Bibliotecas de macros (E)

Un macroprocesador trabaja con definiciones de renglones (o de símbolos) llamadas macros (o macrodefiniciones), que serán expandidas cuando se las llame. Una macrollamada, por tanto será, la invocación de una macrodefinición para producir nuevos renglones de texto.

Para convertir renglones en una macrodefinición, habrá que encerrarlos entre las palabras MACRO, seguida del nombre asignado, y FIN_MACRO. Cuando se requiera llamarla, solo habrá que nombrarla. 

Un preprocesador puede permitir a un usuario a un usuario definir macros, que son abreviaturas de construcciones más grandes. 

Los procesadores de macros tratan dos clases de proposiciones: definición de macros y uso de macros. Las definiciones normalmente se indican con algún carácter exclusivo o palabra clave, como define macro. Constan de un nombre para la macro que esta definiendo y de un cuerpo, que constituye su definición, esto es, símbolos que se reemplazaran por valores (en este contexto, un valor es una cadena de caracteres). El uso de una macro consiste en dar un nombre a la macro y proporcionar parámetros reales, es decir, valores para sus parámetros formales. L procesador de macros sustituye los parámetros reales por los parámetros formales del cuerpo de la macro; después, el cuerpo transformado reemplaza el uso de la propia macro.

• Expansión condicional (RP)

Dos importantes pseudo-opciones de macroprocesador, AIF y AGO, permiten reordenamiento condicional de la secuencia de macro expansión. Estos permiten selección condicional de las instrucciones máquina que aparecen en una llamada a macro.

Considérese el siguiente programa:




En este ejemplo, los operandos, etiquetas y el número de instrucciones generados cambian en cada secuencia. Este programa podría ser escrito como sigue:






Las etiquetas que empiezan con un punto (.), tales como >FINI, son etiquetas macro y no aparecen en la salida del macroprocesador. La sentencia AIF (&COUNT EQ 1)FINI dirige al macroprocesador a saltar a la sentencia etiquetado .FINI si el parámetro correspondiente a &COUNT es 1; de otra manera, el macroprocesador va a continuar con la sentencia siguiendo la pseudo-opción AIF.

AIF es una rama condicional; esta realiza una prueba aritmética solo si la condición probada es verdadera. AGO es una rama incondicional  o sentencia “ir a”. Solo como instrucciones condicionales e incondicionales, AIF y AGO controlan la secuencia en la cual el macroprocesador expande sus sentencias en macro instrucciones.  

II. Traductores de alto nivel

1. Intérpretes


Intérprete.

Cuando el traductor ejecuta inmediatamente el código obtenido recibe el nombre de intérprete. Un intérprete no genera código, sino que lo ejecuta tan pronto lo obtiene. Hay una gran diferencia de velocidad entre la ejecución de un programa (objeto) compilado y un programa (fuente) interpretado. La segunda siempre es más lenta que la primera, ya que el intérprete debe analizar, traducir y ejecutar cada instrucción, aún cuando esta forme parte de un ciclo de repeticiones. 

En lugar de producir un programa objeto comoko resultado de una traducción, un intérprete realiza las operaciones que implica el programa fuente. Muchas veces los intérpretes se usan para ejecutar lenguajes de ordenes, pues cada operador que se ejecuta en un lenguaje de ordenes suele ser una invocación de una rutina compleja, como un editor o un compilador. Del mismo modo, algunos lenguajes de muy alto nivel, normalmente son interpretados, porque hay muchas cosas sobre los datos, como el tamaño y la forma de la matrices, que no se pueden deducir en el momento de la compilación. 

Un intérprete procesa un programa fuente escrito en un lenguaje e alto nivel, tal como un compilador lo hace. La principal diferencia es que el intérprete ejecuta una versión del programa fuente directamente, en vez de traducirlo a código máquina.

Un intérprete usualmente realiza funciones de análisis léxico y sintáctico tal como el compilador, y luego traduce el programa fuente a una forma interna. Muchas diferentes formas internas pueden ser usadas. Hasta es posible usar el programa fuente original como una forma interna; sin embrago, generalmente es mucho más eficiente realizar algún preprocesamiento del programa antes de su ejecución.

Después de traducir el programa fuente en su forma interna, el intérprete ejecuta las operaciones especificadas por el programa. Durante esta fase, un intérprete puede ser visto como un conjunto de subrutinas. La ejecución de estas subrutinas es controlada por la forma interna del programa.

El proceso de traducción de un programa fuente en alguna forma interna es más simple y rápido que compilarlo a un código máquina. Sin embargo, la ejecución del programa traducido por un intérprete es más lento que la ejecución del código objeto producido por un compilador. Así un intérprete de podría ser usado normalmente si la velocidad de ejecución es importante. 

• Interpretación directa o mediante pseudocódigo (E, RP)

La importancia de la programación consiste en que este lenguaje funciona a la vez como vehículo descriptor y como modelo de la representación dada a la solución; las principales características de ese lenguaje son que es neutro y completo. El primer concepto denota su independencia respecto a alguna máquina en particular, y el segundo se refiere al poder del mismo para expresar cualquier idea computacional. Un lenguaje así recibe el nombre de pseudocódigo. 

Un compilador de pseudocódigo es muy similar a un intérprete. En ambos casos, el programa fuente es analizado y convertido a una forma intermedia, la cual es luego ejecutada interpretivamente. Con un compilador de pseudocódigo, sin embargo, esta forma intermedia es el lenguaje máquina de una máquina hipotética, usualmente llamada pseudomáquina. El proceso de usar un compilador de pseudocódigo se ilustra:


El programa fuente es compilado, con el programa objeto resultante en pseudocódigo. Este programa en pseudocódigo es entonces leído y ejecutado bajo el control de un intérprete de pseudocódigo.

La ventaja principal de esto es la portabilidad del software. No es necesario para el compilador generar diferente código para diferentes computadoras, porque los programas objeto pseudocódigo pueden  ser ejecutados en cualquier máquina que tenga un intérprete de pseudocódigo. Incluso el compilador por si mismo puede ser transportado si es escrito en el lenguaje que se compila. Para lograr esto, la versión fuente del compilador es compilado en pseudocódigo; este pseudocódigo puede entonces ser interpretado en otra computadora. De esta manera, un compilador de pseudocódigo puede ser usado sin modificación de una amplia variedad de sistemas si un intérprete de pseudocódigo es escrito en cada máquina. Además, escribir como un intérprete no es una tarea trivial, es más fácil que escribir un nuevo compilador para cada máquina. 

• Lenguajes para aplicaciones específicas susceptibles o idóneos para interpretación (E)

2. Compiladores


Compilador.

Traductor que forma parte del sistema y reside en el disco. 

El compilador tiene que realizar análisis lexicográfico, análisis sintáctico y análisis semántico sobre las cadenas de entrada (programa fuente), para poder llegar a traducirlo al lenguaje de máquina o, por lo menos, al lenguaje ensamblador y obtener finalmente el mismo programa pero ya en lenguaje objeto. 

Un compilador es un programa que lee un programa escrito en un lenguaje, el lenguaje fuente, y lo traduce a un programa equivalente en otro lenguaje, el lenguaje objeto. Como parte importante de este proceso de traducción, el compilador informa a su usuario de a presencia de errores en el programa fuente. 


· Tipos de gramáticas formales

Una gramática se define como un conjunto finito de reglas sintácticas. La gramática esta formada de 4 elementos los cuales se identifican como (V, T, P, Z) donde:

V
es el alfabeto.

T  
es el conjunto de símbolos terminales, de donde T esta en V.

P 
es el conjunto de reglas sintácticas.

Z 
es un símbolo de V - T, al cual se le llama el símbolo inicial.

El lenguaje de una gramática, es el conjunto de cadenas de símbolos terminales, los cuales pueden ser generados desde Z. Para resolver el problema del análisis de enunciados en un lenguaje de programación se desarrollo la teoría de los lenguajes formales, que enumera diferentes clases de lenguajes con ciertas propiedades, y que pueden ser definidos en términos de sus gramáticas, las cuales generan solamente lenguajes de esa clase, Se definen 4 tipos básicos de gramáticas, los cuales son:

· De tipo 0 ò sin  restricciones

· De tipo 1 ó dependientes del contexto

· De tipo 2 ó libres del contexto

· De tipo 3 o regulares

El tipo de gramática que usa un compilador es de tipo 2 ó libre de contexto. Este tipo de gramáticas tienen 4 componentes:

1.- Un conjunto de componentes léxicos, denominados símbolos terminales.

2.- Un conjunto de no terminales

3.- Un conjunto de producciones, en el cada producción consta de un no terminal, llamado lado izquierdo de la producción, una flecha y una secuencia de componentes léxicos y no terminales, o ambos llamado lado derecho de la producción.

4.- La denominación de uno de los no terminales como símbolo inicial.

Ejemplo: 
prop            if (expr)  prop   else   prop

Dicha regla se denomina producción. En una producción, los elementos léxicos, como la palabra clave if y los paréntesis, se llaman componentes léxicos. Las variables expr y prop representan secuencias de componentes léxicos y se llaman no terminales. Se supone que los dígitos, los signos y las palabras clave son terminales.

Compilador.- Es un programa que lee un programa escrito en un lenguaje, el lenguaje fuente, y lo traduce a un programa equivalente en otro lenguaje, el lenguaje objeto. El compilador informa a su usuario de la presencia de errores en el programa fuente. En la compilación hay dos partes: análisis y síntesis. La parte del análisis divide al programa fuente en sus elementos componentes y crea una representación intermedia del programa fuente. La parte de la síntesis construye el programa objeto deseado a partir de la representación intermedia. En la compilación, el análisis consta de 3 fases: Las funciones de estos módulos son las siguientes:

Analizador lexicográfico: Las principales funciones que realiza son:

• Identificar los símbolos.

• Eliminar los blancos, caracteres de fin de línea, etc...

• Eliminar los comentarios que acompañan al fuente.

• Crear unos símbolos intermedios llamados tokens.

• Avisar de los errores que detecte.

Ejemplo: A partir de la sentencia en PASCAL siguiente 

posición := inicial + velocidad * 2

genera un código simplificado para el análisis sintáctico posterior, por ejemplo:

<id1> <:=> <id2> <+> <id3> <*> <ent>

Nota: Cada elemento encerrado entre <> representa un único token. Las abreviaturas id y ent significan identificador y entero, respectivamente.
· Notación formal de sintaxis
Analizador sintáctico: Comprueba que las sentencias que componen el texto fuente son correctas en el lenguaje, creando una representación interna que corresponde a la sentencia analizada. De esta manera se garantiza que sólo serán procesadas las sentencias que pertenezcan al lenguaje fuente. Durante el análisis sintáctico, así como en las demás etapas, se van mostrando los errores que se encuentran. Ejemplo: El esquema de la sentencia anterior corresponde al de una sentencia de asignación del lenguaje Pascal. Estas sentencias son de la forma: <id> <:=> <expresión> y la parte que se denomina <expresión> es de la forma:

•  Cualquier identificador <id> es una <expresión>

•  Cualquier numero es una <expresión>

•  Si una expresion1 y expresion2 son expresiones, entonces también lo son

expresion1 + expresion2 


expresion1 * expresion2   



( expresion1 )

La estructura de la sentencia queda, por tanto, de manifiesto mediante el siguiente esquema:

Análisis semántico: Se ocupa de analizar si la sentencia tiene algún significado. Se pueden encontrar sentencias que son sintácticamente correctas pero que no se pueden ejecutar porque carecen de sentido. En general, el análisis semántico se hace a la par que el análisis sintáctico introduciendo en éste unas rutinas semánticas.

Ejemplo: En la sentencia que se ha analizado, existe una variable entera. Sin embargo, las operaciones se realizan entre identificadores reales, por lo que hay dos alternativas: o emitir un mensaje de error "Discordancia de tipos", o realizar una conversión automática al tipo superior, mediante una función auxiliar entareal.



	a)  La verificación de tipos revela que  *  
    se aplica a un real, velocidad, y a un 
    entero, 60.
	b) El tratamiento general es convertir el entero a real. 
Esto se ha logrado creando un nodo extra para el 
operador entareal que de manera explícita convierte 
un entero a real.


• Análisis lexicográfico (RP)

Consiste en reconocer todos y cada uno de los símbolos aislados que constituyen la frase; lo que, a su vez, implica reconocer las letras (y signos de puntuación) y reconocer las palabras. Reconocer no necesariamente significa entender; para reconocer un símbolo lo único que se requiere es buscarlo (y encontrarlo) en un diccionario previamente especificado. 

La tarea central de un analizador lexicográfico consiste en separar los componentes léxicos (o tokens) de entre el conjunto de símbolos de diversas clases (letras, dígitos, símbolos de puntuación, blancos y caracteres especiales) aunque sean invisibles, y es necesario aislar los componentes sintácticos de este conglomerado e caracteres. 

El modelo matemático de un analizador de este tipo recibe el nombre de autómata finito. Una autómata de este tipo es una función matemática que puede reconocer grupos de caracteres que constituyen un componente sintáctico. 
En un compilador, el análisis lineal se llama análisis léxico o de exploración. Por ejemplo, en el análisis léxico los caracteres de la proposición asignada:

posición := inicial + velocidad * 60

se agruparían en los componentes léxicos siguientes:

1. El identificador posición

2. El símbolo de asignación :=
3. El identificador inicial
4. El signo de suma

5. El identificador velocidad
6. El signo de multiplicación

7. El número 60
Los espacios en blanco que separan los caracteres de estos componentes léxicos normalmente se eliminan durante el análisis léxico.

Un analizador léxico es la primera fase de un compilador. Su principal función consiste en leer los caracteres de entrada y elaborar como salida una secuencia de componentes léxicos que utiliza el analizador sintáctico para hacer el análisis. Esta interacción suele aplicarse revirtiendo al analizador léxico en una subrutina o corrutina del analizador sintáctico. Recibida la orden “obtén el siguiente componente léxico” del analizador sintáctico, el analizador léxico lee los caracteres de entrada hasta que pueda identificar el siguiente componente léxico.


Como el analizador léxico es la parte del compilador que lee el texto fuente, también puede realizar ciertas funciones secundarias en la interfaz del usuario, como eliminar del programa fuente comentarios y espacios en blanco en forma de caracteres de espacio en blanco, caracteres TAB y de línea nueva. Otra función es relacionar los mensajes de error del compilador con el programa fuente. En algunos compiladores, el analizador léxico se encarga de hacer una copia del programa fuente en el que están marcados los mensajes de error. Si el lenguaje fuente es la base de algunas funciones de preprocesamiento de macros, entonces esas funciones del preprocesador también se pueden aplicar al hacer el análisis léxico.

En algunas ocasiones los analizadores léxicos se dividen en una cascada de dos fases; la primera, llamada examen y la segunda, análisis léxico. El examinador se encarga de realizar tareas sencillas, mientras que el analizar léxico es el que realiza las operaciones más complejas.

• Generación de código, códigos intermedios (RP)

La traducción o generación de código busca representar la frase original en términos de elementos de un lenguaje mucho más sencillo, que ya no esta dotado de estructura. O sea, precisamente, traducir la frase fuente al lenguaje de máquina (o por lo menos al lenguaje ensamblador). 

A la generación de código recién escrita se le conoce como generación de código intermedio, ya que no se trata de lenguaje máquina, sino de una especificación relativamente informal, en términos de elementos (temporales o no) que son producidos “a ciegas” por medio de reglas predefinidas. 


Generación de código intermedio. 

Después de los análisis sintáctico y semántico, algunos compiladores generan una representación intermedia explicita del programa fuente. Se puede considerar esta representación intermedia como un programa para una máquina abstracta. Esta representación intermedia debe tener dos propiedades importantes; debe ser fácil de producir y fácil de traducir al programa objeto.

La representación intermedia puede tener diversas formas. El código de tres direcciones consiste en una secuencia de instrucciones, cada una de las cuales tiene como máximo tres operandos. El programa fuente puede aparecer en código de tres direcciones como:

temp1 := entarea1(60)

temp2 := id3 * temp1

temp3 := id2 + temp2

id1 := temp3

Esta representación intermedia tiene varias propiedades. Primera, cada instrucción de tres direcciones tiene a lo sumo un operador, además de la asignación. Por tanto, cuando se generan esas instrucciones, el compilador tiene que decidir el orden en que deben efectuarse las operaciones; segunda, el compilador debe generar un nombre temporal para guardar los valores calculados por cada instrucción; tercera, algunas instrucciones de tres direcciones tienen menos de tres operandos. 




Generación de código.

La fase final de un compilador es a generación de código objeto, que por lo general consiste en código de máquina  relocalizable o código ensamblador. Las posiciones de memoria se seleccionan para cada una de las variables usadas por el programa. Después, cada una de las instrucciones intermedias se traduce a una secuencia de instrucciones de máquina que ejecuta la misma tarea. Un aspecto decisivo es la asignación de variables a registros. 

Toma como entrada una representación intermedia de un programa fuente y produce como salida un programa objeto equivalente. Las técnicas de generación de código se pueden utilizar con independencia de si se produce o no una fase de optimización antes de la generación de código, como en algunos compiladotes, denominados de optimación. Dicha fase intenta transformar el código intermedio en una forma de la que se pueda producir código objeto más eficiente.


En tanto que los detalles dependen de la máquina objeto y del sistema operativo, aspectos como el manejo de la memoria, la selección de instrucciones, la asignación de registros y el orden de evaluación son inherentes en casi todos los problemas de generación de código. 

• Optimización de código (RP)

Una operación importante que se puede hacer sobre el código intermedio recién generado es la optimización. Una vez generadas las líneas de código intermedio es posible “observarlas desde lejos” y tratar de eliminar redundancias y repeticiones. Esto no se puede hacer al tiempo de generación de código intermedio, porque equivaldría a quitar a las reglas predefinidas su carácter genérico.

El problema de convertir el código intermedio (quizá ya optimizado) en código objeto propiamente dicho, esto es, en lenguaje máquina, se le conoce como generación de código objeto. 

