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UF 1: Introduccién a los sistemas operativos

1. Caracterizacion de los sistemas operativos, tipos y aplicaciones

1.1. El sistema informatico: componentes fisicos y l6gicos

Segun la RAE, un sistema es “un conjunto de cosas que relacionadas entre si
ordenadamente contribuyen a un determinado objeto”.

Un sistema informatico es aquel que nos permite
almacenar informacion.

SISTEMA INFORMATICO. Se compone de tres partes:

[ HARDWARE ] [ SOFTWARE ] USUARIOS

e Hardware: son los componentes electronicos (también denominada parte fisica). Engloba todas las piezas que
componen nuestro ordenador, como, por ejemplo, el procesador o las memorias.

o Software: es la parte virtual. Se considera software tanto al sistema operativo como a las aplicaciones que

utilizamos.

e Usuarios: se engloba tanto a los usuarios del sistema como a los que lo crean y mantienen.
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LOS SISTEMAS INFORMATICOS PUEDEN CLASIFICARSE EN BASE A:

[ Uso || Funcion. Procesador | | TIPO DE COMPUTADORA
[ uso ] @ [ Funcion. Procesador ] @
[D [D MIMD: significa “multiples
Sistemas de uso instrucciones, multiples datos”. Hay
especifico varias unidades de control

interpretando instrucciones

Sistemas de uso ) , .
simultaneamente. Los diferentes

general procesadores funcionan de forma
) independiente y asincrona )
\_/ \_/
TIPO DE COMPUTADORA @

o)

Estaciones de trabajo
Macrocomputadoras
Minicomputadoras
Supercomputadoras

Terminales ligeros




UNA MULTIPLES
INSTRUCCION INSTRUCCIONES

UN DATO SISD MISD
MULTIPLES
Sk SIMD MIMD

Multiple Instruction Single Dat

Single Instruction Multiple Dats SIMD
Single Instruction Single Dat SISD
MISD

SIMD: significa “una instruccion, multiples datos”. Computadores que aplican una misma operacion a diferentes

conjuntos de datos.

SISD: significa “una instruccion, un dato”. La maquina tiene un unico procesador con un unico flujo de

instrucciones.

MISD: sigifica “multiples instrucciones, un dato”. Existen muchas unidades funcionales que realizan distintas

operaciones sobre un unico dato.
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HARDWARE - (Componentes fisicos)
> HARDWARE

| COMPONENTES | | PERIFERICOS |

El hardware es el conjunto de componentes que integran la parte material de una computadora, es decir,
los componentes tangibles del sistema.

Podemos dividirlo en componentes y periféricos.

e Los componentes son todos aquellos elementos que forman parte del computador y que se
encuentran en la torre de los ordenadores de sobremesa. Entre ellos encontramos el disco duro, la

placa base, la tarjeta grafica, etcétera.



m.os periféricos son los elementos ajenossalsistema.gue.ofrecen funcionalidad al mismo, como
el teclado, el raton o la impresora.

Es necesario que tanto los componentes como los periféricos se comuniquen para que todo funcione correctamente. En las
computadoras actuales, se sigue la llamada arquitectura de VonNeumann.

ARQUITECTURA DE VON NEUMANN.

t Input
devices =
CONTROL &
UNIT MAIN 0

MEMORY
— SECONDARY > (_E_)
MEMORY Output

devices

STORAGE - [ s l

[ A—

CENTRAL PROCESSING UNIT
(CPU)

Como se puede observar en la imagen, el ordenador consta de dos elementos principales: la CPU y la
memoria.
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La CPU es el cerebro del ordenador, su funcion es realizar las operaciones con los diferentes datos. Se

compone de dos partes:

» CPU

[ unidad de control (UC) ] [ unidad aritmético-légica(ALU) J

« Launidad de control (UC): se encarga de buscar las instrucciones en la memoria

principal, interpretarlas y ejecutarlas.
- Launidadaritmético-légica(ALU): se encargade ejecutarlas diferentes operaciones

entre los datos almacenados en los registros de la CPU.

Como se puede ver en la imagen, también hay dos tipos de memoria denominadas memoria principal y
secundaria.

Las caracteristicas mas importantes que las definen son su capacidad, velocidad y coste por bit. Se

establece una jerarquia de memorias en funcién de ellas.
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CAPACIDAD

Registros del proceso

Memoria Cacheé

Memoria RAM

Disco Duro

) ) VELOCIDAD
Copias de seguridad COSTE POR BIT

Memoria externa

En esta imagen se puede observar que las memorias mas cercanas a la CPU tienen menos capacidad,
pero son mas rapidas. Eso se debe a que la velocidad de acceso disminuye cuanto mayor es la
capacidad de lamemoria.

Por otro lado, se puede separar esta piramide en dos grandes escalones: el primero estaria formado por
los tres niveles superiores (memoria interna) y los otros dos niveles formarian la memoria externa.



> FEGISTROS DEL PROCESADOR:

Los registros son aquellos tipos de memoria con poca capacidad que tienen una alta velocidad de
acceso. Esto se debe a que continuamente estan almacenando los datos de las instrucciones que el
procesador tiene que ejecutar. Por ello, es una memoria volatil.

Una memoria volatil es aquella que pierde la informacién cuando se
corta la corriente.



) 4
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La memoria caché se encarga de almacenar los datos mas usados por el procesador. Es muy Uutil
para reducir el tiempo de acceso y agilizar el procesamiento de la CPU.

Cuando el equipo requiere un dato, este se almacena en la memoria caché, que es mas rapida que la memoria principal.
Es por esto que, en los accesos siguientes, la CPU comprueba primero si se encuentra disponible en ella.

La memoria caché se divide en niveles, los cuales se denominan L1, L2
y L3 (aunque este ultimo no se encuentra en todos los tipos de
procesadores). Los datos se almacenan en uno de estos niveles
dependiendo de la frecuencia que tengan.

L1 Datos

L1 Instrucciones

L2 Datos

L2 Instrucciones

L3
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La memoria principal o memoria RAM es aquella que almacena
todas las instrucciones para que la CPU las ejecute.

Al igual que los registros, este tipo de memorias también son volatiles. Ademas, se consideran una
extension de la memoria caché. Cuando el procesador busca un dato que no encuentra en la memoria
caché, comprueba si se encuentra en esta memoria, ya que son de acceso mas rapido que el disco.

Cuando la memoria RAM se llena, el disco duro destina una parte de su capacidad a cumplir con sus
funciones. En este caso, el usuario detecta que el ordenador se ha ralentizado porque los programas
tardan en responder.

Ademas, las memorias RAM pueden ser estaticas o dinamicas, y su principal diferencia es la necesidad
de refresco: mientras que las memorias estaticas mantienen los datos siempre que estén alimentadas,
las dinamicas pueden perder la informacién en cualquier momento. Esto tiene un inconviente, puesto que
no se puede acceder a la informacion mientras se esta actualizando.
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> INTERCONEXION DE LA CPU
» LOS BUSES

[ BUS DATOS ] [ BUS DIRECCIONES ] BUS DE CONTROL

La comunicacion de la CPU con el resto de unidades funcionales se realiza a través de los buses.

Un bus es un canal de comunicacion fisico por el que se transmite la
informacion.

Existen tres tipos:

o Bus de datos: canal de comunicacion por el que se intercambian los datos entre la CPU y el resto
de los componentes del sistema.
« Busdedirecciones: canal que se encarga de transportar las direcciones de memoria desde la CPU a

la memoria principal.
o Bus de control: canal por el que se transportan las 6rdenes de la CPU.
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> COMPONENTES LOGICOS

Segun la RAE, el software es el “conjunto de programas, instrucciones y
reglas informaticas para ejecutar ciertas tareas en una computadora”.

Se clasifica segun su funcion:

o Software de aplicacion: aquellos programas orientados al usuario final como, por ejemplo, las
aplicaciones ofimaticas o los videojuegos.

o Software de programacion: aquellos programas que ayudan a crear nuevo Software. Son los
editores de lenguajes de programacion, los compiladores, los intérpretes o los entornos de
desarrollo integrado (IDE).

« Software de sistema: programas que se encargan de ocultar la complejidad del hardware tanto al
programador como al usuario final. Son los sistemas operativos y las diferentes herramientas de
optimizacién y diagnéstico.
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» SOFTARE DE SISTEMA

El softWAFEBAEELSSolRE Ha/Sstein M SUEPGEEGRe BhfRESHEGar

interactuar con el sistema operativo.

A diferencia del software de aplicacion, el software de sistema proporciona control sobre el hardware.

Entre los diferentes tipos de este software, se debe destacar la BIOS.

Se trata de un firmware que se encuentra almacenado en un circuito
integrado de la placa base. Cuando encendemos el PC, es el primer
programa que se ejecuta. Ademas, al estar integrada en la placa base, tanto
la interfaz grafica como su menu son diferentes para cada una. También
cambia la tecla con la que podemos acceder cuando encendemos el
ordenador.

En las placas antiguas, la BIOS carece de interfaz grafica. Cuando
accedemos a ella, encontramos una pantalla con texto y las opciones a
modificar, las cuales pueden seleccionarse unicamente con el teclado.




CHOS Setup Utility - Copyright (C) 1984-288Y Award Software

# Hard Disk Boot Priority

First Boot Device
Second Boot Device
Third Boot Device
Password Check

Advanced BIOS Features

[Press Entarl
[CHROM]

[LHard Diskl
CLCDROM]
[Setupl

Iten Help

Henu Level [ 3

Select Boot Device

HDD S.H.A.R.T. Capability [Disabled] Priority
CPU Hyper-Threading [Enabled]

Limit CPUID Max. to 3 [Disabled] [Floppuyl

Ho-Execute Memory Protect [Enabled] Boot from floppy

CPU Enhanced Halt (CLED) [Disabledl
CPU Thermal Monitor 2(THZ)LEnab led]
Uirtualization Technology [Enablad]
Full Scresn LOGD Show [Enablad]
Init Display First CPCI]

LL51281
Boot fromn L5128

[CHard Diskl
Boot from HDD

[CDEOM]
Boot from CDEOM

ti++ :Move Enter:Select +---PU-/PD:Value F18:Save ESC:Exit Fl:General Help
FS :Previous Values FG6:Fail-5afe Defaults F7:0ptinized Defaults

No obstante, hoy en dia las BIOS se han modernizado y han afnadido una interfaz grafica que permite
utilizar tanto el teclado como el ratén. De esta forma, se ha aumentado la usabilidad de este firmware.
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> [[HF[EI[eK).Este tipo de BIOS se denomina [HFEI[eR)

La diferencia principal es que este tipo de BIOS es independiente del sistema operativo, mientras que
las BIOS tradicionales pueden tener caracteristicas asociadas a la ejecucidén de dicho sistema. Ademas,
estas ultimas solo

soportan sistemas operativos de 16 bits (como puede ser MSDOS o Windows 95), mientras que las
actuales soportan tanto los de 32 como los de 64 bits.

Otra de las caracteristicas que anade la UEFI frente a la BIOS es la posibilidad de configurar el Secure
Boot. Esto permite la ejecucion de programas certificados desde un pendrive antes de arrancar el
sistema operativo, mientras que las BIOS originales permiten cualquiera de estos programas. Por otro
lado, las UEFIBIOS agilizan el arraque del sistema operativo.
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» FUNCIONES DE LA BIOS

Las funciones de la BIOS son:

« Iniciar y configurar el ordenador.
« Comprobar el estado de todas las piezas hardware.
« Cargar el gestor de arranque.

Hay que tener en cuenta que el sistema solo arrancara si todas las comprobaciones anteriores son
positivas. Ademas, el soffware de sistema mas importante es el sistema operativo, pues sin él no

podriamos utilizar el ordenador.
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» 1.2 El Sistema Operativo

El software que se encarga de que podamos instalar un programa, administrar el hardware y usar las
aplicaciones, entre otras cosas, recibe el nombre de sistema operativo.

El sistema operativo es el conjunto de érdenes y programas que
controlan los procesos basicos de una computadoray permiten el
funcionamiento de otros programas.




Operativos Monopuesto

USUARIO

APLICACIONES

P

SISTEMA OPERATIVO

HARDWARE

La parte mas importante de un sistema operativo es el ntcleo, también denominado kernel. Su

funcién principal es facilitar a los programas un acceso seguro al hardware de la computadora y gestionar
recursos.
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KERNEL ] [ INTERPRETE DE COMANDOS J SISTEMA DE ARCHIVOS

El sistema operativo se compone de diferentes elementos que interactuan entre si para facilitar la
comunicacion del hardware.

Nucleo o kernel: anteriormente se han comentado las principales funciones que tiene el nucleo de
un sistema operativo. Por ello, se diferencian dos partes: el control de procesos y el control de la
memoria.

Intérprete de comandos: un intérprete de comandos, también denominado Shell, es el programa
informatico que traduce las érdenes que introducen los usuarios para propiciar la comunicacion
entre ellos y el sistema operativo.

Sistema de archivos: es el encargado de almacenar la informacion y establecer una jerarquia
entre los distintos datos.



]

EH Simbole del sistema

Los discos duros se organizan en bloques, y cada uno de ellos puede estar libre o lleno. El sistema de
archivos del sistema operativo se encarga de controlar el estado de los mismos y, si estan
ocupados, conocer a qué fichero pertenecen.

Existen distintos tipos de sistemas de archivos (como pueden ser FAT, NTFS o ext4, entre otros) que
se estudiaran en los temas posteriores, junto con las particularidades de cada uno de ellos.



