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			Identificación de la unidad formativa

			Bienvenido a la Unidad Formativa 0852 “Instalación y actualización de sistemas operativos”. Esta unidad formativa forma parte del Módulo Formativo 0219_2 “Instalación y configuración de sistemas operativos” que pertenece al Certificado de Profesionalidad IFCT0209 “Sistemas microinformáticos” de la familia profesional Informática y Comunicaciones.

			Presentación de los contenidos

			La finalidad de esta unidad formativa es adquirir conocimientos para realizar procesos de instalación de sistemas operativos para su utilización en sistemas microinformáticos y su posterior utilización para garantizar su funcionamiento. Para ello aprenderemos a conocer los requisitos hardware para su instalación, los diferentes tipos de instalaciones, los diferentes sistemas operativos mas usados en la actualidad, los métodos de actualización de los mismos y de su funcionalidad.

			Objetivos

			–Clasificar las funciones y características del software base para el funcionamiento de un sistema microinformático.

			–Aplicar procesos de instalación y configuración de sistemas operativos para activar las funcionalidades del equipo informático, de acuerdo a unas especificaciones recibidas.

			–Actualizar el sistema operativo de un equipo informático para incluir nuevas funcionalidades y solucionar problemas de seguridad, atendiendo a unas especificaciones técnicas.
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			1.1.	Esquema funcional de un ordenador

			1.1.1.	Subsistemas

			1.2.	La unidad central de proceso y sus elementos

			1.2.1.	Memoria interna, tipos y características

			1.2.2.	Unidades de entrada y salida

			1.2.3.	Dispositivos de almacenamiento, tipos y características

			1.3.	Buses

			1.3.1.	Tipos

			1.3.2	Características

			1.4.	Correspondencia entre los Subsistemas físicos y lógicos

			1.1.	Esquema funcional de un ordenador

			En los inicios de la era de la informática, cada ordenador poseía su propia estructura de funcionamiento. Todos tenían en común una serie de microchips procesadores de datos que trabajaban al unísono y también una memoria sobre la que podían trabajar esos datos. Pero a parte de esos componentes comunes, cada uno de ellos solo podía realizar su función dentro del proyecto que lo había creado, y tenia que ser rediseñado en cuanto cambiaba el proyecto.

			Pero eso cambió con la entrada de la informática moderna. En la actualidad casi todos los ordenadores tienen la misma estructura lógica, lo que facilita la comprensión de su funcionamiento interno.

			Importante[image: ]

			En el año 1944 John Von Neumann definió la estructura que hoy en día siguen teniendo los ordenadores. Hasta ese momento la memoria para los datos estaba separada de la memoria de instrucciones, lo que ponía muchas limitaciones a la realización de los procesos.

			[image: ]

			La arquitectura de Von Newman estaba basada en tres directivas:

			–Los datos y las instrucciones se almacenan en una sola memoria de lectura-escritura. Hasta la fecha todos los sistemas informáticos separaban la memoria destinada a datos de la destinada a los programa, teniendo el inconveniente de que no podían interactuar.

			–Los contenidos de memoria se diseccionarán indicando su posición, sin tener en cuenta el tipo de dato contenido en la misma. Todos los datos contenidos en la memoria son vistos y tratados de igual forma por el sistema, homogeneizando su tratamiento por parte del resto de los componentes.

			–La ejecución es secuencial, una instrucción detrás de otra. Aunque el tratamiento de las colas de instrucciones siempre tiene un concepto de prioridad, utilizando diferentes técnicas para ordenar los procesos, teniendo en cuenta factores de prioridad, tamaño y tiempo en la cola.

			Esta directiva ha sido superada por las tecnologías MultiThreading que tienen algunos microprocesadores actuales, simulando que tienen varios procesadores de cara al sistema operativo y resultando transparente en su ejecución.

			Al usar la misma memoria para los dos tipos de información, se puede utilizar también el mismo formato para ambos, aumentando sus posibilidades de uso, sobre todo evitando tener que reconfigurar el sistema para cada aplicación.

			Definición[image: ]

			Multithreading: es la ejecución simultánea de varios thread (hilos) de un proceso simultáneamente. La ventaja que ofrece este tipo de ejecución es el aprovechamiento de los tiempos sin uso del procesador, mientras se producen movimientos de entrada y salida de datos. En la actualidad y debido a que el rendimiento total del sistema no aumenta sensiblemente, se usa en muy pocos procesadores, siendo sustituida esta tecnología por la de varios núcleos simultáneos en un mismo procesador. Esto consigue el mismo efecto, ya que los diferentes núcleos del procesador van ejecutando varios procesos simultáneamente, optimizando el tiempo de uso de cada uno de ellos.

			[image: ]

			En la siguiente página se puede observar el esquema Multithreading.
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			Cualquier ordenador con esta arquitectura realiza o emula los siguientes pasos secuencialmente:

			1.Cuando comenzamos la ejecución se extrae la instrucción desde la memoria en la dirección indicada por el contador de instrucciones y es guardada en el registro de instrucciones en dos zonas, en uno está el código de oración (suma, resta, etc.) y en la otra la dirección de memoria donde está guardado el operando.

			2.Extrae de la memoria principal los datos necesarios para el proceso, simplemente ordenando la lectura de la celda cuya dirección está contenida en la segunda zona del registro de instrucciones.

			3.Se le ordena a la unidad de cálculo que realice las operaciones necesarias y si esta instrucción ha generado nuevos datos, los guarda en la memoria principal. 

			4.Se incrementa en una unidad el contenido del contador de instrucciones de tal forma que coincida con la siguiente instrucción a ejecutar. También se puede cambiar el contador cuando se cumplan ciertas condiciones aritméticas, haciendo que el ordenador tome decisiones, pudiendo alcanzar cualquier grado de complejidad.

			1.1.1.	Subsistemas

			Desde el punto de vista del software los subsistemas que componen un ordenador pueden entenderse como una serie de capas superpuestas. Las tres primeras capas se refieren al hardware y las tres siguientes al software.

			–Capa 0 – Lógica Digital. Esta capa es el hardware de la máquina (dispositivos electrónicos), funciona a nivel binario (0 y 1).

			–Capa 1 – Micro-programación. Este es un nivel íntimamente ligado al hardware. Son un conjunto de instrucciones simples que ejecutan la programación realizada en el nivel superior. La micro-programación ya viene implementada en el procesador y no puede ser cambiada por el usuario. Los juegos de instrucciones varían de un microprocesador a otro y son conjuntos de bits del tamaño de las secuencias de control que tenga el mismo.

			Sabias que[image: ]

			Hoy en día la micro-programación se ha sustituido por el cableado, ya que la tecnología de creación de microchips permite la integración de millones de transistores sin prácticamente ningún error, por ese motivo la implementación de líneas de señal entre los diferentes transistores, ha sustituido a la micro-programación. Las unidades cableadas resultan más rápidas que las micro-programadas.
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			–Capa 2 – Lenguaje máquina. Es el primer nivel accesible por el usuario, puede ser interpretado directamente por el hardware. Inicialmente era el nivel usado por los programadores para controlar el sistema. Es especifico para cada arquitectura, por lo que no es portable.

			–Capa 3 – Sistema Operativo. Nos permite tener un entorno amigable para el usuario, pero esto solo es la punta del iceberg, el sistema operativo es el software que configura y controla todos los dispositivos de forma automática, revisando y corrigiendo errores, también permite que cuando el usuario no está utilizando el ordenador se realicen funciones de mantenimiento, logrando el control de los procesos de forma automática.

			–Capa 4 – Lenguajes de alto nivel. Permiten la realización de software de usuario en un lenguaje parecido al humano, casi siempre se utilizan palabras inglesas y una serie de reglas para que luego pueda ser interpretado o ejecutado. Los más usados son Visual Basic, Cobol, Fortran, Java, etc. Hoy en día están tomando un fuerte impulso lenguajes exclusivos para páginas web como PHP o Javascript.

			–Capa 5 – Nivel de aplicación. Es la que ven los usuarios cuando ejecutan un programa, les facilita el uso, creando un entorno amigable y en muchas ocasiones parecido a otros programas, normalmente tratan de integrarse con el sistema operativo, aprovechando las utilidades que les ofrece, por ejemplo en el manejo de las impresoras.

			Desde el punto de vista del hardware, los sistemas informáticos están compuestos por los siguientes subsistemas:

			–Unidad aritmético-lógica Realiza operaciones sencillas (suma, resta, etc.) pero también comparaciones entre datos y tomas de decisiones lógicas (or, nor, and, etc.) mediante álgebra de Boole.

			Sabias que[image: ]

			Desde mediados del siglo XIX, George Boole definió lo que hoy en día conocemos como operaciones lógicas o álgebra de boole en electrónica digital. Pensó que las proposiciones lógicas, aquellas que solo pueden tomar valores verdadero/falso o valores de si/no, podían ser tratadas mediante herramientas matemáticas.

			[image: ]

			–Unidad de control. Realiza todas las funciones de interpretación de las instrucciones que llegan al procesador. Para hacerlo tiene integrada una micro-programación que interpreta el lenguaje máquina que le llega y lo traduce a código máquina. Logra coordinar todos los componentes del ordenador, cargando en los registros de la memoria los datos y realizando las modiﬁcaciones necesarias de esos registros. Inicialmente en la arquitectura de Von Newman era una parte separada de la CPU, pero hoy en día se encuentra totalmente integrada en ella.