La fase de optimización de código trata de mejorar el código intermedio, de modo que resulte un código de máquina más rápido de ejecutar. Algunas optimaciones son triviales. Por ejemplo, un algoritmo natural genera el código intermedio:

temp1 := entarea1(60)

temp2 := id3 * temp1

temp3 := id2 + temp2

id1 := temp3

utilizando una instrucción para cada operador de la representación de árbol después del análisis semántico, aunque hay una forma mejor de realizar los mismos cálculos usando las dos instrucciones:

temp1 := id3 *60.0

id1 := id2 = temp1

Este sencillo algoritmo no tiene nada de malo, puesto que ese el problema se puede solucionar en la fase de optimización de código. Esto es, el compilador puede deducir que la conversión de 60 de entero a real se puede hacer de una vez por todas en el momento de la compilación, de modo que la operación entarea1 se puede eliminar. Además temp3 se usa solo una vez, para trasmitir su valor a id1. Entonces resulta seguro sustituir id1 por temp3, a partir de lo cual la ultima proposición no se necesita y se obtiene el nuevo código.

Hay mucha variación en la cantidad de optimización de código que ejecutan los distintos compiladores. En los que hacen mucha optimización, llamados compiladores optimizadores, una parte significativa del tiempo del compilador se ocupa en esta fase. Sin embargo, hay optimizaciones sencillas que mejoran sensiblemente el tiempo de ejecución del programa objeto sin retardar demasiado la compilación.

• Generadores de analizadores léxicos (E)

Es un programa que recibe como entrada la especificación de la lexicografía de un lenguaje (cómo deben arreglarse sus componentes léxicos o tokens), y produce como salida un programa que hace el análisis. 
Estas herramientas generan automáticamente analizadores léxicos, por lo general a partir de una especificación basada en expresiones regulares. La organización básica del analizador léxico resultante es en realidad un autómata finito. 

• Generadores de compiladores (E)

Aparecieron sistemas para ayudar en el proceso de escritura de compiladores, a menudo se hace referencia  a estos como compiladores de compiladores, generadores de compiladores o sistemas generadores de traductores. Se orientan en torno a un modelo particular de lenguaje, y son mas adecuados para generar compiladores de lenguajes similares al del modelo.

Estas herramientas generan automáticamente analizadores léxicos, por lo general a partir de una especificación basada en expresiones regulares. La organización básica del analizador léxico resultante es en realidad un autómata finito.

Un compilador de compiladores es un programa que recibe como entrada la gramática de un lenguaje de programación y produce como salida el analizador sintáctico para esa gramática. 
Un generador de compiladores es una herramienta de software que ayuda en la tarea de construcción de un compilador. El proceso de usar un generador de compiladores se ilustra:


El usuario provee una descripción del lenguaje a ser traducido. Esta descripción puede consistir en un conjunto de reglas léxicas (tokens) y una gramática del lenguaje fuente. Algunos generadores de compiladores usan esta información para generar directamente un scanner y un parser. Otros crean tablas para usar por el manejador estándar de tablas scanning y parsing rutinas que son proporcionadas por el generador de compiladores.

Los generadores de compiladores frecuentemente proveen lenguaje especial, notaciones, estructura de datos, y otras facilidades similares que pueden ser usadas en la escritura de rutinas semánticas.

La principal ventaja de usar un generador de compiladores es facilitar la construcción y prueba de compiladores. La cantidad de trabajo requerido por un usuario varía considerablemente de un generador de compiladores a otro dependiendo del grado de flexibilidad provisto. Compiladores que son generados de esta manera tienden a requerir mas memoria y compilan programas mas lentamente que los otros compiladores. Sin embargo, el código objeto generado por el compilador puede actualmente ser mejor cuando un generador de compilador es usado. 

3. Tópicos de compilación

• Tratamiento de recursividad (E, RP)

Una definición es recursiva si dice como obtener conceptos nuevos empleando para tal fin el mismo concepto que se intenta definir. Este razonamiento parece fallido, parece que no llevara a ninguna parte por ser circular. En realidad los razonamientos recursivos se encuentran en la base misma de las matemáticas, porque son necesarios para describir conceptos centrales, como es el número.

El razonamiento recursivo tiene dos partes: la base y la regla recursiva de construcción. La base no es recursiva y es el punto tanto de partida como de terminación de la definición. 

Un procedimiento es recursivo si puede comenzar una nueva activación antes de que haya terminado una activación anterior del mismo procedimiento.

En términos más formales, se dice que un lenguaje cuyas frases pueden ser generadas por un procedimiento es recursivamente enumerable, mientras que se le llama recursivo si existe un  algoritmo para reconocerlo. Que un lenguaje sea recursivamente enumerable significa que se puede producir mediante una gramática; que sea recursivo significa que existe para el un algoritmo de reconocimiento: una maquina de Turín que llega a un estado final (un si o un no) cuando analiza las frases que lo componen.
• Tratamiento de extensibilidad (RP)

La extensibilidad es una propiedad importante de cualquier sistema operativo con la que sus diseñadores esperan mantenerse al día con los avances en la tecnología de cómputo.

• Tratamiento de lenguajes orientados a objetos (definición de clase, herencia, instanciamiento) (RP)
Los programas orientados a objetos se enfatizan en los datos, al contrario que la programación estructurada que se enfatiza en los algoritmos.

Clase.- Es una plantilla o modelo que define los datos y las funciones que actúan sobre esos datos (llamados métodos).

Objeto.- Elemento dato que es miembro de una clase.

Herencia.- Las clases se pueden subdividir en subclases, dicho de otro modo, una clase se puede deducir o derivar de otra clase. La clase original se denomina clase base y merced a la propiedad de herencia, una clase derivada  o descendiente puede heredar las estructuras de datos y los métodos de su clase base. Además, la nueva clase puede añadir nuevos elementos datos y métodos a los que hereda de su clase base.

Instanciamiento.- Las clases son tipos de datos definidos por el usuario que definen un tipo de objeto. Un objeto es un modelo o instancia de este tipo o clase. De modo que un objeto es a una clase como una variable a un tipo. Por eso, a veces, el termino objeto se utiliza indistintamente como instancia o modelo de una clase, y también como variable.

4. Ambientes integrados

• Depuración interactiva (E)

Permite la ejecución paso a paso ó por tramos del programa manteniendo el entorno que se va produciendo (valores de variables). El programador en cada parada de la ejecución de su programa puede comprobar e incluso modificar valores de las variables, con lo cual resulta muy interesante este tipo de ejecución para detección de errores y comprobación del buen funcionamiento del programa. Los puntos de parada en la ejecución son determinados por el propio programador mediante sentencias destinadas a tal fin.

Tipos de depuradores:

DUMP (Volcado de memoria).- Exhibición del contenido de la memoria. Cuando un programa tiene una terminación anormal, puede hacerse un volcado de la memoria para examinar el estado del programa en el momento del estallido, el programador mira dentro de los buffer para ver con que elementos de datos estaba trabajando cuando fallo. Los contadores conmutadores, y señales del programa también pueden ser inspeccionados.

TRACE (Trazo).- Un trazo es un ayudante de la depuración consistiendo de una presentación que describe la crónica de acciones y resultados de los pasos individuales en un programa; la sección es algunas veces usada por un programa de control que produce esta clase de manifestación. El proceso de depuración precipita incontables problemas, cuyas correcciones requieren detalladamente registros de la ejecución del programa, un trazo es diseñado para proveer este tipo de información, tomando el programa del usuario y localizándolo bajo el control de una rutina especial, la cual monitorea el proceso del programa.

• Ayudas (E)

B. Sistemas operativos

I. Conceptos y estructuras básicas

1. Historia y evolución

• Necesidad del sistema operativo, administración de recursos y desempeño del sistema (R)

Un Sistema Operativo es un programa que actúa como intermediario entre el usuario y el hardware de un computador y su propósito es proporcionar un entorno en el cual el usuario pueda ejecutar programas. El objetivo principal de un Sistema Operativo es, entonces, lograr que el Sistema de computación se use de manera cómoda, y el objetivo secundario es que el hardware del computador se emplee de manera eficiente.

Un Sistema Operativo es una parte importante de cualquier sistema de computación. Un sistema de computación puede dividirse en cuatro componentes: el hardware, el Sistema Operativo, los programas de aplicación y los usuarios. El hardware (Unidad Central de Procesamiento(UCP), memoria y dispositivos de entrada/salida (E/S)) proporciona los recursos de computación básicos. Los programas de aplicación (compiladores, sistemas de bases de datos, juegos de vídeo y programas para negocios) definen la forma en que estos recursos se emplean para resolver los problemas de computación de los usuarios.

Característica de un Sistema Operativo:
En general, se puede decir que un Sistema Operativo tiene las siguientes características:

· Conveniencia. Un Sistema Operativo hace más conveniente el uso de una computadora. 

· Eficiencia. Un Sistema Operativo permite que los recursos de la computadora se usen de la manera más eficiente posible. 

· Habilidad para evolucionar. Un Sistema Operativo deberá construirse de manera que permita el desarrollo, prueba o introducción efectiva de nuevas funciones del sistema sin interferir con el servicio.

· Encargado de administrar el hardware. El Sistema Operativo se encarga de manejar de una mejor manera los recursos de la computadora en cuanto a hardware se refiere, esto es, asignar a cada proceso una pàrte del procesador para poder compartir los recursos. 

· Relacionar dispositivos (gestionar a través del kernel). El Sistema Operativo se debe encargar de comunicar a los dispositivos periféricos, cuando el usuario así lo requiera. 

· Organizar datos para acceso rápido y seguro.

· Manejar las comunicaciones en red. El Sistema Operativo permite al usuario manejar con alta facilidad todo lo referente a la instalación y uso de las redes de computadoras. 

· Procesamiento por bytes de flujo a través del bus de datos.

· Facilitar las entradas y salidas. Un Sistema Operativo debe hacerle fácil al usuario el acceso y manejo de los dispositivos de Entrada/Salida de la computadora. 

    
 Técnicas de Recuperación de Errores:

Evita que otros usuarios interfieran. El Sistema Operativo evita que los usuarios se bloqueen entre ellos, informándoles si esa aplicación esta siendo ocupada por otro usuario.
Generación de Estadísticas:
Permite que se puedan compartir el hardware y los datos entre los usuarios. 


El software de aplicación son programas que se utilizan para diseñar, tal como el procesador de palabras, lenguajes de programación, hojas de cálculo, etc.

El software de base sirve para interactuar el usuario con la máquina, son un conjunto de programas que facilitan el ambiente plataforma, y permite el diseño del mismo. 

El Software de base está compuesto por : 

· Cargadores. 

· Compiladores. 

· Ensambladores. 

· Macros. 

     
Funciones de un Sistema Operativo:

Las funciones más importantes que debe cumplir un sistema operativo son las siguientes: 

· Aceptar los trabajos y conservarlos hasta su finalización. 

· Detectar errores y actuar de modo apropiado en caso de que se produzcan. 

· Controlar las operaciones de E/S. 

· Controlar las interrupciones. 

· Planificar la ejecución de tareas. 

· Entregar recursos a las tareas. 

· Retirar recursos de las tareas. 

· Proteger la memoria contra el acceso indebido de los programas. 

· Soportar el multiacceso. 

· Proporcionar al usuario un sencillo manejo de todo el sistema. 

· Aprovechar los tiempos muertos del procesador. 

· Compartir los recursos de la máquina entre varios procesos al mismo tiempo. 

· Administrar eficientemente el sistema de cómputo como un todo armónico. 

· Permitir que los diferentes usuarios se comuniquen entre sí, así como protegerlos unos de otros. 

· Permitir a los usuarios almacenar información durante plazos medianos o largos. 

· Dar a los usuarios la facilidad de utilizar de manera sencilla todos los recursos, facilidades y lenguajes de que dispone la computadora. 

· Administrar y organizar los recursos de que dispone una computadora para la mejor utilización de la misma, en beneficio del mayor número posible de usuarios. 

· Controlar el acceso a los recursos de un sistema de computadoras. 

Administracion de recursos.

Un computador es un conjunto de recursos para el traslado, almacenamiento y proceso de datos y para el control de estas funciones. El sistema operativo es el responsable de la gestión de estos recursos. 

Administrando los recursos del computador, el sistema operativo tiene el control sobre las funciones básicas de la misma.

El sistema operativo funciona de la misma manera que el software normal de un computador, es decir, es un programa ejecutado por el procesador.

El sistema operativo abandona con frecuencia el control y debe depender del procesador para recuperarlo.

El sistema operativo es, nada mas que un sistema de computador. Como otros programas de computador, da instrucciones al procesador. La diferencia clave está en el propósito del programa. El sistema operativo dirige al procesador en el empleo de otros recursos del sistema y en el control del tiempo de ejecución de otros programas. Pero para que el procesador pueda hacer estas cosas, debe cesar la ejecución del programa del sistema operativo y ejecutar otros programas. Así pues, el sistema operativo cede el control al procesador para hacer algún trabajo “útil” y luego lo retoma durante el tiempo suficiente para preparar el procesador para llevar a cabo la siguiente parte del trabajo.

Una parte del sistema operativo está en la memoria principal. En esta parte está el núcleo (kernel), que incluye las funciones utilizadas con más frecuencia en el sistema operativo y, en un momento dado, puede incluir otras partes del sistema operativo que estén en uso. El resto de la memoria principal contiene datos y otros programas de usuario. 

La asignación de este recurso (la memoria principal) es controlada conjuntamente por el sistema operativo y por el hardware de gestión de memoria en el procesador. El sistema operativo decide cuándo puede utilizarse un dispositivo de E/S por parte de un programa en ejecución y controla el acceso  la utilización de los archivos. El procesador es, en sí mismo, un recurso y es el sistema operativo el que debe determinar cuánto tiempo del procesador debe dedicarse a la ejecución de un programa de usuario en particular. En el caso de sistemas multiprocesador, la decisión debe distribuirse entre todos los procesadores.

Desempeño del sistema.

Un proceso es básicamente un programa en ejecución. Cada proceso tiene asociado un espacio de direcciones, una lista de posiciones de memoria desde algún mínimo (usualmente 0) hasta algún máximo, que el proceso puede leer y escribir. A cada proceso también se asocia un conjunto de registros, que incluyen el contador del programa, el apuntador de pila, y otros registros de hardware, así como toda la demás información necesaria para ejecutar el programa.

Periódicamente el sistema operativo decide dejar de ejecutar un proceso y comenzar a ejecutar otro, por ejemplo, porque el primero ya tuvo más tiempo de CPU del que le tocaba durante el segundo anterior.

Cuando un proceso se suspende temporalmente de esta manera, debe reiniciarse después en el mismo estado exactamente en que estaba en el momento en que se le detuvo. Esto implica que toda la información acerca del proceso se debe guardar explícitamente en algún lugar durante la suspensión. Cuando un proceso se suspende temporalmente, es necesario guardar todos estos apuntadores para que una llamada READ ejecutada después de reiniciarse el proceso lea los datos correctos. En muchos sistemas operativos, toda la información acerca de cada proceso, aparte del contenido de su propio espacio de direcciones, se almacena en una tabla del sistema operativo llamada tabla de procesos, que es un arreglo (o lista enlazada) de estructuras, una para cada proceso existente en ese momento.

Así, un proceso (suspendido) consiste en un espacio de direcciones, llamado imagen de núcleo y su entrada en la tabla de procesos, que contiene sus registros, entre otras cosas.

Las llamadas al sistema de administración para procesos clave son las que se ocupan de la creación y terminación de procesos.

Si un proceso puede crear uno o más procesos distintos (denominados procesos hijos) y éstos a su vez pueden crear procesos hijos, pronto llegamos a la estructura de árbol de procesos. Los procesos relacionados que están cooperando para realizar alguna tarea a menudo necesitan comunicarse entre sí y sincronizar sus actividades. Esta comunicación se llama comunicación entre procesos.

Un proceso que se comunica con otro proceso en una computadora distinta lo hace enviando mensajes por una red. A fin de prevenir la posibilidad de que un mensaje o su respuesta se pierda, el remitente puede solicitar que su propio sistema operativo le notifique cuando haya transcurrido cierto número de segundos, a fin de poder retransmitir el mensaje si todavía no ha llegado un acuse de recibo. Después de establecer este temporizador, el programa puede seguir realizando otros trabajos.

Cuando ha transcurrido el número de segundos que se especificó, el sistema operativo envía una señal al proceso. La señal hace que el proceso suspenda temporalmente lo que estaba haciendo, guarde sus registros en la pila, y comience a ejecutar un procedimiento especial de manejo de señales. Una vez que el manejador de señales termina, el proceso en ejecución se reinicia en el estado en que estaba justo antes de la señal.

• Generaciones de sistemas operativos (R)

Generacion Cero (década de 1940).

Los primeros sistemas computacionales no poseían sistemas operativos. Los usuarios tenían completo acceso al lenguaje de la maquina. Todas las instrucciones eran codificadas a mano. 

Primera Generacion (década de 1950).

Los sistemas operativos de los años cincuenta fueron diseñados para hacer mas fluida la transición entre trabajos. Antes de que los sistemas fueran diseñados, se perdía un tiempo considerable entre la terminación de un trabajo y el inicio del siguiente. Este fue el comienzo de los sistemas de procesamiento por lotes, donde los trabajos se reunían por grupos o lotes. Cuando el trabajo estaba en ejecución, este tenia control total de la maquina. Al terminar cada trabajo, el control era devuelto al sistema operativo, el cual limpiaba y leía e iniciaba el trabajo siguiente. 

Al inicio de los 50's esto había mejorado un poco con la introducción de tarjetas perforadas (las cuales servían para introducir los programas de lenguajes de máquina), puesto que ya no había necesidad de utilizar los tableros enchufables. 

Además el laboratorio de investigación General Motors implementó el primer sistema operativo para la IBM 701. Los sistemas de los 50's generalmente ejecutaban una sola tarea, y la transición entre tareas se suavizaba para lograr la máxima utilización del sistema. Esto se conoce como sistemas de procesamiento por lotes de un sólo flujo, ya que los programas y los datos eran sometidos en grupos o lotes. 

La introducción del transistor a mediados de los 50's cambió la imagen radicalmente. 

Se crearon máquinas suficientemente confiables las cuales se instalaban en lugares especialmente acondicionados, aunque sólo las grandes universidades y las grandes corporaciones o bien las oficinas del gobierno se podían dar el lujo de tenerlas. 

Para poder correr un trabajo (programa), tenían que escribirlo en papel (en Fortran o en lenguaje ensamblador) y después se perforaría en tarjetas. Enseguida se llevaría la pila de tarjetas al cuarto de introducción al sistema y la entregaría a uno de los operadores. Cuando la computadora terminara el trabajo, un operador se dirigiría a la impresora y desprendería la salida y la llevaría al cuarto de salida, para que la recogiera el programador. 

Segunda Generacion (a mitad de la década de 1960.