> W “Funciones del sistema-operativo. Recursos

[ Gestionar la GPU ] [ Gestionar la RAM J Gestionar la els

Gestionar la CPU

Reparte la cantidad de CPU dedicada a cada uno de los procesos que se encuentran en ejecucion.

Gestionar la RAM

Asigna el espacio de memoria a cada aplicacion. Ademas, es el encargado de crear la memoria virtual en
el disco duro para adaptar sus funciones, como si fuera una RAM.

Gestionar la entrada/salida

Mediante los [@fi¥eEs, controla el acceso de los programas a los componentes
hardware del sistema.



‘f Controlador | ‘ Controlador | ‘ Controlador |

A B C

Dispositivo Dispositivo Dispositivo
A B C
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Gestionar los procesos
Un proceso es el conjunto de instrucciones que se van a ejecutar.
Es el responsable de organizar los procesos que se encuentran en el ordenador; puede crearlos, ejecutarlos,

suspenderlos, reanudarlos y matarlos. Ademas, también se encarga de asignar los recursos disponibles para que puedan
realizar su tarea.

Gestionar los permisos

Todos los elementos que se encuentran en un ordenador tienen una serie de permisos (lectura, escritura y ejecucion). El
sistema operativo se encarga de garantizar que los usuarios solo puedan acceder a los que les corresponden.

Gestionar los archivos

Esta funcidon esta relacionada con la anterior. Los archivos que se encuentran en un ordenador forman un sistema de
archivos y tanto este como los ficheros tienen una serie de permisos. Lo que hace el sistema operativo es gestionar las
operaciones que los usuarios pueden realizar en dicho sistema de archivos.

Gestionar informacion

Proporcionatoda la informacién necesaria para un buen funcionamiento del ordenador.



rquitectura del sistema-opeérativo

Todos los sistemas operativos se estructuran en tres capas diferenciadas:

el kernel, |la capa intermedia y la interfaz.

[ Kernel ] [ Capa Intermedia ] [ Interfaz

USUARIO

PROGRAMAS

SERVICIOS

HARDWARE

En esta capa intermedia se encuentran muchas de las funciones del sistema operativo, como la
comunicacion con el hardware.
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Tambien se puede observar que los programas se encuentran en el nivel superior; cuando es necesario
utilizar recursos del hardware, se comunican con él a través de esta capa intermedia.



> THPARQUITECTURA DEL-.SISTEMA.ORERATIVO

[ Monolitico ] [ Micronucleo ] Hibrido

[ Exonucleo ]

La arquitectura del sistema operativo depende del tipo de nucleo que tenga. Existen cuatro tipos:

¢ Monolitico: los sistemas operativos tienen un unico nucleo, el cual es el encargado de recoger todos los servicios
del sistema. Todas las peticiones se concentran en un mismo programa, lo que implica que tenga un tamafo
considerable. Es uno de los nucleos mas utilizados actualmente y puede encontrarse en Linux, Unix, BSD, Solaris y
MS- DOS.

e Micronucleo: este nucleo se encarga de recoger las funciones mas basicas del sistema
operativo. Si se desea afadir funcionalidades, se debe hacer de forma modular. Sus
principales ventajas son la seguridad y la portabilidad, mientras que sus desventajas
refieren un mayortiempo en la respuesta de las llamadas y una peor comunicacién entre
el hardware y sus controladores.

e Hibrido: se basa en la combinacion de los el
anteriores, es decir, permite una mejor comunicacion drivers-hardware y la gestion de las llamadas al sistema. La

mayor parte de los sistemas operativos modernos tienen este tipo de nucleo, como Windows y Mac OS X.

e Exonucleo: es el mas moderno. El nucleo contiene una parte basica de gestion de recursos y es el desarrollador
quien, mediante librerias, afiade nuevos modulos. Esto libera de carga de memoria de procesamiento al nucleo y
mejora la comunicacioén con el software.



Windows Runtime Architecture

(CLR, WiRJS, CRT)

Waely Host (HTML,

Windows 55, JavaScript)

Moladata & WAL Storage Notwwork
Nameaspace

Windows Runtime Core Rurntime Broker

Windows Care




> WEvolucién histérica. Sistemas operativos actuales

Aunque la primera generacion de ordenadores tiene su origen en la década

QDOS es un sistema operativo producido por Tim Paterson que
después fue adquirido por Bill Gates.

de 1940, no es hasta 1970 cuando se empiezan a desarrollar sistemas operativos mas complejos. A
finales de la década anterior aparece Multics como uno de los primeros sistemas operativos escritos
en lenguaje de alto nivel, el cual era, ademas, multiusario-multitarea.

Pero fue durante la década de los 80 cuando comenzd el auge de los ordenadores personales. En
aquella época se buscaba una mayor usabilidad del sistema, por lo que aparecieron los entornos
graficos.

[ MS-DOS ] [ Mac OS ] Sun OS

[ Exonucleo ]




MS-DOS
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Este sistema operativo aparecié en 1982 y fue desarrollado por Microsoft. La empresa compré QDOS vy,
después de algunas modificaciones, lo publicé. Su nucleo es monolitico y una de sus principales
caracteristicas es que no tiene interfaz grafica; su uso se basa en una linea de comandos.

Mac OS

Fue lanzado en 1984 y desarrollado por Apple Inc. Revoluciond la historia de la compafia, puesto que
fue el primer sistema operativo con una interfaz grafica de usuario que se cred con éxito. Otra de sus
innovaciones fue la incorporacién de un ratén, para evitar el uso de la linea de comandos. La linea de
computadoras que utilizaban este sistema operativo fue denominada Macintosh.



- |

SunOS Médulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

Sistema operativo desarrollado por Sun Microsystems, basado en Unix. Este tipo de software podia
encontrarse en las estaciones de trabajo y los servidores en la década de los 90.

En aquella época, la venta de ordenadores personales siguié en aumento, por lo que fue necesario que
los sistemas operativos se actualizasen. Muchos de ellos se basaban en Unix (como son GNU/Linux,
Solaris y FreeBSD, entre otros). Por otro lado, compafiias como Microsoft dividieron su linea de
productos, creando Windows NT para estaciones de trabajo y servidores y Windows para los
ordenadores personales.

Por su parte, Windows 95 fue el primer sistema operativo de esta gama que incorporaba un entorno
grafico.

Pero a partir de la década del 2000 empezaron a aparecer tanto sistemas operativos méviles como de
escritorio.

Cabe destacar que el sistema operativo libre por excelencia es GNU/Linux, en el que se basan ambos
tipos de distribuciones.




GNUI/Linux
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GNU es un sistema operativo UNIX que se caracteriza por ser software libre.

Es la combinacion del sistema operativo GNU con un nucleo Linux. Fue desarrollado por Linus
Torvalds.

La diferencia entre ambos términos es que el primero (GNU) hace referencia al sistema operativo,
mientras que el segundo (Linux) hace referencia al tipo de nucleo.

Esta escrito en C, un lenguaje de nivel medio orientado a la implementacion de los sistemas
operativos y, ademas, ofrece la posibilidad al usuario de trabajar en modo consola mediante una
interfaz grafica.
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[ Windows ] [ Mac OS X J Distribuciones GNU/Linux

e Windows: en 2001 aparecié Windows XP. Se trata de uno de los sistemas operativos de la
compafia Microsoft mas comercializados y mas estables que han estado en el mercado. Ha
seguido teniendo soporte hasta el afio 2014.

e Mac OS X: el sistema operativo Mac OS fue evolucionando en el tiempo y dio lugar al sistema
operativo Mac OS X en el afio 2002. Esta basado en Linux, pero, a diferencia de GNU/Linux, su
licencia no es gratuita.

Por otra parte, a lo largo de los afos ha tenido multiples versiones: las primeras llevaban nombres
de felinos y las mas conocidas han sido Leopard (version 10.5) y Mountain Lion (versién 10.8).

o Distintas distribuciones GNU/Linux: los sistemas operativos Ubuntu, Debian y Fedora tienen en
comun que utilizan el nucleo Linux.
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Sistemas operativos Moviles

[ Windows Phone ] [ i0OS ] Android

« Windows Phone: el primer sistema operativo desarrollado por Microsoft para los teléfonos
inteligentes y otros dispositivos moviles se denomindé Windows Mobile, pero en 2014 cambio a
Windows Phone.

Este sistema operativo no triunfé6 porque el mercado fue abarcado por Android e iOS. Asi pues,
durante 2015 se anunci6 la retirada de este sistema operativo, que fue sustituido por Windows 8 y
utilizado tanto en los dispositivos de escritorio como en los moviles.

o 10S:desarrollado por Appleylanzado en 2009. Este sistema operativo haaumentadolas ventasde
lacompaniia. Originalmente, se desarrolld



> para los iPhone (telefonos inteligentes);auaque-hatesminado formando parte de todos los
dispositivos moviles creados por Apple.

e Android: es un sistema operativo con nucleo Linux, lanzado en 2008. Fue desarrollado por Android
Inc., aunque en 2005 fue adquirido por Google. Es el sistema operativo mévil mas vendido a nivel
mundial porque se utiliza en teléfonos inteligentes, tablets, relojes inteligentes (SmartWatches) y
televisores (Smart TV).

Alpha Beta Cupcake Donut Eclair Froyo Gingerbread Honeycomb Ice Cream Jelly Bean KitKat
og/2008 o02/2009 042009 o09/z009 10/2009 05/2010 12/2010 022011 San‘rdwich 082012 og9f2013
10/2011




> WCIasificacién de los sistemas operativos

[ Segun los procesos ] [ Segun los Usuarios ] Segun el uso de los recursos

Monotarea Multitarea onousuario Multiusuario

Segun los procesos ]\ [ Segun los Usuarios J\
T

Segun el uso de los recursos Segun la Licencia ]

Centralizados Distribuidos Propietarios Libres
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Sistemas operativos sequn los procesos que pueden ejecutar al mismo tiempo

e Monotarea: solo permite ejecutar un Unico proceso. Unicamente podra empezar su ejecucién otro cuando el
primero finalice o sea interrumpido. Un ejemplo de este tipo de sistemas operativos es el MS-DOS.

o Multitarea: permite ejecutar varios procesos porque se encarga de gestionar los recursos disponibles entre
todos los que se encuentran en ejecucion. Actualmente, todos los sistemas operativos son multitarea.

Sistemas operativos seqgun los usuarios que pueden ejecutar programas

e Monousuario: no es posible que haya mas de un usuario a la vez. Un ejemplo de este tipo de sistemas operativos
son las versiones domésticas de Windows.

e Multiusuario: los usuarios pueden ejecutar varios programas simultaneamente. Los sistemas operativos en red son
multiusuario, ya que varias personas pueden estar trabajando en el mismo sistema y compartir sus recursos (CPU,
memoria RAM, almacenamiento, programas y periféricos), abstraidos del resto de usuarios.
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Sistemas operativos sequn el uso de I0S reCUISOS.....................ooovveeeeeeiieii

o Centralizados: los recursos del sistema operativo se encuentran en una unica computadora. Son aquellos que se
encuentran en los PCs, Windows, Linux, Mac, etcétera.

¢ Distribuidos: los recursos utilizados pueden pertenecer a distintas computadoras que estan conectadas por red.
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Sistemas operativos sequn el tipo de licencia..........................ccccoceveevecececii

e Propietarios: son aquellos que tienen limitaciones en el uso (no permiten que se modifique ni se redistribuya).

e Libres: son aquellos que permiten su modificacion para mejorar el producto o crear otro parecido.

Monotarea

Segln procesos

Multitarea

Monousuario

Segun usuarios

Multiusuaric

Clasificacién
Sistemas

Operativos
Centralizados

Segln recursos

Distribuidos

Propietarios

Segun licencia




> P Sistemas transaccionales oo ionamoss

Un sistema transaccional es un tipo de sistema de informacidén cuya funcidon es recolectar, almacenar,
modificar y recuperar lainformacioén generada por las transacciones de una organizacion.

Una transaccion es un conjunto de operaciones que generan o modifican
informacion que se encuentra almacenada en el sistema.

Sus funciones son:

e Mantener la seguridad y la consistencia de los datos.
o Deshacer operaciones para evitar errores.
e Controlary administrarmultiples transacciones en un  mismo momento.

Estos sistemas los encontramos, por ejemplo, en los bancos. Cuando realizamos operaciones con el
dinero, se tienen que realizar una serie de operaciones de forma atémica. Esto quiere decir que hay dos
opciones: o se realizan todas las operaciones o0 no se realiza ninguna.



mue un sistema se considere fransaccional debe pasar el test ACID, el cual mide las cuatro
odulo2: Sistemas Operativos Monopuesto
propiedades basicas de este tipo de sistemas:

TEST ACID [ Atomicidad ] [ Consistencia ] Aislamiento [ Durabilidad ]

» Atomicidad: la transaccion no puede quedarse a medias (0 se realizan todas las operaciones o no
se realiza ninguna).

o Consistencia: las acciones a realizar deben cumplir las normas necesarias para que se rompa la
integridad de una base de datos.

« Aislamiento: las transacciones no interfieren unas con otras.

o Durabilidad: no es vulnerable si se producen fallos durante las transacciones.

