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INTRODUCCION

El uso y manejo de equipos de computo se ha convertido en la actualidad en una de ias
herramientas més utilizadas. Su aplicacién, cuyas ventajas son bien conocidas, se ha
extendido por los diferentes ambitos del desarrollo humano.

Siendo una realidad que los equipos de cdmputo son utilizados por usuarios que la mayoria
de las veces no cuentan con conocimientos técnicos acerca de dichos equipos, o su uso esta
enfocado Unicamente al manejo de algun paquete en particular, es imposible suponer que
todas las personas que empleen una computadora personal puedan estar suficientemante
capacitadas para atender y prevenir cualquier tipo de anomalia que pudiese presentar el
sistema antes o durante su operacion.

Para prevenir y atender estos aspectos se han desarrollado diferentes tecnicas. Por un
iado existe la asistencia directa del personal experto, que normaimente puede ser obtenida
por parte del fabricante del producto o de algun otro organismo que ofrezca ese servicio. Por
otro lado, el software diselado para diagnosticar las diferentes partes de un sistema de
computo tiene como ventaja fa sencillez con que pueda ser utilizado, pues basta con ejecutar
un programa para obtener un reporte del funcionamiento que se observa en la computadora,
pero tiene como desventaja que las pruebas son realizadas por el programa sin intervencion
alguna del usuario y el informe resultante podria no ser lo suficientemente claro para deducir
de &l la fuente precisa de |a falla o con lo que esta relacionada,

La ultima técnica es la mas efectiva. Consiste en la instalacion interna ‘de una tarjeta de
diagndstico configurada con as caracteristicas del sistema en particular y que offece un
sondeo constante de la operacion; lamentablemente el costo es muy elevado y su manejo
requiere un conocimiento profundo del funcionamiento de equipos: de coOmputo para lograr
interpretar los resultados de dichos diagndsticos. -

Por lo tanto, el presente trabajo propone desarrollar un médulo de diagndstico capaz de
atender la localizacién de fallas en computadoras personales e Impresoras, con.las
caracteristicas ' suficientes -para poder ser empleado por personal de mantenimiento
especializado o por usuarios con las inquietudes suficlentes y. conocimientos basicos para
adentrarse en esta drea.

La gama de pruebas que se abarcan estd compuesta por las que se refieren a subsistemas
tales como: video, unidades de disco, memoria, puertos @ impresoras. .

Tomando en cuenta las tendencias de marcas predominantes dentro del-mercado de
computadoras personales, se buscé configurar el sistema para ser utilizado en productos tales -
como {BM, HP y EPSON principalmente, garanbzando que, en el caso de no. traba]ar con
algunas de estas marcas, la compatlbllidad sea total ‘

Ei dmgnésuco se maluza en las slguuentes modalidades: 1a primera, medianle a utihzaclénf
de un programa que se ejecuta utilizando el teclado de la computadora ¥y que efectlia paso a
paso las diferentes pruebas que pueden ser elegidas de un menU en pantalta (conrguracién:
del equipo). '



La segunda consiste en conectar el mddulo a los puertos paralelos (utilizados
principalmente por impresoras) y mediante la interaccion constante entre el usuario y el
madulo por medio de un programa, sea posible localizar el origen o causa de la falla.

Para diagnosticar adecuadamente alguna falla, se debe conocer internamente el
funcionamiento de una computadora, por o que se recopil6 informacién acerca de lo que son
y como funcionan los Sistemas Operativos, debido a que estos administran los diversos
recursos (manejo de procesos, manipulacion de interrupciones, funciones de
almacenamiento, etc.) con los que cuenia una computadora y permiten la comunicacién entre
e} usuario y ésta.