La característica de los sistemas operativos fue el desarrollo de los sistemas compartidos con multiprogramación, y los principios del multiprocesamiento. En los sistemas de multiprogramación, varios programas de usuario se encuentran al mismo tiempo en el almacenamiento principal, y el procesador se cambia rápidamente de un trabajo a otro. En los sistemas de multiprocesamiento se utilizan varios procesadores en un solo sistema computacional, con la finalidad de incrementar el poder de procesamiento de la maquina. 

La independencia de dispositivos aparece después. Un usuario que desea escribir datos en una cinta en sistemas de la primera generación tenia que hacer referencia especifica a una unidad de cinta particular. En la segunda generación, el programa del usuario especificaba tan solo que un archivo iba a ser escrito en una unidad de cinta con cierto numero de pistas y cierta densidad. 

Se desarrollo sistemas compartidos, en la que los usuarios podían acoplarse directamente con el computador a través de terminales. Surgieron sistemas de tiempo real, en que los computadores fueron utilizados en el control de procesos industriales. Los sistemas de tiempo real se caracterizan por proveer una respuesta inmediata. 

Tercera Generacion (mitad de década 1960 a mitad década de 1970).

Se inicia en 1964, con la introducción de la familia de computadores Sistema/360 de IBM. Los computadores de esta generación fueron diseñados como sistemas para usos generales . Casi siempre eran sistemas grandes, voluminosos, con el propósito de serlo todo para toda la gente. Eran sistemas de modos múltiples, algunos de ellos soportaban simultáneamente procesos por lotes, tiempo compartido, procesamiento de tiempo real y multiprocesamiento. 

Eran grandes y costosos, nunca antes se había construido algo similar, y muchos de los esfuerzos de desarrollo terminaron muy por arriba del presupuesto y mucho después de lo que el planificador marcaba como fecha de terminación. 

Estos sistemas introdujeron mayor complejidad a los ambientes computacionales; una complejidad a la cual, en un principio, no estaban acostumbrados los usuarios. 

Cuarta Generacion (mitad de década de 1970 en adelante).

Los sistemas de la cuarta generación constituyen el estado actual de la tecnología. Muchos diseñadores y usuarios se sienten aun incómodos, después de sus experiencias con los sistemas operativos de la tercera generación. 

Con la ampliación del uso de redes de computadores y del procesamiento en línea los usuarios obtienen acceso a computadores alejados geográficamente a través de varios tipos de terminales. 

Los sistemas de seguridad se ha incrementado mucho ahora que la información pasa a través de varios tipos vulnerables de líneas de comunicación. La clave de cifrado esta recibiendo mucha atención; han sido necesario codificar los datos personales o de gran intimidad para que; aun si los datos son expuestos, no sean de utilidad a nadie mas que a los receptores adecuados. 

El porcentaje de la población que tiene acceso a un computador en la década de los ochenta es mucho mayor que nunca y aumenta rápidamente. 

El concepto de maquinas virtuales es utilizado. El usuario ya no se encuentra interesado en los detalles físicos de; sistema de computación que esta siendo accedida. En su lugar, el usuario ve un panorama llamado maquina virtual creado por el sistema operativo. 

Los sistemas de bases de datos han adquirido gran importancia. Nuestro mundo es una sociedad orientada hacia la información, y el trabajo de las bases de datos es hacer que esta información sea conveniente accesible de una manera controlada para aquellos que tienen derechos de acceso. 

2. Esquema básico

• Estructura interna: monolítico y modular (E)

Los sistemas modulares son también llamados sistemas monolíticos. Este tipo de organización es con mucho la mas común; bien podría recibir el subtitulo de "el gran embrollo". La estructura consiste en que no existe estructura alguna. El sistema operativo se escribe como una colección de procedimientos, cada uno de los cuales puede llamar a los demás cada vez que así lo requiera. Cuando se usa esta técnica, cada procedimiento del sistema tiene una interfaz bien definida en términos de parámetros y resultados y cada uno de ellos es libre de llamar a cualquier otro, si este ultimo proporciona cierto cálculo útil para el primero. Sin embargo incluso en este tipo de sistemas es posible tener al menos algo de estructura. Los servicios (llamadas al sistema) que proporciona el sistema operativo se solicitan colocando los parámetros en lugares bien definidos, como en los registros o en la pila, para después ejecutar una instrucción especial de trampa de nombre "llamada al núcleo" o "llamada al supervisor".

Esta instrucción cambia la máquina del modo usuario al modo núcleo y transfiere el control al sistema operativ. El sistema operativo examina entonces los parámetros de la llamada, para determinar cual de ellas se desea realizar. A continuación, el sistema operativo analiza una tabla que contiene en la entrada k un apuntador al procedimiento que realiza la k-esima llamada al sistema. Esta operación identifica el procedimiento de servicio, al cual se llama. Por ultimo, la llamada al sistema termina y el control regresa al programa del usuario.


Esta organización sugiere una organización básica del sistema operativo:

1. Un programa principal que llama al procedimiento del servicio solicitado.

2. Un conjunto de procedimientos de servicio que llevan a cabo las llamadas al sistema.

3. Un conjunto de procedimientos utilitarios que ayudan al procedimiento de servicio.

En este modelo, para cada llamada al sistema existe un procedimiento de servicio que se encarga de él. Los procedimientos utilitarios hacen cosas necesarias para varios procedimientos de servicio, por ejemplo buscar los datos de los programas del usuario.
Las características fundamentales de este tipo de estructura son:

· Construcción del programa final a base de módulos compilados separadamente que se unen a través del ligador. 

· Buena definición de parámetros de enlace entre las distintas rutinas existentes, que puede provocar mucho acoplamiento. 

· Carecen de protecciones y privilegios al entrar a rutinas que manejan diferentes aspectos de los recursos de la computadora, como memoria, disco, etc.


Generalmente están hechos a medida, por lo que son eficientes y rápidos en su ejecución y gestión, pero por lo mismo carecen de flexibilidad para soportar diferentes ambientes de trabajo o tipos de aplicaciones.

• Tipos de sistemas: monousuario, multiusuario, distribuido, de red, de tiempo real, de propósito especial (E)

Sistema operativo monousuario.
Los sistemas operativos monousuarios son aquéllos que soportan a un usuario a la vez, sin importar el número de procesadores que tenga la computadora o el número de procesos o tareas que el usuario pueda ejecutar en un mismo instante de tiempo. Las computadoras personales típicamente se han clasificado en este renglón.

En otras palabras los sistemas monousuarios son aquellos que nada más puede atender a un solo usuario, gracias a las limitaciones creadas por el hardware, los programas o el tipo de aplicación que se este ejecutando.

Sistema operativo multiusuario.
Los sistemas operativos multiusuarios son capaces de dar servicio a más de un usuario a la vez, ya sea por medio de varias terminales conectadas a la computadora o por medio de sesiones remotas en una red de comunicaciones. No importa el número de procesadores en la máquina ni el número de procesos que cada usuario puede ejecutar simultáneamente.

En esta categoría se encuentran todos los sistemas que cumplen simultáneamente las necesidades de dos o más usuarios, que comparten mismos recursos. Este tipo de sistemas se emplean especialmente en redes. En otras palabras consiste en el fraccionamiento del tiempo (timesharing). 

Sistema operativo distribuido.
Los sistemas operativos distribuidos abarcan los servicios de los de red, logrando integrar recursos ( impresoras, unidades de respaldo, memoria, procesos, unidades centrales de proceso ) en una sola máquina virtual que el usuario accesa en forma transparente. Es decir, ahora el usuario ya no necesita saber la ubicación de los recursos, sino que los conoce por nombre y simplemente los usa como si todos ellos fuesen locales a su lugar de trabajo habitual. 

Las razones para crear o adoptar sistemas distribuidos se dan por dos razones principales: por necesidad ( debido a que los problemas a resolver son inherentemente distribuidos ) o porque se desea tener más confiabilidad y disponibilidad de recursos. 

Los sistemas distribuidos deben de ser muy confiables, ya que si un componente del sistema se compone otro componente debe de ser capaz de reemplazarlo. 

Entre los diferentes Sistemas Operativos distribuidos que existen tenemos los siguientes: Sprite, Solaris-MC, Mach, Chorus, Spring, Amoeba, Taos, etc. 

Características de los Sistemas Operativos distribuidos:

· Colección de sistemas autónomos capaces de comunicación y cooperación mediante interconexiones hardware y software . 

· Gobierna operación de un S.C. y proporciona abstracción de máquina virtual a los usuarios. 

· Objetivo clave es la transparencia. 

· Generalmente proporcionan medios para la compartición global de recursos. 

· Servicios añadidos: denominación global, sistemas de archivos distribuidos, facilidades para distribución de cálculos (a través de comunicación de procesos internodos, llamadas a procedimientos remotos, etc.). 

Sistema operativo de red.
Los sistemas operativos de red se definen como aquellos que tiene la capaciad de interactuar con sistemas operativos en otras computadoras por medio de un medio de transmisión con el objeto de intercambiar información, transferir archivos, ejecutar comandos remotos y un sin fin de otras actividades. 

El punto crucial de estos sistemas es que el usuario debe saber la sintaxis de un conjunto de comandos o llamadas al sistema para ejecutar estas operaciones, además de la ubicación de los recursos que desee accesar. 

El primer Sistema Operativo de red estaba enfocado a equipos con un procesador Motorola 68000, pasando posteriormente a procesadores Intel como Novell Netware. 

Los Sistemas Operativos de red mas ampliamente usados son: Novell Netware, Personal Netware, LAN Manager, Windows NT Server, UNIX, LANtastic. 

Sistema operativo de tiempo real.
Los Sistemas Operativos de tiempo real son aquellos en los cuales no tiene importancia el usuario, sino los procesos. Por lo general, están subutilizados sus recursos con la finalidad de prestar atención a los procesos en el momento que lo requieran. se utilizan en entornos donde son procesados un gran número de sucesos o eventos. 

Estos sistemas tienen como objetivo proporcionar tiempos más rápidos de respuesta, procesar la información sin tiempos muertos. En estos sistemas el administrador de memoria es relativamente menos solicitado debido a que muchos procesos residen permanentemente en memoria. El administrador de archivos se encuentra normalmente en grandes sistemas de tiempo real y su objetivo principal es manejar la velocidad de acceso, más que la utilización eficaz del almacenamiento secundario.

Los Sistemas Operativos de tiempo real, cuentan con las siguientes características: 

· Se dan en entornos en donde deben ser aceptados y procesados gran cantidad de sucesos, la mayoría externos al sistema computacional, en breve tiempo o dentro de ciertos plazos. 

· Se utilizan en control industrial, conmutación telefónica, control de vuelo, simulaciones en tiempo real., aplicaciones militares, etc. 

· Objetivo es proporcionar rápidos tiempos de respuesta. 

· Procesa ráfagas de miles de interrupciones por segundo sin perder un solo suceso. 

· Proceso se activa tras ocurrencia de suceso, mediante interrupción. 

· Proceso de mayor prioridad expropia recursos. 

· Por tanto generalmente se utiliza planificación expropiativa basada en prioridades. 

· Gestión de memoria menos exigente que tiempo compartido, usualmente procesos son residentes permanentes en memoria. 

· Población de procesos estática en gran medida. 

· Poco movimiento de programas entre almacenamiento secundario y memoria. 

· Gestión de archivos se orienta más a velocidad de acceso que a utilización eficiente del recurso. 

Sistema operativo de proposito especial.
Algunos de los Sistemas de Propósito Especial son los siguientes:

Sistema Operativo De Tiempo Real:

Se usa generalmente como un dispositivo de control de una aplicación dedicada en el que el procesamiento debe realizarse dentro de u tiempo dado. Las principales características que deben brindar son:

1. Garantizar la respuesta a eventos externos dentro de limites de tiempo reestablecidos. 

2. Los parámetros más importantes son el tiempo de procesamiento de la entrada y un rápido almacenamiento de la misma. 

3. Existen dos tipos de Sistemas de tiempo real: En los que el tiempo de respuesta no es muy critico, y en los que lo es.

4. El sistema de tiempo real incluye software y hardware compuesto por:

Sensores: Elementos que detectan mediante la alteración de sus características un cambio en el ambiente que miden.

Traductores: Traducen un cambio físico en una corriente o tensión eléctrica.

Conversores: Convierten las variaciones de corriente o tensión en pulsos binarios.

Interfaces: Puertos, registradores, alarmas, consolas, etc.

Procesadores: Son los responsables de las tareas de control, interrupciones, tiempos de almacenamiento, etc.

Un caso particular de estos sistemas es el del Sistema de Control de Procesos.

Sistema Operativo  Con Tolerancia A Fallas:

Usado en aplicaciones donde se debe proveer un servicio continuo o cuyo mantenimiento es dificultoso o muy costoso. Se suele utilizar un conjunto de redundancias e los recursos y chequeos internos. 

El sistema operativo detecta y corrige errores; y recupera el sistema habilitando reemplazos de los componentes en mal funcionamiento o vuelve atrás operaciones que motivaron perdida de datos.

Sistema Operativo Virtual:

Se trata de un tipo de sistemas operativos que presentan una interface a cada proceso, mostrando una máquina que parece idéntica a la máquina real subyacente. Estos sistemas operativos separan dos conceptos que suelen estar unidos en el resto de sistemas: la multiprogramación y la máquina extendida. El objetivo de los sistemas operativos de máquina virtual es el de integrar distintos sistemas operativos dando la sensación de ser varias máquinas diferentes.


El núcleo de estos sistemas operativos se denomina monitor virtual y tiene como misión llevar a cabo la multiprogramación, presentando a los niveles superiores tantas máquinas virtuales como se soliciten. Estas máquinas virtuales no son máquinas extendidas, sino una réplica de la máquina real, de manera que en cada una de ellas se pueda ejecutar un sistema operativo diferente, que será el que ofrezca la máquina extendida al usuario. 

• Lenguajes de control (shell), interfaces gráficas y utilitarios de un sistema operativo (E)

Lenguajes de control (shell):
Es la forma de interfaz entre el sistema operativo y el usuario en la que este escribe los comandos utilizando un lenguaje de comandos especial. Los sistemas con interfaces de líneas de comandos se consideran más difíciles de aprender y utilizar que los de las interfaces gráficas. Sin embargo, los sistemas basados en comandos son por lo general programables, lo que les otorga una flexibilidad que no tienen los sistemas basados en gráficos carentes de una interfaz de programación. 

El Shell es el intérprete de comandos, a pesar de no ser parte del sistema operativo, hace un uso intenso de muchas características del sistema operativo y por tanto sirve como un buen ejemplo de la forma en que se pueden utilizar las llamadas al sistema. También es la interfaz primaria entre un usuario situado frente a su terminal y el sistema operativo.

Cuando algún usuario entra al sistema, un "shell" se inicia. El shell tiene la terminal como entrada y como salida estándar. Este da inicio al teclear solicitud de entrada, carácter como un signo de pesos, el cual indica al usuario que el shell está esperando un comando. En MS-DOS normalmente aparece la letra de la unidad, seguida por dos puntos (:), el nombre del directorio en que se encuentra y por último el signo de "mayor que" (>). Esto es: C:\>

Interfaces graficas:
Es el tipo de visualización que permite al usuario elegir comandos, iniciar programas y ver listas de archivos y otras opciones utilizando las representaciones visuales (iconos) y las listas de elementos del menú. Las selecciones pueden activarse bien a través del teclado o con el mouse. 

Para los autores de aplicaciones, las interfaces gráficas de usuario ofrecen un entorno que se encarga de la comunicación con el ordenador o computadora. Esto hace que el programador pueda concentrarse en la funcionalidad, ya que no esta sujeto a los detalles de la visualización ni a la entrada a través del mouse o el teclado. También permite a los programadores crear programas que realicen de la misma forma las tareas más frecuentes, como guardar un archivo, porque la interfaz proporciona mecanismos estándar de control como ventanas y cuadros de diálogo. Otra ventaja es que las aplicaciones escritas para una interfaz gráfica de usuario son independientes de los dispositivos: a medida que la interfaz cambia para permitir el uso de nuevos dispositivos de entrada y salida, como un monitor de pantalla grande o un dispositivo óptico de almacenamiento, las aplicaciones pueden utilizarlos sin necesidad de cambios. 

Utilitarios de un sistema operativo:
Administración de Archivos: 
Hacen más fácil el manejo de los archivos. En los grandes días del DOS no costaba mucho mejorar los métodos para escribir , solamente texto que proveía el DOS. Muchos programas fueron escritos para ayudar al usuario a encontrar los archivos, crear y organizar directorios, copiar, mover y renombrar archivos.

Algunos hasta usan el ratón para apuntar y clickear para cumplir ésas tareas. Se aprecia la amplitud de la mejora hasta hacer las mismas tareas desde la línea de comandos. La nueva interfase gráfica que viene con los sistemas operativos como el Windows 95/98, ha reducido la necesidad de programas alternativos para la administración de archivos. 

Administración de Disco:

Involucran el formateo y la defragmentación de los discos. Defragmentar significa poner los archivos en el disco de manera que todo el conjunto quede en secuencia. Esto reduce el tiempo de acceso a los archivos. Algunos programas para administración del disco le permiten hasta especificar que ciertos archivos a lo que se accede frecuentemente, como el mismo sistema operativo y otros programas de uso constante, se hallen en la parte de adelante del disco. Todo lo que acelere las cosas tendrá sus clientes.  

Administración de Memoria: 

Un software que maneja los programas de la RAM, (se colocan los datos). Mueven ciertos ítems residentes en la memoria y los sacan de su camino. Esto puede aumentar con efectividad la memoria disponible reuniendo todas las porciones no utilizadas en un solo lugar, haciendo así que su cantidad resulte considerable. 

Backup: 
Un programa de Backup, que también restablece los datos resguardados es imprescindible, si se cuenta con algunos datos que se desea tener a mano por un momento. El software comprimirá ésos datos para ocupar el menor espacio posible en la memoria. (Recuerde el problema del espacio escaso, que ya se vió antes en: Almacenamiento: Formateo de Discos)  

Recuperación de Datos: 

Tratarán de recuperar archivos borrados o dañados (corruptos).

Compresión de Datos: 

Reducen el espacio libre generado por los esquemas de formateo, como se vio en Almacenamiento: Formateo de Discos.  

Anti-virus:

Son otros de los programas que deberían tenerse. Estos monitorean al computador detectando la actividad de los virus que son pequeños y horribles programas que se copian a si mismos en otros discos para difundirse hacia otras computadoras. Los virus pueden ser molestos o ampliamente destructivos de nuestros archivos.   