Estetipode sistemas sonlosimplementados en aquellos softwares o paginas web que se encargande la
administracion de entradas para eventos, viajes y ventas, entre otros.



m Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto
» Sistemas por LOTES

El sistema cuya funcionalidad es contraria a esta se denomina sistema por lotes. En él, las
operaciones son realizadas una a una: si una instruccion falla, el programa finaliza, pero los cambios
realizados hastaese momento quedan operativos. Este tipo de sistemas son utilizados en los scripts.

Un script es un programa de texto plano con
instrucciones para realizar en el sistema, las cuales
seran ejecutadas mediante el procesamiento por lotes
con la linea de comandos. En temas posteriores, los
veremos tanto en sistemas operativos Windows como
Linux.



2. Codificacion de la informacion en diferentes sistemas de representacion

2.1. Sistemas de representacion

Toda informacion que maneja el ordenador se representa mediante dos simbolos (0 y 1), los cuales
corresponden a dos estados eléctricos, es decir, a los dos niveles de tension que pueden llegar a tomar.

Entrads binana =

M r

ltm1bitlhn[hn:un:bitlhn:bnihitfunihn!hu:hnlbit
[ ]
1 ¢ io0 .0 1 0

1 0 1 0 1 a a 1

1 ] L
DT
i 1]

En definitiva, la informacion se mantiene utilizando dos valores de una magnitud fisica representable
mediante ceros y unos.

-
-

1 i
1 1 |
1 ¥ b
H b

==

- -
- ——
-
- ————

] [ b ]

Un bit es la unidad minima de informacion. Puede tener dos valores, que seran
sus estados. Puede estar apagado (su valor es 0) o encendido (su valor es 1).



m de estos simbolos basicos, el ordenador egpgrggoasqwde construir, almacenar y representar distintos

emas onopues

tipos de informacidn, pues puede codificarla. Ademas, hay distintos tipos de representaciones:

e Representacion de textos

o Representacion de valores numéricos
o Representacion de instrucciones

e Representacion de sonidos

o Representacion de imagenes y videos

Para almacenar estos tipos de documentos, es necesario codificarlos, lo cual se hace mediante la
transformacion de la informacion al sistema binario.

En este tema, se van a ver los sistemas de codificacién existentes y como se
puede trabajar con ellos.

La codificacion es la operacion que
permite convertir los datos de un
sistema de informacién a otro.
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[ Palabra ] [ Byte ]

Ademas de los bits, en la informacién digital existen diferentes

tipos de unidades de informacion:

o Palabra: conjunto de n bits. La longitud de una palabra hace referencia
al numero de bits contenidos en ella. Ademas, su tamafo puede variar, pero en los ordenadores
modernos suelen tener una longitud de 16, 32 o 64 bits.

o Byte: conjunto de 8 bits.
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Al almacenar la informacién
tenemos que tener en cuenta dos factores:

[ Unidad de medida ] [ Capacidad de almacenamiento ]

o« La unidad de medida: los datos pueden ser de gran tamano, por lo que, para simplificar su
valor, se ha establecido una escala con diferentes unidades de medida.

« Lacapacidad de almacenamiento: se refiere a la cantidad de datos que pueden almacenarse en un
dispositivo. Dependiendo del dispositivo, las unidades de medida mas utilizadas pueden ser

megabytes o gigabytes.
| Bytes |
58 | 201
A 4
| KiloBytes |
210~ 1024
A 4
| MegaBytes |
M | 270 = 1048576
A 4
| GigaBytes |
2% = 1073741824
A 4
| TeraBytes |
2% = 1099511627776
A 4
| PetaBytes |
I . 2% = 1125899906842624
A 4
| ExaBytes |
2 = 1152921504606846976
A 4
| ZettaBytes |
A 4

YottaBytes |
280 = 1208925819614629174706176




Mndo del tipo de informacién que vayamos a almacenar, podemos utilizar una u otra unidad. Si queremos medir el tamario de un fichero de texto usaremos los kilobytes,
mientras que, si queremosliedirlel Barbafie denarageandiéwemformatosMR3, utilizaremos los megabytes.
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> 2.3. Sistemas de codificacidon alfanumeérica [ — ] [

EBCDIC
(Unicode)

Para la representacion de los datos no numéricos o alfanuméricos se emplean cdédigos como el ASCII, el
EBCDIC o el Unicode.

[ ASCII ]

El cédigo ASCII es el mas usado entre los sistemas informaticos
actuales.

EIASCIl se utiliza pararepresentar caracteres. Se trata de un codigo estandar, independiente del lenguaje
que usemos Yy de la computadora utilizada. Ademas, esta formado por 8 bits, de manera que cada
caracter se expresa por un numero comprendido entre 0 y 255.

Por otra parte, cabe mencionar que la informacion se guarda en 7 bits y el octavo se reserva para
comprobar la paridad y prevenir errores.

En este sistema podemos distinguir dos grupos: los primeros 128 caracteres se denominan cédigo ASCII
estandar y representan los caracteres que aparecen en una maquina de escribir convencional. De estos,
los primeros 32 son caracteres de control. Este tipo se refiere a aquellos codigos que no representan
informacion imprimible. Por otro lado, los 128 restantes se denominan codigo ASCIl ampliado, que son



mlos a un numero de caractegﬁﬁulgéggstgngsgparec en_la maquina de escribir y que son muy

erativos Monopuesto

utilizados en la computadora, como pueden ser operadores matematicos o caracteres graficos.



p— |

Caracteres ASCII Caracteres ASCII ASCIl extendido
de control imprimibles
00 NULL {caracter nulo) 32 espacio B4 @ 96 128 ¢ 160 a 192 L 224 0
01 SOH (inicio encabezado) 33 ! 65 A a7 a 129 i 161 i 183 1 225 i
02  STX {inicio texto) 34 gl GE B a8 b 130 e 162 0 194 - 226 0
03 ETX (fin de texto) 35 = 67 C ag c 131 a 163 i 185 3 227 o]
04 EOT {fin transmisién) 36 $ 68 D 100 d 132 a 164 fi 196 - 228 ti}
05 EHNQ (consulta) 37 % 69 E 101 e 133 a 165 fi 197 - 229 0
06 ACK  (reconeccimiento) 38 & 70 F 102 T 134 a 166 ! 198 a 230 i
07 BEL (timbre} 39 ; 71 G 103 g 135 G 167 g 199 A 231 p
08 BS (retroceso) 40 { 72 H 104 h 136 é 168 é 200 L 232 p
09 HT (tab herizontal) 41 ] 73 I 105 i 137 e 169 (2] 201 F 233 ]
10 LF (nueva linea) 42 . 74 J 106 i 138 é 170 2 202 4 234 1]
ih VT (tab vertical) 43 + 75 K 107 K 139 i 171 Y 203 = 235 1]
e (nueva pagina) 44 : 76 L |qds 1 140 i 172" % f=204 [ |236 g
13 CR (retorno de carro) 45 7T il 109 m 141 i 173 i 205 = 237 Y
14 SO  (desplaza afuera) 46 . 78 H 110 n 142 A 174 « 206 4+ 238 =
15 Sl (desplaza adentro) 47 / 74 0] 111 ] 143 A 175 » 207 =] 239
16 DLE (ezcwinculo datos) 48 1] a0 P 112 p 144 £ 176 208 a 240 =
7 DC1 {control dizp. 1) 49 1 31 Q 113 q 145 &= 177 209 B 241 =
18 DC2 {control disp. 2) 50 2 82 R 114 r 146 E 178 B 210 z 242 =
19 DC3 (control disp. 2) 51 3 33 s 115 5 147 [} 179 | 211 E 243 e
20 DC4 {control disp. 4) 52 4 84 T 116 t 148 o 180 { 212 E 244 1
e HAK (conf. negativa) 53 5 85 u 117 u 149 [} 181 A 213 1 245 §
22 SYN (inactividad =inc) 54 6 86 v 118 v 150 ] 182 A 214 i 246 =
23 ETB (fin blogue trans) 55 7 87 w 119 w 157 u 183 A 215 i 247 !
24 CAN (cancelar) 56 8 88 X 120 X 152 ¥ 184 @ 216 I 248 "
25 EM {fin del medio) 57 9 89 Y 123 y 153 (0] 185 4 217 4 249 b
26 SUB (sustitucion) 58 - ap Z 122 7 154 1] 186 I 218 r 250 .
27 ESC (ezcape) 59 : 91 [ 123 { 165 [} 187 1 219 ] 251 i
28 FS (=ep. archivos) 60 < 92 | 124 | 156 £ 188 4 220 = 252 =
29 GS (=ep. grupos) 61 = 93 1 125 1 157 @ 189 ¢ 221 ; 253 8
30 RS (zep. regiztroz) 62 = 94 " 126 ~ 158 ® 190 ¥ 222 i 254 n
31 us (=ep. unidades) 63 ? a5 . 1549 F 181 5 223 = 255 nbsp
127 DEL {=uprimir}
EBCDIC
(Unicode)

El sistema de codificacion Unicode es un sistema de 16 bits

que se utiliza en otros sistemas de escritura como, por

ejemplo, el arabe, el griego o el japonés, entre otros. Esto se

debe a su mayor capacidad con respecto a otros sistemas.
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» 2.4. Sistemas de codificacidon numeérica

[ DECIMAL ] [ BINARIO ] HEXADECIMAL [ OCTAL ]

Un sistema de numeracién es el conjunto de simbolos y reglas que se utilizan para representar datos
numericos.

Los sistemas mas comunes son:

[ DECIMAL ]

o Decimal: se compone de 10 digitos, por lo que decimos que tiene base
10. Su conjunto de digitos va desde el O hastael 9. D={0,1, 2, 3,4, 5,6, 7, 8, 9}
Es el sistema que utilizamos en la vida cotidiana.

| BINARIO |

o Binario: se compone unicamente de 2 digitos, por lo que su base es 2.

e Los digitos que la componen son 0y 1.
D ={0, 1}
Como se ha comentado anteriormente, es el sistema que utilizan internamente los
ordenadores.
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HEXADECIMAL

o Hexadecimal: se compone de 16 digitos, donde se combinan numeros y letras. Su base es 16.

D={0,1,2,3,4,56,7,8,9,A,B,C,D, E, F}

Es el sistema de numeracion que suelen utilizar las CPU.

| OCTAL |

o Octal: se compone de 8 digitos, cuya numeracién vadel 0 al 7. Su base es 8.

D={0,1,2 3,4,5,86,7)

En algunos casos, se utiliza el sistema octal en vez del hexadecimal. Esto se debe a la ventaja de
no tener que codificar letras. Para poder utilizar este sistema en vez del hexadecimal, es necesario
afnadir delante el prefijo Ox.

A(16 = 0x12(8



> monversién entre diferentes'sistemas'de numeracion

En este apartamos, se van a explicar los diferentes métodos que tenemos para la conversidén de los

datos.

PASO DE DECIMAL A:

* Paso de decimal a cualquier otra base
* Paso de decimal a binario

* Paso de decimal a octal

® Paso de decimal a Hexadecimal

* Paso cualquier base a decimal

* Paso de binario a octal o hexadecimal

* Paso de octal a hexadecimal y viceversa
® Paso de hexadecimal a octal
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®* Paso de decimal a cualquier otra base

Para realizar este tipo de conversiones, es necesario separar la parte decimal de la parte entera del
numero, pues la operacion se lleva a cabo de distinta forma.

o Parte entera: dividimos el numero original (en decimal) entre la base del sistema de numeracion de

destino, hasta obtener un resto menor que el divisor, es decir, sin decimales. Después, formaremos el
numero en binario con el ultimo cociente y los restos obtenidos.

o Parte decimal: al contrario que en la parte entera, aqui multiplicamos los
digitos. El procedimiento consiste en multiplicar la parte decimal por la base a la que se va a

transformar el numero hasta que no haya parte decimal. Después, se escogen las cifras de la parte
entera que resultan de cada operacion.



mﬂft Paso de deCimaI a bin,ar,i,,ol:Sistemas Operativos Monopuesto

. Parte entera: ejemplo: 23,=7?;

23 ‘2

1 11 2

231o= 101112

o Parte decimal: ejemplo: 0,3751="7;

0,375-2=0,75
0,75:2=1,5
0,52=1,0
0,0-2=0,0

0,37510 = 0,01 1,



2.1.2. Paso de decimal a octa

Z2ulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

. Parte entera: ejemplo: 2310="73

\
2310 = 275
o Parte decimal: ejemplo: 0,62510= 7
0,625-:8=5,0
0,67510 = 0,58
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2.1.3. Paso de decimal a hexadecimal

o Parte entera: ejemplo: 8970= 7+

897 ‘ 16
1 56 16
8 3
89710= 3814

. Parte decimal: ejemplo: 0,6251= 7+

0,625-16 = 10,0
0,67510 = 0,A16



m'1'4' Paso de cuaquier basea ,d,g,c,i,malerativos Monopuesto

Para realizar la conversion a decimal se debe multiplicar cada digito por su base elevada a la posicion en
la que se encuentra. Para obtener la posicion, se debe diferenciar la parte entera de la decimal:

e La parte entera comienza en la posicidn 0 en el digito al lado de la coma.
e La parte decimal comienza en la posicion -1 en el digito al lado de la coma.