			–La memoria. Es todo soporte físico donde se puede guardar información (temporal o indefinidamente) para su posterior procesamiento.

			–Unidad de entrada/salida. Controla la comunicación con los dispositivos periféricos Realiza varias funciones: control, comunicación con la CPU, comunicación con los dispositivos externos, etc.

			[image: ]

			A esta estructura se la conoce como la arquitectura de Von Neumann.

			1.2.	La unidad central de proceso y sus elementos

			La Unidad Central de Proceso (UCP según sus siglas españolas o CPU como también se le conoce por sus siglas en inglés) engloba en la actualidad a la unidad aritmético-lógica y a la unidad de control.

			Suele estar integrada en un microchip, las primeras unidades solo tenían unos 2.300 transistores, en la actualidad contienen más de 900 millones de transistores.

			Importante[image: ]

			La Unidad Central de Proceso es el auténtico cerebro del ordenador, en torno a la cual se organizan el resto de los componentes del sistema. En la actualidad incluye a la unidad aritmético/lógica y a la unidad de control. Puede incluir un solo procesador o varios procesadores en una sola unidad, a esto se le denomina “tener varios núcleos”.

			[image: ]

			Las características a tener en cuenta en un microprocesador son:

			–Longitud o tamaño de palabra. Así se denomina al número de bits que un ordenador es capaz de manejar de forma simultánea. Este tamaño de palabra es fundamental tanto a la hora de programar un sistema operativo, como de sus aplicaciones. Incluso aunque un sistema operativo esté preparado para manejar procesadores de un tamaño de palabra inferior para el que ha sido diseñado, su funcionamiento siempre será más pobre que si se aplica al procesador para el que ha sido diseñado.

			–Capacidad de acceso a la memoria. Aunque también influye (como veremos más adelante) el sistema operativo, dependiendo de la longitud de palabra una CPU es capaz de direccionar o acceder a un tamaño determinado de memoria.

			
				
					
				
				
					
							
							Ejemplo de direccionamiento de memoria

							Cuando tenemos una longitud de palabra de 32 bits:

							Solo se podrá direccionar 232=4.294.967.296 direcciones de memorias distintas, o lo que es lo mismo 4 GB de direcciones de memoria distintas.

							Si tenemos en un sistema más de 4 GB y un sistema operativo de 32 bits, toda la memoria que esté por encima de esos 4GB será inaccesible.

						
					

				
			

			–Velocidad de ejecución de instrucciones. Se mide en MIPS (Millones de instrucciones por segundo), se le suele realizar a la CPU una serie de test con diferente tipo de software, luego se calcula la media, hay programas gratuitos que te permiten hacerlo. Este dato es el más importante de todos, ya que permite comparar el rendimiento de los procesadores entre si.

			Importante[image: ]

			La velocidad de ejecución de instrucciones se puede ver muy influenciada por el tipo de proceso a ejecutar, el tamaño de los ficheros a procesar y la velocidad de entrada/salida de los datos, por ese motivo es importante que las pruebas se realicen en las condiciones más parecidas posibles. En la actualidad es casi imposible utilizar el resto de los componentes para comparar procesadores de diferentes fabricantes, va que no son compatibles las placas bases que los integran. Por ese motivo, no debemos ﬁarnos solo de este dato para valorar Ia validez o no de un procesador, porque en realidad nos esta dando datos de todo un sistema compuesto por procesador, memoria, chipset, disco duro e incluso la calidad en la fabricación de la placa base.

			[image: ]

			Repertorio de instrucciones a nivel máquina que es capaz de procesar. Deben ser completos, para permitir realizar cualquier tarea y eficaz, para que sean ejecutados en un tiempo razonable. Los procesadores han pasado por diversas fases de complejidad y simplicidad del juego de instrucciones, pero al final han quedado 3 tipos de conjuntos de instrucciones:

			–CISC (Complex Instruccion Set Computer), Procesadores con un conjunto de instrucciones complejos. Un gran número de procesadores usados en los microcontroladores están basados en la filosofía CISC. Disponen de más de 80 instrucciones máquina en su repertorio, algunas de las cuales son muy sofisticadas y potentes, requiriendo muchos ciclos para su ejecución. Una ventaja de los procesadores CISC es que ofrecen al programador instrucciones complejas que actúan como macros, facilitándole de esta forma la programación de operaciones complejas y aumentando de esa forma la velocidad de ejecución.

			Son ejemplo de esta tecnología todos los procesadores Intel de la serie x86 y todos los demás procesadores de diferentes fabricantes (AMD, IBM, Citrix, etc.) compatibles con este diseño.

			–RISC (Reduced Instruction Set Computer), Procesadores con un conjunto de instrucciones sencillas. La arquitectura RISC tuvo claramente su razón de ser cuando ciertos estudios demostraron que el 20% de las instrucciones cumplían con el 80% de la carga de trabajo.

			Se simplifico a sumas y restas este 20% de instrucciones, logrando una mayor velocidad, aunque el 20% restante de la carga de trabajo se ejecutaba más lentamente que en la arquitectura CISC (se simulaban por software las instrucciones), pero el resultado final fue de una respuesta mucho más rápida en general a la ejecución del 100% de la carga de trabajo.

			Según el esquema de la siguiente página y debido a la simplificación de las instrucciones del 80% de la carga de trabajo, el producto n*c es menor para RISC, lo que redunda en una ejecución más rápida.

			Tanto la industria de los ordenadores comerciales como la de los microcontroladores están decantándose hacia la filosofía RISC. En estos procesadores el repertorio de instrucciones máquina es muy reducido y las instrucciones son simples y normalmente se ejecutan en un ciclo de reloj.

			
				
					
				
				
					
							
							Cálculo del rendimiento de un procesador

							La fórmula matemática que mejor se acerca para medir el desempeño de una máquina es la siguiente:

							t = n * c * T

							Donde:

							t: Es el tiempo requerido para la ejecución de algún programa o subrutina por parte del procesador.

							n: Es el número total de instrucciones contenidas en el programa o subrutina antes referidos.

							c: Cantidad de ciclos de reloj requeridos por el procesador para completar una instrucción “promedio” de su conjunto de instrucciones.

							T: Duración del ciclo de reloj. Equivalente al recíproco de la frecuencia de oscilación del reloj. Por ejemplo, para un procesador a 1.5 Ghz, se tiene un ciclo con duración de 666 picosegundos (666 billonésimas de segundo).

						
					

				
			

			–SISC (Simple Instruccion Set Computing, Procesador con un conjunto de instrucciones simples). Cuando el juego de instrucciones contenido en los microcontroladores aparte de ser reducido es “específico” para un tipo de aplicación, se le ha llamado con el nombre de SISC.

			EI concepto de tecnología SISC nació en los laboratorios Yorktown Heights de IBM en el año 1975. La desarrollo John Cocke cuando investigaba como simplificar las instrucciones utilizadas hasta el momento en los procesadores. En enero de 1986 IBM anunció la primera generación de ordenadores basados en RISC, denominados “RT” (RISC Technology). Este producto no tuvo mucho éxito, pero IBM no abandonó el proyecto y continuó con su desarrollo. Mientras tanto empresas como SUN Microsystems utilizaron con éxito la tecnología SISC. El 15 de febrero de 1990 IBM anunció su producto de segunda generación de SISC, el procesador “POWER” en una familia de ordenadores de rango intermedio (minis) conocidas como RS/6000, (RISC System/6000).

			Estos ordenadores eran perfectos para ambientes comerciales y científicos, pero al igual que otros ordenadores SISC de otros integradores, no podían competir en el mercado de los sistemas personales por su alto precio.

			En ese momento este nicho de negocio era exclusivo de la tecnología CISC, con los procesadores de INTEL y AMD. IBM se alió con Motorola y Apple para enfrentase a Intel y crearon los poderosos PowerPC, este fue un procesador de bajo costo con todo el poder de la tecnología RISC. Como se ha comentado antes, los procesadores SISC son en realidad procesadores RISK que solo pueden trabajar en un sistema operativo especifico, por ese motivo solo funcionan en los sistemas operativos del integrador: En el Mac de Apple funcionaba bajo el sistema operativo MacOS y en los RISK 6000 de IBM con el sistema operativo AIX, un UNIX desarrollado por IBM y compatible con la anterior familia POWER.

			Los procesadores PowerPC en el mercado son los siguientes:

			∙El 601 que fue el primero en salir;

			∙El 603, que es de bajo costo y de bajo consumo de energía, enfocado a equipos LapTop;

			∙El 604 que tiene mayor poder de proceso, orientado hacia sistemas servidores departamentales;

			∙El 620 con arquitectura de 64 bits que integra la capacidad para el Multiprocesamiento Simétrico.

			Actualmente los AS/400 de IBM también integran la arquitectura PowerPC a sus modelos, y Apple ya lo ha abandonado y ahora integra procesadores INTEL.

			–ARM (Advanced RISK Machine) Máquina RISK Avanzada. Son microprocesadores basados en la tecnología RISK. Tienen solo 32 instrucciones, el número más bajo de instrucciones que tiene actualmente cualquier procesador. Han sido desarrollados por ARM Holdings.

			Su relativa simplicidad los hacen ideales para aplicaciones de baja potencia. El resultado ha sido que dominan el mercado de la electrónica móvil y la integrada.