• Llamadas al sistema (E)

La interfaz entre el sistema operativo y los programas del usuario se define por medio del conjunto de "instrucciones extendidas" que el sistema operativo proporciona. Estas instrucciones extendidas se conocen como llamadas al sistema. Las llamadas al sistema varían de un sistema operativo a otro (aunque los conceptos fundamentales tienden a ser análogos).

Las llamadas al sistema se clasifican normalmente en dos categorías generales: aquellas que se relacionan con procesos y la que lo hacen con el sistema de archivo.

Por Procesos

Un proceso es básicamente un programa en ejecución. Consta del programa ejecutable y la pila o stack del programa, su contador de programa, apuntador de pila y otros registros, así como la otra información que se necesita para ejecutar el programa. En si el proceso en el concepto de los sistemas operativos es como el sistema de tiempo compartido. Esto es, que en forma periódica, el sistema operativo decide suspender la ejecución de un proceso y dar inicio a la ejecución de otro, por ejemplo, porque el primero haya tomado ya más de su parte del tiempo de la CPU, en terrenos del segundo. 

Cuando un proceso se suspende temporalmente, debe reiniciarse después exactamente en el mismo estado en que se encontraba cuando se detuvo. Esto significa que toda la información relativa al proceso debe guardarse en forma explícita en algún lugar durante la suspensión. En muchos sistemas operativos, toda la información referente a cada proceso, diferente del contenido de su espacio de direcciones, se almacena en una tabla de sistema operativo llamada tabla de procesos, la cual es un arreglo (lista enlazada) de estructuras, una para cada proceso en existencia.

Por lo tanto, un proceso (suspendido) consta de su espacio de direcciones, generalmente denominado imagen del núcleo (en honor de las memorias de imagen de núcleo magnético que se utilizaron en tiempos antiguos) y su registro de la tabla de procesos, que contiene sus registros entre otras cosas.

Por Sistema de Archivo

Una función importante del S.O. consiste en ocultar las peculiaridades de los discos y otros dispositivos de E/S y presentar al programador un modelo abstracto, limpio y agradable de archivos independientes del dispositivo. Las llamadas al sistema se necesitan con claridad para crear archivos, eliminarlos, leerlos y escribirlos. Antes de que se pueda leer un archivo, éste debe abrirse y después de que se haya leído debe cerrarse, de modo que las llamadas se dan para hacer estas cosas. 

Antes de que un archivo pueda leerse o escribirse, éste debe abrirse, en cuyo instante se verifican los permisos. Si se permite el acceso, el sistema produce un entero pequeño llamado descriptor del archivo para utilizarse en operaciones subsiguientes. Si se prohibe el acceso, se produce un código de error.

3. Arquitectura de un sistema operativo

• Manejo del procesador: políticas y técnicas para la gestión (scheduling) (RP)

Proceso

Un programa es una secuencia de instrucciones escrita en un lenguaje dado. 

Un proceso es una instancia de ejecución de un programa, caracterizado por su contador de programa, su palabra de estado, sus registros del procesador, su segmento de texto, pila y datos, etc. 

Es posible que un programa sea ejecutado por varios usuarios en un sistema multiusuario, por cada una de estas ejecuciones existirá un proceso, con su contador de programa, registros, etc. El sistema operativo necesita el concepto de proceso para poder gestionar el procesador mediante la técnica de multiprogramación o de tiempo compartido, de hecho, el proceso es la unidad planificable, o de asignación de la CPU.

Estados De Un Proceso Y Transiciones De Estado De Los Procesos:
Durante su vida, un proceso puede pasar por una serie de estados discretos, algunos de ellos son:

· En ejecución: El proceso ocupa la CPU actualmente, es decir, se está ejecutando.

· Listo o preparado: El proceso dispone de todos los recursos para su ejecución, sólo le falta la CPU.

· Bloqueado: Al proceso le falta algún recurso para poder seguir ejecutándose, además de la CPU. Por recurso se pueden entender un dispositivo, un dato, etc. El proceso necesita que ocurra algún evento que le permita poder proseguir su ejecución.

Solamente puede haber un proceso en ejecución a la vez, pero pueden existir varios listos y varios pueden estar bloqueados. 

Se puede definir el scheduling -algunas veces traducido como -planificación- como el conjunto de políticas y mecanismos construidos dentro del sistema operativo que gobiernan la forma de conseguir que los procesos a ejecutar lleguen a ejecutarse. El scheduling está asociado a las cuestiones de:

· Cuándo introducir un nuevo proceso en el Sistema.

· Determinar el orden de ejecución de los procesos del sistema.

El scheduling está muy relacionado con la gestión de los recursos.

Planificación A Largo Plazo:

Este planificador está presente en algunos sistemas que admiten además de procesos interactivos trabajos por lotes. Usualmente , se les asigna una prioridad baja a los trabajos por lotes, utilizándose estos para mantener ocupados a los recursos del sistema durante períodos de baja actividad de los procesos interactivos. Normalmente, los trabajos por lotes realizan tareas rutinarias como el cálculo de nóminas; en este tipo de tareas el programador puede estimar su gasto en recursos, indicándoselo al sistema. Esto facilita el funcionamiento del planificador a largo plazo.

El objetivo primordial del planificador a largo plazo es el de dar al planificador de la CPU una mezcla equilibrada de trabajos, tales como los limitados por la CPU (utilizan mucho la CPU) o la E/S. Así, por ejemplo, cuando la utilización de  la CPU es baja, el planificador puede admitir más trabajos para aumentar el número de procesos listos y, con ello, la probabilidad de tener algún trabajo útil en espera de que se le asigne la CPU. A la inversa, cuando la utilización de la CPU llega a ser alta, y el tiempo de respuesta comienza a reflejarlo, el planificador a largo plazo puede optar por reducir la frecuencia de admisión de trabajos.

Normalmente, se invoca al planificador a largo plazo siempre que un proceso termina. La frecuencia de invocación depende, pues, de la carga del sistema, pero generalmente es mucho menor que la de los otros dos planificadores. Esta baja frecuencia de uso hace que este planificador pueda permitirse utilizar algoritmos complejos, basados en las estimaciones de los nuevos trabajos.

Planificación a Medio Plazo:

En los sistemas de multiprogramación y tiempo compartido varios procesos residen en la memoria principal. El tamaño limitado de ésta hace que el número de procesos que residen en ella sea finito. Puede ocurrir que todos los procesos en memoria estén bloqueados, desperdiciándose así la CPU. En algunos sistemas se intercambian procesos enteros (swap) entre memoria principal y memoria secundaria (normalmente discos), con esto se aumenta el número de procesos, y, por tanto, la probabilidad de una mayor utilización de la CPU.

El planificador a medio plazo es el encargado de regir las transiciones de procesos entre memoria principal y secundaria, actúa intentando maximizar la utilización de los recursos. Por ejemplo, transfiriendo siempre a memoria secundaria procesos bloqueados, o transfiriendo a memoria principal procesos bloqueados únicamente por no tener memoria.

Planificación a Corto Plazo:

El planificador a corto plazo, también conocido como distribuidor (dispatcher), es el de ejecución más frecuente y toma decisiones con un mayor detalle sobre el proceso que se ejecutará a continuación.

El planificador a corto plazo se ejecuta cuando ocurre un suceso que puede conducir a la interrupción del proceso actual o que ofrece la oportunidad de expulsar de la ejecución al proceso actual a favor de otro. Como ejemplo de estos procesos están: las interrupciones de reloj, interrupciones de E/S, llamadas al sistema y señales.

Los acontecimientos que pueden provocar la llamada al dispatcher dependen del sistema (son un subconjunto de las interrupciones), pero son alguno de estos:

· El proceso en ejecución acaba su ejecución o no puede seguir ejecutándose (por una E/S, operación WAIT, etc).

· Un elemento del sistema operativo ordena el bloqueo del proceso en ejecución.

· El proceso en ejecución agota su cuantum o cuanto de estancia en la CPU.

· Un proceso pasa a estado listo.

• Manejo de memoria secundaria: políticas y técnicas para la gestión (RP)

La Organización Y Gestión De La Memoria:

Para que un proceso pueda ejecutarse debe estar ubicado en la memoria principal del ordenador. Una parte del sistema operativo se va a encargar de gestionar la memoria principal, de forma que los procesos puedan residir en la memoria sin conflictos. La gestión de la memoria implica varias tareas, una de ellas es llevar un registro de qué zonas están libres (es decir, no están siendo utilizadas por ningún proceso), y qué zonas están ocupadas por qué procesos. Otra tarea importante surge en sistemas en los que no todos los procesos, o no todo el código y datos de un proceso, se ubican en la memoria principal. En estos sistemas, a menudo se debe pasar parte, o la totalidad del código y datos de un proceso, de memoria a disco, o viceversa; siendo el sistema operativo responsable de esta tarea. De esta forma se libera al usuario de realizar estas transferencias de información, de las cuales no es consciente.

Otros dos temas importantes en la gestión de la memoria son el de la carga de los programas de disco a memoria y el de la protección. Desde el momento en que varios procesos deben compartir la memoria del ordenador surge el problema de la protección. En general, se pretende que un proceso no pueda modificar las direcciones de memoria en las que no reside. Esto es así ya que en las  direcciones de memoria donde no está ubicado el proceso pueden residir otros procesos, o código o estructuras de datos del S.O. Si un proceso puede modificar indiscriminadamente la memoria, podría, por ejemplo, cambiar el valor de una dirección de memoria donde residiera una variable de otro proceso, con la consecuente ejecución incorrecta del proceso propietario de la variable.

Algunos sistemas ni siquiera permiten que un proceso pueda leer las direcciones de memoria en las que no reside, con esto se consigue privacidad sobre el código y datos de los procesos.

Existen varias formas de gestionar la memoria. Por lo común, la forma de gestión dependerá de la máquina virtual que se quiera proporcionar y del hardware subyacente. Con independencia de la forma de gestión es necesario decidir qué estrategias se deben utilizar para obtener un rendimiento óptimo. Las estrategias de administración de la memoria determinan el comportamiento de una organización de memoria determinada cuando se siguen diferentes políticas: ¿ Cuándo se coge un nuevo programa para colocarlo en la memoria ? ¿ Se coge el programa cuando el sistema lo necesita, o se intenta anticiparse a las peticiones del sistema ? ¿ En qué lugar de la memoria principal se coloca el siguiente programa por ejecutar ? ¿ Se colocan los programas lo más cerca posible unos de otros en los espacios disponibles de la memoria principal para reducir al mínimo el desperdicio de espacio, o se colocan lo más rápido posible para reducir el tiempo empleado en tomar la decisión ?

Jerarquía De La Memoria:

Los programas y datos necesitan estar en la memoria principal para ser ejecutados, o para poder ser referenciados. Los programas o datos que no se necesitan de inmediato pueden guardarse en la memoria secundaria hasta que se necesiten, y en ese momento se transfieren a la memoria principal para ser ejecutados o referenciados. Los soportes de memoria secundaria, como cintas o discos, son en general menos caros que la memoria principal, y su capacidad es mucho mayor. Normalmente, es mucho más rápido el acceso a la memoria principal que a la secundaria. 

En los sistemas con varios niveles de memoria hay muchas transferencias constantes de programas y datos entre los distintos niveles. Estas transferencias consumen recursos del sistema, como tiempo de la CPU, que de otro modo podrían utilizarse provechosamente.

En los años sesenta se hizo evidente que la jerarquía de la memoria podía extenderse un nivel más, con una clara mejora del rendimiento. Este nivel adicional, la memoria caché, es una memoria de alta velocidad, mucho más rápida que la memoria principal. 

La memoria caché es extremadamente cara, si se compara con la principal, por lo que sólo se utilizan memorias caché relativamente pequeñas. 

La memoria caché introduce un nivel adicional de transferencia de información en el sistema. Los programas en memoria principal se pasan a la memoria caché antes de ejecutarse. En la memoria caché se pueden ejecutar mucho más rápido que en la principal. La esperanza de los diseñadores es que el trabajo extra requerido por la transferencia de programas sea mucho menor que el incremento del rendimiento obtenido por la ejecución más rápida en la caché.

• Manejo de dispositivos de E/S (RP)

Su control adecuado es indispensable para el funcionamiento de la interfaz y del sistema de archivos y para la comunicación de la máquina con el exterior, leyendo y escribiendo datos a través de diversos dispositivos.

Los componentes de E/S en un S.O está constituida básicamente por los manejadores de dispositivos de los cuales existe uno para cada tipo.

El código destinado a manejar la entrada y salida de los diferentes periféricos en un sistema operativo es de una extensión considerable y sumamente complejo. Resuelve la necesidades de sincronizar, atrapar interrupciones y ofrecer llamadas al sistema para los programadores.

Un manejador es una rutina que se encarga de programar a un controlador, y de esta manera realizar la entrada salida de datos. 

Un manejador básicamente recibe ordenes generales de entrada salida, como "envía" el contenido del buffer a la impresora, y luego las convierte a secuencias de instrucciones que envía al controlador correspondiente, esperando sus respuesta.


Los dispositivos de entrada salida (o manejadores) se dividen, en general, en dos tipos: 

· Orientados a Bloques:  Los dispositivos orientados a bloques tienen la propiedad de que se pueden direccionar, esto es, el programador puede escribir o leer cualquier bloque del dispositivo realizando primero una operación de posicionamiento sobre el dispositivo. Los dispositivos más comunes orientados a bloques son los discos duros, la memoria, discos compactos y, posiblemente, unidades de cinta.
· Orientados a Caracteres: Los dispositivos orientados a caracteres son aquellos que trabajan con secuencias de bytes sin importar su longitud ni ninguna agrupación en especial. No son dispositivos direccionables. Ejemplos de estos dispositivos son el teclado, la pantalla o display y las impresoras.


En el manejo de los dispositivos de E/S es necesario, introducir dos nuevos términos:

Buffering (uso de memoria intermedia):

El buffering trata de mantener ocupados tanto la CPU como los dispositivos de E/S. La idea es sencilla, los datos se leen y se almacenan en un buffer, una vez que los datos se han leído y la CPU va a iniciar inmediatamente la operación con ellos, el dispositivo de entrada es instruido para iniciar inmediatamente la siguiente lectura. La CPU y el dispositivo de entrada permanecen ocupados. Cuando la CPU esté libre para el siguiente grupo de datos, el dispositivo de entrada habrá terminado de leerlos. La CPU podrá empezar el proceso de los últimos datos leídos, mientras el dispositivo de entrada iniciará la lectura de los datos siguientes.

Para la salida, el proceso es análogo. En este caso los datos de salida se descargan en otro buffer hasta que el dispositivo de salida pueda procesarlos.

Este sistema soluciona en forma parcial el problema de mantener ocupados todo el tiempo la CPU y los dispositivos de E/S. Ya que todo depende del tamaño del buffer y de la velocidad de procesamiento tanto de la CPU como de los dispositivos de E/S.

El manejo de buffer es complicado. Uno de los principales problemas reside en determinar tan pronto como sea posible que un dispositivo de E/S a finalizado una operación. Este problema se resuelve mediante las interrupciones. Tan pronto como un dispositivo de E/S acaba con una operación interrumpe a la CPU, en ese momento la CPU detiene lo que está haciendo e inmediatamente transfiere el control a una posición determinada. Normalmente las instrucciones que existen en esta posición corresponden a una rutina de servicio de interrupciones. La rutina de servicio de interrupción comprueba si el buffer no está lleno o no está vacío y entonces inicia la siguiente petición de E/S. La CPU puede continuar entonces el proceso interrumpido.

Spooling:

El problema con los sistemas de cintas es que una lectora de tarjetas no podía escribir sobre un extremo mientras la CPU leía el otro. Los sistemas de disco eliminaron esa dificultad, moviendo la cabeza de un área del disco a otra.

Un sistema de discos, las tarjetas se leen directamente desde la lectora sobre el disco. La posición de las imágenes de las tarjetas se registran en una tabla mantenida por el sistema operativo. En la tabla se anota cada trabajo una vez leído. Cuando se ejecuta un trabajo sus peticiones de entrada desde la tarjeta se satisfacen leyendo el disco. Cuando el trabajo solicita la salida, ésta se copia en el buffer del sistema y se escribe en el disco. Cuando la tarea se ha completado se escribe en la salida realmente.



Esta forma de procesamiento se denomina spooling, utiliza el disco como un buffer muy grande para leer tan por delante como sea posible de los dispositivos de entrada y para almacenar los ficheros hasta que los dispositivos de salida sean capaces de aceptarlos.

La ventaja sobre el buffering es que el spooling solapa la E/S de un trabajo con la computación de otro. Es una característica utilizada en la mayoría de los sistemas operativos.

• Sistema de archivos: archivos y directorios. Estructura, organización y tipos (RP)

Archivos:

Se dice que le sistema de archivos es el esqueleto sobre le que descansa gran parte del sistema operativo y de las aplicaciones.

Los archivos comienzan a surgir cuando el sistema crece y se requiere de mayor capacidad y rapidez; en ese momento se necesitan dispositivos de acceso directo como son los discos en todas sus variedades.


Un archivo desde el punto de vista del S.O es un conjunto de datos que deseamos manejar juntos.

Físicamente es una colección de bloques de disco o cinta, que incluyen a los datos mismo y además otros datos para dar unidad a los bloques que lo forman. Estos últimos se denominarán Apuntadores Bloques de Datos.


Los apuntadores a bloques de datos se organizan en varias formas:

· Como un dato al final de cada bloque, enlazándolos en una lista ligada.

· Como un bloque de apuntadores a los bloques.

· Como una lista ligada externa que apunta a los bloques de datos.


Tipos de Archivos:

· Archivos Regulares: Son los que contienen información sobre el usuario.
· Directorios: Archivos de sistema que sirven para mantener la estructura del sistema de archivos.
· Archivos Especiales por Caracteres: Están relacionados con E/S y sirven para modelar dispositivos de E/S en serie como las terminales, impresoras y redes.
· Archivos Especiales por Bloques: Sirven para modelar discos.
· Archivos Normales: Los archivos normales por lo general son archivos ASCII o bien archivos binarios. Los archivos ASCII consisten en líneas de texto y su gran ventaja es que pueden exhibirse e imprimirse tal como están y se pueden editar con un editor normal de texto. Los archivos binarios están compuestos por un listado incomprensible lleno de lo que parece ser basura, pero por lo regular, estos archivos tienen una estructura interna.

