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Estructura Monolitica

* Eslaestructura de los Primeros sistemas oPerati\/os constituidos :
{:unclamentalmente por un solo Programa compucsto cle un conjunto cle rutinas |
entrelazadas de tal forma que cada una I:)uecle lamar a cualquier otra. *

| as caracteristicas fundamentales de este til:)o de estructura son:

* Construccion del programa final a base de madulos
IS,

COmPiIBClOS seParac!amente C]UC se unen a través ClCl igaclor.

* Buena definicion de Parémetros de enlace entre las distintas

rutinas existentes, que Puede provocar mucho acoplamiento.

* Carecende Protecciones y Privilegios al entrar a rutinas que
manejan diferentes aspectos de los recursos de la

coml:)utaclora, como memoria, disco, etc. r'
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Estructura Monolitica

o Generalmente estan hechos a medida, por lo que

son eficientes Yy rél:)idos en su éﬂ'ecucién y

gestion, pero por lo mismo carecen de

flexibilidad para soPortar diferentes ambientes

de trabajo O til:)os de aplicaciones.

modulo a

modulo d

médulo b &

& modulo e
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Estructura Jerérquica

* A medida que fueron creciendo las necesidades de los

usuarios Yy se Pemceccionaron 0s sistemas, se hizo

necesaria una mayor organizacion del software, del

sistema operati\/o, donde una parte del sistema contenia

subpar‘ces Yy esto organiza&o en forma de niveles.

» Se dividio el sistema oPerati\/o en pequenas partes, de tal
forma que cada una de ellas estuviera Pcmcectamente

definida yconun claro interface con el resto de

elemeﬂtos.
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Estructura Jerérquica

* Se Constitugé una estructurajerérqunca O cle niveles

en los sistemas oPerativos, el Primero de los cuales

fue denominado THE (Technische Hogesclﬁool,

Eindhoven), de Dijkstra, que se utilizod con fines
didacticos.

Se Puede pensar también en estos sistemas como si

fueran ‘multicapa’.

- Usuarno

- Archivos

- Entrada;/Salida

- Comunicaciones
- Memonda

- Gestion CPU
Hardwdare

e e a P—




-%

| .

» Fnla estructura anterior se basan Précticamente B magoria de |
los sistemas oPerativos actuales. Otra forma de ver este tiPo

i; de sistema es la denominada de anillos concéntricos o “rings”. o
j |

0 En el sistema de anillos, cada uno tiene una apertura, conocida |
como puerta o trampa (trap) , por donde Pueclen entrar las |

lamadas de las capas inferiores. De esta Forma) las zonas mas

. internas del sistema operativo o ntcleo del sistema estaran mas

i Protegiclas de accesos indeseados desde las capas mas
. externas. Las capas mas internas seran, por tanto, mas

Privilegiaclas que las externas.

S
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Maquina Virtual

* Setratadeun tipo de sistemas oPerativos que presentan una interface a cada
proceso, mostrando una méquina que parece idéntica a la méquina real
subgacente. Estos sistemas oPerativos separan dos conceptos que suelen estar
unidos en el resto de sistemas: la multiprogramacién y la méquina extendida. El
objetivo de los sistemas ol:)erativos de méquina virtual es el de integrar distintos

sistemas oPerativos dando la sensacion de ser varias méquinas diferentes.

+ Bl nucleo de estos sistemas oPerativos se denomina monitor virtual y tiene como

mision llevar a cabo la multiProgramacién, Presentancio a los niveles sul:)eriores
tantas méc]uinas virtuales como se soliciten. Estas méc]uinas virtuales no son
méquinas extendidas, sino una réplica de la méquina real, de manera que en cada
una de ellas se Puecla qecutar un sistema oPerativo clhcerente, que sera el que

ofrezca la méquina extendida al usuario
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Sistemas OPerativos

por Servicios

]

Fsta clasificacion es la mas comunmente

usada y conocida desde el Punto de vista del

usuario final. Esta clasificacion se comPrencle
facilmente con el cuadro sinéPtico que a

continuacion se muestra en la imagen.
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Monousuarios
Porelndmero

de usuarios Multiusuarios

—

Monotareas

Sistemas Operativos | porclniomero
por Servicios de tareas

<

Multtareas

-

-~
Uniproceso »~

Porelndmero < Simétricos

de procesadores | Muttiproceso £
\

\ -

Asimetricos
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Sistemas Monousuarios