			Son procesadores pequeños, de bajo coste y poco consumo. En 2005 el 98% de los teléfonos móviles vendidos llevaban al menos un procesador ARM, en la actualidad cubren más del 80% de todos los sistemas móviles (teléfonos inteligentes, tablets, etc.).

			La arquitectura ARM es licenciable. La mayoría de las empresas electrónicas tienen licencia de fabricación.

			Sabias que[image: ]

			La longitud de palabra en los ordenadores personales compatibles IBM partió de 8 bits, con el tiempo se fue duplicando y dando como resultado tamaños de 16, 32, 64, 128... Esto no quiere decir que no existieran ordenadores con otra longitud de palabra (1,9,12...) pero solo las referenciadas anteriormente alcanzaron el nivel de estándar.

			Para escoger el sistema operativo de un ordenador, siempre hay que tener en cuenta el “tamaño de palabra” con la cual ha sido diseñada su CPU. En la actualidad la mayoría de los ordenadores integran procesadores de 64 bits y aunque se le puede instalar un sistema operativo de 32 bits, la CPU no podrá acceder a muchos de sus recursos y funcionará de forma más lenta.

			[image: ]

			La CPU también suele tener memoria interna para usarla en los cálculos más frecuentes. A esta memoria se le denomina memoria cache. Es una memoria muy rápida basada en transistores. Esta subdividida en niveles denominados L1, L2 y L3:

			–El nivel L1 siempre ha ido integrado en la CPU y es el más rápido.

			–El nivel L2 en los primeros sistemas que lo integraban estaba externo a la CPU, pero actualmente también esta integrado en ella.

			–El nivel L3 es el más lento, pero a pesar de ello es mucho más rápido que la memoria RAM, en ella se sitúan datos e instrucciones desplazadas por su frecuencia por otras situadas en los niveles L1 y L2, pero igualmente utilizados frecuentemente.

			1.2.1.	Memoria interna, tipos y características

			Definición[image: ]

			Memoria electrónica: es todo soporte artificial preparado para guardar información digital de forma temporal. En algunos casos la información desaparece cuando se le desconecta la energía y en otros casos permanece durante un periodo más o menos largo según el soporte.

			[image: ]

			Aunque cuando nos referirnos a la memoria de un ordenador casi siempre hablamos de la memoria RAM (Random Access Memory, Memoria de Acceso Aleatorio), existen otros tipos de memorias diferentes a ella (memoria ROM, Discos duros, DVD, etc.).

			Cuando nos referirnos a la Memoria RAM la solemos denominar memoria interna o primaria y cuando nos referimos al resto de memorias hablamos de memorias secundarias o terciarias.

			Sabias que[image: ]

			AI referirnos a la BIOS del equipo, compuesta de memoria ROM o Flash RAM (lo más normal en la actualidad) y una memoria volátil (donde guardamos nuestra configuración personal) la cual tiene que mantenerse alimentada con una pila de 3 V para que no se borre, también puede considerarse memoria primaria, aunque solo se usa en la configuración de arranque del ordenador y en algunos casos como sistema de comprobación del funcionamiento sin sistema operativo.
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			En la actualidad la memoria RAM puede estar íntimamente ligada al procesador (memoria caché) o ser de propósito general, a la cual denominamos módulos de memoria, compuestas de un numero de microchips que funcionan de forma conjunta, sobre un soporte adaptable mediante diversos sistemas a la placa base. Esta memoria, aunque puede ser usada por el resto de los componentes del ordenador, es fundamental para la realización de los procesos, y esta conectada directamente con la unidad central de procesos. Este la está usando continuamente, cargando y descargando de ella programas y datos.

			Definición[image: ]

			Placa base: también denominada placa madre, es una placa electrónica a la cual se conectan todos los componentes básicos y periféricos del ordenador. Permite la comunicación entre todos los componentes, por lo que se puede definir como el nexo de unión entre todos ellos. En ella se encuentran integrados los buses de datos. También encontramos zócalos para la conexión de la CPU, la memoria RAM, el chipset, conectores, ranuras de expansión, etc.
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			Las características que tenemos que tener en cuenta de una memoria son:

			–Tiempo o velocidad de acceso. Es el tiempo que se tarda en escribir o leer en una celdilla de memoria, se mide en ns (nano segundos), cuanto menor es este tiempo, mayor será la velocidad de la memoria. La lectura o escritura se realiza en dos tiempos, primero se localiza la fila y la columna donde va el dato (a esta parte se le denomina latencia o estado de espera) y seguidamente se graba el dato.

			–Velocidad de reloj. La velocidad de reloj de las memorias está indicada en Mhz PC66, PC1333, etc, la frecuencia que marcan está redondeada. También se usa la nomenclatura del ancho de banda teórico. En relación con la velocidad de reloj podemos distinguir también dos tipos de memorias: las sincronas que van la misma velocidad que el procesador y las asíncronas que van a diferente velocidad que el procesador.

			–Voltaje al que trabaja el módulo. Viene determinado por la tecnología y el tipo de memoria, esta estandarizado y la placa base suele ponerla de forma automática En algunos modelos el fabricante te indica el voltaje máximo al que puedes poner el módulo, se pone en modo manual el voltaje y se eleva hasta el que se desea, a esto se le llama overclocking. Con esto aumentamos la velocidad a la que funciona el módulo, aunque para que no se averíe el fabricante debe ponerle refrigeración adicional.

			–Tecnologías soportadas. Para aumentar su capacidad de acceso, se utilizan tecnologías como Dual Memory Chanel, que permite el acceso a dos de los módulos de memoria simultáneamente, con esto se consigue doblar el ancho de banda de comunicación de la memoria con el bus de datos. A los módulos que no tienen esta tecnología se les denominan Single Memory Chanel.

			También tenemos memorias con Double data rate o con Single data rate que permiten el acceso o no a un mismo módulo para leer o escribir simultáneamente.

			El overclocking, aunque es una practica muy extendida, es peligrosa para la integridad del sistema. Esta práctica es posible porque en realidad todos los procesadores de una misma tecnología, se fabrican juntos en la misma oblea. Es en el banco de pruebas (por el que pasan todos los procesadores) donde se determina cual debe ser su voltaje y su velocidad de reloj. Cuando sobrepasamos estos límites impuestos por el fabricante, estamos acortando la vida del procesador y arriesgándonos a que tenga errores no detectables por el sistema, llevándonos a un sistema de datos corruptos y por lo tanto propenso a más fallos y errores.

			Importante[image: ]

			Los módulos que poseen la tecnología Dual Memory Chanel (DUAL CHANEL) tienen que ir por parejas. Si ponemos solo uno pueden ocurrir dos cosas:

			–Si la placa base no está preparada no funcionará, dará pantalla negra y los pitidos característicos del error de memoria.

			–Si la placa base es moderna y está preparada funcionara como Single Memory Chanel.
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			Las memorias por su tecnología se pueden clasificar en:

			–DRAM (Dynamic Random Access Memory) Memoria dinámica de acceso aleatorio, se llama dinámica porque para mantener un dato hay que revisarlo y recargarlo cada cierto tiempo, a esto se le denomina ciclo de refresco. Inventada en los años sesenta fue reinventada varias veces y se ha usado hasta nuestros dias. Utiliza solo un transistor y un condensador por celda de memoria.

			–SRAM (Static Random Access Memory) Memoria Estática de Acceso Aleatorio es un tipo de memoria RAM basada en semiconductores que a diferencia de la memoria DRAM, puede mantener los datos sin necesidad de ciclo de refresco. Esto hace que sea más rápida, aunque también más cara.

			Sabias que[image: ]

			A todo ordenador, para que funcione como si fuese una orquesta, se le añade un emisor de pulsos que hace que todos los movimientos o transferencias de datos se realicen en los mismos tiempos. De esta forma, cualquier dispositivo es capaz de saber en todo momento cuando tiene que enviar información y cuando no. Estos pulsos están realizados a una frecuencia determinada e invariable en el tiempo. A estos pulsos se de denomina frecuencia de reloj y se mide en Mhz (Mega Hercios). Diferentes partes del ordenador pueden funcionar a diferentes frecuencias, pero todas están sincronizadas para que no se produzcan errores.

			[image: ]

			Tipos de memoria RAM:

			–EDO-RAM, (Extended Data Output-RAM) es un tipo de RAM dinámica que mejora el rendimiento del modo de memoria de página rápida alrededor de un 10%. AI ser un subconjunto de Página rápida, puede ser substituida por chips de modo Página rápida. Si el controlador de memoria no está diseñado para los chips EDO rápidos, el rendimiento será el mismo que en el modo página rápida.

			–BEDO-RAM, (Burst EDO) es un tipo más rápido de memoria EDO, mejorando su velocidad de acceso, usa un contador de dirección para las siguiente dirección y un estado ‘pipeline’ que solapa las operaciones.

			–SDRAM, ( Synchronous DRAM, DRAM sincronas), un tipo de memoria RAM dinámica que es casi un 20% más rápida que la RAM EDO. SDRAM entrelaza dos o más matrices de memoria interna de tal forma que mientras que se está accediendo a una matriz, la siguiente se está preparando para el acceso.

			–SDR SDRAM (Single Data Rate Synchronous Dynamic Random-Access Memory, SDRAM de Velocidad de datos simple) con tiempos de acceso de entre 25 y 10 ns y que se presentan en módulos DIMM de 168 contactos. En muchos casos se le denomina SDRAM a secas, porque fue la más popular de las SDRAM.