Componentes:


Un sistema de archivos, de cualquier tipo, tiene dos componentes básicas: 

· Una que permite el acceso a los archivos.

· Y otra que controla el uso de éstos.


Cada una conformada por un conjunto de estructuras y una colección de operaciones.


Llamada A Las Funciones De Acceso Y Control:

El control de archivos incluye dos aspectos: el control físico del espacio disponible y el control lógico de ellos. El primer incluye los Apuntadores a Bloques de Datos, el Bit Map y la tabla de archivos dañados. El segundo incluye los directorios y tablas de archivos activos.

El propósito del control lógico es el manejo de archivos en forma 
unificada y homogénea, sin atender a los aspectos físicos.

Para algunas funciones, especialmente las que tienen que ver con la 
componente de control, se requiere de parámetros como estos:

a) identificación del archivo (dispositivo, directorio, nombre, tipo, versión)

b) modo de empleo (por registro, por bloque, por carácter).

c) forma de acceso (secuencial o directo).

d) uso propuesto (lectura, escritura, adición de registros).

e) organización (montón, secuencial, secuencial indizado, etc).

· Modulo de Acceso: El módulo de acceso es el que se encarga de las operaciones básicas sobre un archivo y es el enlace con el manejador del dispositivo donde éste se localiza. Las operaciones básicas que realiza son cuatro:
a) Abrir.  Esta operación consiste de los siguientes pasos: localizar el archivo en el directorio y de ahí en el índice; con ello, se tiene la dirección inicial del archivo.

b) Cerrar. Pasos inversos a la operación de abrir.

c) Leer. Esta operación transfiere datos a la rutina llamadora, de acuerdo a  la solicitud. Generalmente los datos se transmiten del buffer a la tarea, registro por registro, pero pueden ser también por variable o por carácter.

d) Escribir. Todo lo que el usuario escribe se va acumulando en el buffer y cuando este se llena, se le envía al archivo a través del manejador del dispositivo correspondiente, después de verificar que exista espacio disponible.

· Modulo de Control: En este módulo importan más sus estructuras que sus procesos.

        Para los discos magnéticos las principales estructuras son:



A) Control físico del espacio




a) bit map




b) archivo de bloques dañados



B) Control lógico




c) directorios 




d) encabezados




e) tabla de archivos activos




 f) descriptor de volumen y bloque de carga

Para las cintas magnéticas aún representan un medio económico de almacenar y transferir grandes volúmenes de datos y programas. Sin embargo, la limitación de su acceso secuencial permite un manejo más simple. Básicamente, su organización 
puede darse en tres formas:




a) archivos sin etiquetas




b) archivos con etiquetas estándar (ANSI)




c) archivos con etiquetas del fabricante del equipo.


         En general los principales procesos contenidos en la componente de control son:

a) Borrar: Este proceso se realiza eliminando lógicamente el archivo, es decir, se le marca "borrado", pero físicamente no se limpian los bloques que antes ocupaba.

b) Buscar: Para buscar un archivo se recorren los directorios hasta encontrarlo o hasta encontrar una marca de fin de directorio.

c) Crear: Busca un lugar en el directorio que corresponda, tomando el primer lugar marcado libre por una operación de borrado o después la marca de fin de directorio.

d) Conformar: Es el proceso de estructuración de un disco para que pueda recibir archivos. 

e) Anicializar: Es el proceso de hacer reconocible al disco por el sistema de archivos.

f) Pedir espacio: Cuando se va a crear un nuevo bloque de datos en un archivo, debe pedirse. El proceso de asignación incluye la visita al bit map para localizar el segmento apropiado y la actualización de los bloques requiere de bloques adicionales, para nuevos apuntadores a bloques de datos.

g) Renombrar: Este es un proceso sencillo y basta con localizar el archivo y cambiarle el nombre en el índice y los directorios.

Arreglar lo de modulo de control y acceso y añadir de las copias acceso a archivos

Directorios:

Cuando un dispositivo es compartido por varios usuarios, es conveniente organizar sus archivos en grupos. También cuando un usuario tiene 
archivos de varios tipos, aplicaciones o proyectos, resulta conveniente 
distinguirlos. Así surgen los directorios como una organización de tipo jerárquico impuesta sobre los archivos.

La organización de los archivos puede hacerse de diversas formas y 
empleando diferentes atributos para clasificarlos. Los más frecuente son la clave o cuenta del usuario y el tipo de archivo. Sin embargo también 
existen sistemas con directorios arbitrarios.

En general se podría decir que un directorio es un archivo que contiene información acerca de un grupo de archivos que se desea manejar como una unidad.

La estructura básica de un directorio es con una raíz, una serie  de directorios a uno o más niveles y, al final, los descriptores de archivos, 
que vienen a ser las hojas. La representación interna de un directorio se realiza generalmente como árbol binario donde los nodos hermanos 
forma una lista que se revisa secuencialmente y solo se cambia a otro 
archivo cuando se pasa a un nodo descendiente.

Debido a este tipo de estructura, deben evitarse dos extremos al estructurar los archivos en directorios: si hay pocos niveles, la búsqueda secuencial será larga; s hay demasiados niveles, los cambios de nodo serán muchos haciendo lento el proceso de localización de archivos.

• Seguridad y protección (RP)

En los sistemas operativos se requiere tener una buena seguridad informática, tanto del hardware, programas y datos, previamente haciendo un balance de los requerimientos y mecanismos necesarios. Con el fin de asegurar la integridad de la información contenida.



Dependiendo de los mecanismos utilizados y de su grado de efectividad, se puede hablar de sistemas seguros e inseguros. En primer lugar, deben imponerse ciertas características en el entorno donde se encuentra la instalación de los equipos, con el fin de impedir el acceso a personas no autorizadas, mantener un buen estado y uso del material y equipos, así como eliminar los riesgos de causas de fuerza mayor, que puedan destruir la instalación y la información contenida. 


En la actualidad son muchas las violaciones que se producen en los sistemas informáticos, en general por acceso de personas no autorizadas que obtienen información confidencial pudiendo incluso manipularla. En ocasiones este tipo de incidencias resulta grave por la naturaleza de los datos; por ejemplo si se trata de datos bancarios, datos oficiales que puedan afectar a la seguridad de los estados, etc.



El software mal intencionado que se produce por diversas causas, es decir pequeños programas que poseen gran facilidad para reproducirse y ejecutarse, cuyos efectos son destructivos nos estamos refiriendo a los virus informáticos.


Para esto, se analizan cuestiones de seguridad desde dos perspectivas diferentes la seguridad externa y la seguridad interna.


Todos los mecanismos dirigidos a asegurar el sistema informático sin que el propio sistema intervenga en el mismo se engloban en lo que podemos denominar seguridad externa.


La seguridad externa puede dividirse en dos grandes grupos:

· Seguridad física. Engloba aquellos mecanismos que impiden a los agentes físicos la destrucción de la información existente en el sistema; entre ellos podemos citar el fuego, el humo, inundaciones descargas eléctricas, campos magnéticos, acceso físico de personas con no muy buena intención, entre otros.

· Seguridad de administración. Engloba los mecanismos más usuales para impedir el acceso lógico de personas físicas al sistema. 

Todos los mecanismos dirigidos a asegurar el sistema informático, siendo el propio sistema el que controla dichos mecanismos, se engloban en lo que podemos denominar seguridad interna. 

4. Desempeño de un sistema operativo

• Herramientas matemáticas asociadas: teoría de colas, cálculo de probabilidades, procesos de Markov (RP)

Teoria de colas:  

Los modelos analíticos son representaciones matemáticas de los sistemas con los cuales el evaluador de desempeño puede sacar conclusiones rápidas y precisas acerca del comportamiento de un sistema. Los modelos de colas son útiles para modelar sistemas en los que las solicitudes esperan en líneas, o colas hasta que se les puede atender.
Las colas pueden ser limitadas o ilimitadas. Los clientes llegan a un 
sistema de colas procedentes de una fuente que puede ser finita o 
infinita. Los tiempos entre llegadas sucesivas se llaman tiempos entre 
llegadas.

Procesos de Markov:  

Son útiles para modelar sistemas que pueden estar en uno de un conjunto de estados discretos mutuamente exclusivos y colectivamente exhaustos. Dado que un proceso de Harkov está en un estado determinado, su comportamiento futuro no depende de su historia antes de llegar a ese estado. Solo tomamos en cuenta procesos de Harkov que presentan un comportamiento de estado estable.
Un caso especial de los procesos de Harkov, el de los procesos de nacimiento y muerte resulta especialmente aplicable al modelado de 
sistemas de cómputo. Los procesos de nacimiento y muerte son mucho más fáciles de resolver que los procesos de Harkov generales.

• Algoritmos de scheduling (RP)
Cuando hay más de un proceso ejecutable, el sistema operativo debe decidir cuál ejecutará primero. La parte del sistema que toma esta decisión se denomina planificador; el algoritmo que usa se denomina algoritmo de planificación.

Planificación Round Robin: 

A cada proceso se le asigna un intervalo de tiempo, llamado cuanto, durante el cual se le permite ejecutarse. Si el proceso todavía se está ejecutando al expirar su cuanto, el sistema operativo se apropia de la CPU y se la da a otro proceso. Si el proceso se bloquea o termina antes de expirar el cuanto, la conmutación de CPU naturalmente se efectúa cuando el proceso se bloquee. Todo lo que el planificador tiene que hacer es mantener una lista de procesos ejecutable. Cuando un proceso gasta su cuanto, se le coloca al final de la lista. 
Planificación por prioridad: 

A cada proceso se le asigna una prioridad, y se permite que se ejecute el proceso ejecutable que tenga la prioridad más alta. A fin de evitar que los procesos de alta prioridad se ejecuten indefinidamente, el planificador puede reducir la prioridad de los procesos que actualmente se ejecutan en cada tic del reloj. Si esta acción hace que la prioridad se vuelva menor que la del siguiente proceso con más alta prioridad, ocurrirá una conmutación de procesos.
Colas múltiples:  

Para aprovechar al máximo el tiempo de ejecución de los procesos, se establecieron lo que son clases de prioridad. Los procesos de la clase más alta se ejecutaban durante un cuanto. Los procesos de la siguiente clase más alta se ejecutaban durante dos cuantos. Los procesos de la siguiente clase se ejecutaban durante cuatro cuantos, y así sucesivamente. Cada vez que un proceso agotaba todos los cuantos que tenía asignados, se le degradaba una clase. 
El primer trabajo mas corto: 

Son perfectos para los trabajos por lotes cuyos tiempos de ejecución se conocen por adelantado. Primero se realizan los procesos con tiempo de ejecución menor. Así, un proceso corto saltará a la cabeza de la cola, sobrepasando a trabajos largos.
Planificacion en tiempo real: 

 Un sistema de tiempo real es uno en el que el tiempo desempeñan papel esencial.. Por lo regular, uno o más dispositivos físicos externos a la computadora generan estímulos, y la computadora debe reaccionar a ellos de la forma apropiada dentro de un plazo.
5. Dispositivos y servicios especiales

• Construcción de drivers (E, RP)

Su control adecuado es indispensable para el funcionamiento de la interfaz y del sistema de archivos y para la comunicación de la máquina con el exterior, leyendo y escribiendo datos a través de diversos dispositivos. Los componentes de E/S en un S.O está constituida básicamente por los manejadores de dispositivos de los cuales existe uno para cada tipo.

Dispositivos:

A cada dispositivo físico reconocido le asigna un nombre interno. Un dispositivo físico puede tener varios nombres y algunos nombres pueden ser asignados dinámicamente a diferentes dispositivos. Al conjunto de nombres internos de los dispositivos se les denomina dispositivos lógicos. El manejo de dispositivos lógicos permite cambiar el destino de un archivo, sin modificar el programa que lo genera, asignándole el nombre a otro archivo. En un sistema pueden existir dispositivos especiales, tal como el dispositivo del sistema (aquel donde reside el sistema operativo). Por otra parte, los dispositivos pueden agruparse en tres tipos, de acuerdo a su uso:


a) asignados o dedicados


b) compartidos y


c) virtuales

· Dispositivos asignados. Estos son aquellos que únicamente pueden atender a una tarea, por un tiempo relativamente largo. Por ello se asigna a la tarea que los requiere y son de su uso exclusivo hasta que los libere o concluya su ejecución.

· Dispositivos compartidos. Existen dispositivos que por su naturaleza permiten que las tareas los empleen por tiempos muy cortos, de tal forma que el efecto real es de que varias tareas los comparten (como el caso de los discos magnéticos y los discos ópticos).

· Dispositivos virtuales. Emulador. Es la simulación de un dispositivo asignado en otro compartido.

Controladores:

La mayoría de los dispositivos se conectan a la computadora a través de un controlador. Existen controladores que soportan un solo dispositivo. Cada controlador recibe ordenes del procesador, generadas por el SO u otro programa; los datos los extrae directamente de memoria. El controlador realiza sus instrucciones haciendo trabajar a los dispositivos que tiene asociados, y supervisando su operación. Los resultados se envía de nuevo al procesador generalmente a través de interrupciones. Desde el punto de vista del S.O. un controlador puede verse como un conjunto de registros de uso especial, que realizan una o más de las siguientes funciones: transmisión de órdenes, envío y recibo de datos y control del estado de los dispositivos conectados. Cuando se desea realizar una operación de entrada o salida, es necesario averiguar el estado del dispositivo, enviar las órdenes necesarias y enviar o recibir los datos.

Relación con el resto del sistema operativo:

Los manejadores correspondientes a dispositivos, son los programas que realizan el proceso de transferencia de datos y órdenes con el controlador. Su acción es iniciada desde algún otro programa, especialmente del subsistema de archivos. En la entrada-salida, como se maneja usualmente desde un lenguaje de alto nivel, las ordenes siempre pasan por el sistema de archivos, donde se determina el dispositivos y el archivo a que se refiere la orden.

Estructura de datos:

En el manejo de los dispositivos existen una cuantas estructuras básicas: los buffers que recibe del sistema de archivos y que regresa al mismo; los registros del controlador y los dispositivos, que debe consultar y modificar, y las que le son propias: descriptores de dispositivos y cola de solicitudes pendientes. Los registros de controladores y dispositivos son partes de estos que sirven para comunicarse con el resto de la computadora. Su consulta y actualización se realiza por medio de subrutinas primitivas de la parte central del SO. Estos registros contienen los siguientes elementos: orden específica recibida, resultado de una operación, parámetros recibidos, estado del dispositivo y códigos de error. Los descriptores son tablas que contienen información acercar de los dispositivos. Los elementos mínimos de un descriptor de dispositivos son los siguientes:

· nombre del dispositivo (lógico)

· controlador del que depende

· estado actual (listo, en falla)

· apuntadores a lista de solicitudes pendientes

La cola de dispositivos pendientes se refiere a aquellas solicitudes originadas en las tareas, a través del sistema de archivos o de otras partes del sistema operativo, y que deben ser satisfechas por algún dispositivo.

Manejadores:

Un manejador es una rutina que se encarga de programar a un controlador, y de esta manera realizar la entrada salida de datos. Un manejador básicamente recibe ordenes generales de entrada salida, como "envía" el contenido del buffer a la impresora, y luego las convierte a secuencias de instrucciones que envía al controlador correspondiente, esperando sus respuesta. Los manejadores pueden agruparse en dos categorías:

· Aquellas que manejan registros más o menos grandes, que son enviados o recibidos en memoria, (ej. disco o cinta magnética).

· Aquellos que manejan cadenas de caracteres enviados (o recibidos) uno a uno (ej. las terminales).

Otra diferencia se da entre los dispositivos asignados y compartidos. En el primer caso la activación del manejador queda bajo la responsabilidad de la tarea solicitante, mientras que en el segundo el manejador permanece activo mientras haya solicitudes en la cola asignada a él, venga de donde sea. Un manejador puede verse como un paquete que contiene varias rutinas. 

La principales son:

· atención a la interrupción del dispositivo

· inicio de atención a solicitud

· tiempo límite del dispositivo

· cancelación de una solicitud

II. Sistemas operativos especializados

1. Tipos especiales de sistemas operativos

• Intercomunicación entre procesos (E)

• Sistemas operativos de red: servidores de archivos y de impresión, arquitectura cliente-servidor, arquitectura par a par (E)

Sistemas operativos de red.

Son aquellos sistemas que mantienen a dos o más computadoras unidas a través de algún medio de comunicación (físico o no), con el objetivo primordial de poder compartir los diferentes recursos y la información del sistema.

Ventajas:

· Aumento de la productividad: Los usuarios pueden utilizar herramientas que le son familiares, como hojas de cálculo y herramientas de acceso a bases de datos. Mediante la integración de las aplicaciones cliente/servidor con las aplicaciones personales de uso habitual, los usuarios pueden construir soluciones particularizadas que se ajusten a sus necesidades cambiantes. Una interfaz gráfica de usuario consistente reduce el tiempo de aprendizaje de las aplicaciones.
· Menores costes de operación: Permiten un mejor aprovechamiento de los sistemas existentes, protegiendo la inversión. Por ejemplo, la compartición de servidores (habitualmente caros) y dispositivos periféricos (como impresoras) entre máquinas clientes permite un mejor rendimiento del conjunto. 
· Proporcionan un mejor acceso a los datos: La interfaz de usuario ofrece una forma homogénea de ver el sistema, independientemente de los cambios o actualizaciones que se produzcan en él y de la ubicación de la información. El movimiento de funciones desde un ordenador central hacia servidores o clientes locales origina el desplazamiento de los costes de ese proceso hacia máquinas más pequeñas y por tanto, más baratas. 
· Mejora en el rendimiento de la red: Las arquitecturas cliente/servidor eliminan la necesidad de mover grandes bloques de información por la red hacia los ordenadores personales o estaciones de trabajo para su proceso. Los servidores controlan los datos, procesan peticiones y después transfieren sólo los datos requeridos a la máquina cliente. Entonces, la máquina cliente presenta los datos al usuario mediante interfaces amigables. Todo esto reduce el tráfico de la red, lo que facilita que pueda soportar un mayor número de usuarios. Tanto el cliente como el servidor pueden escalarse para ajustarse a las necesidades de las aplicaciones. Las UCPs utilizadas en los respectivos equipos pueden dimensionarse a partir de las aplicaciones y el tiempo de respuesta que se requiera. La existencia de varias UCPs proporciona una red más fiable: un fallo en uno de los equipos no significa necesariamente que el sistema deje de funcionar. En una arquitectura como ésta, los clientes y los servidores son independientes los unos de los otros con lo que pueden renovarse para aumentar sus funciones y capacidad de forma independiente, sin afectar al resto del sistema. La arquitectura modular de los sistemas cliente/servidor permite el uso de ordenadores especializados (servidores de base de datos, servidores de ficheros, estaciones de trabajo para CAD, etc.). Permite centralizar el control de sistemas que estaban descentralizados, como por ejemplo la gestión de los ordenadores personales que antes estuvieran aislados. 
Inconvenientes:

Hay una alta complejidad tecnológica al tener que integrar una gran variedad de productos. Requiere un fuerte rediseño de todos los elementos involucrados en los sistemas de información (modelos de datos, procesos, interfaces, comunicaciones, almacenamiento de datos, etc.). Además, en la actualidad existen pocas herramientas que ayuden a determinar la mejor forma de dividir las aplicaciones entre la parte cliente y la parte servidor. Es más difícil asegurar un elevado grado de seguridad en una red de clientes y servidores que en un sistema con un único ordenador centralizado. A veces, los problemas de congestión de la red pueden degradar el rendimiento del sistema por debajo de lo que se obtendría con una única máquina (arquitectura centralizada). También la interfaz gráfica de usuario puede a veces ralentizar el funcionamiento de la aplicación. El quinto nivel de esta arquitectura (bases de datos distribuidas) es técnicamente muy complejo y en la actualidad hay muy pocas implantaciones que garanticen un funcionamiento totalmente eficiente. Existen multitud de costes ocultos (formación en nuevas tecnologías, licencias, cambios organizativos, etc.) que encarecen su implantación. 