+ | 0s sistemas oPerativos monousuarios son

aqué”os que sol:)ortan a un usuario a la vez, sin

imPortar €| numero ClC PYOCCSBCJOFCS C]UC tenga

Ia computaclora O C! numero CIC PFOCCSOS O

tareas que el usuario Puecl

mismo instante de tieml:)o. |

3 fjecutar en un

_as comPutacloras

Personales tipicamente se |

este renglc’m.

han clasificado en
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Sistemas Multiusuarios

* | os sistemas oPerativos multiusuarios son
capaces de dar servicio a mas de un usuario a la
vez, ya sea por medio de varias terminales
conectadas a la comPutacJora O por medio de
sesiones remotas en una red de comunicaciones.
No iml:)orta el nimero de Procesacﬂores en la
méquina ni el niimero de procesos que cada

usuario Puecle ejecutar simultaneamente.
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Sistemas Monotareas

+ | 0s sistemas monotarea son aque”os C]UC stelle

Permiten una tarea a la vez por usuario. Puede
darse el caso de un sistema multiusuario Yy
monotarea, en el cual se admiten varios
usuarios al mismo tiempo pero cada uno de

e”os Puecle estar hacienclo solo una tarea a Ia

NC 2.
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Sistemas Multitareas

Un sistema oPerati\/o multitarea es aquél que le Permite al usuario
estar realizando varias labores al mismo tiempo. For ejemploj
Puecle estar editando el cc')cligo fuente de un programa durante su
cJePuracién mientras coml:)ila otro programa, a la vez que esta
recibiendo correo electronico en un proceso en backgrouncl. Es
comtin encontrar en ellos interfaces gréﬁcas orientadas al uso de
menus y el raton, lo cual Permite un rél:)iclo intercambio entre las

tareas para el usuario, mejoranclo su Procluctiviclacl.




Sistemas Uniproceso

» (n sistema oPerativo unil:)roceso es aquél que

S capaz CJC manejar solamente un Procesaclor

de la comPutaclora) de manera que sila

computaclora tuviese mas de uno le seria

inutil. El ejem

sistemas es e

Hlo mas tipico de este tiPo de

DOS y MacOS.
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Sistemas de Multiproceso

+ {n sistema OPCFBtiVO mu tiPrOCCSO SC reﬁere al numero CIC PFOCCSBCIOFCS

del sistema, qUe es mas de uno y este es capaz de usarlos todos para

distribuir su carga de tra Dajo. Generalmente estos sistemas trabajan de

dos formas: simétrica o asimétricamente. Cuando se tra :)aja de manera

asimétrica, el sistema operativo selecciona a uno de los procesadores el
cualjugaré el Papel de Procesaclor maestro y servird como Pivote para
distribuir la carga a los demas Procesaclores, que reciben el nombre de

esclavos. Cuando se trabaja de manera simétrica, los procesos o Partes

de ellos (threads) son enviados indistintamente a cua esquiera de los
Procesaclores clisponibles, teniendo, tedricamente, una mejor

distribucion y equilibrio enla carga de trabajo bajo este esquema.
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Sistemas de Multiproceso

* Sedice que un thread es la parte activa en memoria y corriendo de un proceso,
lo cual Puede consistir de un area de memoria, un conjunto de regjstros con
valores esPcciﬁcos, la Pila Yy otros valores de contexto. Us asl:)ecto iml:)ortante a
considerar en estos sistemas es la forma de crear aPIicaciones para al:)rovechar
los varios Procesaclores. Existen aplicaciones que fueron hechas para correr en
sistemas MONOProceso que no toman ninguna ventaﬂa a menos que el sistema
oPerativo o el comPilador detecte secciones de cédigo Paralelizable, los cuales
son éjecutaclos al mismo tiempo en Procesaclores diferentes. Por otro lado, el
Programaclor Puecle modificar sus algoritmos y aProvechar por s mismo esta
facilidad, pero esta altima opcic’m las mas de las veces es costosa en horas
hombre y muy tediosa, obliganclo al Programaclor a ocupar tanto o mas tieml:)o a

B Paralelizacién que a elaborar el algoritmo inicial.
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Sistemas Hibridos

* | os nucleos hiloriclos se encuentran entre los monoliticos

Yy los micronucleo. Hay gente que confunde el término
ntcleo hibrido con los nticleos monoliticos que Pueden
cargar modulos desl:)ués del arranque, lo que es un error.
Hibrido imPlica que el nucleo en cuestion usa conceptos
de arquitectura o mecanismos tanto del disefio monolitico
como del micronucleo) esl:)echqcamente el paso de
mensajes Yy B ejecucic’m de ciertos componentes del

sistema oPerativo en esl:)acio de usuario
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