Otros elementos importantes dentro del funcionamiento de una computadora son el
software y el hardware; de los cuales el primero se refiere a todos los programas,
instrucciones, paquetes y lenguajes de programacién que son hechos por medio de
algoritmos para la resolucién de problemas y/o la simpiificacion de trabajos; mientras que el
segundo elemento se refiere a la parte fisica de la computadora como pueden ser:
dispositivos de entrada/salida (unidades de disco, monitor, teclado, mouse, etc.), conexiones y
procesadores. Por lo tanto, el software proporciona una serie de programas a ejecutar por
medio del hardware, esto adapta a las computadoras de acuerdo a las necesidades del
usuario (almacenar, leer e imprimir Informacidn).

Uno de los dispositivos mas utilizados para desplegar informacién después del monitor, es
la impresora, esta tiene como funcién obtener coplas impresas en papel de los programas y/o
datos que trabaja la computadora. La mayorla de las fallas que se pueden encontrar en las
impresoras no son mecanicas, muchas veces se deben a una inadecuada conexion en el
puerto, falla en el software o desconocimiento de |as funciones incluidas en ella.

Existen diversos tipos de impresoras. matriciales, de inyeccion de tinta, léser, etc. De las
cuales las mas sencilias de analizar son las malncaales ya que son la base de las Impresoras
actuales de todos los tipos.

En el caso de que se requieran caractenstlcas especificas de lmprosabn (ajuste de
mdrgenes, calidad de impresién, espacios, entre otras), se debe recurrir al uso de los
protocolos (serie de instrucciones programables que permiten configurar |a Impresora). Para
este trabajo, en el diagndstico de Impresoras se utilizaron protocoios correspondudntes a
impresoras en modo EPSON matricial de 9 agujas, ya que es un tipo estdndar que puede ser
compatible en la mayorfa de las Improsoras de su clase. ‘

Si se desea conocer la eﬂcuencna con la que un sistema de computacién cumble ‘sus
objetivos, @s necesario enfocarnos a su analisis de rendimionto. es declr, conocer sus tiempos
de respuesta y capacldades de ejecucion.

El diagnéstico del equipo de computo implica una revision de las caracteristicas basicas del
equipo: numero de puertos, nimero de unidades de disco, coprocesador matematico,
memoria base, identificador de equipo, fecha y nombre de fabricante de BIOS (Basic Input-
Output System), tipo y nombre del fabricante de-la tarjeta de video; etc: Para realizar este
procedimiento se’ efectua una revision en las dreas de ROM BIOS por medlo de} programa
DEBUG, el cual se encuentra incluido en las utilerias de MS-DOS.
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CAPITULO | : SISTEMAS OPERATIVOS

1.1 GENERACIONES DE SISTEMAS OPERATIVOS

Un Sistema Operativo es un administrador de recursos. Los sistemas operativos, al igual
que el hardware de las computadoras, han sufrido una serie de cambios revolucionarios
llamados generaciones. Cada generacion sucesiva de hardware se ha acompaiado de
reducciones sustanciales en los costos, tamafa, emision de calor, consumo de energia y par
incrementos natables en velocidad y capacidad de procesamiento.

En la generacion cero (década de los 40°s), los primeros sistemas computacionales no
contaban con sistemas operativos. Los usuarios tenian completo acceso al lenguaje de la
maquina. Todas las instrucciones manejaban cddigo de maquina.

Para la primera generacidn (década de los 50°s), los sistemas operativas fueron disefados
para hacer mds fluida la transicion entre trabajos. Este fue el comienzo de los sistemas de
procesamiento por lotes, donde los trabajos se reunfan por grupos o jotes. Cuando e! trabajo
estaba en ejecucian, éste tenia control total de la maquina. Al terminar cada ejecucion (bien o
anormalmente), el control era devuelto al sistema operativo, el cual "impiaba”, lela e iniciaba
la operacidn siguiente.

La caracteristica de la segunda generacién de los sistemas operalivos (primera mitad de la
década de los 80's), es el desarrollo de los sistemas compartidos con mulliprogramacién y los
principlos del multiprocesamiento. En los sistemas de multiprogramacién, varios programas de
usuarios se encuentran al mismo tiempo en el almacenamiento principal y el procesador se
cambia rdpidamente de un trabajo a otro. En los sistemas de multiprocesamiento se utilizan
varios procesadores en un solo sistema computacional, con (a finalidad .de mcrementar el
poder de procesamiento de la maquina.