Arquitectura cliente/servidor y downsizing

Muchas organizaciones están transportando sus aplicaciones a plataformas más pequeñas (downsizing) para conseguir la ventaja que proporcionan las nuevas plataformas físicas más rentables y la arquitectura cliente/servidor. Este transporte siempre supone un coste, debido a la necesidad de rediseñar las aplicaciones y de re-entrenar a los usuarios en los nuevos entornos.

Independencia de Bases de Datos:

Las arquitecturas cliente/servidor permiten aprovechar los conceptos de cliente y servidor para desarrollar aplicaciones que accedan a diversas bases de datos de forma transparente. Esto hace viable cambiar la aplicación en la parte servidora, sin que la aplicación cliente se modifique. Para que sea posible desarrollar estas aplicaciones es necesaria la existencia de un estándar de conectividad abierta que permita a los ordenadores personales y estaciones de trabajo acceder de forma transparente a bases de datos corporativas heterogéneas.

Relación con los Sistemas Abiertos:

Las arquitecturas cliente/servidor se asocian a menudo con los sistemas abiertos, aunque muchas veces no hay una relación directa entre ellos. De hecho, muchos sistemas cliente/servidor se pueden aplicar en entornos propietarios. En estos entornos, el equipo físico y el lógico están diseñados para trabajar conjuntamente, por lo que, en ocasiones se pueden realizar aplicaciones cliente/servidor de forma más sencilla y fiable que en los entornos que contienen plataformas heterogéneas. El problema surge de que los entornos propietarios ligan al usuario con un suministrador en concreto, que puede ofrecer servicios caros y limitados. La independencia del suministrador que ofrecen los entornos de sistemas abiertos, crea una competencia que origina mayor calidad a un menor precio. Pero, por otra parte, debido a la filosofía modular de los sistemas cliente/servidor, éstos se utilizan muchas veces en entornos de diferentes suministradores, adecuando cada máquina del sistema a las necesidades de las tareas que realizan. Esta tendencia está fomentando el crecimiento de las interfaces gráficas de usuario, de las bases de datos y del software de interconexión. Debido a esto, se puede afirmar que los entornos cliente/servidor facilitan el movimiento hacia los sistemas abiertos. Utilizando este tipo de entornos, las organizaciones cambian sus viejos equipos por nuevas máquinas que pueden conectar a la red de clientes y servidores. Los suministradores, por su parte, basan uno de los puntos clave de sus herramientas cliente/servidor en la interoperabilidad.

Relación con Orientación a Objetos:

No hay una única forma de programar aplicaciones cliente/servidor; sin embargo, para un desarrollo rápido de aplicaciones cliente/servidor y para obtener una reducción importante de costes, la utilización de la tecnología cliente/servidor puede considerarse en conjunción con la de orientación a objetos.

Características:

Entre las principales características de la arquitectura Cliente/Servidor, se pueden destacar las siguientes:

· El servidor presenta a todos sus clientes una interfaz única y bien definida.

· El cliente no necesita conocer la lógica del servidor, sólo su interfaz externa.

· El cliente no depende de la ubicación física del servidor, ni del tipo de equipo físico en el que se encuentra, ni de su sistema operativo.

· Los cambios en el servidor implican pocos o ningún cambio en el cliente.

Todos los sistemas desarrollados en arquitectura Cliente/Servidor poseen las siguientes características distintivas de otras formas de software distribuido:

· La arquitectura Cliente/Servidor es una infraestructura versátil modular y basada en mensajes que pretende mejorar la portabilidad, la interoperabilidad y la escalabilidad del cómputo; además es una apertura del ramo que invita a participar a una variedad de plataformas, hardware y software del sistema.

• Sistemas operativos distribuidos: sistema de archivos distribuidos, memoria distribuida, balanceo de carga (E)

Sistemas distribuidos

Antes de hablar de sistemas operativos distribuidos primero hay que hablar un poco acerca de sistemas distribuidos. No hay un consenso en la literatura acerca de la definición de un sistema distribuido. Sin embargo, lo que es aceptado por todos son dos aspectos que lo caracterizan: 

· Esta formado por un conjunto de máquinas autónomas conectadas entre sí. 

· Los usuarios perciben el sistema como si fuera un solo computador. 

· El surgimiento de los sistemas distribuidos fue posible gracias a la invención de las redes de computadores junto con el desarrollo tecnológico de enlaces de comunicación de alta velocidad. Esto permitió la construcción de las redes tipo LAN y WAN. 

Dentro de las principales motivaciones que conlleva a la construcción de sistemas distribuidos se encuentran: 

· Economía. 

· Velocidad 

· Distribución Inherente 

· Confiabilidad 

· Crecimiento incremental o escalabilidad 

Estas motivaciones surgen de un análisis comparativo entre la utilización de sistemas centralizados ver sus la utilización de sistemas distribuidos. Un sistema centralizado se entiende como un sistema que posee una sola CPU con sus respectivos recursos al cual se le pueden conectar terminales. Por otro lado, el uso de sistemas distribuidos frente al uso de computadores autónomos trabajando aisladamente presenta otro conjunto de ventajas: 

· Información compartida 

· Dispositivos compartidos 

· Facilidad de comunicación 

· Flexibilidad 

Hasta el momento solo hemos hablado de las maravillas que proporcionan los sistemas distribuidos ahora mencionaremos cuales son sus principales desventajas. 

· Software 

· Redes 

· Seguridad 

· Aspectos del Hardware

Desde el punto de vista del Hardware presente en un sistema distribuido debemos considerar las diversas formas en que es posible interconectar varios computadores o bien varias CPUs. Desde esta perspectiva existe una taxonomía general propuesta por Flyn (1972). Flyn propuso 4 diferentes categorías en que se podían clasificar los sistemas hardware existentes de acuerdo a dos parámetros. Número de flujos de instrucciones y número de flujos de datos. La siguiente es la clasificación que propuso. 

· SISD. Un flujo de instrucción con un flujo de datos. 

· SIMD. Un flujo de instrucción varios flujos de datos. 

· MISD. Varios flujos de instrucciones un flujo de datos. (No se usa) 

· MIMD. Varios flujos de instrucciones y varios flujos de datos. 

De acuerdo a estas categorías un sistema distribuido se encuentra dentro de la última mencionada. Y en particular dentro de esta categoría se pueden encontrar dos tipos distintos de la forma en que se puede interconectar el hardware. Es así, como tenemos los siguientes grandes grupos. Dentro de cada uno de ellos se distinguen dos maneras distintas de interconexión. 

· Multiprocesadores. 

· Multicomputadores. 

Cada uno de estos tipos, permite una interconexión de sus componentes tipo bus y tipo conmutada. Desde el punto de vista de las velocidades de comunicación que pueden alcanzar estos dos grandes grupos se tienen dos conceptos asociados: sistemas fuertemente acoplados y sistemas débilmente acoplados 

Multiprocesador:

Los multiprocesadores corresponden a un conjunto de CPUs conectadas entre sí que utilizan un espacio de direccionamiento virtual común. 

Multiprocesadores con conexión de bus:

En este caso las CPUs están interconectadas entre sí, mediante un bus. Cada vez que una CPU quiere realizar un acceso de lectura o escritura debe accesar el bus. Con la existencia de un único bus compartido por múltiples CPUs, se puede producir un problema de rendimiento en el sentido que no es posible que mas de una CPU accese el canal de comunicaciones simultáneamente. Este problema por lo general se ataca mediante la utilización de memoria caché. Sin embargo, el uso de memoria caché también produce otros problemas relacionados con la coherencia de la información. Para solucionar este último problema normalmente se utilizan caches monitores. 

Multiprocesadores con conexión conmutada 

En este caso, la memoria se divide en diversos bancos, y las CPUs se interconectan con ellas no mediante un canal tipo bus sino de otras manera, una de ellas se le conoce como conexión crossbar y la otra como red omega. En el primer caso, en cada vértice de la matriz formada se ubica un conmutador, los cuales se cierran de acuerdo a los requerimientos de acceso entre CPU y banco de Memoria. La red Omega en cambio contiene conmutadores 2x2, cada uno de los cuales tiene dos entradas y dos salidas. Los principales problemas que enfrentan los multiprocesadores están limitados en la cantidad de CPUs que puede interconectar, los de conexión bus por una parte no puede recargar mucho el uso del canal; y los de conexión mediante conmutadores permiten mas CPUs, pero son mas lentos y caros. 

Multicomputadores:

Cuando se habla de multicomputadores, es para referirse a sistemas de cómputo con memoria distribuida, en este caso cada computador posee su propia memoria local. Por lo tanto, se comunican con los otros computadores mediante algún canal que los conecte usando primitivas de comunicación. 

Multicomputadores con conexión de bus 

Este esquema es similar al caso de los multiprocesadores con conexión tipo bus, sólo que no se requiere que el canal de comunicación sea tan alto como es en el caso de los multiprocesadores. Por lo general este esquema corresponde a una LAN conectada con velocidades de 10M, 100Mb/seg. Claro que si el canal ofrece mayor velocidad mejor es el desempeño del sistema. 

Aspectos del Software:

El software, por su naturaleza es difícil de clasificarlo, a diferencia del hardware. Sin embargo, es posible hacer una clasificación mas bien cualitativa. Se dice que el software puede ser fuertemente o débilmente acoplado, de acuerdo al grado de interacción distribuida que permita. Desde el punto de vista del software los siguientes son los mas conocidos. 

· Sistemas operativos de redes 

· Sistemas distribuidos reales 

· Sistemas de multiprocesadores con tiempo compartido 

· Sistemas operativos de redes 

Este caso de software se dice que es débilmente acoplado en un hardware también débilmente acoplado. Este esquema corresponde a una LAN en donde cada  computador opera en forma autónoma posee su propio sistema operativo. Sin embargo, este esquema permite la comunicación e interacción entre los distintos computadores mediante algunos comandos de red. Un ejemplo de esto, es el comando rlogin de Unix, el cual permite abrir una sesión en una máquina remota, antes de hacerse efectiva la conexión remota se realiza la desconexión de la máquina original, este comando permite usar la máquina original como terminal de la máquina remota. Otro comando de Unix similar al rlogin es el rcp, el cual permite copiar un archivo de una máquina a otra. 

Sistemas distribuidos reales:

Este esquema corresponde a un sistema de software fuertemente acoplado en un sistema de hardware débilmente acoplado. En este caso, el software utiliza los recursos del hardware distribuido de la misma manera como un sistema operativo convencional utiliza los recursos del computador donde es montado. Esta perspectiva es percibida por los usuarios como si la red de computadores fuera un solo sistema de tiempo compartido. Es en este sentido que se habla de sistemas operativos distribuidos. Un sistema operativo distribuido contempla varias funciones, entre las que se encuentran: 

· Mecanismos de comunicación global entre procesos 

· Mecanismos de protección global 

· Interfaz de llamadas a sistema homogénea 

· Distribución adecuada de los procesos en el sistema 

· Sistemas de multiprocesadores con tiempo compartido 

En este caso se tiene un software fuertemente acoplado con un hardware fuertemente acoplado. Este esquema contempla un sistema operativo para una máquina que contienen múltiples procesadores trabajando con memoria compartida. Por lo general, cada CPU tiene una memoria caché. Una de las principales características de estos sistemas es en cuanto a la ejecución de proceso existe una cola de procesos listos, que pueden ser atendidos por cualquier CPU, respecto a este punto es necesario garantizar el acceso adecuado a dicha cola. Además el uso de cachés, puede influir en la decisión del planificador respecto a la CPU que sería mejor ejecutase un proceso determinado. El sistema operativo, en este caso, puede considerar la posibilidad de realizar espera ocupada cuando se efectúa una operación de E/S, a diferencia de un sistema operativo que opera sobre un solo procesador en donde no se realiza espera ocupada en el caso de una operación de E/S. 

Aspectos de diseño:

Dentro de los principales aspectos que se deben considerar a la hora de diseñar un sistema operativo distribuido se encuentran: 

· Transparencia. 

· Flexibilidad. 

· Confiabilidad. 

· Desempeño. 

· Escalabilidad. 

Transparencia:  La transparencia es un concepto que esta directamente relacionado con las acciones que realiza el sistema para ocultar al usuario y al programador que dicho sistema consiste en un conjunto de procesadores ( o máquinas) que operan en tiempo compartido. Es decir, los usuarios, por ejemplo no necesitan saber si están conectados en la máquina X o en la Y, luego un comando del tipo rlogin no corresponde a un esquema de transparencia. El concepto de transparencia puede clasificarse en varios tipos diferentes, los cuales se presentan a continuación: 

· Transparencia de localización. 

· Transparencia de migración. 

· Transparencia de copia o réplica. 

· Transparencia de concurrencia. 

· Transparencia de paralelismo. 

La transparencia, también puede no ser requerida siempre, por ejemplo, un usuario puede en algunos casos preferir imprimir en una impresora particularmente (porque le queda mas cerca, por ejemplo). 

Flexibilidad: Este aspecto tiene relación con que tan flexible puede ser un sistema. Dentro de este aspecto existen dos grandes distintas líneas de diseño. Entre ellas se tiene: 

· Sistemas Monolíticos. 

· Sistemas de Microkernel. 

UNIX como sistema operativo no distribuido es un sistema monolítico, y los sistemas operativos distribuidos que se han construido en base a él han adoptado la misma filosofía. En cambio los sistemas operativos diseñados a partir de cero, de preferencia, han sido diseñados como sistemas de microkernel. La tendencia en el diseño de sistemas operativos distribuidos es la utilización de la visión de microkernel. El sistema Amoeba, es de tipo microkernel y el Sprite es monolítico. 

Confiabilidad: La confiabilidad es un aspecto muy importante que debe considerarse en el diseño de sistemas distribuidos. Se supone que si el sistema distribuido esta compuesto por un conjunto de recursos que cooperan entre sí, entonces si un componente del sistema se descompone otro componente podría reemplazarlo. Un aspecto muy relacionado con la confiabilidad respecto a los descrito tiene que ver con la Tolerancia a fallas. Este aspecto suena mucho en el ambiente de investigación. Otro aspecto importante de mencionar respecto a la confiabilidad es la disponibilidad, este aspecto tiene que ver con la fracción de tiempo en que se puede utilizar el sistema. Unos de los mecanismos utilizados para aumentar la disponibilidad del sistema es la redundancia. Sin embargo, este mecanismo debe ser controlado muy bien para no caer en inconsistencias. La seguridad es otro aspecto clave relacionado con la confiabilidad, pues deben existir los mecanismos de protección adecuados para el control de la información de los usuarios y del propio sistema. En un sistema distribuido la seguridad es mas vulnerable que un sistema centralizado o de conmutadores aislados o en red. 

Desempeño: El desempeño es una motivación muy importante que conlleva el uso de sistemas distribuidos. El desempeño puede ser evaluado en base al tiempo de respuesta, al grado de flexibilidad, al grado de confiabilidad, etc. Sin embargo, el desempeño depende mucho de las capacidades de los canales de comunicación que interconectan a los diversos componentes del sistema. En un sistema multiprocesador, las velocidades de comunicación son mas altas respecto a las que se manejan en una LAN. Sin embargo, el desarrollo de tecnologías de comunicación de altas velocidades están apareciendo con gran fuerza en los últimos tiempos, como es el caso de ATM. 

Escalabilidad: La escalabilidad tiene relación con la proyección del crecimiento de las redes, en donde día a día se incorporan nuevos servicios y nuevos usuarios que requieren los servicios. La escalabilidad tienen relación con la perspectiva que debe tener el sistema a dichos incrementos. 

Ventajas de los Sistemas Distribuidos:

En general, los sistemas distribuidos (no solamente los sistemas operativos) exhiben algunas ventajas sobre los sistemas centralizados que se describen enseguida.

· Economía: El cociente precio/desempeño de la suma del poder de los procesadores separados contra el poder de uno solo centralizado es mejor cuando están distribuidos. 

· Velocidad: Relacionado con el punto anterior, la velocidad sumada es muy superior. 

· Confiabilidad: Si una sola máquina falla, el sistema total sigue funcionando. 

· Crecimiento: El poder total del sistema puede irse incrementando al añadir 

· pequeños sistemas, lo cual es mucho más difícil en un sistema centralizado y caro. 

· Distribución: Algunas aplicaciones requieren de por sí una distribución física. 

Por otro lado, los sistemas distribuidos también exhiben algunas ventajas sobre sistemas aislados. Estas ventajas son:

· Compartir datos: Un sistema distribuido permite compartir datos más fácilmente que los sistemas aislados, que tendrían que duplicarlos en cada nodo para lograrlo. 

· Compartir dispositivos: Un sistema distribuido permite accesar dispositivos desde cualquier nodo en forma transparente, lo cual es imposible con los sistemas aislados. El sistema distribuido logra un efecto sinergético. 

· Comunicaciones: La comunicación persona a persona es factible en los sistemas distribuidos, en los sistemas aislados no. _ Flexibilidad: La distribución de las cargas de trabajo es factible en el sistema distribuidos, se puede incrementar el poder de cómputo.