			–RDRAM (Rambus DRAM), fue la siguiente generación de memorias DRAM. Es una memoria síncronas que solo tiene un ancho de palabra de 16 bits, pero la frecuencia de trabajo era de 400 Mhz y una transferencia de datos de 1600 MB/s. Esto hizo que fuesen las más rápidas de su época, ya que su competidora SDRAM solo tenía una frecuencia de reloj de 133 Mhz y una transferencia de 1.066 MB/s. La más rápida de su tecnología fue la RIMM 6400 que funcionaba a 32 bits con doble canal RIMM, 600 Mhz y 6.400 MB/s.

			Sabias que[image: ]

			El uso de la memoria RDRAM se vio limitado a servidores de alta gama, debido a su precio no podían hacerle la competencia a las SDRAM, mucho más baratas y utilizadas en casi todas las placas bases del momento. Fue el único momento en que los integradores tenían que elegir que tipo de memoria instalar en un sistema, eligiendo la más conveniente según el tipo de instalación a la que se enfrentasen. Sólo en los cambios de tecnología que duraba unos meses han tenido los integradores que elegir que tipo de memoria usar, aunque normalmente las placas de transición solían traer bancos para los dos tipos de tecnologías: la saliente y la entrante.
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			–DDR SDRAM, (Double Data Rate DRAM o SDRAM), permite leer y escribir datos a dos veces la velocidad bus Esto permite altas tasas de transferencia con frecuencias de reloj bajos, aumentando la seguridad de la integridad de los datos.

			–DDR2 SDRAM la siguiente generación de DDR SDRAM, con un patillaje en su módulo diferente e incompatible con él. Gracias a un aumento en el ancho del BUS logró aumentar su tasa de transferencia con un consumo menor. Logra realizar 4 transferencias de datos por cada ciclo de reloj.

			–DDR3 SDRAM. Siguiente generación a la anterior consigue tasas de transferencias del doble que la DDR2, también es incompatible el patillaje del modulo con ella.

			Solo las tecnologías DDRx SDRAM son usadas en la actualidad para fabricar memorias, aunque todavía se pueden encontrar ordenadores con memoria SDRAM.

			Cuando tenemos la necesidad de sustituir la memoria DDR de un sistema, por módulos de más capacidad o porque se nos dan fallos, tenemos que tener muy presente la tecnología de nuestros módulos antiguos.

			EI parecido entre las diferentes memorias DDR es tal, que algunas veces solo comparando unas con otras encontramos las diferencias. Para distinguirlas tenemos que fijarnos bien en la posición de un corte que tienen en su parte central. Cada una de las tecnologías tiene el corte en una parte diferente del modulo, pero si cambiamos la postura (le damos la vuelta) podemos llegar a encajar un módulo de una tecnología en un banco de la otra. En este caso, al encender el sistema, Io que normalmente ocurre es que se quema tanto el módulo de memoria como el zócalo de la placa base donde se introduce.

			Importante[image: ]

			Cuando hablamos de los módulos de memoria, no se le suele añadir la palabra SDRAM, se les denominan solo con el nombre SDR o DDR y la generación a la que pertenecen. Esto es debido a que la tecnología SDRAM es la que domina el mercado de los microprocesadores desde su aparición en los años 90.
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			Aunque para su uso en algunos tipos de dispositivos secundarios (en placas de vídeo, lectores ópticos, etc.) se integra la memoria RAM con chips directamente y sin soportes extraíbles, la memoria RAM usada en la placa base viene montada sobre módulos estándar. Podemos encontrar en la actualidad varios tipos de módulos de memoria RAM. Los tipos de módulos más importantes son:

			–144 pin SO-DIMM - SDR

			–168 pin - DIMM – SDR

			–172 pin – MicroDIMM – DDR

			–184 pin - DIMM – DDR

			–200 pin SO-DIMM - DDR y DDR2

			–204 pin SO-DIMM – DDR3

			–240 pin DIMM - DDR2 y DDR3

			–244 pin MiniDIMM DDR2 y DDR3

			Sabias que[image: ]

			Los módulos SO-DIMM y MicroDIMM son los más usados en los portátiles y tabletas, suelen tener menos chips y un menor consumo, son de un tamaño más pequeño que los normales. Las nuevas DDR3 en formato MiniDIMM también están siendo usadas en servidores, su bajo consumo las hacen muy ventajosas para este tipo de sistemas.
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			Como se puede apreciar en la lista el número de conexiones (pin) no tiene nada que ver con el tamaño. Hay módulos para portátiles que tienen un número de conexiones superior que su equivalente en formato para PC y viceversa. Esto se consigue disminuyendo el tamaño del contacto, pero esto tiene la desventaja de que cualquier desviación en la fabricación del soporte (muy normal en las placas de bajo coste) nos provoque fallos en el conexionado del mismo.

			Las características más importantes de los módulos de memoria que en la actualidad todavía podemos encontrar en uso son:

			–SDR (Single Data Rate o transmisión de datos simple). Aunque obsoleta desde 2007 todavía podemos encontrar algún ordenador con ella, su nombre nos indica que están sincronizadas con el bus del sistema, más adelante estudiaremos los buses y sus velocidades. Tienen un tiempo de acceso entre 25 y 10 ns. Los tipos disponibles son: PC66, PC100 y PC133. Su frecuencia era cercana a su transferencia de datos.

			Podemos ver una imagen de una memoria SDR en la siguiente página.
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			Memoria SDR

			–DDR (Double Data Rate o transmisión de datos doble). Se está quedando obsoleta, funciona a 2,5 V , tienen un tiempo de acceso entre 7,5 y 5 ns. Se fabricaron a frecuencias entre 2DG y 500 Mhz
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			Memoria DDR

			–DDR2. Funcionan a 1,8 V, tienen un tiempo de acceso entre 10 y 3,3 ns. Las frecuencias usadas están entre 200 y 600 Mhz.

			–DDR3. Funcionan a 1,5 V, tienen un tiempo de acceso entre 7,5 y 3,3 ns. Las frecuencias usadas están entre 533 y 1.200 Mhz.
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			Memoria MiniDIMM DDR3

			En la actualidad se están implantando memorias DDR3L, estas memorias representa la evolución del bajo voltaje y del alto rendimiento. El bajo voltaje supone menos consumo energético, lo que provoca menos calor y ventiladores más lentos para unos ordenadores silenciosos.

			Están disponibles en velocidades de hasta 1600 MHz y en capacidades de hasta 8GB. Con opciones de bajo (1,35V) y ultra bajo (1,25V) voltaje, es la más conveniente para usarla en HTPC (Home Theater Personal Computer, que puede traducirse como: ordenador personal de cine en casa), permitiendo más horas de uso sin problemas.

			Importante[image: ]

			Cuando encuentras la nomenclatura DDR400 en una memoria estamos refiriéndonos a la frecuencia de trabajo en Mhz, mientras que si el módulo o la información que estamos leyendo pone PC-1600 nos estamos refiriendo a la capacidad de transferencia de datos del módulo en Mb/s, los dos nombres son equivalentes y el segundo se puede calcular multiplicando la frecuencia de trabajo por 2 (si es double data rate) y por 8 bits (400x2x8 = 1.600 Mb/s).

			Importante[image: ]

			También debes recordar que las memorias DDR, DDR2 y DDR3 son incompatibles entre sí, tienen diferente voltaje y número de conexiones con la placa base.
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			–DDR4. Tienen un total de 288 pines DIMM. La velocidad de datos va de un mínimo de 1,6 GT/s (Gigas de transferencias por segundo) hasta un objetivo máximo inicial de 3,2 GT/s. Funciona a un voltaje entre 1,2 y 1,05.

			Sabias que[image: ]

			Las tarjetas de vídeo integran un tipo especial de memoria, inicialmente se denominaban VRAM, ya que pertenecían a esta tecnología. Con la aparición de la memoria DDR SDRAM pasó a ser denominada GDDR (Grafic DDR). Las memorias de video son bastante más rápidas que las memorias DDR convencionales. A diferencia de las DDR convencionales ya van por la quinta generación. Se están instalando GDDR5 en muchas placas de video de gama media y alta.
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			En contra de lo que se puede pensar debido a su poca implementación el en mercado, RAMBUS sigue fabricando memorias de alto rendimiento, son utilizadas en sistemas de gama alta y consolas. Estas memorias se denominan XDR DRAM (eXtreme Data Rate DRAM), y su primera versión fue competidora de la DDR2. Se implementó en las consolas de juego Play Station 3.

			En la actualidad fabrican memorias que se pueden considerar competidoras de la DDR4 y la GDDRS, se denominan XDR2 DRAM y también está implantada en consolas de juego como la Play Station 4.

			1.2.2.	Unidades de entrada y salida

			El control de los periféricos de un ordenador era en un principio independiente del sistema principal, casi todos los periféricos tenían un interfaz o controlador independiente a la placa base para su manejo conectados entre sí, por el bus del sistema. En la actualidad esto ha cambiado, todos los controles de los dispositivos de entrada y salida están en el llamado Chipset.

			Podemos definir el chipset como un conjunto de microprocesadores especialmente diseñados para funcionar como si fuesen una única unidad, que gestiona eficazmente la comunicación entre la CPU y los periféricos

			El chipset define que tipo de procesador puede incorporarse a una placa base.