Paso de binario a decimal

o Parte entera: ejemplo: 1010101012= ?101:28+0-27+1-26+0-25+1-24+0-23+1-:22+0-2"+1-2°
1-256+0-128+1-64+0-32+1-16+0-8+1:4+0-2+1-1

1010101012= 34110

o Parte decimal: ejemplo: 0,101, = ?191-2-+0-22+1-2-3
1-0,5+0-0,25+1-0,125

01012 = 0,62510
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o Parte entera: ejemplo: 1235=7101-82+2-8"+3-8°
1-64+2-8+3-1

123 8 =831o

o Parte decimal: ejemplo: 0,455 =71

4-81+5-82
4-0,125+5-0,015625

0,455=0,57812510

Paso de hexadecimal adecimal

o Parte entera: ejemplo: AOO01+6= ?10A-163+0-162+0-16"+1-16°
10-4096+0*256+0-16+1*1

A001 16 =40961 10

e Parte decimal: ejemplo: 0,076 = ?100-16"+7-162

0-0,0625+7-0,00390625



ILERNA

0’0716 =0,027343751

Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto



4 .1.5. Paso de binario a octal o hexadecimal

% Monopuesto

Paso de binario a octal

Para realizar la conversion de binario a octal, debemos realizar grupos de 3, teniendo como referencia la

coma. Cada uno de estos grupos de digitos es un digito en octal, por lo que se debe realizar dicha
conversion.

Binari| Octa
o |

001
010
011
100
101
110
111

N[O WIN I~

Ejemplo: 01011100,110012 = 7?8

001 011 10 110 01
0 0
1 3 4 6 2

01011100,110012 = 134,628
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Para realizar la conversion de binario a hexadecimal, debemos realizar grupos de 4, teniendo como
referencia la coma. Cada uno de estos grupos de digitos es un digito en hexadecimal, por lo que se debe
realizar dicha conversion.

Binario |Hexadecimal
0001
0010
0011
0100
0101
0110
0111
1000
1001
1010
1011
1100
1101
1110
1111

MM O|m|>|lolo/Nooh wiN =

Ejemplo: 11101100010101,110012= ?46

0011 1011 0001 0101 , 1100 1000
3 B 1 5 : C 8

01011100,110012= 3B15,C416
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Paso de octal a binario

Hay que realizar la conversiéon de todos los digitos a binario. Cada uno de ellos se transformara en 3
digitos binarios.

Ejemplo: 234,628 = ?2

2 3 4 6 2
01 01 10 , 11 01
0 1 0 0 0

234,628 = 010011100,1100102

Paso de hexadecimal a binario

Hay que realizar la conversiéon de todos los digitos a binario. Cada uno de ellos se transformara en 4
digitos binarios.

Ejemplo: ABD30,C116 = ?2

A B D 3 o , c 1
1010 1011 1101 0011 0000 , 1100 0001

ABD30,C1=10101011110100110000,110000012



m;.n. Paso de octal a hexadecimal y vicecersa-i.-::

Paso de octal a hexadecimal

Para realizar la conversion de octal a hexadecimal se debe hacer un paso intermedio, es decir, primero
hay que transformar el numero a binario para después convertirlo a hexadecimal.

Ejemplo: 3C616 = 78

1. Pasar a binario:
3 C 6
0011 1100 0110

2. Agrupar de tres en tres:
o0 11 00 11
0
0

1 1 0
1 6

3C616 = 17068
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2.1.8. Paso de hexadecimal a octal
Para realizar la conversion de hexadecimal a octal se debe realizar un paso intermedio, es decir, primero

se transforma el numero a binario y después se realiza la conversion a octal.

Ejemplo: 17068 = ?16

1. Pasar a binario:
1 7 0 6
00 11 000 110
1 1

2. Agrupar de cuatro en cuatro:

0011 1100 0110
3 C ©6

17068 = 3C616
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Adiccion + ] Sustracion -

\

Multiplicacién * ] Division /

La aritmética binaria es el conjunto de operaciones aritméticas y I6gicas que se realizan con variables
representadas en el sistema binario.

Operaciones aritméticas

* a.(;:lmon * Adgmés, colocamos un 1 en lg posicién inmediata
superior (me llevo una); es el digito de arrastres.
A A+B
0] 0 0
0|1 1
110 1
1 o~

Ejemplo: suma los numeros binarios 11111,100 y 1001000,011



Sustraccion (-):

Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

A A-B * Ademas, colocamos un -1 en la posicion inmediata superior (y debo una); es el digito de arrastres.
0 0
0 1*
1 1
1 0
Ejemplo: resta los numeros binarios 11111,100 y 1001000,011
11 1 1 1 -1 -1
1 0 O 1 O 0 O , 0 1 1
1 1 1 1 1 , 1.0 O
0o 1 0 1 0O 0 O , 1 1 1
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A A-B
00 0
0|1 0
110 0
1 1

Ejemplo: multiplica los numeros binarios 11111,100 y 1001000,011

1 1 1 1 1 , 1
X 1 0 1 , 0 1
1 1 1 1 1 1
0 0 0 0 0 O
1 1 1 1 1 1
0O O 0 0 0 0
1 1 1 1 1 1
1 0 1 0 0 1 0 1 , o 1 1
e Division (/):
A | B A/B
0 | 0 | Indeterminado
0|1 0
1 0 Infinito
1 1 1

Ejemplo: divide los numeros binarios 1001 y 11
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> %étodos para representarnumeros-enteros

Signo y magnitud [ Complemento a 1 ] [ Complemento a 2

\ /

Exceso a 2n-1

Los ordenadores tienen la necesidad de almacenar numeros y, al trabajar en binario, deben usar algun
meétodo para representar los numeros enteros, los positivos y los negativos.

En la actualidad, existen diferentes técnicas:

o Signo y magnitud: el bit que se encuentra mas a la izquierda representa el signo. Si su valor es 0,
entonces el numero es positivo, mientras que si su valor es 1, entonces el numero es negativo.

El resto de bits representa el mddulo del numero.

Ejemplo: representar el 12 y -12 en una palabra de 8 bits en signo y modulo:

12 0 0001100
- 1 0001100
12

Una de las desventajas de este método es la doble representacion del 0(10). Tendriamos el
conjunto 1000000(2) (-0(10)) y el conjunto 00000000(2)

(+0(10).
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Complemento a 1: se realiza una diferenciacién entre los numeros positivos y los numeros
negativos. En los numeros positivos, el bit que se encuentra mas a la izquierda representa el
signo y el resto de los bits corresponden al médulo del numero. No obstante, en los niumeros
negativos se parte del numero positivo, pero después se debe cambiar cada uno de los digitos. De
esta forma, todos los ceros pasan a ser unos y viceversa.

Ejemplo: representar 12 y -12 en una palabra de 8 bits en complemento a1:

12 0 0001100
-12 1 1110011

La desventaja es la misma que en la técnica de signo y magnitud, es decir, tendriamos doble
representacion del 0(10). Tendriamos el conjunto 00000000(2) (+0(10)) y 11111111(2) (-0(10).



@z‘.omplemento a 2: al igual quesen-elcomplemento.a.lsise realiza una diferenciacion entre los
numeros positivos y los numeros negativos. En los numeros positivos, el bit que se encuentra
mas a la izquierda representa el signo y el resto de los bits corresponden al médulo del nimero.
No obstante, en los numeros negativos, primero se debe realizar la transformacion al
complemento a 1 y, después, sumar 1 a dicho resultado. Si el ultimo digito de la suma tiene
acarreo, se desprecia.

Ejemplo: representar 12 y -12 en una palabra de 8 bits en complemento aZ2:

Positivo: 12 0 0001100

Negativo 1 1110011 Primer paso

+ 1 Segundo paso
121 1110100
En esta técnica ya no se puede representar 0(10)de formas diferentes. Su unica representacion sera 00000000 ).
Ejemplo: representar 0 y -0 en una palabra de 8 bits en complemento aZ2:
Positivo: 0 0 0000000
Negativo 1 1111111 Primer paso
+ 1 Segundo paso

-0 110 0000000

Se descarta el acarreo (el 1).



@Exceso a 2n-1: si se usa este metodo, nehabraningun.bityara el signo, sino que todos los bits que
componen el numero tendran peso en el valor total del mismo.
Consiste en representar el cero como un valor intermedio, que para n bits esta representado por

on-1, y colocar los numeros negativos antes de ese valor y los positivos después de él. De aqui
proviene el nombre.

Ej.: representar 12 y -12 en una palabra de 8 bits en exceso a 2"

Para 8 bits el exceso es 28'= 27 = 128. Por tanto, para representar los nUmeros pedidos tendremos que sumarle esa
cantidad:

12 @ 12+128=140 10001100
-12@ -12+128=116 01110100

El mayor inconveniente de esta técnica es su complejidad respecto a las otras, puesto que requiere operaciones
intermedias. En la actualidad, los ordenadores utilizan la técnica del complemento a 2 para representar los numeros
enteros.



Gestidon de los recursos y de la memoria

> 3.1. Gestion de los archivos

Como se ha comentado anteriormente, la gestion de los archivos es una de las funciones del sistema
operativo. Toda la informacion que se encuentra en el ordendor esta almacenada en ficheros y es
necesario que el sistema operativo controle su distribucion.

>  Sistemas de archivos

[ DIRECTORIO } \
L ARCHIVO

ATRIBUTO PERMISO

Archivo:

Nombre Archivo.(Extensién) Tamafno

Es un conjunto de bits almacenado que es tratado como una unica unidad. Siempre estan identificados
por un nombre, pero también tienen una extensién y un @@, normalmente expresado en bytes (como
se ha visto en el capitulo anterior). La extension es el indicador del formato que tiene un archivo, y
este es un estandar que define como se codifica la informacion de dicho archivo. Todos los archivos
se guardan con el nombre.extension (ejemplo: foto1234.jpg).
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Por otro lado, un documento de texto se puede guardar con diferentes formatos
(.doc, .odto .pdf),
pero si tenemos un archivo de video, los formatos mas utilizados seran

(.mp4, .avi, . mpeg, .wmv), entre otros.

Todos los archivos permiten tres operaciones basicas sobre ellos, que son la creacion, la apertura
y el cierre.

CREAR ABRIR CERRAR




DI RECTO RI 0 . Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

Directorio: es un archivo que almacena otro archivos y subdirectorios, por lo que se
le denomina contenedor virtual. Ademas, guarda la ruta y los atributos de dichos

archivos.

En los sistemas con entorno grafico, los directorios forman la estructura de
jerarquia entre ellos.

Enlostemasposteriores, veremos laestructura de los sistemas operativos tanto propietarios como libres.

st

/ \ l

—
—
/1N
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Atributo:

Los atributos de un archivo son las caracteristicas del mismo (como archivo oculto, que indica si el
archivo esta visible o no). Los atributos de los archivos y directorios son los mismos para todos los
usuarios y grupos que hay en el sistema. No obstante, aquellos que existen entre directorios y archivos
son diferentes, pero también cambian en funcién del tipo de sistema operativo que gestione el sistema.

Permisos:

Son una serie de reglas de acceso para las operaciones de lectura, escrituray ejecucion que garantizan la
seguridad en el sistema de archivos. Al contrario que los atributos, estos se establecen para cada tipo
de usuario.

Un usuario puede crear un fichero que solo pueda utilizar él o crear uno que puedan utilizar todos. Ademas, como
los permisos se establecen para cada una de las operaciones, el usuario puede crear un fichero sobre el que pueda
realizar todas las operaciones y el resto de usuario solo leerlo.

Mas adelante, se veran los permisos sobre los archivos y directorios de
forma especifica, tanto en los sistemas operativos propietarios como libres,
y también como se pueden modificar estos permisos.
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En los sistemas operativos multiproceso, la memoria RAM no suele tener capacidad suficiente para
abarcar todos los procesos que se encuentran en ejecucion en un ordenador. Por ello, el sistema
operativo debe distribuir la memoria entre varios.

A veces, la cantidad de memoria necesaria para la ejecucién de un programa es mayor que la disponible
dentro de nuestro sistema, lo que puede provocar situaciones indeseables. Para poder hacer frente a

este problema se disefié un mecanismo llamado overlay, es decir, solapamiento.

Esta técnica permite dividir el programa vitualmente en procesos para que estos se ejecuten en
diferentes partes de la memoria RAM. De esta forma,



Mrte del programa reside en el discadure;miepttas que-ptra-esta en ejecucion en la memoria.

A pesar de que el problema se soluciond, este método tenia un problema relacionado con la
programacion. Durante el desarrollo, el programador era el encargado de ejecutar las llamadas al sistema
dentro de la aplicacion para realizar estas divisiones. Al final, esto fue inviable puesto que cada sistema se
compone de unas caracteristicas diferentes (por ejemplo, no todos tienen la misma cantidad de memoria
RAM) y necesitaba una programacion diferente para todas las aplicaciones.

Resulté inutil para los sistemas multiusuario pues, ademas de dividir los programas, era necesario
reservar memoria para los distintos usuarios que se encontraran usando el sistema. Se llegd entones a la
conclusion de que era necesario gestionar la memoria dinamicamente.

Para llevar esto a cabo, el primer paso consiste en asegurarse de que un proceso se ejecuta en una
parte libre de la memoria principal. Ademas, es necesario controlar el acceso a los recursos
compartidos. Los datos se comparten entre todos los procesos del sistema y hay que tener en cuenta
que, si un proceso esta accediendo a uno de ellos, ya sea para leer o escribir, no es posible que otro
proceso acceda al mismo dato. Por ultimo, también es necesario que el gestor de memoria resuelva
las “colas” de ejecucion, es decir, que un proceso no se quede esperando para conseguir una posicion
en la memoria cuando hay otralibre.