Desventajas de los Sistemas Distribuidos:

Así como los sistemas distribuidos exhiben grandes ventajas, también se pueden identificar algunas desventajas, algunas de ellas tan serias que han frenado la producción comercial de sistemas operativos en la actualidad. El problema más importante en la creación de sistemas distribuidos es el software: los problemas de compartición de datos y recursos es tan complejo que los mecanismos de solución generan mucha sobrecarga al sistema haciéndolo ineficiente. El checar, por ejemplo, quiénes tienen acceso a algunos recursos y quiénes no, el aplicar los mecanismos de protección y registro de permisos consume demasiados recursos. En general, las soluciones presentes para estos problemas están aún en pañales. Otros problemas de los sistemas operativos distribuidos surgen debido a la concurrencia y al paralelismo. Tradicionalmente las aplicaciones son creadas para computadoras que ejecutan secuencialmente, de manera que el identificar secciones de código `paralelizable' es un trabajo arduo, pero necesario para dividir un proceso grande en sub-procesos y enviarlos a diferentes unidades de procesamiento para lograr la distribución. Con la concurrencia se deben implantar mecanismos para evitar las condiciones de competencia, las postergaciones indefinidas, el ocupar un recurso y estar esperando otro, las condiciones de espera circulares y , finalmente, los "abrazos mortales" (deadlocks). Estos problemas de por sí se presentan en los sistemas operativos multiusuarios o multitareas, y su tratamiento en los sistemas distribuidos es aún más complejo, y por lo tanto, necesitará de algoritmos más complejos con la inherente sobrecarga esperada.

• Modelos de procesos distribuidos y multihilos (E)

MODELO DE PROCESOS DISTRIBUIDOS Y MULTIHILOS
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• Sistemas en tiempo real (E)

Un sistema operativo en tiempo real procesa las instrucciones recibidas al instante, y una vez que han sido procesadas muestra el resultado. Este tipo tiene relación con los sistemas operativos monousuarios, ya que existe un solo operador y no necesita compartir el procesador entre varias solicitudes. Su característica principal es dar respuestas rápidas; por ejemplo en un caso de peligro se necesitarían respuestas inmediatas para evitar una catástrofe.

• Sistemas para computadoras paralelas (memoria compartida, memoria distribuida, memoria distribuida/compartida) (E)

Tiempo Compartido.

El tiempo compartido en ordenadores o computadoras consiste en el uso de un sistema por más de una persona al mismo tiempo. El tiempo compartido ejecuta programas separados de forma concurrente, intercambiando porciones de tiempo asignadas a cada programa (usuario). En este aspecto, es similar a la capacidad de multitareas que es común en la mayoría de los microordenadores o las microcomputadoras. Sin embargo el tiempo compartido se asocia generalmente con el acceso de varios usuarios a computadoras más grandes y a organizaciones de servicios, mientras que la multitarea relacionada con las microcomputadoras implica la realización de múltiples tareas por un solo usuario.
2. Ambientes gráficos
MANEJO DE VENTANAS

Todas las ventanas de windows tienen una estructura semejante y se pueden realizar con ellas las mismas operaciones. En el gráfico siguiente se presenta la estructura básica de una ventana.
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Las operaciones que se pueden realizar sobre ventanas son: abrir, maximizar, minimizar, restaurar, cerrar, mover, cambiar tamaño.

Abrir: una ventana se abre automáticamente cuando se ejecuta una aplicación, cuando se accede a un archivo o documento o cuando se invoca una determinada función en un programa, por ejemplo Guardar o Corregir ortografía. Para ejecutar una aplicación o para abrir un documento se hace doble clic en el icono que lo representa o clic en la opción de menú correspondiente, según el caso.

Haga clic en el icono que llamado Mi Pc, que aparece en el escritorio, luego presione Enter. Observe que se ha abierto la ventana de Mi Pc, también se puede abrir haciendo doble clic sobre el icono, o haciendo clic con el botón derecho y luego seleccionado la opción Abrir.

Maximizar: algunas veces cuando se abre una ventana, esta solo ocupa una parte de la pantalla, por comodidad puede preferirse que la ventana ocupe la totalidad de la pantalla, a este proceso se le llama maximizar y se logra haciendo clic sobre el botón que se encuentara en la parte superior derecha de la ventana. 

Al abrir la ventana de Mi Pc, esta se abrió en su tamaño normal, se desea que ocupe toda la pantalla, solo hay que hacer clic en el botón maximizar. Inténtelo.

Minimizar: consiste en ocultar la ventana, generalmente se lo hace cuando se requiere despejar la pantalla o cuando se dejará de utilizar la ventana temporalmente. Igualmente, se hace clic sobre el botón correspondiente. Al minimizar la ventana deja de estar visible, pero se conserva con toda su información, y el nombre de la ventana o del documento que contiene aparece en la Barra de Tareas. Minimice la ventana que está abierta y observe.
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Restaurar: consiste en volver la ventana a su tamaño normal y se ejecuta después que la ventana ha sido minimizada o maximizada. Cuando ha sido minimizada, el nombre de la ventana aparece en la barra de tareas, para restaurarla se hace clic sobre él. Cuando ha sido maximizada, el botón maximizar cambia de forma, ya no será un cuadro, sino dos cuadros, como se muestra en la figura.

Si ha seguido el ejercicio según se ha propuesto, en este momento la ventana Mi Pc debe estar minimizada, y su nombre aparecerá en la Barra de Tareas, haga clic sobre el para que la ventana vuelva a estar visible.

Si la ventana está maximizada, puede observar el cambio en el botón de control, para volver la ventana a su tamaño normal, haga clic en el botón restaurar.

Mover: para mover una ventana es necesario que ésta no esté en su máxima amplitud, porque de ser asi no habría para donde moverla. Para mover una ventana en la pantalla es suficiente con hacer clic en la barra de título, mantener presionado el botón del mouse y arrastrar en el sentido que se quiere efectuar el movimiento.

Cambiar tamaño: para cambiar el tamaño de una ventana, sin que se llegue a maximizarla o a minimizarla, se lleva el puntero de mouse hacia el borde de la ventana y este cambiará de forma convirtiéndose en una flecha bidireccional, luego se hace clic y se arrastra manteniendo presionado el botón.

Para su práctica de mover y cambiar tamaño de ventanas, abra la Papelera de Reciclaje, este icono también lo encontrará en el escritorio. Ahora que tiene dos ventanas abiertas, cambie el tamaño y muévalas para colocarlas la una junto a la otra, sin que se sobrepongan y utilizando todo el espacio de la pantalla.

Si ya hizo el ejercicio anterior, es hora de probar con tres ventanas, abra otra ventana cualquiera y acomódelas de manera que las tres ventanas estén visibles y tengan el mismo tamaño.

[image: image11.png]Baras de heramientas >

Cascada
Mossico Hoizortal
Mosaico Vertcal

Mininizat tods las ventanas
Deshacer Mosaico

Propiedades



Ordenar ventanas en pantalla: el trabajo que realizó anteriormente, ajustar el tamaño y ordenar las ventanas en la pantalla suele ser necesario con frecuencia, por ello windows cuenta con tres opciones para hacerlo de manera fácil y rápida. 

Para tener acceso a las opciones de ordenamiento de ventanas, haga clic con el botón derecho en un lugar despejado de la Barra de Tareas, Obtendrá el menú contextual que se muestra en la gráfica.

Asegurece de tener tres o mas ventanas abiertas y no minimizadas, luego pruebe las opciones Cascada, Mosaico Horizontal y Mosaico Vertical, las opciones del siguiente grupo, aparecen según el estado en que se encuentren las ventanas, observe como cambian según las opciones que esté ejecutando.

Cerrar: una ventana se cierra cuando se termina la ejecución de la aplicación. Antes de cerrar una ventana es necesario grabar la información, puesto que al cerrarla se liberará el espacio en memoria y los datos que no hayan sido grabados se perderán. Para terminar la el trabajo con una aplicación se hace clic en el botón cerrar.

Es hora de cerrar las ventas todas las ventanas.

ENTORNO MULTITAREA
Cuando aparecieron los primeros ordenadores, la programación de estos era hecha íntegramente en código máquina, lo cual resultaba una tarea extremadamente pesada: cada vez que se escribía un nuevo programa, además de escribir el algoritmo adecuado era preciso añadir todo el código necesario para que el ordenador pudiese leer datos desde una cinta perforada, imprimir en un teletipo, etc. Dado que, en general, todas estas rutinas eran exactamente iguales para todos los programas que se hacían, pronto los programadores de aquellas máquinas aprendieron a organizarlas en bibliotecas de rutinas. Cada vez que había que escribir un nuevo programa, solo tenían que ir a su libreta y copiar las rutinas de Entrada/Salida que necesitaban, lo cual les simplificaba un poco el trabajo. Otro sistema era el que la propia empresa que fabricaba el ordenador incluyese un paquete de fichas perforadas con dichas rutinas, de modo que el programador solo tenía que coger las que le interesasen y añadirlas estratégicamente en su paquete. 

El siguiente paso fue generalizar este conjunto de rutinas. La idea era incluir juntas todas las rutinas necesarias para acceder al hardware, y hacerlas accesibles a cualquier programador en forma de llamadas a subrutina. De este modo, cada vez que se hacía un programa no era preciso incluir en él todas esas rutinas. Había nacido el Sistema Operativo. 

Los primeros 'Sistemas Operativos' (si es que podían recibir ese nombre) no eran más que un conjunto de subrutinas que ayudaban al programador, ofreciéndole servicios básicos como lectura de caracteres desde un teletipo, escritura en tambor, disco, etc. 

Sin embargo, pronto se vio la necesidad de un nuevo enfoque. Los ordenadores eran caros, y su mantenimiento también, por lo que solo algunas grandes empresas y universidades podían disponer de ellos. Para amortizarlos, se alquilaba tiempo de proceso, de modo que se podía ir allí con un programa, ejecutarlo, y pagar por el tiempo que le llevase hacerlo al ordenador. 

El primer problema que había era que se tardaba mucho en cargar cada programa. Cuando el ordenador terminaba de ejecutar uno, el operador tenía que insertar el siguiente, lo cual era una tarea bastante pesada y larga. Durante el tiempo que se hacía esto, el ordenador estaba totalmente inactivo, se estaba desperdiciando tiempo. Fue entonces cuando surgieron los sistemas de proceso por lotes (batch). 

En los sistemas de proceso por lotes, los programas se almacenan en una cinta, todos seguidos. Cada vez que el ordenador terminaba de ejecutar un programa, leía el siguiente de dicha cinta. Si llegaba alguien con un programa, este se añadía a continuación del último que hubiese, mientras el ordenador iba ejecutando el que ya tenía en memoria. El coste de mantenimiento del nuevo sistema era ligeramente superior, pues había que añadir al sistema el lector de cintas en donde se escribían los programas; pero como podía ejecutar muchos más programas en el mismo tiempo (porque no se perdía parte de este en cargar los programas), el precio de alquiler bajó drásticamente, permitiendo que más gente tuviese acceso a los ordenadores. 

Es en los sistemas de proceso por lotes donde empieza a aparecer realmente lo que hoy conocemos como Sistema Operativo: un programa principal que es el que va cargando los distintos programas desde la cinta, les cede el control de la CPU pero ofreciéndoles una serie de servicios de Entrada/Salida, y cuando terminan, recupera el control del ordenador. 

Pronto los programadores se dieron cuenta de que había aún más tiempos muertos de los que parecía: si un ordenador tenía que leer algo de una cinta o una tarjeta con datos, como el sistema era mecánico tardaba mucho tiempo en encontrarlo (mucho tiempo de cara al ordenador, claro. Una décima de segundo es algo muy relativo). Así mismo, se empezaban a usar terminales para dar entrada de datos en tiempo real al ordenador, y el tiempo que éste esperaba a que el usuario pulsase cada tecla también era una eternidad. Entonces se empezó a pensar en los Sistemas Operativos multitarea. 

La idea consistía en tener varios programas simultáneamente en memoria, si bien, como el ordenador es único, solo uno estaría activo en cada momento. Cuando dicho programa hace una operación de Entrada/Salida en la que se pierde tiempo de CPU (como leer una tarjeta, por ejemplo), mientras la mecánica realiza la operación de búsqueda y lectura, el ordenador conmuta al siguiente programa que tiene en memoria, el cual continuará ejecutándose hasta que haga una operación de Entrada/Salida. Cuando se llega al último, se vuelve a empezar. Para ese momento, la operación de Entrada/Salida pedida por el primer programa ya estará lista, con lo que podrá seguir su ejecución. De esta forma, hemos aprovechado un tiempo que antes perdíamos. 

Finalmente, llegamos a los sistemas distribuidos. Generalmente, lo que tenemos es una red de ordenadores (por ejemplo, en una universidad es normal tener una gran cantidad de PC's) conectados entre sí. Si nos fijamos, normalmente solo unos cuantos están en uso en cada momento, y el resto simplemente se dedican a ejecutar un bonito salvapantallas, o peor aún, a realizar la estética función de caro pisapapeles. En otras palabras, estamos desperdiciando una vez más tiempo de proceso. Para solucionarlo, se han ideado los Sistemas Operativos distribuidos. Estos sistemas operativos son el siguiente paso en la evolución de los Sistemas Operativos multitarea. 

La idea consiste en que en los Sistemas Operativos multitarea los programas suelen estar divididos en varios Threads o hilos de ejecución. Cada uno de estos Threads se puede ver como un programa absolutamente independiente de los demás, si bien, trabajando todos en conjunto forman el programa completo. Dado que cada Thread es independiente de los demás, nada impediría, en principio, que se ejecutase cada uno en un procesador diferente. Esa es la base de los Sistemas Operativos distribuidos: cada nuevo Thread es ejecutado en una máquina distinta, de modo que la potencia de cálculo se halla distribuida por toda la red. De esta forma, los equipos que estaban inactivos son aprovechados al máximo. Por desgracia, esta idea resulta extremadamente compleja de implementar, por lo que esta clase de Sistemas Operativos se encuentran todavía poco extendidos.

C. Utilerías y manejadores

I. Orientados al usuario

1. Sistemas de respaldo y recuperación

• Compactación y descompactación (RP)


Compactación.

Una técnica empleada cuando la memoria está dividida en particiones de tamaño variable. De cuando en cuando, el sistema operativo desplaza las particiones para que queden contiguas y así toda la memoria libre esté reunida en un solo bloque.

La  creación de áreas libres (huecos) entre particiones se denomina fragmentación externa,  y aparece habitualmente en sistemas con asignación dinámica de bloques de memoria de tamaño variable. Si la memoria resulta seriamente fragmentada, la única salida posible es reubicar algunos o todas las particiones en un extrema de la memoria a así combinar los huecos para formar una única área libre grande, a esta solución se le llama compactación.
• Respaldos incrementales, periodicidad y confiabilidad (RP)


Respaldos increméntales

La forma mas simple de estos vaciados es mediante un vaciado completo en forma periódica, por ejemplo, una vez al mes o a la semana y hacer un vaciado diario solo de los archivos modificados desde el ultimo vaciado total. Para la implementación de este método, debe mantenerse en el disco una lista de los tiempos de vaciado de cada archivo. El archivo de vaciado verifica entonces cada uno de los archivos del disco. Si un archivo fue modificado desde su ultimo vaciado, se le vacía de nuevo y su tiempo del ultimo vaciado cambia por el tiempo actual. MS-Dos ayuda un poco en la realización de respaldar. A cada archivo se le asocia un bit de atributo llamado bit de biblioteca. Al hacer un respaldo del sistema de archivos, los bit de biblioteca de todos los archivos toman el valor de 0. Después, cuando se modifica un archivo, el sistema activa en forma automática su bit de biblioteca. Cuando es tiempo del siguiente respaldo, el programa de respaldo revisa todos los bits de biblioteca y solo respalda aquellos archivos cuyos bits de biblioteca están activos. También limpia todos esos bits para hacer una revisión posterior del uso de los archivos.

• Herramientas para reparación y recuperación (RP)

Una de las herramientas de recuperación son las bitácoras, esta técnica nos permite garantizar la disponibilidad continua de los datos. Esto es posible creando un archivo de bitácora de todas las transacciones copiándolas en otro disco. Esta redundancia puede resultar costosa, pero en caso de fallos es posible reconstruir todo el trabajo perdido.

     
Otra herramienta de recuperación son los respaldos increméntales, que mencionamos anteriormente.

2. Tratamiento de virus

Un virus es un programa que puede “infectar” a otros programas modificándolos, la modificación incluye una copia del programa de virus, que puede entonces seguir infectando a otros programas. Un virus informático porta en su código de instrucciones la receta para hacer copias perfectas de sí mismo. Una vez alojado en un computador anfitrión, el típico virus toma el control temporalmente del sistema operativo situado en el disco del computador. Entonces, cuando la computadora infectada entra en contacto con un elemento de software no infectado, se pasa una nueva copia del virus al programa. En un entorno de red, la capacidad de acceder a las aplicaciones y los servicios del sistema de otras computadoras ofrece un cultivo perfecto para la propagación de un virus.

La naturaleza de los virus

Un virus puede hacer cualquier cosa que hagan otros programas. La única diferencia es que se engancha a otro programa y se ejecuta de forma oculta cada vez que se ejecuta el programa anfitrión. Una vez que un virus se ejecuta, puede efectuar cualquier función, como borrar archivos y programas. Esta es la amenaza de los virus.

Durante su vida, un virus típico pasa por las siguientes cuatro etapas:

1. una fase latente, en la que el virus está inactivo. El virus será activado finalmente por algún suceso, como una fecha, la presencia de otro programa o archivo o que la capacidad del disco exceda de cierto límite. No todos los virus pasan por esta etapa.

2. una fase de propagación, durante la cual el virus sitúa una copia idéntica suya con otros programas o en ciertas zonas del sistema en el disco. Cada programa infectado contendrá  ahora un clónico del virus, que entrará a su vez en la fase de propagación.

3. la fase de activación, en la que el virus se activa para llevar a cabo la función para la que esta propuesto. Como en la fase latente, la fase de activación puede ser causada por una variedad de sucesos del sistema, incluyendo la cuenta del número de veces que esta copia el del virus ha hecho copias de sí mismo.

4. la fase de ejecución, en la que se lleva a cabo la función. La función puede ser no dañina, como dar un mensaje por la pantalla, o dañina, como la destrucción de archivos de programas y datos.