			Definición[image: ]

			Dispositivo de entrada/salida o periférico: es todo mecanismo electrónico o electro-mecánico que nos permite introducir, extraer o almacenar información de un sistema informático Son componentes de los denominados no básicos de un ordenador y en algunas aplicaciones se puede prescindir de alguno de ellos y el sistema funciona con normalidad.
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			La mayoría de los dispositivos que tenemos que conectar a un ordenador tienen su propio conector, interno o externo, en la placa base. Incluso algunos de ellos pueden necesitar conectar varios en un mismo conector, pero permiten configurarlos para que no den problemas. También puede haber varios dispositivos diferentes que se conecten al mismo tipo de conector (discos duros, DVD, etc) por lo que las placas bases tienen varios conectores de este tipo.

			Casi todos los dispositivos de entrada/salida puedan ser controlados por el chipset, pero hay algunos que necesitan sus propias placas controladoras, estas se añaden al sistema conectándolas a los buses de expansión.

			Como se ha dicho, el chipset controla a los periféricos, pero en muchas ocasiones para indicarles como debe comunicarse con ellos, que tipo de dispositivos son, etc., necesita que el sistema operativo le aporte información mediante los llamados drivers.

			Importante[image: ]

			Solo periféricos básicos como el ratón PS2, el teclado PS2 (en la actualidad también los mismos en formato USB), los discos duros, los DVD, tarjetas de vídeo y algunos dispositivos más, pueden ser controlados de forma estándar por el chipset. Normalmente, para aumentar su rendimiento, los sistemas operativos suelen cargar drivers específicos una vez que cogen el control del sistema. Por eso es tan importante mantener actualizados todos los drivers del ordenador.
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			Desde el año 1995 lo más habitual es que las placas tengan el chipset divido en dos microchips: El Northbridge (puente norte) y el Southbridge (puente sur), aunque en las placas actuales no suele venir el puente norte, ya que va integrado en la CPU.

			Cada uno de estos microchips controlan una parte del ordenador:

			–Northbridge: debe su nombre a su situación en la placa, situado en la parte superior y cerca de la CPU. Gestiona la memoria RAM, los puertos de gráficos AGP y el acceso al resto de los componentes del chipset, junto con su comunicación con el procesador. Su bus de datos actualmente es de 64 bits y debido a que funcionan a altas frecuencias de trabajo suelen tener disipadores de calor.

			–Southbrige: Es el encargado de controlar prácticamente todos los dispositivos de entrada – salida, también es conocido como ICH (Imput/output Controler Hub, Concentrador de controladores de entrada/salida). Controla el bus PCI, SATA, PATA, etc. Suelen incluir también la tarjeta de red Ethernet, interfaz de sonido , soporte para RAID y para USB

			Importante[image: ]

			Aunque se les denomine periféricos no tienen porque estar en el exterior del chasis de la CPU, una impresora es un periférico, pero un disco duro instalado en una bahía del chasis también es un periférico.
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			Los periféricos pueden ser clasificados de muchas formas y siguiendo diferentes criterios, pero la clasificación más extendida es la que toma como referencia su función:

			–De salida - son los que nos muestran los resultados de los datos procesados por el ordenador (Pantallas, impresoras, plotters, altavoces, etc)

			–De entrada - son los que nos permiten introducir datos en un ordenador (ratón, teclado, escáner, cámaras, DVD, CD, etc.)

			–De comunicación – son los que nos permiten establecer conexión con otros ordenadores o periféricos remotos (tarjetas de red, módem, etc).

			–De almacenamiento – recogen la información procesada y la guardan durante un largo periodo de tiempo (discos duros, grabadoras DVD y CD, memorias SD, etc.) son dispositivos que tanto dan como reciben información.

			Hay una quinta posibilidad: la de periféricos de entrada/salida. Podríamos englobar en el a los periféricos de comunicación, pero debido a su especial importancia debemos tener un apartado para ellos.

			Pero hay otros dispositivos que últimamente están proliferando que combinan varios periféricos en uno (impresoras multifunción, Pantallas táctiles, etc.)

			Como dispositivo de almacenamiento conocemos a todos los periféricos que son capaces de guardar o suministrar datos. También se le denomina memoria secundaria.

			1.2.3.	Dispositivos de almacenamiento, tipos y características

			En la actualidad hay gran variedad de periféricos que cumplen con este cometido, algunos son electro-mecánicos : disco duro (HD), CD, DVD, Blu-ray, etc. y otros electrónicos: tarjetas de memoria, SSD (solid state unit o unidad en estado solido, los mal llamados “discos sólidos”).

			También se puedan clasificar como magnéticos (HD, disquetera, cintas magnéticas,etc.) ópticos (DVD, Blu-ray, etc.) magneto-ópticos (MiniDisk, Iomega ZIP, etc.)

			Cuando se estudian los principales dispositivos de almacenamiento secundarios hay que tener en cuenta diferentes características:

			–Su capacidad La cantidad de datos que puede almacenar, se debe tener en cuenta para poder ajustarla a nuestras necesidades.(MB,GB,TB, etc).

			–Tiempos medios de acceso, búsqueda y de lectura/escritura. Se suele medir en nano segundos (ns).

			–Su velocidad de transferencia. Es la cantidad de datos que puede transmitir en un segundo (MB/s), nos servirá para poder elegirlo según la aplicación que le tengamos que dar.

			En la actualidad los dispositivos de almacenamiento masivo son:

			–Discos duros, en la actualidad están siendo sustituidos por SSD, a los que se denominan discos en estado solido, aunque no tienen discos en su interior como los otros, pero siguen el mismo formato por compatibilidad con los huecos donde se instalan.

			–CD, DVD, Blu-ray, en la actualidad solo se instalan en los ordenadores de sobremesa, y casi siempre como sistema de grabación para guardar gran cantidad de datos de forma económica, por lo que es más interesante poner un Blu-ray que un DVD. Las unidades Blu-ray suelen traer dos láseres de grabación para poder grabar también DVD.

			–Tarjetas de memoria y SSD, Tarjetas de memoria y SSD, cada vez son más económicas y se usan en sustitución de los demás dispositivos, pero cuando la cantidad de datos a guardar es grande no pueden competir en precio/MB con los dos anteriores.

			Discos duros

			Casi desde el nacimiento del PC el dispositivo más usado para el almacenamiento secundario o masivo ha sido el disco duro. Es la unidad electro-mecánica que siempre ha ido por delante en cuanto a la capacidad de almacenamiento. La grabación se realiza de forma magnética sobre una superficie solida denominada plato. Este plato gira a mucha velocidad, actualmente pueden llegar a 15.000 rpm (revoluciones por minuto), aunque lo normal es que giren entre 5.400 y 7.500 rpm.

			Los sistemas operativos organizan los discos de diferentes formas y partes, pero en líneas generales podemos encontrar la siguiente estructura organizativa.

			–Plato: Son los discos que sirven de soporte al material magnético, la cantidad que tiene un disco duro es variable.

			–Cara: Cada uno de los lados de un plato.

			–Pista: Si dibujamos circunferencias concéntricas a todo el ancho de una cara, cada una de esas circunferencias seria una pista. Las pistas tienen tamaños variables, las de los bordes son más grandes de las del centro. A la pista más externa de un disco se denomina pista 0.

			–Cilindro Son todas las pistas coincidentes en cada cara de cada disco. Cada pista pertenece a un solo cilindro, y un cilindro tiene tantas pistas como caras el disco duro.

			–Sector: Cada pista del disco duro se divide en trozos de una capacidad determinada, actualmente la capacidad que se usa es de 512 bytes. En la actualidad el número de sectores por pista es variable, va que las pistas exteriores al ser más grandes eran desaprovechadas si el número de sectores era fijo.

			–Clúster: También llamada unidad de asignación, es el tamaño mínimo que un sistema operativo determinado es capaz de escribir o leer en un disco duro. Un clúster contiene varios sectores. Un tamaño típico de clúster es el de Windows con partición NTFS para discos medianos (varía dependiendo del tamaño del disco v de las particiones) que es de 4 Kb, aunque se puede modificar manualmente.

			–Cabezal: Es la parte lectora y grabadora de los discos, puede tener uno por cara o varios.
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			Disco duro

			Importante[image: ]

			Cuando se ha descrito el término “pista” de un disco duro, se dijo que la pista más exterior de los discos es la pista 0, esta pista es una de las más importantes ya que, en muchos sistemas operativos, es la pista donde se sitúa el registro de arranque maestro “máster boot record” (MBR) y/o la tabla de particiones para poder arrancar con bootstrap. En el caso de que esta pista se averíe, el disco duro quedaría inservible para estos sistemas operativos. En la actualidad los sistemas operativos nuevos tienden a no utilizar la pista 0 para el MBR ni para la tabla de particiones.
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			Las características que podemos encontrar en los discos duros son:

			–Tiempo medio de búsqueda Es el tiempo que tarda el cabezal en situarse en la pista deseada.

			–Tiempo de lectura/escritura. Es el tiempo medio que tarda un disco en escribir o leer una cantidad de información determinada (normalmente un clúster).

			–Latencia media. Es el tiempo que tarda el cabezal en situarse en un sector determinado.

			–Tiempo medio de acceso. Es el tiempo que tarda en situar el cabezal sobre una pista y un sector interno del disco desde la parte más externa. Es la suma de: el tiempo medio de búsqueda, el tiempo de lectura/escritura y la latencia media.

			–Velocidad de rotación. Velocidad a la que giran los platos.