Se desarrallaron sistemas de tiempo compartido que operaban en modo :(nferactivo o
conversacional con ‘los usuarios, y surgieron sistemas' de liempo real, los cuales se
caracterizan por proveer una respuesta inmediata.

La tercera generac!4n de sistemas operativos comenzé en forma efectiva en 1964, con la
introduccién de la familia de computadoras Sistema/360 de 1BM;: fueron dlseﬂados como
sistemas para usos generajes.

Los sistemas operativos de la tercera generacion eran sistemas:de: ‘modos maltiples;
grandes y costosos, e introdujeron: mayor complejidad a los ambientes’ computaclonales ya
que para lograr que uno de estos sistemas realizara una tarea simple, los usuarios deblan
familiaizarse con un complicado lenguaje de control de trabajos; a fin.de ‘poder espedﬂcar el
trabajo y los recursos requeridos,

Los sistemas de la cuarta generacidn (de la segunda mitad de la década de los 70's a
nuestros dias), constituyen el estado aclual de:(a tecnologla.'Con & ampﬂmén del uso de -
redes de computadoras y del procesamiento en linea, 108 usuarios: obticnen acceso a
computadoras alejadas geograficamente a través de varios tipos de terminales. -

E! micropracesador ha hecho posible la aparicién de la computadora personal y este es
uno de los desarrollos de’ notables consecuencias sociales mas importantes de las: Gitimas
décadas.



Ha sido necesario codificar los datos personales o de gran intimidad para que, ain si los
datos son expuestos, no sean de utilidad a nadie mas que a los receptores adecuados.

Los sistemas de bases de datos han adquirido gran importancia, su funcion es hacer que
la informacion se encuentre de manera controlada al alcance de aquellos que tienen derecho
de acceso por medio de terminales.

1.2 DESARROLLO DE SISTEMAS OPERATIVOS

Los laboratorios de investigacion de la General Motors tienen el crédito de haber sido los
primeros en poner en practica un sistema operativo durante el inicio de la década de los 50's
para suIBM 701. En 1955, la General Motors y la North American Aviation, cooperaron en la
produccion de un sistema operativo para la |1BM 704. SHARE, la organizacion de usuarios de
IBM, fomenté las discusiones sobre los sistemas operativos y para 1957 hablan sido
desarrollados varios slstemas operativos doméslicos para ia iBM 704.

Los primeros sistemas operativos se ocupaban principalmente de la reduccién del tiempo
perdido en {a colocacién de los trabajos en la computadora (tiempo de preparacién) y su
retirada del sistema (tiempo de descarga), ya que mientras los trabajos eran preparados 0
descargados el sistema se encontraba ocloso.

Estos sistemas trataban de minimizar el tiempo muerto. y suavizar las transiciones entre
trabajos, logrando su objetivo al procesar los trabajos en grupos o lotes, en vez de hacerlo en
forma individual.

Ademas, surgié el concepto de nombre de archivos del sistema como medio para suavizar
la transicién de los ensambladores y compiladoms a los enlazadores y cargadores ‘que
procesaban sus salidas.

A finales de la década de Ios 50's, los princlpalas dustnbuudores de computadorasv
suministraban sistemas operativos con las caracterlstlcas siguientes:

- Procesamiento por lotes de flujo unico.

- Rutinas normales de entrada/salida, para que los usuatios no.
se preocuparan por los detalles del cédigo (a nive! méquina) de los
procesos de entrada y salida.

- Capacidades de transicion de programa a programa para reduclr
el tiempo perdido al iniciar un nuevo trabajo.

- Técnicas de recuperaclon de errores que automaticamente "hacan
la limpieza" después de que un trabajo termina anormaimente,
permitiendo |a iniciacién de) siguiente con ia minima intervondbn

del operador.

- Lenguajes de control de trabajos, que permitian a los usuarios gran
parte de los detalles al definir sus trabajos y los recursos que ollo:
requerian.