GEBZTION DE LA MEMORIA-EN-LA-MULTIPROGRAMACION

(Técnicas)

[ Particiones fijas ] [ Particiones variables ] [ Memoria virtual

En la multiprogramacion, la gestién de la memoria se puede realizar a través de diferentes técnicas,
entre las que encontramos particiones fijas, variables y la memoria virtual.
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[ Particiones fijas ] L=/ Lo UL

» Gestion de memoria mediante particiones fijas
Fragmentacion interna

Fragmentacion externa

La memoria se divide en particiones que no podran modificarse después. Los procesos se van ejecutando
en estas partes de la memoria, pero hay que tener en cuenta que en una particion solo se ejecuta un
unico proceso.

Para asignar un proceso a una particion, el gestor de la memoria tiene dos estrategias:
Cola unica

Cola por cada particion

Se puede realizar la asignacion de memoria de diferentes maneras:

« Asignarel primer proceso delacolaaunespacio segun quedelibre.

o Asignar el primer proceso de la cola que quepa en el espacio que ha quedado libre.

» Asignar el proceso mas grande de la cola que quepa en el espacio que ha quedado libre.



to, esto tiene dos grandes problemasi.da fragmentacion interna y la fragmentacién externa.
Ambos son consecuencia de que parte de la memoria principal se desaprovecha.

« Fragmentacion interna: hay procesos que ocupan un espacio menor que el que tienen asignado

Memora Principal {1024KE)

Pracaso &

Sistema
Cperative
G4KEB

Ox00000

en la memoria principal.

Fuente: Blog el mundo informatico

o Fragmentacion externa: hay procesos que ocupan mas que la particion de la memoria principal, por
lo que esa particion queda libre.

Memoria Principal {(1024KB)

Proceso C

Sistema 0 bre 128KB
Operativo 21ZA =i (datos,
64KB (datos,codigo.pila £zhed Cadigo,

0x00000 OxFFFFF

Proceso D
N d No puede
il 272KB P

\_ (datos,cédigo,pila) -J



I@;signar un proceso a una particion;: ek gestor-dedavmemeria tiene dos estrategias:
- Cola unica

- Cola por cada particion

° COIa l]nica Carga relocalizable.
Memoria Principal
0

Sistema Operativo

Particion 1

d

b
Cola de trabajos )

- — I — Particién 2

Particion 3

C

d

o« Cola por cada particion: el usuario es el encargado de establecer estas particiones. No es

necesario que todas tengan el mismo espacio, pues el gestor de memoria es el encargado de
controlar la ejecucion de estos procesos, es decir, indica en qué particion se colocara cada uno
de ellos.

Carga fija o absoluta. Memoria Principal

Cola de trabajos para la particién 1 EESTSFSSP Operativo

vee — Particion 1

Cola de trabajos para la particion 2 b

0

d

ves ] Particion 2

Cola de trabajos para la particién 3

Particion 3

d
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Se puede realizar la asignacion de memoria de diferentes maneras:

o Asignar el primer proceso de la cola a un espacio segun quede libre. Si el proceso es mayor que el
hueco, no se ejecuta.

o Asignar el primer proceso de la cola que quepa en el espacio que ha quedado libre.
e Asignar el proceso mas grande de la cola que quepa en el espacio que ha quedado libre. En este
algoritmo se excluye a los procesos mas cortos, puesto que se prioriza los largos para aprovechar

al maximo la memoria. Esto se podria resolver estableciendo una particion de tamano menor para
este tipo de procesos.




[ Particiones variables

] Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

E==INSIANSACI A E==11 |V 1772\

Gestion de memoria mediante particiones variables

Mediante este método, la memoria se particiona segun la ejecucion de los procesos, es decir, un
proceso solo ocupa en memoria el espacio que necesita. EI numero de particiones, tamafio y posicion

cambian segun se va utilizando esta.

Trabajo D (15 K)

Trabajo C (12 K)

Trabajo B (20 K)

Trabajo A (10 K)

Memoria Principal Memoria Principal
Sistema Operativo  Sistema Operativo

Trabajo A (10K)

Memoria Principa
Sistema Operativo

Trabajo A (10K)

Memoria Princiial

Trabajo A (10K)

Libre Libre

Trabajo B (20K)

Trabajo B (20K)

Libre

Se puede utilizar de dos formas:

Trabajo C (12K)
Libre

« Cuandoun procesotermina, se combinael hueco que dejalibre conel que hay disponible al lado.

* Cuando un proceso termina, se compactan los espacios ocupados de la memoria

Estrategias: (De 1er ajuste)... (De 20 ajuste)... (De 3er ajuste)... (De 40 ajuste)...



EXPLICACION
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Se puede utilizar de dos formas:

« Cuandoun proceso termina, se combinael hueco que dejalibre con el que hay disponible al lado.

Combinacion de huecos:

Memoria Principal Memoria Principal
Sistema Operativo e Sistema Operativo
Trabajo A (10K) Trabajo A Libre 1 (30K)
Libre 1 20K) |« W
Trabajo C (12K) Trabajo C (12K)

Libre 2 (25K) Libre 2 (25K)




mauando un proceso termina, se compactan los espacios ocupados de la memoria, por lo que al
principio esta toda la memoria ocupada y después toda la memoria libre.

Compactacion de memoria:

Memoria Principal Memoria Principal

Trabajo A (10K) Trabajo A (10K)
Trabajo C (12K)

Libre 1 (20K)
Trabajo C (12K) Libre (45K)

Libre 2 (25K)
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« Esta técnica tiene diferentes estrategias para gestionar los procesos:

Estrategias de colocacion:
1. Estrategia de primer ajuste:

Memoria Principal Li
Hueco 1 Hueco 2 | Hueco 3
: huecos
Seabaio 2. Estrategia de siguiente ajuste:
Hwceo X (20K) Hueco 2 Hueco 3 Hueco 1
Trabajo D huecos
3. Estrategia de mejor ajuste:
Hacen 2 G0 Hueco 3 Hueco 1 Hueco 2
huecos
ile J Lt 4. Estrategia de peor ajuste:
Huero s (88) Hueco 2 Hueco 1 Hueco 3
Trabajo B huecos

o De primer ajuste: se asigna al primer proceso de la cola el primer hueco que le sirva.
o De siguiente ajuste: se asignan los procesos por orden de cola.
o De mejor ajuste: se asigna el hueco mas pequefio al proceso que mejor se adapte al espacio.

o De peor ajuste: se asigna el hueco mas grande al primer proceso de la cola.



Memoria virtual ]
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Gestion de la memoria mediante memoria virtual

El gestor de memoria utiliza el disco duro o un espacio secundario de almacenamiento como si fuera
parte de la memoria principal del sistema. De esta forma, trabaja con una memoria RAM de mayor
almacenamiento que la que el sistema tiene fisicamente.

PROGRAMA l
Un programa se divide en capas activas y capas :

Las primeras se forman con aquellos procesos que se encuentran en ejecucion dentro de la memoria

principal, mientras que las segundas estan formadas por aquellos que se encuentran en la memoria
secundaria.

Mediante esta técnica, el usuario piensa que el programa se localiza en la memoria RAM, pero en ella
solo esta realmente la parte que se esta ejecutando. El resto del programa se encuentra en la memoria
virtual, esperando a que sea necesaria su ejecucion.

CAMBIAR LOS PROCESOS DE MEMORIA MEDIANTE ESTAS TECNICAS

Swapping

En este caso, se pueden cambiar dichos procesos de memoria mediante la técnica denominada
swapping.



ILERNA
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=ESQU

Existen dos técnicas principales para usar la memoria secundaria como memoria virtual:

« Paginacion:

« Segmentacion:

EMA
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EXPLICACION

Swapping

Esta técnica consiste en mover un proceso que se encuentra en la memoria principal al disco duro, y

después, devolverlo a la memoria principal.

DESVENTAJA

El principal problema de esta técnica reside en la
ralentizacién del sistema, puesto que
constantemente se produce un intercambio de  Sistemaoperativo
informacion entre la memoria RAM y el disco duro.

Ademas, si un proceso hace referencia a otro que
aun no se encuentra en la memoria, se produce un
fallo de pagina que obliga al gestor de memoria a

. Espacio usuario
recuperar ese proceso de la memoria virtual.

Memoria principal

1. Swap out

proceso P,

proceso P,

D

Memoria de apoyo
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Existen dos técnicas principales para usar la memoria secundaria como memoria virtual:

e Paginacion: tanto la propia memoria como los procesos se dividen en unidades mas pequeias.

Los programas estan distribuidos en segmentos dentro de la memoria principal, denominadas
unidades légicas o paginas, mientras que la memoria lo hace en diferentes secciones o partes de
igual tamano que las paginas, conocidas como marcos de pagina.

Esta técnica minimiza la fragmentacion interna y evita la externa, puesto que, cuando la
memoria y los segmentos de los procesos tienen el mismo tamano, no se desperdicia memoria
RAM por cada particion, sino solamente en la ultima pagina de un programa.

Para conocer como el sistema operativo relaciona las direcciones de
memoria fisica con las légicas mediante esta técnica, se puede visitar
este enlace

(https://es.wikipedia.org/wiki/Paginaci%C3%B3n_de_memoria)

o Segmentacion: los programas también se dividen en segmentos, pero, al contrario que en la
paginacion, estos son de diferente tamafo.

Esta técnica permite, entre otras cosas, la modularidad de programas, es decir, que cada rutina
dentro de un programa permita cambios que no afecten al resto del programa. También admite la
compilacién de mddulos por separado, lo que hace que la modificacién de cada uno de ellos sea
mas facil.


https://es.wikipedia.org/wiki/Paginaci%C3%B3n_de_memoria
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Como se ha comentado anteriormente, un proceso es un conjunto de instrucciones que se ejecutan
dentro de la CPU.

Estado de los procesos

Todos los procesos tienen un indicador que define la situacién en que se encuentran con respecto a su
funcionamiento. Existen, como minimo, tres estados diferentes:

PEIIND @ | ST Seeee —

- [Activo o en ejecucion: proceso que esta asignado para ejecutarse en el procesador.

- Bl [EELLe): proceso que ha interrumpido su ejecucion y que se encuentra a la espera de que termine
la operacion que le ha dejado bloqueado.

- Preparado: proceso que se encuentra disponible para ejecutarse.

Durante la vida de un proceso se producen cambios entre sus distintos estados. En el siguiente diagrama
se muestran las transiciones permitidas entre ellos.
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:I APROPIACION

FIN DE BLOQUEO

BLOQUEO




W1 L[Vl cuando un proceso ,@guloez:s;gtegsepgrtaq&gﬁongpupsquuce una llamada al sistema, debe

bloquearse para evitar consumir CPU. Es lo que ocurre, por ejemplo, cuando requiere informacién
y pide que se lean datos; en este caso, debe esperar a que se complete esa operacion.

 ABFSPIAGIGR: cuando un proceso se encuentra en ejecucion y el gestor de procesos indica que debe
detenerse, tiene que salir de la CPU hasta que pueda volver a estar activo.

e Asignacion: cuando un proceso entra a ejecutarse en la CPU.

o Fin de bloqueo: cuando un proceso esta esperando a que acabe la operacion por la cual ha pasado
a estar en el estado de bloqueo para continuar con su ejecucion.
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En Unix existen mas estados para los procesos que los que se han explicado anteriormente. En este
diagrama se pueden observar las transiciones entre ellos.

Llamada al sistema

NUEVO © excepcion TERMINADO ZOMBIE

Admitido

Planificado

preparado ejecucion
Interrupcién
Finaliza la Llamada al sistema de

operacién u Y E/S o espera por un
ocurre el evento bloqueado evento
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Ademas, cabe destacar que tenemos varios estados nuevos:

e Nuevo: proceso que aun no ha sido elegido para iniciar su procesamiento.
o LENINEL[S: proceso que ha finalizado su ejecucion.

. . proceso que ha finalizado su ejecucion pero que no ha liberado los recursos que ha
utilizado.

El sistema operativo debe agrupar la informacién de todos los procesos del sistema, la cual se refiere al
identificador del proceso, estado, prioridad, recursos y permisos asignados, etcétera. Ademas, se
encuentra en el bloque de control del proceso (BCP), que se crea a la vez que el proceso. Cuando este
es eliminado, se borra también toda la informacion.
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En un sistema complejo, un buen criterio de planificacién debe tener en cuenta muchos aspectos,
algunos de ellos contrarios. Por ejemplo, seria deseable que todos los procesos obtuvieran el procesador
en cuanto lo necesitaran, pero el tiempo del procesador es limitado y todo criterio que favorezca a un tipo
de proceso perjudicara a otros.

De la misma forma, es necesario que siempre haya trabajo preparado para cada dispositivo de cara a
aumentar el aprovechamiento del equipo. Esto obliga a aumentar el numero de procesos en espera, lo
que incrementa el tiempo que los procesos estan inactivos por falta de algun recurso.

Necesitamos encontrar un equilibrio entre esperas y recursos, el cual varia segun la finalidad del equipo.
Por ejemplo, en los sistemas de tiempo real es necesario que los procesos obtengan los recursos
rapidamente, para lo que hay que tener varias unidades de cada uno; asi sera mas probable que haya
alguno disponible, aunque estaran mas tiempo sin usarse y se aprovecharan menos. Por otro lado, en
otros tipos de sistemas tienen preferencia la economia y el aprovechamiento de los recursos.



gESSPECTOS PRINCIPALES PARA TENER EN CUENTA PARA DISENAR UN METODO DE

PLANIFICACION son:

puesto

J

\.