			–Tasa de transferencia. Cantidad de datos que puede transmitir por unidad de tiempo (Mb/s)

			Por su tamaño físico podemos encontrar discos duros de tamaño estándar y medidos en pulgadas. Las unidades se miden según el diámetro de sus discos y la cantidad de bahías del chasis que ocupan. Por eso dentro de cualquier medida podíamos encontrarlos de simple altura (1 bahía) o de doble altura (2 bahías), incluso llegaron a existir de 4 alturas. Los tamaños estándar son 5 1/4, 3 1/2, 2 1/2, 1.8, 1 , 0.85.

			Sabias que[image: ]

			Los primeros discos duros usados para PC tenían un tamaño de 5,25 pulgadas, este tamaño fue el que dio las medidas para hacer las bahías en los chasis, por eso hoy todavía se usa esa medida en las unidades de DVD y blu-ray internas. El último disco que se fabricó de esa medida fue el Bigfoot de Quantum a finales de los 90’.
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			Por la tecnología usada para su comunicación con el sistema podemos clasificar los discos duros en los siguientes.

			IDE (Integrated Device Electronics) o PATA (Parallel Advanced Technology Attachment)

			Utiliza el estándar derivado de ATA y el estándar ATAPI. La primera versión del interfaz ATA fue desarrollada por Western Digital con la colaboración de Control Data Corporation (quien se encargó de la parte del disco duro) y Compaq Computer (donde se instalaron los primeros discos).

			En un primer momento, las controladoras ATA iban como tarjetas de ampliación, mayoritariamente ISA, y solo se integraban en la placa base de equipos de marca como IBM, Dell o Commodore. Su versión más extendida eran las tarjetas multi I/O, que agrupaban las controladoras ATA y disquete, así como los puertos RS-232 y el puerto paralelo, y solo modelos de gama alta incorporaban zócalos y conectores SIMM para memoria caché del disco.

			Dicha integración de dispositivos trajo consigo que un solo chip fuera capaz de desempeñar todo el trabajo. Desde a la aparición del bus PCI, las controladoras casi siempre están incluidas en la placa base, inicialmente como un chip, para después pasar a formar parte del chipset. Los términos IDE, enhanced IDE (EIDE) y ATA (hoy en día PATA) se han usado como sinónimos ya que generalmente eran compatibles entre sí.

			Por otro lado, aunque hasta el 2003 se utilizó el término ATA, con la introducción del Serial ATA se le comenzó a denominar Parallel ATA (PATA).

			Admiten un máximo de 2 discos (maestro-esclavo) por canal y suelen traer dos canales. Tienen 40 (ATA) o 80 (UltraATA) pines (discos 3,5”) y 44/88 pines (discos 2,5”) y se configuran normalmente mediante Jumpers en la unidad, aunque también se pueden configurar con un cable cruzado.

			La transmisión de datos se realiza enviando las señales en paralelo, tiene un hilo para cada bit. Las velocidades de transmisión son bajas ya que envía mucha información a la vez.

			SATA (serial ATA) (Serial Advanced Technology Attachment)

			Proporciona mayores velocidades que PATA, tiene un mejor aprovechamiento del tiempo de acceso al bus de datos cuando hay varias unidades, tienen un cable de transmisión de datos más largo que su predecesor y capacidad para conectarlos Hotswap, es decir, insertar el dispositivo sin tener que apagar el ordenador. Permite conectar dispositivos internos y externos, y en un número cada vez mayor.

			Los estándares hasta este momento son:

			–Sata I velocidad de transferencia de 150 MB/s. Solo admitía dos unidades.

			–Sata II velocidad de transferencia de 300 MB/s. Admite hasta 8 unidades

			–Sata III velocidad de transferencia de 600 MB/s.

			El interfaz SATA transmite la información de forma seriada (bit a bit) solo tiene un canal de transmisión de datos, pero como se puede ver en la lista anterior los transmite a alta velocidad.

			SCSI y SAS

			Son discos de gama profesional, usados desde siempre en entornos donde la alta velocidad de transferencia es un parámetro imprescindible, SAS (Serial Attached SCSI) es un derivado de de SCSI. La diferencia entre ellos es que SAS utiliza comunicación serial bidireccional, mientras que SCSI se comunica en paralelo. SCSI es más que un tipo de disco o periférico, es un protocolo de comunicación de discos. En la actualidad se usa el iSCSI que permite el acceso mediante protocolo SCSI y usando redes locales e Internet a clúster de discos duros remotos de forma transparente para el usuario.

			Importante[image: ]

			En algunas ocasiones el procesador graba información en el disco duro para usarla como si estuviese grabada en la memoria RAM, a esto se le suele denominar con el anglicismo swap (intercambiar). Esta es una zona del disco que el sistema operativo reserva por si necesita más memoria que la física disponible. En español a esta zona se le llama de intercambio. Cuando un ordenador tiene que acceder muy a menudo a esta zona se pone lento y en algunas ocasiones puede parecer que está totalmente parado e incluso que los programas cargados se salgan dando un error. Este problema se suele solucionar ampliándole la memoria al ordenador.
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			Unidades ópticas

			Definición[image: ]

			Unidad óptica: es todo dispositivo que utiliza una luz para leer en una superficie reflectante. Como soporte se suele usar un policarbonato y como superficie reflectante aluminio. Empres suele ser de forma redondeada para facilitar su giro y de diferentes tamaños y grosores. La lectura se realiza con diodos láser de diferentes colores y precisión, estos inciden sobre unos surcos microscópicos, cubiertos de perforaciones (Lands) y zonas donde no se ha horadado (Pits), describiendo una espiral desde el interior al exterior del disco.
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			Las unidades ópticas han evolucionado con el tiempo pasando de unidades que solo permitían la lectura (la grabación se realizaba por estampación) y una capacidad limitada a 600 MB, a las actuales unidades grabadoras y regrabadoras Blu-ray con una capacidad de 25 a 33,4 GB por capa.

			Las unidades de DVD y Blu-ray pueden tener más de una capa de grabación, incluso en algunas unidades y discos se puede leer y grabar en las dos caras.

			Para crear un CD, DVD o Blu-ray hay dos tecnologías, la de estampación, que es usada para la producción de unidades en grandes cantidades y el quemado, que es la forma de grabar que tienen las unidades integradas en los ordenadores personales.

			Importante[image: ]

			Existen muchos tipos de discos compatibles con las unidades, pero no todas las unidades leen todos los discos Las unidades grabadas por estampación suelen ser leídas en todas las unidades. Siempre existe una compatibilidad hacia arriba, es decir los DVD leen CD, los blu-ray leen DVD, pero no hacia abajo, con un lector de CD-ROM no se pueden leer DVD.
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			La capacidad de las unidades se ha ido aumentando siguiendo avanzando en dos tecnologías: disminuyendo el tamaño de los Pits y Lands y aumentado la precisión de lectura de los diodo láser.

			En un futuro no muy lejano, las unidades irán aumentado su capacidad hasta llegar a los 400 GB e incluso al TB, simplemente añadiéndole capas y en algunos casos incluso será compatible con las unidades lectoras actuales actualizándole el Firmware.

			Otra característica a tener en cuenta de las unidades ópticas es su velocidad. Tenemos tres parámetros diferentes de velocidad, la velocidad de lectura que puede llegar a 50x (50 veces la velocidad de lectura de la primera unidad), la velocidad de grabación v la velocidad de regrabación. Incluso algunas unidades tienen la tecnología LightScribe que permiten imprimir sobre algunos DVD especialmente preparados para ello.

			En la actualidad el dispositivo más usado es el DVD, pero el Blu-Ray disk va ganándole terreno va que su capacidad (de 25 a 33 GB por capa) lo convierten en el soporte ideal para la distribución de películas en alta calidad y 3D.

			En cuanto a su tecnología, el Blu-ray hace uso de un rayo láser de color azul con una longitud de onda de 405 nanómetros. Esto, junto con otros avances tecnológicos, permite almacenar sustancialmente más información que el DVD en un disco de las mismas dimensiones y aspecto externo. Blu-ray obtiene su nombre del color azul del rayo láser.

			Tarjetas de memoria y SSD

			En la actualidad se está extendiendo el uso de tarjetas de memoria (también llamada memoria flash) y de unidades de estado sólido (SSD), debido sobre todo a su instalación en otros dispositivos diferentes a los informáticos como cámaras, móviles, tabletas, etc.

			Las tarjetas de memoria tienen varios estándares incompatibles entre sí, aunque el más extendido es el SD (Secure Digital, en sus tres formatos (normal, mini y micro). Aunque otros formatos que tienen mucha aceptación son: CompactFlash, Memory Stick (muy usada por SONY) y SmartMedia.

			Otro formato muy extendido es el de los pendrive o memory key, son tarjetas de memoria que incorporan un adaptador USB, no necesitando para usarlas de ninguna adaptador especial, ya que todos los ordenadores modernos traen este tipo de interfaces.

			[image: ]

			Memoria SD

			En cuanto a las unidades de estado sólido, cada vez más, diferentes dispositivos electrónicos los están incorporando como unidad principal para instalar el sistema operativo por su alta velocidad de acceso y gran capacidad (comparado con las unidades de discos duros tradicionales su capacidad es muy inferior y su precio es muy superior). Algunos ordenadores portátiles solo incorporan una de estas unidades de capacidad superior a 200 GB.

			Pero para el almacenamiento de gran cantidad de datos, se siguen usando unidades de discos duros electro-mecánicos, debido a que su coste por MB sigue siendo muy inferior al coste de los SSD.