Durante estos aflos los sistemas operativos solian utilizarse en sistemas grandes. Muchos
de los sistemas pequaﬂos comerciales, como (a-serie 1BM 1400 funcionaban sin sistemas
operativos. Era comun que los usiarios de éstos pequaitos sistemas utilizaran su propio
Sistema de Control de' Entrada/Salida (JIOCS).Este IOCS “éra el comienzo ‘de (os' sistemas
operativos tal como [os conocemos hoy. :



£n los primeros afos de la década de los 60°s, los distribuidores de equipo comenzaron a
proveer sistemas operativos con capacidades mucho mayores. Algunos competidores de la
época fueron:

- Bendix - Burroughs

- Control Data Corporation - General Electric
- Honeywell - i1BM

-NCR - Philco

-RCA - Sperry Univac

Los sistemas operalivos de este periodo estaban orientados hacia lotes. La
mulliprogramacidn era de uso comin como medio para aumentar la capacidad de sjecucién
del sistema, utilizando la disparidad de velocidadas entre los dispositivos de enlrada/salida y
el procesador.

Surgieron los sistemas de mulliprocesamiento en los que cooperaban varios procesadores,
algunas veces como sistemas computacionales independientes comunicandose entre si, y
otras como procesadores multiples compartiendo una memoria comuin.

La implementacion y operacion de reservaciones de American Airlines constituyd el primer
sistema de procesamiento de transaccion importante, en el cual los usuarios desde lugares
remotos se comunicaban con la computadora central por medio de terminales de maquina de
escribir conectadas en linea (directaments) con ella. Debido a esto, el enlace entre las
computadoras y las comunicaclones fue el desarrollo mas significativo de este periodo.

En 1963, Burroughs introdujo en el mercado el sistema operativo Programa de Controf
Maestro (MCP) para su sistema BS000, el cual contenia varias caracteristicas cominmente
encontradas en (os sistema actuales, por ejemplo:

- Multiprogramacion.

- Mulliprocesamiento.

- Almacenamiento virtual.

- Sistema operativo escrito en lenguaje de alto nivel.
- Capacidad de depuracion del lenguaje fuente.

* La Familia de Computadoras iBM, Sistema/360.

En abril de 1964, 1BM anuncié su serie de computadoras Sistema/360, siendo este uno de
los eventos importantes en ia historia de los sistemas operativos,

Los usuarios de computadoras de este periodo cada vez que saturaban un sistema se
velan forzados a moverse a un sistema mas poderoso; pero la conversion entre sistemas era
lenta, dificii y plagada de problemas de incompatibilidad.

Reconociendo estos problemas, IBM disefid 1a serie de computadoras Sistema/360 para
que fueran arquitectonicamente compatibles, usaran el mismo sistema operativo (05/360) y
ofrecieran mayocr poder computacional cada vez que el usuario ascendiera en ia serie. El
problema era cdma hacer que los usuarios se involucraran a si mismos con la serie 360, ya
que estas maquinas eran incompatibles con otras de la misma época.

1BM resolvid e! problema al proveer la mas grande variedad de simuladores y emuladores
de maquinas jamas ensamblados. Los simuladores y emuladores hacian que una
computadora se pareciera a otra. A menudo los simuladores son muy lentos, pero’de

3



produccion hasta cierto punto econdmica. Los emuladores son de produccién mas costosa
pero pueden ejecutar los viejos programas con mayor rapidez.

El anuncio de!l Sistema/380 provoco que los demas fabricantes regresaran a la mesa de
disefio, trazando estrategias para poder competir con este gran desarralto.

Una de estas estrategias consistia en copiar literalmente la arquitectura de! sistema/360,
proveer sistemas operativos similares al 0S/360 y después vender estos a un precio mucho
menor del que 1BM pedia por los suyos. Esta estrategia fue seguida por RCA con su serie
Spectra/70, pero descubri6 que la tarea de duplicar el OS/360 y sus programas asociados era
casi imposible; pudo duplicar el hardware, pero subestimdé mucho lo costosa que seria la
produccidn de un sistema simitar al 08/380.