J

Imparcialidad Repetitividad Prececibilidad Eficiencia
Productividad Economia Equilibrio Recursos Criticos
( \ [ N
Degradacion Tiempos Prececibilidad Eficiencia
Progresiva aceptables

o Imparcialidad: el planificador debe asegurar que cada proceso tenga la fraccion de tiempo de
procesador que le corresponde.

o Repetitividad: es de esperar que, con cargas de trabajo similares, se presenten comportamientos

similares.

o Predecibilidad: el tiempo de procesamiento de un trabajo y el coste de ejecutarlo seran iguales, mas

0 menos, con cualquier carga de trabajo del equipo.

o Eficiencia: el planificador debe procurar que el procesador y los demas recursos del equipo estén
trabajando el mayor tiempo posible.

o Productividad: se expresa mediante la cantidad de trabajo que se realiza por unidad de tiempo.




ﬁE;onomia: el objetivo es reducir los . gastesabadidessabminimo.

o Equilibrio: se procura equilibrar el aprovechamiento de los recursos manteniendo ocupados todos
los componentes del equipo.

o« Recursos criticos: se debe dar preferencia a aquellos procesos que estan ocupando recursos
criticos, para que terminen lo antes posible y los liberen.

o Degradacion progresiva: la respuesta del sistema debe presentar una degradaciéon lo mas uniforme
posible al incrementarse la carga de trabajo.

o Tiempos aceptables: el grado de satisfaccion que tienen los usuarios respecto al sistema depende
del tiempo que deben esperar.




gk mo, NECESITAMOS REFERENGIAS NUMERIGAS PARA COMPARAR OBJETIVAMENTE LOS

erativos

'METODOS DE PLANIFICACION. ESTO LLEVA AL ESTABLECIMIENTO DE UNA SERIE DE
PARAMETROS E iNDICES

QUE SE BASAN EN CARACTERISTICAS DE TIEMPO:

( \ - - .
Tiempo de ejecucién Tlempodcieﬂt;ta;r::gaclon 0 TiemPods Tiempo de espera
W)
T respuesta (
(®): T= I-gt )— Hn ’ W=Hc — Hn
( - - \ e
Tiempo perdido Indice de penalizacion indice de respuesta
M (P) (R) Tiempo del sistema
. M=T-t. ) P=T/t R=tT

Tiempo de inactividad

(Hn) = Tiempo de llegada (Aparece en la tabla)

(t) = Tiempo de ejecucion (Aparece en la tabla del ejercicio practico) |
Son las ejecuciones (n° de veces) en la Tabla
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o Tiempo de ejecucion (t): es el tiempo de servicio que necesita un proceso.

o Tiempo de terminacion o de retorno (T): es el tiempo que transcurre entre la hora de llegada del
trabajo al ordenador y su hora de finalizacion. Mide el tiempo que un proceso esta presente en el

equipo Y la formula para calcularlo es: [T = Ht — Hn|.

o Tiempo de respuesta: es el tiempo que transcurre desde que se solicita algo hasta que se obtiene.

o Tiempo de espera (w): es el tiempo que transcurre entre la hora de llegada del proceso y la hora en
que empieza a ejecutarse, es decir, es el tiempo que el proceso debe esperar hasta que pasa por

primera vez al estado de preparado. La férmula para calcularlo es: W=Hc — Hn..

o Tiempo perdido (M): es la diferencia del tiempo de ejecucién al tiempo de finalizacion. La férmula

para calcularlo es:M =T —

- [ndice de penalizacion (P): es el cociente entre el tiempo de finalizacién y el tiempo de ejecucion. La
férmula para calcularlo es: P=TH|.

. Indice de respuesta (R): es el inverso al anterior. La férmula para calcularo es: m

o Tiempo del sistema: es el tiempo que consume el sistema operativo en ejecutar los métodos de
planificacién establecidos, los cuales incluyen la comunicacién de un proceso a otro.

o Tiempo de inactividad: es el tiempo que el procesador permanece desocupado cuando no hay
procesos preparados para ejecutar.



m Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto
Los métodos de planificacion de procesosgEXAER jiler: 11 Wele]py[ok

No apropiativos Apropiativos

o No apropiativos: si, una vez asignado el procesador a un proceso, ya no se le puede quitar. Los
inconvenientes son el coste en pérdidas de tiempo al cambiar de proceso y la coordinacién del
acceso a datos compartidos. Ademas, hay que evitar que las estructuras de datos del nucleo puedan
quedar inconsistentes por los cambios de contexto.

o Apropiativos: si, una vez asignado el procesador a un proceso, se le puede retirar. Esto genera un
problema de desaprovechamiento de la CPU.
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Metodop

No apropiativos

Métodos no apropiativos

[ FCFS (First Come First Served) ] [ SJUN (Shortested Job Next) ]
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[ FCFS (First Come First Served) ]

Metodo1. > FCFS (First Come First Served):

Se le asigna un recurso al primer proceso que llega. Es el procedimiento mas sencilloy se empleaen las
dos planificaciones:

De trabajos: se ejecutan en el orden de llegada.

De procesos: se anade al final de la cola y se ejecutan segun el orden de incorporacién.

Ventajas Inconvenientes

Facil de programar

Los indices de
funcionamiento no
son buenos

Necesita pocos
recursos

Consume muy poco
tiempo de
procesador

Ejemplo. Imaginemos que tenemos varios trabajos, con los tiempos de ejecucion que se indican en
la siguiente tabla.
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Tarea | H, |t
A 0 3
B 1 5
C 3 2
D) 9 5
E 12 |5

Si cada tarea se inicia cuando acaba la anterior, obtendriamos el siguiente resultado:

t |[Ho (He |T M P

3 {0 3 3 0 1,0

5 (3 8 7 2 1,4

2 8 10 |7 5 3,5

5 (10 |15 |6 1 1,2

5 (15 |20 |8 3 1,6
Valores medios 6,2 |22 | 1,74

Los valores medios pueden parecer aceptables, pero, si miramos con detenimiento, el
indice de penalizacion del proceso C resulta exagerado. Eso sucede porque todo trabajo
corto que llega poco después de uno largo tiene un indice de penalizacién grande.

Este método se utiliza poco, pero es frecuente encontrarlo combinado con otros.



Pulsa para salir del modo de pantalla completa

METODOS NO APROPIATIVOS

i

GESTION DE | METODOS APROPIATIVOS
PROCESOS




Pulsa para salir del modo de pantalla completa

FCFS (First Come First Served)




Pulsa para salir del modo de pantalla completa

FCFS (First Come First Served)




Pulsa para salir del modo de pantalla completa

FCFS (First Come First Served)

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




Pulsa E‘ para salir del modo de pantalla completa
Empezamaos con el proceso A ya s d
FC' que llega el primero y es el I'Sf erve )
unico que se ejecuta enla '
posicion 0 (Este se tiene que
ejecutar 3 veces t)

A

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




Pulsa para salir del modo de pantalla completa
En esta posicidn se empieza a II, s d
FCl ejecutar el proceso B, aunque rs erve )
este se pone en esperaq, ya gue, '
el proceso A tiene aun no ha
terminado.

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




En |CI pOSiGién 3 el DFO( Pulsa para salir del modo de pantalla completa
FC l terminado su ejecucién, con lo cual .I. s erve d

va a ejecutarse el proceso que ha __

llegado primero. (Proceso B 5 1)

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




En |0 pOSiCié‘r‘] 3 el pr_o( Pulsa para salir del modo de pantalla completa
F C I terminado su ejecucién, con lo cual .I. s e rv e d

va a ejecutarse el proceso gue ha __

llegado primero. (Proceso B 5 1)

) 4 5 2 0 0 R

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




FC |_En esta posici-fm I‘I;gcl el pro-ces; C 'I' served)
aungue se pone en espera, ya que, :
el proceso B a un no ha terminado.

e e o e R R A R A

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




El proceso B a llegado al final de
SU ejecucion y empezara
FCI ejecutarse el siguiente proceso rslll served)

en llegar (Proceso C 21).

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




El proceso B a llegado al final de
sU ejecucion y empezara a
FCI ejecutarse el siguiente proceso rslll served)

en llegar (Proceso C 21).

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




El proceso D empieza a

FCl ejecutarse, aungue este se
pondrd en espera, ya gue el
proceso C aun no a terminado
sU ejecucion,

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos

rst Served)




El proceso C a llegado al final de

FC‘ sU ejecucion y empezara a St served)
ejecutarse el siguiente proceso en i
llegar (Proceso D 51).

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




FC‘ El pr-ocesc:’-lc a llegado al final de

sU ejecucion y empezara a
gjecutarse el siguiente proceso en
llegar (Proceso D 51).

o O N On b

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




FC[ El proceso E se inicia en esta rS‘l' served)

posicion, aungue este se pone
en espera ya gue, aun se estd
ejecutando el proceso D.

N Gh

U U

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




FCES [Eiret Cama First Served)

En este punto el proceso D
llega a su fin y se empieza a
ejecutar el proceso E y Ultimo.

N o D

B L s ) LG G S
ENE | E

Creamos la tabla de
eiecuciones de procesos




FCFS (First Come First Served)

Finalizames el uliimo
procesa gue estaba-en
e

N h dD

sl Al S S Gl
ECE LE X B X X Bk O F

Ch




FCFS (First Come First Served)

0l X X K (5K B BT




FCFS {First Coime First Served)

Esta columna
indica el
tiempo en el
cual se
empieza a
ejecutar el
proceso.

ELX R IXIX X F




Esta columna
indica el
tiempo en el

cual se
empieza a
ejecutar el
proceso.




FCFS [Fiist Come First Served)

Esta columna
indica el tiempo
en el cual se ha
terminado de
ejecutar el

proceso (El primer
tiempo que no esta
activo)

Al oAbl s




ome First Served)

Esta columna
indica el tiempo
en el cual se ha
terminado de
gjecutar el
proceso (El primer
tiempo que no estd
activo)




OIU U €

PDIoCceso Nd

S5 U0 @lels

= O1C Cinro
) & &

= 5 1 o o I e

3 3
8 7
10 7
15 6
20 8

AlX X | X |F
B E E X X X X X|F
C B SR NE | BEN REY B e

D

Al oAb d B



Esta columna
indica el numero
de esperas de
cada tarea.

F
o | E




Esta columna
indica el indice
de penalizaciéon
qgue ha tenido

cada tareaq, este
se calcula
mediante el
siguiente cdlculo

T/h

Al ol Al




FCFS (First Come First Served)

Estos valores
serdn las medias
de cada
columna a la
cudl hacen
referencia.

E B [X X (X X | & F
= Ll 5 ) BEN REY 0 ) N
Aaleal e alh Al




0
2
5
1
£

0 3
3 7
8 10 7
10 15 b
I3 20 8

6,2

E XX XXX

Para reglizar €
® o de |d
stelle

ealizaremaos IQ
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Columna1
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m
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m | X
m | X
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mo o W >

P2 con

decimal
es

4
3
)
D 9 5 10 15 6 1 1 1,
2
1
6
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- Tiempo en el cual se empieza a ejecutar el proceso




m Madiilno 2+ Sistemas Onerativos Monaoniesto

(Posicion de la tabla en la cual se va a empezar a ejecutar el Proceso)

Ht Tiempo en el cual se ha terminado de ejecutar el proceso

(Primer tiempo que no esta activo). a la F (Fin de proceso) de cada PROCESO

Tiempo TOTAL en el que el proceso ha estado iniciado, en cola

(Tanto en ejecucion como en espera

Esta columna indica el numero de esperas de cada tarea
Son el equivalente a las E en la tabla que hemos rellenado arriba

n indice de penalizacién que ha tenido cada tarea
Se calcula con el siguiente calculo

Sumamos los valores de cada columna / cantidad de valores
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SJN (Shortested Job Next) ]

MetodoZ2. > SJN (Shortested Job Next).

Para su ejecucion, selecciona el trabajo que necesita menos tiempo de entre todos los que estén
listos par aejecutarse.

Ejemplo. Imaginemos que tenemos varios trabajos, con los tiempos de ejecucién que se indican en la siguiente

tabla.
Tarea H, |t
0 100
0 10
0 1

Si la siguiente tarea a ejecutar es la mas corta, tendriamos:

\ Tarea \ H.

t [Ho [H [T [m [P |




m 0 100 11 111 “3&[1102: §igten\1a1 dp'larz tivos Monopuesto
10 |1 11 |11 1 1,10

0 1 0 1 1 0 1
Valores medios | 41,0 | 4,0 | 1,07

o

Como se aprecia, el valor medio del tiempo de terminacion mejora considerablemente al adelantar los
procesos cortos, aunque en perjuicio de los largos. Ademas, se reducen los valores medios, aunque el
propietario del trabajo largo no esté de acuerdo.

El problema principal de este procedimiento es que necesita conocer con antelacion el tiempo de ejecucion de
cada proceso, lo que no es posible en muchas ocasiones.

Existen distintas soluciones a las desventajas que presentan estos métodos. El usuario debe incluir una estimacién del
tiempo de ejecucion. Pero surge otro problema, pues también tendran que poner como tiempo estimado el menor valor
que se permita para que sus trabajos salgan favorecidos.

