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o Sistemas

- | numéricos decimal,

4 binario y
.__hexadecimal.

Bases numérica decimal La

~ forma de interpretar los numeros

- decimales es a través de su
posicion, lugar que ocupa el
digito en el nimero total.

"'\\
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Desde un punto de vista

™. analttico, el sistema decimal tiene 10 simbolos
.~ representativos (0,1,2,3.4,5,6,7,8,9), para
representar simbolos como *12” se usa una
combinacion de los simbolos mencionados.

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

Convertir un nimero de decimal a
binario, la primera es utilizar una
~_ tabla

> de equivalencias de binario a

4 decimal siguiendo las potencias
de 2 (dos).

Formatos de datos.

Buses en los microprocesadores A
partir del desarrollo de la
arquitectura Von Newman, se
introdujo en los microprocesadores
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el concepto de programa
almacenado.

Los buses permiten la conexion
con los periféricos incluida la
memaria y permiten la
transmision

de la informacidn, fisicamente los
buses consisten en lineas

Contiene la informacion digital que
envia el microprocesador ala
memoria y demas dispositivos
direccionales del sistema para
seleccionar una posicion de
memaoria, una unidad de
entrada/salida.

Bus de control, se utiliza para coordinar,
sincronizar y comunicarse con los dispositivos
externos,

también se utiliza para inserar estados de
espera para los dispositivos mas lentos y evitar
congestion en el bus.



. Funcionamiento

| interno de una PC.

, &

~ Los sistemas de computo basados en
. Mmicroprocesadores se componen de tres bloques
- fundamentales, la Unidad Central de
Procesamiento — CPU, Dispositivos de memaoria y
Puertos de
Entrada / Salida.

- La unidad de entrada conformada dispositivos
"~ encargados de recibir la informacidn del mundo
exterior, estos dispositivos llamado de entrada / salido

oll

Existen dos sistemas diferentes de memoria, la de
- dlmacenamiento primario v la del
/" almacenamiento secundario. La memoria de
almacenamiento primario se refiere a la memoria que
almacenan los programas que se van a ejecutar y los
datos utilizados durante la ejecucion del
programa

. La memoria secundaria es la encargada de

» almacenar grandes cantidades de datos que no
5e
requieren con frecuencia, este tipo de dispositivo
son los discos duros y discos 3 57,

La evolucién de los
microprocesadores.
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poseer amplios

conocimientos tanto en lagica digital

como en los componentes y dispositivos
que debia acoplar.

Partiendo de las técnicas digitales consolidadas en
los afios sesenta, se comienza a desarrollar y
profundizar en el estudio de las técnicas y desarrollo
de aplicaciones para los microprocesadores

junto con la programacion en lenguaje magquina.

A comienzos del siglo XVI, el sistema decimal
desplazo al sistema romano en |a realizacion de

calculos complejos, John Naiper (1550-1617),
matematico escoses, descubre los logaritmos y
construye las primeras tablas de multiplicar.

Basados en los logaritmas, surge |as primeras
maquinas analogicas de calculo derivadas de
prototipos construidos por Edmund Gunter
(1581-1626), matematico y astronomo inglés y
William Qugthred (1574-1660).




# b
- | Arquitectura del
> microprocesador
4 80x86.
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~ Los procesadores de 16 bits fueron una nueva
“. generacion de microprocesadores desarrollados
~ para reemplazar o completar a las
microcomputadoras de 8 bits.

El 8086 fue disefiado para trabajar con lenguajes de
~ dlto nivel, disponiendo de un soporte
|/ hardware con el que los programas escritos en dichos
lenguajes ocupan un pequefio espacio de
codigo y pueden ejecutarse a gran velocidad.

En su momento, el 8086 junto con el 8088 fueron los
. microprocesadores mas empleados dentro
/" desu categoria, especialmente desde que 1BM los
adoptd para la construccion de su computadora
personal.

Este microprocesador esta dividido en dos sub-
procesadores. Por un lado esta la “Unidad de
* Ejecucién” (EU) encargada de ejecutar las
" instrucciones, la cual posee una ALU {unidad
aritmetico-logica.

Estructura de un

programa ejecutable
cargado en
IEER

El 8086 usa un esquema llamado
segmentacion, para acceder
correctamente a un megabyte

completo de memoria, con referencias de
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direcciones de sdlo 16 bits.

Se parte del contenido de uno de los registros de
segmento, que actian como base. Después, se
multiplica por 16 el contenido del registro de
segmento, lo que, en binario, significa afadirle 4
ceros a la derecha y convertirlo en una magnitud de
20 bits.

Las direcciones completas de las instrucciones y
de las posiciones de |a pila se forman sumando el
contenido de los registros IP y SP con el segmento
de cadigo.

Se puede pensar en el segmento como una
ampliacion de memoria que forma un drea de
trabajo.