La mayoría de los archivos llevan a cabo su trabajo de manera específica para un sistema operativo concreto y, en algunos casos, específicamente para una plataforma de hardware en particular. Así pues, están diseñados para sacar partido de los detalles y las debilidades de los sistemas concretos.

Infección Inicial

Una vez que un virus ha tenido acceso a un sistema por la infección de un solo programa, está en posición de infectar algunos o todos los archivos ejecutables del sistema, cuando se ejecute el programa infectado. Así pues, la infección vírica puede ser prevenida por completo impidiendo que el virus entre por primera vez. Por desgracia, la prevención es extremadamente difícil porque un virus puede formar parte de cualquier programa exterior a un sistema. Solo una pequeña parte de las infecciones tienen comienzo a través de conexiones de red. La mayoría de ellas se obtienen de un sistema de tablón de anuncios electrónico. Normalmente, un empleado traerá por la red un juego o una utilidad aparentemente útil para descubrir más tarde que tenía virus.

Métodos antivirus

La solución ideal para la amenaza de los virus es la prevención: en primer lugar, no permitir que los virus entren en el sistema. Esta meta es, en general, imposible de alcanzar, aunque la prevención puede reducir el número de ataques víricos fructuosos. El siguiente mejor método es ser capaz de hacer lo siguiente:

· Detección: una vez que se ha producido la infección, determinar que ha tenido lugar y localizar el virus.

· Identificación: una vez que se ha logrado la detección, identificar el virus específico que ha infectado un programa. Eliminar el virus de todos los sistemas infectados, de forma que la plaga no pueda extenderse más.

· Eliminación: una vez que se ha identificado el virus específico, eliminar todo rastro del virus del programa infectado y reponerlo a su estado original.

Si la detección tiene éxito, pero la identificación o la eliminación no son posibles, la alternativa de descartar el programa infectado y cargar una copia limpia de reserva.

Los avances en la tecnología de virus y antivirus van de la mano. Los primeros virus eran trozos de código relativamente simple y podían identificarse y liquidarse con paquetes antivirus relativamente sencillos. A medida que la carrera de armamentos de los virus ha avanzado, tanto los virus como, necesariamente, los antivirus han crecido en complejidad y sofisticación. Se identifican 4 generaciones de software antivirus:

· Primera Generación: rastreadores simples

· Segunda Generación: rastreadores heurísticos

· Tercera Generación: trampas de actividad

· Cuarta Generación: protección completa

Un rastreador de primera generación requiere una firma del virus para identificarlo. El virus puede contener “comodines”, pero tiene básicamente la misma estructura y patrón de bits en todas las copias. Dichos rastreadores de firmas específicas están limitados a la detección de virus conocidos. Otro tipo de rastreadores de primera generación mantienen un registro de la longitud de los programas y buscan cambios de longitud.

Un rastreador de segunda generación no depende de una firma específica. Mas bien, el rastreador emplea reglas heurísticas para buscar infecciones probables por virus. Un tipo de tales rastreadores buscan trozos de código que suelen estar asociados con virus. Otro método de segunda generación es la prueba de integridad. Se puede añadir un código de prueba (cheksum) a cada programa. Si u virus infecta el programa sin cambiar el código, una prueba de integridad detectará el cambio. Para contrarrestar un virus suficientemente sofisticado, como para cambiar el código de prueba cuando infecta un programa, se puede emplear una función de dispersión (hash) cifrada. La clave de cifrado se almacena por separado del programa, de forma que el virus no pueda generar un nuevo código de dispersión y cifrarlo. Utilizando una función de dispersión en vez de un sencillo código de dispersión que antes.

Los programas de tercera generación son programas residentes en memoria que identifican un virus por sus acciones más que por la estructura de un programa infectado. Dichos programas tienen la ventaja de que no hace falta construir  firmas y heurísticas  para una amplia muestra de virus. Más bien, sólo es necesario identificar el pequeño conjunto de acciones que indican que se está intentando una infección y, en tal caso, intervenir.

Los productos de cuarta generación son paquetes que constan de una variedad de técnicas antivirus utilizadas en conjunto. Entre estos se incluyen posibilidades de control de acceso, que limitan la capacidad de los virus para penetrar en un sistema y, por tanto, limitan la capacidad de los virus para actualizar los archivos y contagiar la infección.

• Prevención, detección y erradicación (E, RP)

Las medidas preventivas mas comunes  incluyen el filtrado preventivo de todo software de recién adquisición, las copias de respaldo frecuentes y una combinación de utilidades tales como comprobadores de integridad, programas de vigilancia y supresores de virus.

1. Comprobadores de integridad.- Son programas que intentan detectar modificaciones en otros programas, mediante el calculo y almacenamiento de sumas de chequeo en los programas ejecutables  y en los archivos de ordenes. Se pretende que sean ejecutados con bastante  frecuencia, por ejemplo en cada arranque. Puesto que la infección del virus modifica el tamaño del programa afectado.

2. Programas supervisores.- Son programas permanentemente residentes (demonios) que comprueban continuamente ciertas operaciones de memoria y de E/S para detectar comportamientos sospechosos que puedan ser atribuibles al virus. Los programas de vigilancia son rutinas adicionales al S.O que tratan de sellar los agujeros de seguridad conocidos o que puedan ser probablemente explorados por virus. Pueden ser capaces de detectar algunas formas de infección virica antes de que alcancen la etapa de activación.

3. Los supresores de virus.- Son programas que examinan el almacenamiento del sistema buscando firmas y patrones que pertenecen a un virus conocido por el autor del programa. Pueden detectar y eliminar virus conocidos incluso en la etapa de letargo. Los supresores de virus no pueden tratar a virus desconocidos, estos se deben actualizar frecuentemente con el fin de adaptar su trabajo a los nuevos tipos de virus.

• Reparación de archivos (E, RP)
II. Orientados al sistema

1. Cargadores y ligadores

• Manejo de ligaduras estáticas y dinámicas (E, RP)

Concepto De Cargadores y Ligadores

Un ligador es un programa de sistema que combina dos o mas programas objeto separados y permite que se hagan referencias unos a otros, o sea, que cada uno de estos programas puedan hacer referencia a código ó variables de los otros programas con los que está enlazado.

En muchos programas el cargador hace la labor del programa de enlace, por que existe solo un "linking loader" y no existe programa de enlace independiente. Es importante señalar que no se necesita un programa de enlace ni un cargador separado para cada traductor en el sistema, ya que estos programas trabajan con el programa objeto, sin importar el lenguaje fuente. Por otro lado es importante que cada compilador o ensamblador produzca el programa objeto usando el mismo formato. Cada programa objeto es un archivo de récord.

Un cargador es un programa que coloca en la memoria para su ejecución, el programa guardado en algún dispositivo de almacenamiento secundario.

Un cargador es un programa del sistema que realiza la función de carga, pero muchos cargadores también incluyen relocalización y ligado. 

Algunos sistemas tienen un ligador para realizar las operaciones de enlaces y un cargador separado para manejar la relocalización y la carga.

Los procesos de ensamblado y carga están íntimamente relacionados.

El cargador consiste en un juego de instrucciones que permiten al dispositivo de entrada ( teclado ó unidad de cinta) asignar la dirección de inicio de la memoria y asegurar que el computador leerá el programa y lo cargara byte a byte.

Funciones De Un Cargador y Un Ligador

Las funciones más importantes de un cargador son: colocar un programa objeto en la memoria e iniciar su ejecución. Si tenemos un cargador que no necesita realizar las funciones de ligado y relocalización de programas, su operación es simple pues todas las funciones se realizan en un solo paso. Se revisa el registro de encabezamiento para comprobar se ha presentado el programa correcto para la carga (entrando en la memoria disponible). A medida que lee cada registro de texto, el código objeto que contiene pasa a dirección de la memoria indicada. Cuando se encuentra el registro de fin, el cargador salta a la dirección especificada para iniciar la ejecución del programa cargado. Un programa objeto contiene instrucciones traducidas y valores de datos del programa fuente y específica direcciones en memoria dónde cargaran estos elementos. 

Carga que lleva el programa objeto a la memoria para su ejecución.

Relocalización que modifica el programa objeto de forma que puede cargarse en una dirección diferente de la localidad especificada originalmente.

Ligado que combina dos o mas programas objeto independientes y proporciona la información necesaria para realizar diferencias entre ellos.

El cargador es un programa del sistema que realiza la función de carga pero muchos cargadores también incluyen relocalización y ligado. Algunos sistemas tienen un ligador (ó editor de ligado) para realizar las operaciones de enlace, y un cargador separado para manera la relocalización y la carga.

En la mayoría de los casos todos los traductores de programas (esto es, ensambladores y compiladores) de un sistema en particular producen programas objeto en el mismo formato.

De esta misma forma, puede usarse el cargador o ligador del sistema con independencia del lenguaje de programación fuente original, se suele utilizar el término cargador en lugar de cargador y ligador, los procesos de ensamblado y carga están íntimamente relacionados entre sí.

Se han desarrollado herramientas especiales de software, llamadas cargadores para asistir, al programados en la carga del programa. El cargador es normalmente un programa pequeño que permite al usuario entrar directamente las palabras de instrucción y datos a direcciones concretas de la memoria mediante, ó un teclado ó una cinta magnética.

Tipos de cargadores y Ligadores

Hay diferentes tipos de cargadores como:

· Cargadores Bootstrap: el programa cargador una vez, situado en la memoria del computador, cargará el programa de aplicación y los datos. Pero, previamente, se ha debido cargar el cargador en la memoria. Y esto se puede realizar por los siguientes métodos:

1. Entrada manual: mediante el teclado el usuario teclea el cargador BOOTSTRAP. Después de esto, el cargador se carga así mismo en la memoria del computador.

2. Entrada por ROM: es posible tener las instrucciones de inicialización almacenados permanentemente en alguna porción de la ROM, en lugar de introducirlas manualmente por teclado o por panel frontal. Cuando se requiere el programa de bootstra, el operador simplemente dirige al computador, mediante los conmutadores del panel, a ejecutar las instrucciones memorizadas en ROM: al estar el programa almacenado en ROM se elimina también la posibilidad de borrados accidentales.

· Cargadores iniciales: indican a la computadora la forma de poner, dentro de la memoria principal unos datos que están guardados en un periférico de memoria externa (cinta, disco, etc.). Sirven para cargar en la memoria pequeños programas que inician el funcionamiento de una computadora.

Algunas computadoras de carácter general no tienen en memoria ningún programa de forma permanente y cuando se desconectan pierden toda la información de su memoria interna. Al volverlos a conectar no son capaces de controlar ningún periférico. Se hace así para que sea el usuario el que ponga los programas que le interese ejecutar.

· Cargadores absolutos: el programa cargador pone en memoria las instrucciones guardadas en sistemas externos. Independientemente de que sea un cargador inicial, o no sin dichas instrucciones se almacenan siempre en el mismo espacio de memoria ( cada vez que se ejecuta el programa cargador ) se dice que es un cargador absoluto.

· Cargadores con reubicación: en ocasiones un mismo programa necesita ejecutarse en diferentes posiciones de memoria. Para esto la traducción debe estar realizada en forma adecuada, es decir no utilizando referencias absolutas a direcciones en memoria, sino referencias a una dirección especial llamada de reubicación.

· Cargadores ligadores: conocidos también como linker. Un linker se un término en inglés que significa montar. 

Montar un programa consiste en añadir al programa objeto obtenido a la traducción las rutinas externas a las que hace referencia dicho programa. El ensamblador debe permitir dichas referencias y las rutinas deben estar a su vez en lenguaje máquina guardadas en algún elemento accesible por el montador. Generalmente, dichas rutinas se encuentran guardadas en un fichero especial al que suele denominarse librería porque están almacenadas todas las rutinas externas susceptibles de ser utilizadas por los diferentes programas del usuario. Allí va el programa ligador cuando esta realizando el montaje de un programa a buscarlas y las adjunta al programa objeto. 

· Editores de ligado: la diferencia fundamental entre un editor de ligado y un cargador ligador es:

Primero.- se ensambla o compila el programa fuente, produciendo un programa objeto ( que puede contener varias secciones de control diferentes ). Una cargador ligador realiza todas las operaciones de ligado y relocalización incluyendo búsqueda automática en bibliotecas, si se específica, y carga el programa ligado directamente en la memoria para su ejecución. Por otro lado un editor de ligado produce una versión ligada del programa ( llamada a menudo modulo de carga ó imagen ejecutable ) que se escribe en un archivo o biblioteca para su ejecución posterior.

Cuando el usuario está listo para ejecutar el programa ligado, se puede utilizar un cargador relocalizador simple para cargar el programa en la memoria. La única modificación necesaria al código objeto es la suma de una dirección de carga real a los valores relativos del programa. El editor de ligado realiza la relocalización de todas las secciones de control al inicio del programa ligado. De esta forma todos los elementos que necesitan modificarse en el momento de la carga tienen valores relativos al inicio del programa ligado. 

Los editores de ligado se pueden utilizar para construir paquetes de subrutinas u otras secciones de control que se suelen utilizar juntas . esto puede ser útil al tratar con bibliotecas de subrutinas que manejan lenguajes de programación de alto nivel. A veces permiten al usuario especificar que las referencias externas no se resuelven por búsqueda automática en biblioteca.

· Ligado dinámico: ofrece algunas ventajas sobre los tipos de ligado. Proporciona la posibilidad de cargar las rutinas sólo cuando si se necesitan. Si las subrutinas son grandes ó tienen muchas referencias externas se pueden conseguir ahorros considerables de tiempo y espacio en memoria.

El ligado dinámico evita la necesidad de cargar la biblioteca completa para cada ejecución. Puede incluso hacer innecesario que el programa conozca el conjunto de subrutinas que se podría utilizar. El nombre de la subrutina se trataría simplemente como otro elemento de entrada. En el método que se utilice aquí las rutinas que se carguen dinámicamente deben llamarse por medio de una solicitud del servicio al sistema operativo. Este método también podría considerarse como una solicitud a una parte del cargador que se mantiene en la memoria durante la ejecución del programa.

Cuando se utiliza ligado dinámico, la asociación de dirección real y el nombre simbólico de la rutina llamada no se hace hasta que se ejecuta la proposición llamada.

• Resolución de direcciones y referencias externas (RP)

Un programa llamado cargador realiza las dos funciones de carga y edición de enlace (ligadura). El proceso de carga consiste en tomar el código  de maquina relocalizable, modificar las direcciones relocalizables y ubicar las instrucciones y los datos modificados en las posiciones apropiadas de la memoria.

El editor de enlace permite formar un solo programa a partir de varios archivo de código maquina relocalizable. Estos archivos pueden haber sido el resultado de varias compilaciones distintas, y uno o varios de ellos pueden ser archivos de biblioteca de rutinas proporcionadas por el sistema y disponibles para cualquier programa que las necesite.

Si los archivos se van a usar juntos de manera útil, puede haber algunas referencias externas, en las que el código de un archivo hace referencia a una posición de otro archivo. Esta referencia puede ser a una posición de datos  definida en un archivo y utilizada en otro, o puede ser el punto de entrada de un procedimiento que aparece en el código de un archivo y se llama de otro. El archivo con el código de maquina recocalizable debe conservar la información de la tabla de símbolos para cada posición de datos o etiqueta de instrucción a la que se hace referencia externamente.

2. Administración y vigilancia

• Bitácoras (RP)

• Detección de errores físicos (E)

Una fuente frecuente de errores físicos son los dispositivos periféricos electromecánicos, que proveen entrada o salida a la CPU. Los componentes mecánicos de estos dispositivos periféricos son probables de llevar a cabo un error resultado de una presión de uso. Algunos de estos dispositivos son frágiles, consecuentemente una fuente potencial de errores. El debilitamiento de estos medios puede no ser fatal, porque las unidades periféricas pueden ser incapacitas. Los componentes modernos son diseñados para monitorear su propio desempeño y constantemente realizan un test por ellos mismos, para asegurar que cada operación sea ejecutada correctamente.
• Manejo de suspensiones de energía e interrupciones de servicio (E)

• Herramientas para arranque y manejo de recursos físicos (E)

• Herramientas para diagnóstico (RP)

Se cuenta con dos tipos generales de herramientas de diagnostico asistidas por computadora para ayudar a detectar y aislar problemas que podrían ocurrir en el sistema:

1.- Herramienta de diagnostico interno que corre en marcha, la puesta en cero o la autoevaluación.

2.- Un disquete de prueba de diagnostico que corre una serie de programas de prueba desde el disquete.
• Reinicio de tareas (E, RP)

• Puntos de reinicio (E, RP)

Las características de punto de reinicio/verificación disponibles en muchos sistemas facilitan la suspensión/reanudación solo con la perdida de trabajo desde el punto de verificación (la ultima grabación del estado del sistema). Pero muchos sistemas de aplicación se diseñan sin aprovechar las ventajas de las funciones de reinicio/verificación.

3. Herramientas para la administración

• Uso de recursos físicos: manejadores de memoria, para optimización de espacio en disco, para dispositivos de comunicaciones (RP)

• Instalación y arranque: definición de entornos iniciales, sistemas para instalación automática, autoinstalación (RP)

• Manejadores para supervisión y diagnóstico de dispositivos físicos (E, RP)
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		:


LOOP1 	A		1, DATA1


	A		2, DATA2


	A		3, DATA3


		.


		:


LOOP2 	A		1, DATA3


	A		2, DATA2


		.


		:


LOOP3	A		1, DATA1


		.


		:


DATA1	DC		F’5’


DATA2	DC		F’10’


DATA3	DC		F’15’


		.


		:








		.


		:


        MACRO


&ARG0	        VARY	&COUNT, &ARG1, &ARG2, &ARG3


&ARG0         A		1, &ARG1


                      AIF	(&COUNT EQ 1) .FINI			Checa si & COUNT=1


	        A		2, &ARG2


                      AIF	(&COUNT EQ 2) .FINI			Checa si & COUNT=2


                      A		3, &ARG3


.FINI             MEND


		.						Origen expandido


		:


LOOP1 	       VARY	3, DATA1, DATA2, DATA3 	LOOP1 	A		1, DATA1


	.						A		2, DATA2


		:						A		3, DATA3


LOOP2 	       VARY	2, DATA3, DATA2		LOOP2 	A		1, DATA3


                 	.						A		2, DATA2


		:	


LOOP3	       VARY	1, DATA1			LOOP3	A		1, DATA1


		.


		:


DATA1	DC		F’5’


DATA2	DC		F’10’


DATA3	DC		F’15’
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