El sistema operativo calcula las estimaciones mediante aproximaciones sucesivas en las diversas ejecuciones. Se empieza
con una estimacion inicial del tiempo y se ejecuta el trabajo, lo que permite obtener una evaluacion certera del tiempo.



d Capture

Empezamos con el proceso A ya
SJ r gue llega el primero y es &l b N exll-)
unico que se ejecuta en la '

posicion 0 [Este se tiene que
ejecutar 3 veces 1]




d Capture

En esta posicion llega el proceso C
con 2 fiempos ejecucion y fambien

S J r tenemos el proceso B en espera N .I,
con 5 tiempos de ejecucion en este ex )
caso se ejecutara el proceso C ya |
que su tiempo es menor vy g
proceso B seguird en espera.

Creamos la tabla de

00:-52-14 q"}




d Capture

El proceso C a llegado al final de

5U ejecucion y empezara d

SJ r ejecutarse el siguiente proceso ) N eXt)
gue tengd el menor fiempo de :
ejecucion. En este caso solo
tenemos el proceso B en cola.

L n M2 om0

Creamos la tabla de

005214 )




B proceso D empieza a

SJ r ejecutarse, aunque este se b N EX'I')
pondrdé en espera, ya que el :
proceso B aun no a terminado
sU ejecucion.

e ) R T

A X (X LR
B B E e (B 50 | D

s il

Creamos la tabla de

0:52:14  €J9)




d Capture

SJ ]\ Bl proceso E se inicia en esta b N exll-)

posicion, aungue este se pone
en espera ya que, aun se estd
ejecutando el proceso D.

& 2 Bl R B R
B BB GE B K ) R

R

La]
W
-
o
it
i
5
9

Creamos la tabla de

P 001934/ 005214 )




I Fev. A L

SJ ’ En este punto el proceso D Db N exll-)
Ilegq a su fin v se empieza a
gjecutar el proceso E y ultimo.

AL KK | FE
B B R B e (X s ) o

i

i i 2l e e
Bl ESIhE

n n M2 G LD

Creamos la tabla de

P oo1952 /005214 )




SJIN (Shortested Job Next)

AKX X [F
B fe o Bl (Bl Wima | s (ISR 0] ok

X X

EOX X X Xkl ok
Eo| B RS e | e e 0| R
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Apropiativos

Métodos Apropiativos

[ SRT ] [




Ws apropiativos , _ _
Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

MetOd 03 . > SRT: combina las ventajas de los procedimientos apropiativos con las del SJN. El

procesador se adjunta al proceso mas corto en cada momento, pero como el tiempo que falta para terminar solo
disminuye para el proceso activo, solo puede ocurrir una apropiacion si llega un proceso nuevo que necesite menos
tiempo del que le falta al actual.

Este método reduce las conmutaciones improductivas, las que no se deben a lectura/escritura. Ademas, tiende a
mantener la cola de procesos preparados lo mas corta posible, por lo que reduce el valor medio del tiempo de
espera.



mjemplo. Imaginemos que tenemos vaties trabajes; een-lesdigmposde ejecucion que se indican en la siguiente
tabla.

Tarea | H,
0
1
2

WO+

Si la siguiente tarea a ejecutar es la mas corta con apropiacion, tendriamos:

Tarea |H, |t Ho He [T M P
0 0 10 |4 1,67
5 10
1 1 1 2 1 0 1,0
2 |3 (2 5 3 0 1,0
Valores medios 467|133 (1,22

El indice de penalizacién y el tiempo perdido son menores que en el SIN, excepto para los procesos mas largos, que se
ven perjudicados.



o Capture

SRT (Shortest Remainig Time)




o Capture

SRT (Shortest Remainig Time)




Empezamos con el proceso Aya = __® .
SR1 gue lega el primero v es el III'IIg TImE)
unico que se ejecuta enla '
posicion U (Este se tiene que
ejecutar 3 veces t)

Creamos la tabla de

P 002121/ 005214 9




En esta posicion se empieza @
ejecutar gl proceso B, aungue
EStesE Bone el eSHerd, Yer e N f au B _
SR pioceso A tiene unvatorae 2 1INIG Time)
y el proceso B de 5 siendo el
primer proceso el de menor
tiempo.

T e O P e i e R e e
X

A

Creamos |a tabla de

00:52-14 Qr}




d Capture

En esta posicion llega el proceso C
con 2 tiempos ejecucion y también

" tenemos el proceso B en espera § H )
S con 5 tiempos de ejecucidon en este “g TI me
caso se ejecutara el proceso C ya

que suU tiempo es menor y e
proceso B seguird en espera.

Creamos la tabla de

=Y




El proceso D empieza a
. Ejecutarse, aungue este se e S
pondrd en espera,yaque el 1INIQY TImE)
valor del proceso B en este ;
punto es 1 y el valor del proceso
D es 5. '

s e
B EEE BB e e

kil

3
5
5

Creamos |a tabla de

- l.a'}




d Capture

SRT (Shortest Remainig Time)

ol e E o8 (o BE
B ELE B E Rk X

sl

L
o
-
I
s
"
o
o

E 2% X X X F
BN [E|IEN [ Al | e ) BF

(]
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3.1.Gestion de entrada/salida

Como se ha comentado anteriormente, una de las funciones del sistema operativo es controlar la

comunicacidén y los recursos asociados a los dispositivos de entrada y salida con la memoria principal.
Se puede realizar de tres formas diferentes:

o Por sondeo: el gestor del dispositivo de entrada/salida realiza comprobaciones periodicas del estado
del dispositivo.

o Por interrupciones: una interrupcién es una sefial que proviene del dispositivo de entrada/salida y
que notifica al procesador que requiere atencion.

o Hibrida: es una combinacidon de las anteriores. En general, se trata la gestién de entrada/salida
mediante interrupciones, pero, en momentos de carga alta, se atienden en bloques cada cierto
tiempo para evitar que undispositivo sature al procesador. Se utiliza en los sistemas modernos.



4. Configuracion de las maquinas virtuale sEEEEEE

4.1. Maquina real y maquina virtual

La maquina real es el sistema informatico que tenemos fisicamente, el cual tiene instalado un sistema
operativo sobre el que trabaja el usuario. No obstante, a veces hay operaciones que no se deben realizar
en él, ya sea porque la configuracion no lo permite o porque estas puedan interferir con el resto de las
aplicaciones del sistema. Por otro lado, una maquina virtual es el software que permite instalar nuevos
sistemas operativos, como si se tratara de una nueva maquina real.

Se considera anfitrién al sistema operativo de la maquina real y huésped al de la maquina virtual.
Ademas, esta ultima permite ejecutar programas que son independientes del sistema anfitrién.

Tipos de maquinas virtuales

o« De sistema:. son herramientas que permiten instalar mas de un sistema operativo en el mismo
dispositivo fisico sin crear distintas particiones fisicas y ejecutarlos todos a la vez.

A este tipo de maquinas virtuales pertenecen los softwares como VMWare o VirtualBox.

« De proceso: son herramientas que solo permiten virtualizar un unico proceso. No se instala ningun
sistema operativo, simplemente se aisla su aplicacion. Este tipo de maquinas virtuales se crean
cuando se lanza la aplicacién y se cierran cuando finalizan. Durante su ejecucién si que requiere de
los recursos de la maquina fisica para poder funcionar.



mste tipo de maquinas virtuales se, utiliza (pargvocgr,ﬁ%paaycaciones independientes del sistema

Istemas Opera ue

operativo, como es el caso de JVM, la maquina virtual de Java.

Java es un lenguaje de alto nivel que se utiliza para crear aplicaciones
multiplataforma.



”-ERNA L . )
Online i Java COde Jas Operativos Monopuesto

(.ja_va)

/ JAvAC ~

" compiler

l

Byte Code (.class) J

Windows J Mac J




%. Virtualizacion y maquina-virtuafsooese

Sus ventajas son:

Aislamiento: en una misma maquina real podemos tener varias maquinas virtuales independientes
entre si, al igual que lo son del sistema anfitrion. Esto significa que un fallo en una aplicacidén de una
maquina virtual solo la afecta a ella.

Seguridad: si entra un virus en la maquina virtual, solo se dafa esta
maquina, es decir, la maquina real no sufre danos.

Portabilidad: |a creacion de una maquina virtual genera una carpeta en la maquina fisica que puede
ser copiada a cualquier otro ordenador.

Requieren menos recursos hardware porque los comparten con la maquina real.

Los softwares virtualizadores permiten al usuario la opciéon Guardar estado, por lo que encontramos
la maquina virtual como la dejamos.

Permite crear sistemas con una cantidad de recursos fijos.

Podemos compartir archivos y directorios entre diferentes sistemas operativos.

Sirven como entornos de prueba.
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Los inconvenientes son:

o Ralentiza la ejecuciéon de una aplicacion: es notable el tiempo de respuesta en la ejecucion de la
misma aplicacion en una maquina virtual que en una real.

o Ralentiza el sistema: iniciar la maquina virtual significa que la memoria RAM asociada queda
ocupada, aunque no la necesite en ese momento.

Existe otra manera de tener mas de un sistema operativo en el mismo dispositivo fisico, sin necesidad de
crear una maquina virtual, pero presenta mas inconvenientes. Este mecanismo se denomina arranque
dual: cuando el usuario enciende el ordenador, el boot de arranque le permite elegir el sistema operativo
en el que quiere trabajar. El arranque dual obliga a realizar



mticién real en el disco duro, por lo que.se debe destinardmespacio fisico a cada sistema operativo.

GMU GRUE wersion 1.997rci-13ubuntul

Hbuntu, with Linug 2.6.38-8-generic

Ubuntu e et eric (recovery mode)

console 1152




Software para la creaciéondeemaquinas virtuales

Software para la creacion de maquinas virtuales

-- Microsoft
.- Hyper-V

-

Virtual PC

QEeEMmU

Virtual
Box

VMWare

Virtual PC

Parallels

Hyper-V

QEMU
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Software para la creacidén de maquinas virtuales

Micros

Virtual PC

-- Microsoft
.- Hyper-V

QEemMmu

]

Virtual Box VMWare Virtual PC Parallels Hyper-V QEMU
Windows Windows Windows 4 Mac =- Windows Server 2008
@ |os | o
0s X Server
MAC OS X GNU/Linux g | Windows 8 a 10
05 X
A GNU/Linux
0S/2
M4 | Solaris/
soLaris
OpenSolari
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Software para la creacidén de maquinas virtuales

-
*

Microsoft

Virtual PC

-- Microsoft
.- Hyper-V

AJ v
soLaris

Virtual VMWare | Virtual PC Parallels Hyper-V QEMU
Box
MS-DOS Windows MS-DOS Windows Windows Server 2008 DOS
7a10
Windows GNU/Linux o Windows Mac OS il Windows 7 a 10 Windows
|
GNU/Linux Versiones - Linux / GNU/Linux
Linux 6 0
FreeBSD Mint BSD
OPenBSD CentOS \‘“( Solaris




Modulo 2: Sistemas Operativos Monopuesto

Virtual Box

Pertenece a Oracle. Su versién actual es la 5.1, una de las mas conocidas y de uso mas extendido
globalmente. Cuenta con licencias gratuitas (para uso personal) y privativas (Oracle VM Virtual Box).
Una de sus grandes ventajas es que ofrece una gran

cantidad de sistemas operativos sobre los que podemos instalar este software: GNU/Linux, MAC OS X, 0S/2,
Solaris/OpenSolaris y Windows. Una vez instalado, podemos virtualizar: GNU/Linux, FreeBSD, OPenBSD, diferentes
vesiones de Windows y MS-DOS, entre otros.

VMWare

Pertenece a Dell. Esta disponible para arquitecturas de procesador x86, tanto de 32 como de 64 bits.
Ademas, permite la virtualizacion de sistemas operativos cliente y de servidor. Junto con Virtual Box, es

uno de los softwares de virtualizacion mas usados.



IRBPle instalarlo sobre Linux y Windows, <, permite virtualizar Windows, Ubuntu, Red Hat Enterprise, Suse, Debian,
Online Mddtlo 2: SlstemaSOperatlvosMonopuesto

Fedora, Mint, CentOS y Oracle Linux, entre otros. Al igual que Virtual Box, ofrece licencias de software tanto privativas
como gratuitas, como es el caso de VMWare Workstation Player.

VMWare ESX Server

APP 1 APP 2

CPU DISK NET MEMORY CPU DISK NET MEMORY

HARDWARE
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> irtual PC

Es propiedad de Microsoft. Emula el hardware de un equipo en sistemas operativos Windows pero que no virtualiza el
procesador en la maquina virtual.

Permite emular la totalidad de todas las distribuciones de los sistemas operativos Windows y MS-DOS, y su principal
diferencia con el resto de software vistos es que no es recomendable si vamos a utilizar Linux, porque permite su
instalacion, pero la emulacidén es muy lenta.

> Parallels

Es un software de virtualizaciéon para el sistema operativo Mac OS con procesadores intel, propiedad
de Parallels.

Puesto que Mac ya permite la instalacion de Windows dentro de una particién del disco fisico, es
necesario el uso de BootCamp para elegir el sistema operativo al iniciar el ordenador.

Nos permite utilizar las aplicaciones de Windows en
Mac OS, sin necesidad de tener que hacer uso del BootCamp. De esta forma, conseguimos virtualizar Windows dentro del
Mac reutilizando toda la configuracién de esa particion y creando una maquina virtual. Ademas, nos permite virtualizar
otros sistemas operativos como: Mac OS, Windows (las versiones 7, 8.1 y 10) y Linux, entre otros.

Es un software de pago, pero se puede realizar una prueba de forma gratuita.