Otra de las estrategias del perfodo utifizada por Burroughs y General Electric, era la de
desarrollar productos que no fueran compatbles con la serie 360, pero que fueran mas
poderosos y de menor costo, sin embargo, el desarrollo de estos productos resulté ser una
tarea mucho mds formidable de lo que General Electric habia anticipado, y esta compadia
pronto siguid a RCA saliendo de la industria,

La esperanza que tenia IBM de conservar un solo sistema operativo para la serie 360 se
vid frustrada por tos diversos grados de sofisticacion que existfan entre sus usuarios. Los que
empleaban pequefas computadoras no deseaban sistemas: operativos complejos con una
sarie interminable de caracteristicas. Los usuarios mayores demandaban mas funciones y
mayores capacidades, asi que, en vez de un solo sistema operativo (el 0S/360) 1BM entregd -
finalmente cuatro sistemas mayores durante la década de los 60°s;

- D0S/360 para los sistemas 360 mas pequerios.
-OSMFT para los sistemas 360 medianos y grandes.
- OSMTV para los sistemas 360 grandes.

- CP-67/CMS para el poderoso sistema 380/67 de tiempo

compartido y almacenamiento virtual.

* Sistemas de Tiempo Compartido.

A finales de la década de los 50's y principios de la década de los 60's, los investigadores,
tanto en la industria como en las universidades, desarrollaron cierto nimero.de sistemas de
tiempo compartido, Estos sistemas hacian posible que: varios usuanos .conversaran :
directamente con una computadora desde terminales. -

Tal vez el sistema de tiempo compartido mas significativo de la era fue el CTSS (Sistema
de Tiempo Compartido Compatible) desarrollado en ef Instituto Tecnolégk:o de Mlssachuuns T
{MIT) por un grupo de investigacién subsidiado por el goblorno ‘de Estados Unidos, IInmado L
proyecto MAC. EICTSS se ejecutaba en un hardware espedalmente modsrcado de una IBM
7094, ¥ s
La prueba del valor del tiempo compartido en un ambiente de desar,,. llo,,de proura as
surgid en e MIT, al ser utilizado el CTSS en la lmplementacmn del sistema.opomtivo dela.
generacién siguiente del Instituto: el Multics (Servicio: de: Computacién-.e. Informaciéy
Multientrelazada). Multics fue un esfuerzo conjunto del proyecto MAC del MIT;.lo
Bell y General Electric (mas Aarde Honeywaell), basado e’ el.‘concepto de
virtual. : i .

- Muchos de estos sistemas fueron desarrollados por dwersos grupos,durante ia segunda
mitad de los afos sesentas estos inclufan:




- Muitics

- TSS, para el sistema 360/67 de IBM

- CP-67/CMS, también para €! sistema 380/67 de IBM

- VMOS, de RCA

- KRONQS, de Cantrol Data Corparation, para su serie 6000.

Estos proyectos ayudaron a los investigadores a obtener valiosas herramientas para el uso
y administracion del aimacenamiento virtual,

1.2.1 SISTEMA OPERATIVO CP/M

La evolucién en la computacién que trajeron consigo las microcomputadoras fue posible
gracias a varios avances;

- La disponibilidad de tecnologia de circuitos integrados de bajo costo.

- La disponibilidad de discos flexibles altamente confiables de bajo costo.

- El constante aumento del precio de la mano de abra que demanda
mejoras en |a tecnologia para mejorar la productividad.

CP/M (Programa de Control para Microcomputadaras) es un sistema aperalivo desarrollado
originalmente para microcomputadoras de 8 bits, fue desarrollado por Gary Kildall mieniras
trabajaba como consejero de Infel, escribid e! primer compilador PLM (Lenguaje de
Programacién para Microcomputadoras). En 1974, Kildall escribié la primera version del
sistema de archivas CP/M, que fue disefiado para apoyar a un compilador PL/M residente.