			Las memorias SSD utilizan los mismos interfaces que los discos duros, por lo que son fácilmente intercambiables. Los sistemas operativos y cualquier dispositivo que tenga que acceder a él, le identifica como una unidad de disco duro tradicional de forma transparente.

			1.3.	Buses

			La comunicación en el interior de la placa base de un ordenador se realiza mediante el ínter-conexionado de las diferentes partes que la componen. Utilizando protocolos de comunicación logran el entendimiento entre las diferentes partes. Así mismo con el exterior de la placa existen conexionados y protocolos para poder comunicarse con los diferentes dispositivos conectados. A cada uno de estos diferentes ínter-conexionados y protocolos se les denomina BUS. Los protocolos de comunicación y el conexionado son controlados por diferentes microchips programados específicamente para hacerlo, o por el chipset de la placa base (que ya estudiamos en un apartado anterior).
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			Flujo de datos de los distintos buses

			1.3.1.	Tipos

			De dentro hacia afuera existen diferentes Buses, cada uno de ellos con una función distinta:

			–Front side bus (FSB o bus de la parte frontal). Se utiliza para comunicar el procesador con el chipset, en la actualidad (desde el chipset de Intel Nehalem sido sustituido por el Intel QuickPath Interconect y AMD hace tiempo que lo sustituyo por Hipertransport.

			–Back side bus (BSB o bus de la parte trasera). Es usada por el microprocesador para comunicarse con la memoria cache L2 y L3 cuando esta se encuentra externa a la CPU.

			–Intel QuickPath y Hipertransport. Sustituye en la actualidad al FSB, el primero en los ordenadores con procesadores Intel y el segundo con procesadores AMD.

			–Bus de expansión. También llamado local bus, es el usado por el chipset para controlar dispositivos adicionales no incluidos inicialmente y los diferentes puertos de conexión externa e interna de la placa base. Para poder conectar físicamente las tarjetas de expansión, la placa base incluye unos soportes específicos al tipo de bus que se tiene que usar, de esta forma no hay errores de conexionado. Han existido diferentes estándares durante la historia de los PC, pero actualmente prevalecen solo una pequeña cantidad de ellos.

			∙Bus PCI (Peripheral Component Interconnect o interconexionado de componentes periféricos) es el más antiguo de todos los que hoy en día podemos encontrar. Se utilizó originalmente para poner tarjetas de vídeo, multifunción, tarjetas especiales, módem, etc. Normalmente se combinaba con otra tarjeta ya desaparecida, la ISA de 16 bits.

			∙Bus AGP (Accelerated Grafic Port o Puerto de gráficos acelerados) sustituyó al bus PCI para el conexionado de las tarjetas gráficas. Es un bus que ha sufrido varias modificaciones, tanto en su velocidad como en el soporte usado para conectar las placas de expansión. Suelen ser compatibles hacia abajo, e incluso algunas tarjetas con un conexionado para un bus superior, funcionan al conectarlas en un bus inferior con las características del bus usado. Los diferentes tipos de buses fueron AGP. AGPx2, AGPx4, AGPx8, cada una de ellas tenía una tasa de transferencia de datos superior a la anterior. Debido a su diseño solo puede incluirse una ranura de conexionado.

			∙Bus PCI-express: Con el tiempo tanto el bus PCI como el AGP se estaban volviendo lentos con respecto a la capacidad de proceso de los ordenadores. Para contrarrestar esto, se desarrolló un nuevo estándar de bus, mucho más rápido para poder sustituir a los anteriores. Aunque utiliza los mismos protocolos de comunicación que el PCI, a diferencia de este la comunicación es en serie, posibilitando el aumento de velocidad sin errores. Al igual que el AGP también existen diferentes tipos de ranuras, pero en este caso son incompatibles entre sí y se pueden poner varias de cada tipo. Los diferentes modelos se diferencian entre por el número de enlaces bidireccionales que tienen para transmitir datos. El PCI-Express x1 solo tiene un enlace de datos, y este se va multiplicando x4, x8, x16, x32 enlaces de datos.

			El bus de expansión también es usado por los conectores para dispositivos externos para comunicarse con el chipset, en ordenadores que cumplen la norma PC99 estos conectores son:

			∙Puerto serie. Ya en desuso, solo usado por aplicaciones industriales, la mayoría de los ordenadores actuales no suelen traerlo, esta siendo sustituido en sus funciones por el USB.

			∙Puerto Paralelo. También en desuso, se utilizaba para conectar impresoras y otros periféricos parecidos. Esta siendo sustituido también por el USB.

			∙Puerto USB (Universal Serial BUS o BUS serial universal). Surgió por la necesidad de conexiones más rápidas que las existentes en aquel momento, hay varios estándares compatibles entre si, cada uno de ellos más rápido que el anterior. Una de las características que la diferencia de los conectores anteriores es que permite el conexionado en caliente, es decir con el ordenador encendido, siendo reconocido inmediatamente por el sistema.

			∙Puerto FireWire o IEE1394. Es un conector de transmisión de datos en serie de alta velocidad. No es un conector muy extendido en su uso, aunque casi todos los ordenadores lo traen de serie. Es usado sobre todo por Apple en sus ordenadores y periféricos. Hay cuatro versiones de 4, 6, 9 y 12 pines.

			∙Conector RJ45. Es el conector de la conexión Ethernet, utilizada para la conexión a una red informática. También puede haber un conector RJ12, este conector es de un módem analógico interno.

			∙Conectores PATA o SATA internos. Para la conexión de dispositivos de almacenamiento masivo.

			∙Conectores SATA externos. Para la conexión de dispositivos de almacenamiento masivo externos. Los ordenadores en formato pequeño (mini-ITX y más pequeñas) suelen traer varios ya que el almacenamiento externo suele ser escaso.

			∙Conectores SCSI. Aunque suelen añadirse mediante tarjetas de expansión, ciertos ordenadores de gama alta los tienen incorporados para la conexión externa de clúster de discos, e incluso conectores internos para discos y dispositivos.

			∙Conectores para monitores gráficos. Pueden ser conectores VGA, HDMI, DVI, SVHS, etc. son para la conexión de dispositivos de salida de imágenes. Normalmente son de bajas prestaciones y quedan anulados cuando se coloca una tarjeta gráfica en un slot de expansión.

			∙Conectores de audio. Suelen ser muy variados. Tienen como mínimo conexión para micrófono, entrada de línea y altavoces, pero pueden llegar a tener salidas para audio 9.1, entrada y salida de fibra óptica, etc.

			∙Conectores PS2. Aunque ya hace unos años que está desapareciendo de los ordenadores, sigue habiendo muchos que todavía lo llevan, se usan para conectar el teclado y el ratón. Incluso los ordenadores portátiles llevan al menos uno que normalmente se puede dividir en dos con un adaptador especial. Están siendo sustituidos por los puertos USB. Otros usos menos comunes son para lectores de tarjetas de banda magnética y conexionado de escáneres de mano.

			1.3.2.	Características

			En los apartados anteriores se ha echo referencia a varias características de los buses que vamos a puntualizar.

			Por método de envío de la información podemos clasificarlos en dos:

			–BUS Paralelo. Es cuando más de un bit es enviado al mismo tiempo, en un principio parece la forma más rápida de enviar datos, sin embargo cuando la frecuencia de trabajo sube la proximidad de los hilos por donde realizamos la transmisión hace que se induzcan señales de unos hilos a otros, provocando errores que el protocolo de comunicación tiene que estar continuamente corrigiendo, debido a lo cual la comunicación se vuelve más lenta. Originalmente casi todas las comunicaciones tenían este método, ya que es el más sencillo de controlar y codificar.

			–BUS Serie. Los datos son enviados bit a bit, actualmente es el método más usado (USB, Buses del sistema, PCI-Expres, etc.) ya que permite unas velocidades de transmisión más alta. El problema está en la necesidad de recursos del sistema y la dificultar para controlarla, pero en la actualidad la gran capacidad de proceso de los microprocesadores permiten este método de envío sin problemas.

			Sabias que[image: ]

			En todo bus también podemos distinguir otros sub-buses o buses complementarios a los de datos que son:

			–BUS de control. Permite que se coordinen los diferentes dispositivos para que no se produzcan colisiones de datos.

			–BUS de dirección. Es usado para transmitir la dirección de memoria donde se encuentran los datos solicitados por el procesador o los periféricos que pueden acceder directamente a la memoria.

			[image: ]

			También podemos encontrar otras características que definen a un BUS:

			–Ancho de banda Es la velocidad a la que se transfieren datos en ese bus. Se suele expresar en MB/s (Mega bytes/s).

			–Nº de bits Es el numero mínimo de bits que un ordenador maneja en sus transmisiones, originalmente era de 8 (byte), pero posteriormente se han usado 16, 32 y 64.

			–Frecuencia de trabajo Es la frecuencia a la que trabaja un BUS, en un ordenador pueden tenerse varias frecuencias de trabajo, pero todas son múltiplos o submúltiplos del bus FSB.

			–Numero de enlaces Esto es usado por el PCI-express, en vez de aumentar su rendimiento, realiza la transmisión en paralelo de varios módulos iguales, puede llegar a tener hasta 16 enlaces.

			Definición[image: ]

			Bit: (dígito binario) es uno de los dos dígitos que puede usarse en el sistema binario (0,1), es la unidad mínima de información usada en informática.