El desplazamiento es a Unica parte de la
direccion que aparece normalmente en los
programas en

lenguaje ensamblador durante las referencias
a direcciones del area de trabajo.




i Y
.| Amreglo de registros
7 internos.

h* s

~ AX{acumulador) se usa para almacenar el resultado
~. e las operaciones, es al (nico registro con
el que se puede hacer divisiones y multiplicaciones.
Puede ser accedido en 8 bits como AH para la
parte alta (HIGH) y AL (LOW) para la parte baja.

CS (segmento de codigo) contiene el valor de
™ segmento donde se encuentra el codigo. Actia en
./~ conjuncion con el registro IP {que veremos mas
adelante) para obtener la direccion de memoria
que contiene la proxima instruccion. Este registro es
modificado por las instrucciones de saltos
~ lejanos.

/" P {indice de programa) almacena el desplazamiento
dentro del segmento de codigo. Este
registro junto al registro CS apunta a la direccion de la
proxima instruccion.

La suma de dos numeros con igual signo o laresta de
» dos numeros con signo opuesto producen
v un resultado que no se puede guardar (mas de 16 bits).

Operacion en modo
real.

El modo real {también llamado modo de
direccion real en los manuales de Intel)
es un modo de
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operacion del 8086 y posteriores CPUs
compatibles de la arquitectura x86.

El modo real esta

caracterizado por 20 bits de espacio de direcciones
segmentado (significando que solamente se

puede direccionar 1 MB de memoria), acceso directo
del software a las rutinas del BIOS y el

hardware periférico.

La arquitectura 286 introdujo el modo protegido,
permitiendo, entre ofras cosas, la proteccion de
la memoria a nivel de hardware.

Los sistemas operativos DOS (MS-DOS, DR-
DOS, etc.) trabajan en modo real. Las primeras
versiones de Microsoft Windows, que eran
esencialmente un shell de interface grafica de
usuario corriendo sobre el DOS.
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Operacién en modo
protegido.

El modo protegido tiene un nimero de nuevas
caracteristicas disefiadas para mejorar

la multitarea y la estabilidad del sistema, tales como
la proteccion de memaoria, y soporte de

hardware para memoria virtual como también la
conmutacion de tarea,

Aveces es abreviado

como p-mode y también llamado Protected Virtual
Address Mode (Modo de Direccion Virtual

Protegido) en el manual de referencia de programadaor
del iIAPX 236 de Intel, (Mota, IAPX 286 es solo

otro nombre para el Intel 80286).

La mayoria de los sistemas operativos x86 modermnos
5e ejecutan en modo protegido,

incluyendo GNU/Linux, FreeBSD, OpenBSD, NetBSD,
Mac 0S5 X y Microsoft Windows 3.0y

posteriores.

El otro modo operacional principal del 286 y CPUs
posteriores es el modo real, un modo

de compatibilidad hacia atras que desactiva las
caracteristicas propias del modo protegido.




Modos de

direccionamiento.

La forma en que se especifica un operando se
denomina modo de direccionamiento, es decir, es
un conjunto de reglas que especifican la localizacion
(posicidn ) de un dato usado durante la

ejecucién de una instruccian.

Direccionamiento por registros.

Cuando ambos operando son un registro.
Ejemplo:

MOV AX BX transfiere el contenido de BX en AX.

Direccionamiento inmediato.

Cuando el operando origen es una
constante.

Ejemplo:

MOV AX 500 carga en AX el valor 500,

Eltipo de direccionamiento se determina en
funcidgn de los operandos de |a instruccién. La
instruccidn MOV realiza transferencia de datos
desde un operando origen a un operando
destino

(se verd mas con mas detalle en los siguientes
apartados).
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Cuando el operando es una direccidn de memoria. Esta puede ser
especificada con su valor entre

[1, o bien mediante una variable definida previamente {como definir
eliquetas se vera mas

adelante).

Ejemplo:

MOV B¥,[1@88] ; almacena en BX el contenido de la
direccion de

memoria DS:1868.

MOV AX,TABLA ; almacena en A¥ el contenido de la
direccidn de

memoria D5:TABLA.

2.4 Direccionamiento base mas indice.

Cuando el operando esta en memaoria en una posicion
apuntada por el registro BX o BP al que se

le afiade un determinado desplazamiento Ejemplo:

MOV AX, [BP] + 2 ; almacena en AX el contenido de la
posicién de memoria que resulte de

sumar 2 al contenido de BP (dentro de segmento de pila).

Equivalente a MOV AX, [BP + 2].

2 5 Direccionamiento relativo.

Cuando la direccidn del operando se obtiene de la suma de un
registro base (BP o BX), de un

indice (D1, 5l) y opcionalmente un desplazamiento. Ejemplo:

MOV AX, TAELA[BX][D] ; almacena en AX el contenido de la posicidn
de memaoria

apuntada por la suma de TABLA, el contenido de BX v el contenido de
Dl

Las instrucciones de transferencia de datos copian datos de un sitio a
otro y son: MOV, CHG,

XLAT, LEA, LDS, LES, LAHF, SAHF, PUSH, PUSHF, POP POPF.

MOV realiza la transferencia de datos del operando de origen al

destino. Coma ya hemaos visto
en la parte de los modos de direccionamiento, MOV admite todos los
tipos de direccionamiento.