> Hyper-V

Es un software de virtualizacion de Microsoft para los procesadores de 64 bits. Se utiliza en sistemas operativos de los
servidores como Windows Server 2008, lo que permite virtualizar hasta tres maquinas, una dentro de otra. Actualmente,
también esta disponible en sistemas operativos cliente (como, por ejemplo, en las versiones 8, 8.1 y 10).

Es gratuito porque esta incluido dentro del sistema operativo de Microsoft.
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> 8E MU

Es un software libre con el que se pueden virtualizar la gran mayoria de sistemas operativos y que
permite instalaciones tanto de 32 como de 64 bits. Ademas, es capaz de emular una maquina de forma
completa, incluyendo el procesador y los periféricos. Carece de interfaz grafica, aunque es posible utilizar
un software que nos permite comunicarnos con QEMU si lo hacemos desde un sistema operativo
Windows.

Los sistemas operativos que podemos virtualizar son Linux, Solaris, Microsoft Windows, DOS y BSD.
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Instalacion de VMWare

4.2. Instalacion de VMWare.

4.3. Creacion de Maquinas Virtuales para S.O. Libres y S.0. Propietarios.
4.4. Configuracion y utilizacién de Maquinas Virtuales.

4.5. Tools.

4.6. Relacion con el sistema operativo anfitrion.

4.7. Realizacién de pruebas de rendimiento del sistema.

4.8. La monitorizacion.
4.9. Comprobacién del funcionamiento correcto de las instalaciones y configuraciones realizadas
Errores mas comunes que se pueden encontrar son:

4.10. Interpretaciéon Documentacion Técnica.



4.2 .Instalacion de VMWare

Una vez se ha realizado la descarga, hay que ejecutar el archivo. Nos pedira aceptar la licencia de

uso para proceder a la instalacién

En las siguientes pantallas encontraremos la configuracién del software, como, por ejemplo, la comprobacién
automatica de las actualizaciones.

4.3. Creacion de Maquinas Virtuales para S.O. Libres
y S.0. Propietarios

Una vez se ha instalado el software, se puede comenzar a crear maquinas virtuales. Para
ello, hay que pulsar la opcién

Create a new virtual machine.
Existen diferentes opciones de creacion, es decir, se puede crear la maquina virtual sin

instalar el sistema operativo o indicando el sistema operativo que utilizaremos.
Aunque se indique que el sistema operativo se instalara mas tarde,

Si es necesario indicar de qué tipo sera.

Por ultimo, se realizara la configuracion de la maquina virtual indicando caracteristicas
como, por ejemplo, la cantidad de RAM dedicada para ella o el espacio de almacenamiento
del disco duro.
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4.4.Configuracion y utilizacion de Maquinas Virtuales

Acceder a la configuracion de la maquina virtual que se ha creado

(esta opciodn se encuentra en Edit virtual machine settings).

Se pueden editar los parametros configurados en el apartado anterior en esta ventana.

Si se ha instalado una maquina virtual para Windows 7 de 32 bits a la que hemos dedicado 1 GB de RAM, se
podra ejecutar y trabajar con ella, aunque si en alguin momento se necesita aumentar el rendimiento, es aqui
donde se debe configurar.

Ademas, en el apartado CD/DVD (SATA) hay que indicar como se instalara el sistema operativo.

Lo mas comodo es descargar una imagen (ISO) del mismo e indicar la ruta en la que se encuentra.
Hace algunos afios, solo se podia instalar un sistema operativo desde un dispositivo optico (como un CD o

DVD). Actualmente, estos dispositivos se pueden copiar en un solo archivo con extension .iso que realiza la
instalacion.

En la siguiente pestafa (Options) se puede modificar el nombre de la maquina y el directorio donde se
guardara.
Esta carpeta es la que se puede copiar en otro ordenador

Si se busca este directorio en la maquina fisica, se pueden ver todos los ficheros que forman la
maquina virtual.

Existe un archivo llamado igual que ella, con extensiéon .vmx (por ejemplo, ubuntu64.vmx), que es su
acceso directo.

No obstante, si se abre con un editor de texto plano, como, por ejemplo, el Bloc de notas, es posible conocer
su configuracion.
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Tools

Después de la instalacion del sistema operativo, es recomendable instalar las herramientas que VMWare pone
a nuestra disposicion a través de la aplicacion Tools.

Se instalan dentro de la maquina virtual, seleccionando con el botén derecho del ratén la opcion
Install/lUpgrade VMWare Tools.

Estas herramientas tienen dos funciones basicas:

. Instalar los drivers necesarios para el uso de la maquina virtual, como,por ejemplo, los del ratén o los de
red.

Mejorar la gestion de los recursos de la maquina virtual para que hayamas fluidez.




4.6. Relacion con el sistema operativo anfitrion

A veces, puede resultar util compartir informacién entre el sistema anfitrién y el invitado para acceder a determinados
recursos (como, por ejemplo, memorias USB o discos fisicos, entre otros).

Para poder hacer uso de esto, es necesario configurarlo previamente en el software de virtualizacién. Ademas, hay que tener
en cuenta que no todos los programas permiten compartir recursos de forma directa (VMWare y Virtual Box si lo permiten).

Una vez se inicia el software de maquina virtual, y antes de entrar en el sistema operativo, hay que realizar los siguientes
pasos:

1. Crear o seleccionar un directorio/carpeta acompartir.

2. Agregar la ruta de esta carpeta en la configuracién del software.

3. Habilitar el modo Compartir carpetas.

En Virtual Box es necesario un paso mas, que es la instalaciéon de Guest additions, el cual implementa la configuracion
necesaria para poder utilizar cualquier recurso compartido de formaautéomatica.

La mayor ventaja que presenta es que se puede arrastrar un archivo entre los diferentes sistemas operativos para transferirlo
entre el sistema operativo anfitrion y el invitado. Por tanto, se agiliza y facilita enormemente tanto la transferencia de archivos
como el acceso a recursos del sistema anfitrion.

Por otro lado, como se ha indicado anteriormente, no solo se pueden compartir archivos de una maquina a otra, sino que
también es posible compartir cualquier tipo de periféricos (como memorias USB, ratén, teclado, CD, DVD, etcétera). De esta
forma, se podra utilizar el mismo dispositivo indistintamente en cada uno de los sistemas operativos.

La instalacion de Guest Additions, en el caso de Virtual Box, provee ademas de una interfaz que facilita la comparticion de
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4.7. Realizacion de pruebas de rendimiento del sistema

Una vez iniciada una maquina virtual, es importante saber si los recursos fisicos que se han destinado a ella son adecuados o
no, es decir, comprobar que su funcionamiento es correcto y que no perjudica al rendimiento del equipo.

La mejor forma de realizar estas comprobaciones es monitorizando los recursos del sistema operativo anfitrion.

Existen muchos programas dedicados a esta tarea, los cuales ofrecen los recursos utilizados por cada una de las maquinas
virtuales en tiempo real. Algunos de estos recursos son la carga de la CPU, la memoria RAM, eldisco duro o la GPU.

La monitorizacion se puede realizar haciendo uso de los softwares que ya estan instalados en el sistema operativo. En Windows 7 se

encuentra siguiendo la ruta:

Inicio & Todos los programas & Accesorios & Herramientas del sistema &

Monitor de recursos

Para realizar una correcta asignacién de recursos es recomendable verificar antes cuales son los requisitos minimos de cada uno de los
sistemas operativos que se van a instalar. Si esta asignacién no es la correcta, es posible que se pierdan datos del disco, se disminuya el
rendimiento del equipo o, en el caso de la instalaciéon de servidores, se bloqueen algunos de los servicios.

Algunos de los indicios que indican que la configuracién de una maquina virtual no ha sido la adecuada son:

o Elinicio del sistema operativo invitado tarda en arrancar.

e Los programas abiertos en la maquina virtual tardan enresponder.

o Los programas tardan mucho tiempo en ejecutarse.




4.8. Comprobacion del funcionamiento correcto de las instalaciones y configuracionesrealizadas

El primer paso después de haber establecido la configuracion de recursos asignados a una maquina virtual es
“encenderla”. Para ello, se escoge y selecciona la maquina a iniciar. Entonces, aparecera una pantalla resumen con la
configuracion hardware de dicha maquina y, en la parte inferior, la opcién de iniciarla (normalmente aparece un icono
triangular de Play).

Tras realizar esta accidn, se ejecutara la maquina y se iniciara el proceso normal de arranque del sistema operativo, el
cual incluye la aparicion de errores durante este proceso de inicio.




Los errores mas comunes que se pueden encontrar son:

o [0 =TET I BSAIC W LeX W (J?] I+ R informa de que se ha producido un error al intentar cargar el sistema operativo. Esto significa

que no se ha indicado correctamente la ruta de acceso al archivo con laimagen del mismo y que no se ha podidoinstalar.

o (VETJ R (oMo o X=Ts W CIa 1 EINe A% [o1=: para solucionar este fallo, es necesario revisar el archivo de configuracién de lamaquinavirtual

que se encuentra dentro de la ruta de instalacion. Se ha de comprobar que dentro de este archivo esta habilitada la opcién de:
vmciO.present ="TRUE".

WIUEN CICINGL DR B IR N eIV : este error puede deberse a dos cosas:

* El sistema operativo es de 64 bits, mientras que el procesador es de32.
En este caso, se debe buscar unaimagen del sistema operativo de 32 bits

Si el error perdura, es necesario conocer si el procesador permite virtualizar.

Para evitar posibles fallos en la maquina virtual, es recomendable apagarla de forma correcta y segura, tal como se hace con el equipo con el sistema

anfitrion.
Esto se realiza desde el menu de opciones dentro de la maquina virtual, donde se despliega el menu superior y se selecciona Apagar o Power off.

Por otro lado, hay veces en las que dentro de la maquina virtual no se detectan el teclado, el ratén u otros periféricos.

Esto se debe a que es necesario instalar las herramientas tools dentro del software de virtualizacion, como ya se ha explicado en un apartado anterior.




4.9. Documentacion del proceso de instalacion y de las incidencias aparecidas con sus soluciones
Cuandosetrabajaconmaquinas virtuales, esnecesariorealizarundocumento técnico sobre el trabajo realizado.

Este debe tener dos partes distintas:

DOCUMENTO
MAQUINA
REAL

e La primera se compone de las especificaciones de la maquina real, tanto de hardware como de software.

¢ La segunda contiene el mismo tipo de informacién, pero sobre la maquina virtual.

En cuanto al hardware de la maquina real, es necesario especificar las caracteristicas principales, como pueden ser de los
componentes que estan relacionados con la maquina virtual, es decir, los componentes de la maquina fisica que se
comparten con el huésped (tipo de procesador, memoria RAM y disco duro).




Los apartados que definen las caracteristicas del sistema operativo anfitrion son:

e Nombre
e Version
e Arquitectura

e Software de virtualizaciéon instalado

En lo referente al hardware de la maquina virtual, es necesario que quede constancia de los
parametros escogidos para cada uno de los componentes hardware (RAM y espacio de
almacenamiento), junto con la fecha y hora, puesto que también tiene que reflejar cuando se
han registrado los cambios y sus nuevos valores.

e Los apartados que definen las caracteristicas del sistema operativo huésped
son:

e Nombre

e Versién

e Arquitectura

e Clave del producto

e Fechay hora de instalacion
e Usuario administrador

e Contraseia

e Licencias instaladas

e Observaciones

Hay que tener en cuenta que, en funcién del tipo de sistema operativo que se instale, hay




NA ara A i j
ILERO’n“ﬂe parametros que no se pﬁggagz:rgglgkaagé&cr)ar&\vooéI\Rggpuest-’i-(r)nplo, la clave del producto en un
sistema operativo libre).
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4.10. Interpretacién de la documentaciéntécnica

Antes de realizar la instalacion de una maquina virtual hay que comprobar si el equipo cuenta con el hardware
necesario para ello.

El componente que permite realizar virtualizaciones es el procesador, por o que es necesario que el nuestro tenga integrada
esta tecnologia. Es por ello que las paginas web de los fabricantes de procesadores ofrecen un apartado de caracteristicas que
permite acceder de forma rapida esta informacion.

Por otro lado, el nombre de las tecnologias asociadas a la virtualizacion también depende del tipo de procesador. En este caso,
Intel cuenta con Intel® V (VT- x), mientras que AMD tiene AMD-V.

En la actualidad, la mayoria de los procesadores cuentan con esta tecnologia.

En el caso de Intel, los requisitos recomendados son tener un Intel core i5 o superior; en caso contrario, la virtualizacién puede
ralentizar el rendimiento de nuestro equipo.

Para AMD son Socket AM3, Socket AM2, Socket S1y Socket F.




— |
Paraconsultarlas caracteristicas delosdistintos procesadores de Intel:
https://www.intel.es/content/www/es/es/products/processors.html

Para consultarlas caracteristicas de los distintos procesadores de AMD:
http://www.amd.com/es-xl/products/processors

Una vez se han comprobado los requisitos hardware para la virtualizacion, suele ser necesario habilitar
esta caracteristica en la BIOS. Para llevar esto a cabo, se entra dentro de ella y se navega por el menu
hasta encontrar y seleccionar la opcion Virtualizacion (en Seguridad o en Configuracion). Entonces se
activa, se guardan los cambios y se reinicia del equipo, para que en el nuevo arranque del sistema
operativo se pueda empezar a instalar y configurar la maquina virtual.


https://www.intel.es/content/www/es/es/products/processors.html
http://www.amd.com/es-xl/products/processors
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