			Byte: podemos combinar valores de un bit como queramos para representar diferentes estados, los podemos mezclar en bloques de 2 de 4 o de 260 si queremos y a cada una de las cadenas obtenidas le podemos dar un valor en la vida real. Pero para estandarizar la comunicación de los datos en un sistema informático se tomó un conjunto de 8 bits y a cada combinación de dígitos la llamaron byte. Es la cantidad de datos más pequeña que un ordenador puede transmitir.
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			Como vimos en el apartado 1,1 desde hace muchos años la arquitectura de Von Newman es la que predomina en la construcción de sistemas informáticos, esta estructura divide el sistema en: unidad aritmético-lógica, unidad de control, memoria y unidad de entrada salida.

			1.4.	Correspondencia entre los Subsistemas físicos y lógicos

			Tal y como se ha visto un ordenador se puede decir que está físicamente compuesto por: una placa base que contiene una CPU, un chipset, módulos de memoria, buses de expansión y conectores, así mismo alrededor de la placa base hay una serie de periféricos no imprescindibles que la complementan.

			Si asociamos lo primero que es el Subsistema teórico con lo segundo que es el Subsistema físico obtenemos lo que se muestra en el siguiente esquema:
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			Correspondencia entre los subsistemas físicos y lógicos

			La consecución de esta correspondencia no sería posible sin la intervención de dos partes fundamentales de un sistema informático: El software (programación) y el usuario.

			Esta programación es los que podríamos definir como la parte lógica del sistema, a su vez esta parte esta dividida en subsistemas lógicos:

			–El sistema operativo. Es el encargado de que todo lo que se supone que todo el sistema funcione correctamente, para eso tiene una serie de programas que funcionan de forma automática y otra serie bajo demanda del usuario. Controla que todos los dispositivos que integran el sistema sean reconocidos y configurados, así como el control de todo el flujo de información que recibe tanto el procesador como la memoria y los dispositivos. Otra función de los sistemas operativos actuales es el facilitar su control y hacer amigable el entorno de trabajo.

			–El software de utilidad y de gestión. Sin ser imprescindibles, facilitan la interacción entre el usuario y la máquina, realizando operaciones que para un usuario normal le serían muy complejas, ya que un usuario especial (programador) realiza un entorno que realiza una serie de operaciones y la guarda para que otros usuarios menos expertos no tengan problemas a la hora de realizar las mismas operaciones.

			El software de comunicaciones. Aunque se podrían incluir en el software de utilidades, debido a la importancia que ha adquirido con el tiempo este software, hay que hacerle una mención aparte. Inicialmente los sistemas informáticos estaban centralizados en una sala de ordenadores, en la actualidad y gracias a Internet, un sistema informático puede estar diluido entre ordenadores y periféricos situados en cualquier parte del mundo, pudiéndose utilizar como si fuese un solo sistema y de forma transparente para el usuario, a este sistema informático se le suele denominar que “esta en la nube”, porque muchas veces ni el propio creador del sistema, sabe realmente los ordenadores o periféricos físicos que se está usando.

			De la misma forma, sin la intervención de uno o varios usuarios, un sistema informático no sería completo, ya que la finalidad final de un sistema informático es precisamente proporcionar una herramienta a alguien, si un sistema informático no tiene utilidad para nadie, no sería un sistema informático real.

			Por lo tanto si relacionamos todos estos subsistemas obtenemos un sistema informático completo, cuyo esquema se incluye en la siguiente página.

			[image: ]

			Sistema informático completo

			– Desde que en 1944 Von Neumann definió lo que posteriormente se denominó la arquitectura de Von Neumann y hasta nuestros días, un sistema informático ha tenido siempre la misma estructura. Esta estructura está basada en tres conceptos: Solo una memoria, no tener en cuenta el tipo de datos, la ejecución es secuencial.

			–Todo ordenador está compuesto por una serie de capas superpuestas a la anterior, en total 6 aunque se nombran de la 0 a la 5, ninguna de ellas es la más importante, pero ninguna de ellas es prescindible.

			–Todos los sistemas están compuestos por: unidad aritmético-lógica, unidad de control, la memoria y la unidad de entrada salida.

			–La CPU es el cerebro de todo ordenador, y está compuesto por la unidad aritmético-lógica y la unidad de control, aunque esta última durante unos años estuvo integrada en el chipset.

			–Denominamos memoria interna o primaria a la memoria RAM.

			–Las memorias que podemos encontrar instaladas en la actualidad pueden ser SDR o DDR, en cuanto a las DDR ha habido tres tipos DD, DDR2 y DDR3, son incompatibles entre sí, ya que el sistema de conexionado con la placa base es diferente en cada una de ellas.

			–Hay periféricos de entrada, de salida, de almacenamiento y de comunicación. También hay quien incluye en esta lista los periféricos de entrada/salida, que pueden realizar las dos funciones.

			–La pista 0 de los discos duros suele contener el MBR y la tabla de particiones, aunque los sistemas operativos están empezando a no contenerlos.

			–Las unidades ópticas utilizan la luz para leer sobre una superficie reflectante. Las principales actualmente son DVD y Blue-ray.

			–Hay varios tipos de tarjetas de memoria, pero la más extendida es la SD, cuando la tarjeta de memoria trae interfaces de disco duro se la denomina SSD y puede sustituirlo de forma transparente para el sistema.

			–Un BUS es como una autopista que une las diferentes partes de un ordenador, para permitir el paso de la información. En un sistema podemos encontrar varios buses: Front Side Bus, Back Side Bus, Intel QuickPath Hipertransport, Bus de expansión, etc.

			–Los buses de expansión que nos podemos encontrar en la actualidad (incluso por los sistemas Apple) son PCI, AGP y PCI-Express.

			–Los buses por su método de envío de datos los podemos clasificar en serie y paralelo.

			–El ancho de banda, n° de bits, frecuencia de trabajo y número de enlace, son otras de las características que podemos encontrar en un BUS.

			–La interacción entre los subsistemas lógicos (software), los subsistemas físicos (hardware) y el usuario del sistema, son los que crean un sistema informático al que al aplicarle una entrada de información obtenemos una salida de información.

			1.¿Qué función realiza la unidad aritmético-lógica?

			a.Es todo soporte físico donde se puede guardar información para su posterior procesamiento.

			b.Realiza todas las funciones de interpretación de las instrucciones que llegan al procesador.

			c.Realiza operaciones sencillas, pero también comparaciones entre datos y tomas de decisiones lógicas mediante álgebra de Boole.

			d.Controla la comunicación con los dispositivos periféricos Realiza varias funciones: control, comunicación con la CPU, comunicación con los dispositivos externos, etc.

			2.Las tarjetas de vídeo integran un tipo especial de memoria, inicialmente se denominaban VRAM, ya que pertenecían a esta tecnología. ¿Cómo se llama las que integran actualmente?

			a.GSDR.

			b.SDDR.

			c.GDDR.

			d.VRAM.

			3.Desde el punto de vista del software los subsistemas que componen un ordenador pueden entenderse como una serie de capas superpuestas. ¿A qué se refieren estas capas?

			a.Las tres primeras capas se refieren al hardware y las tres siguientes al software.

			b.La primera capa se refiere al hardware y las cinco siguientes al software.

			c.Las dos primeras capas se refieren al hardware y las cuatro siguientes al software.

			d.Las cuatro primeras capas se refieren al hardware y las dos siguientes al software.

			4.La memoria cache de nivel L3 es:

			a.Es la más lenta, pero a pesar de ello es mucho más rápida que la memoria RAM.



OEBPS/image/imagen_3.jpg





OEBPS/image/Imagen1477213.png
COMPONENTE
HUMANO

£
ENTRADA ’/ < %\Sm 7\\‘ P aoa
N

COMPONENTE ~ COMPONENTE
RSICO LOGICO





OEBPS/image/imagen_2.jpg






OEBPS/image/8.png





OEBPS/image/Imagen1462413.png
Uridad
artrmético-
logica =
—
Uniced de
cortrol
Memoria caché L1, L2 y L3
Modluios de memoria
Memoria grifica
Zora de intercal e los
Momora [———_>r Zona de intercambio de los
HDy SSD
Chipset
Unided de entrada Buses ds expansien
—— Corectorssextemos e
salida VO
= ] intemos
Deriférimre






OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-Roman.otf


OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-LtIt.otf


OEBPS/image/4.png





OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-Ex.otf


OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-Lt.otf


OEBPS/image/7.png





OEBPS/image/IMAGEN_5.jpg





OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-LtEx.otf


OEBPS/image/3.png





OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-ThIt.otf


OEBPS/image/2.png





OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-Th.otf


OEBPS/image/6.png
HOQVSIO0HAOHON

Muttithreading 1 nicleo

HOVSIOCHACHON

Multithreading 2 nicleos





OEBPS/image/Imagen790516.png
Unidad
Arttrético/
l6gica

!

Unidad de
entrada

Unidad de
control

v

Unidad de
salda

Unidad de
memoria






OEBPS/image/Imagen24167.png
BUS DE DIRECCIONES

CPU

MEMORIA

BUS DE DATOS.






OEBPS/image/IMAGEN__1.jpg





OEBPS/font/HelveticaNeueLTStd-ThCn.otf


OEBPS/image/1.png
UF0852: Instalacion y actualizacién de sistemas informaticos





OEBPS/image/IMAGEN__4.jpg





OEBPS/image/5.png





