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El sistema decimal tiene 10 simbolos representativos
(0,1,2,3,4,5,6,7,8,9)

El sistema binario se basa unicamente en dos condiciones:
encendido (1) o apagado (0), por lo tanto su base es 2.

La base decimal tiene 10 digitos representativos que van del 0 al
9 con lo que puede representarse cualquier valor, en la base
hexadecimal se tiene 16 digitos que van del 0 al 9 y de la letra A
hasta la F las gue representan los numeros del 10 al 15.
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Los buses permiten la conexion con los periféricos incluida la

memoria y permiten la transmision de la informacion, fisicamente

los buses consisten en lineas conductoras que permiten la
circulacion de los pulsos eléciricos.

= Bus de datos

= Bus de direcciones
—
i
Los sistemas de cémputo basados en microprocesadores se
componen de fres blogues fundamentales, la Unidad Central de
Procesamiento — CPU, Dispositivos de memoria y Puertos de

- Entrada / Salida, de igual forma el microprocesador esta
conformado por varios blogues, entre ellos estan la Unidad
Aritmético — logica (ALU), una Unidad de Control (UC) y un bloque
0 matriz de registros
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= aparece el primer microprocesador el Intel 4004,
lanzado al mercado en 1971
- « En 1972 se lanza al mercado el Intel 8008, empleaba
direcciones de 14 bits, direccionando hasta 16KB de
L memaorna

(Este microprocesador esta dividido en dos sub-procesadores.
Por un lado esta la “Unidad de Ejecucion” (EU) encargada de
ejecutar las instrucciones, la cual posee uma ALU (unidad
aritmético-logica) con un registro de estado con varios flags
asociados y un conjunto de registros de trabajo, y por otro esta la
“Unidad de Interfaz de bus” (BIU) encargada de la busqueda de
las instrucciones, ubicarlas en la cola de instrucciones antes de
su ejecucion y facilitar el direccionamiento de la memoria, es
decir, encargada de acceder a datos e instrucciones del mundo
L_exterior

(— Se parte del contenido de uno de los registros de segmento,
que actdan como base. Después, se muliiplica por 16 el
contenido del registro de segmento, lo que, en binario,
significa anfadirle 4 ceros a la derecha y convertirlo en una
magnitud de 20 bits. Finalmente, se suma un desplazamiento
\_ al resultado de la multiplicacion anterior

—

+« Registros de datos

- » Reqgistros de segmento

= Registro de estado
.

r_EI modo real (también llamado modo de direccion real en los
manuales de Intel) es un modo de operacion del 8086 y
posteriores CPUs compatibles de la arguitectura x86. El modo
-\ real esta caracterizado por 20 bits de espacio de direcciones
segmentado, acceso directo del software a las rutinas del BIOS y
el hardware periférico, y no tiene conceptos de proteccion de
\_memoria o multitarea a nivel de hardware.

( El modo protegido es un modo operacional de los CFPUs
compatibles x86 de la serie 80286 y posteriores. El modo
protegido tiene un nimero de nuevas caracteristicas disefiadas
para mejorar la multitarea y la estabilidad del sistema, tales
como la proteccion de memoria, y soporie de hardware para
' memoria virtual como también la conmutacion de tarea.
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. Direccionamiento por -{ Cuando ambos operan son un registro.
registros Ejemplo: MOV AX BX ;sobre el contenido de BX en AX
—
—

di : iento inmediat Cuando el origen operativo es una constante.
* CIFECCIONaMISNIC INMEdiato Ejemplo: MOV AX_500 :carga en AX el valor 500.

—

Cuando el operando es una direccion de memoria. Esta
puede ser especificada con su valor entre [ ], o bien mediante
una variable definida previamente

~ Modos de —< « Direccicnamiento directo - Ejemplo: MOV BX [1000] ; almacena en BX el contenido de la
direccionamiento direccion de memoria DS:1000.
HACHA MOW TABLA ; almacena en AX el contenido de la

direccion de memoria DS TABLA.
L.
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Cuando el operando esta en memoria en una posicion
apuntada por el registro BX o BP al que se le afiade un
determinado desplazamiento Ejemplo: MOV AX, [BF] + 2 ;
almacena en AX el contenido de la posicion de memoria que
resulte de sumar 2 al contenido de BP (dentro de segmento
de pila). Equivalente a MOV AX, [BF + 2]

L

« Direccionamiento base mas
indice

—

Cuando |a direccion del operando se cbiiene de la suma de un
registro base (BP o BX), de un indice (DI, SI) y opcionalmente un
desplazamiento. Ejemplo: MOV AX, TABLA[BX][DI] ; almacena en
AX el contenido de la posicién de memoria apuntada por Ia suma
de TABLA, el contenido de BX y el contenido de DI.

—

L

= Direccionamiento relativo