PL/M fue desarrollado en 1972 par MAA (Microcamputer Applications Associales, hoy
Digital Research), coma un lenguaje de programacién de sistemas para ser utilizado con el
micropracesador de 8 bits de Intel. PL/M se deriva del lenguaje de escritura de compiladares
XPL, un lenguaje derivado de Algol de Burroughs y PL/1 completo.

Intel ha impiementado con. éxito PL/M en una variedad de mlcroprocesadores y ha
adoptado el lenguaje para el desarrollo de sistemas de software.

* La Familia CPIM :

Microcomputer Applications Associates (MAA) decidio Amplementar el snstema CP/M como
fuese y io completd en 1974. CP/M se conslruyd como un sistema de un solo usuario con un
sistema muy confiable de archivos.. El acceso a archivos de disco flexible ‘éra mucho mas
raplido que el proparclionado por los dispositivos de cassette de aquelios tiempos. -

Los diseftadores de CP/M dividieron entonces el sislema en dos paries pnnupales que -
contienen los manipuladores de dispositivos de una parte invariante y una parte- variante. La . ;
parle invariante contiene el sistema operativo de disco escrito én PUM. ' La parte variante .
escrita en el lenguaje ‘ensamblador de la computadora, ‘contiene - manlpulndore; de
dispositivos de entrada/salida requeridos por Ia configuracion local particular del hardware.:
‘Esta divisidn posibilité la-canversion del CP/M en-uno de fos dos sistamas operatwos mas
portables el otro es el sistema UNIX,



Respondiendo a la diversificada base de dispositivos que tenian que ser soportados por el
CPIM, Digital Research redisend completamente el sistema en 1979 para ser manipulado por
tablas. Los parametros que controlan la operacion del sistema aparecen en tablas en lugar de
ser "codificados rigidamente®, por lo que suelen ser mas faciles de modificar.

De esta forma, el CP/M se convirtio en un sistema bastante general con gran parte de su
operacion definida por entradas de tabla y subrutinas de entrada/salida escritas para
implementaciones locales.

* Estructura del CPIM.
CPIM consta de tres subsistemas principales (ver fig. 1.1):
- Procesador de mandatos de consola (CCP).

- Sistema bsico de entrada/salida (BIOS).
- Sistema operativo basico de disco (BDOS).

Consola

Figura 1.1 Estructurg del cem



CCP interpreta los mandatos introducidos por el usuario y emite respuestas; libera al
usuario de tener que conocer la operacién interna del CP/M y del sistema computacional.
CCP llama a BIOS y a BDOS para realizar el procesamiento de archivos y las operaciones de
entrada/salida.

BIOS contiene los diferentes manipuladores que envlan y reciben dafos de los dispositivos
que proporcionan informacién de las operaciones de entrada/salida.

BDOS contiene las diferentes rutinas de utilidad para la administracion de discos. Los
archivos de disco se encuentran, en general, esparcidos en pequeiios bloques por toda la
superficie del disco, lo que complica el almacenamiente y recuperacién de informacién. BDOS
administra estos bloques, asignando y liberando dindmicamente el almacenamiento segin
sea necesario.

* Asignacion de Memoria

CPM es un sistema de almacenamiento real. Los primeros 256 bytes (llamados Pagina 0)
estan reservados para varios parametros del sisterma. El sistema operativo reside en- el
aimacenamiento superior. Las localidades restantes ilamadas Area del Programa Transitorio
(TPA), estan disponibles para los programas del usuario. En la terminologia CP/M es comiin
referirse a fa combinacidn de BIOS y BDOS como FDOS (Sistema Operativo Funcional de
Disco). Ei FDOS y el CCP constituyen el CPM (ver fig. 1.2).

Un usuario que requiera mas espacio del que hay dispomble en el TPA puede
superponerse sobre gran parte del sistema CP/M.

Sistema

bésico
de Entrada/Salida
{BIOS)

Sistema
vo

bisico de disco CPIM
(8D0S) ‘

Procesador
de mandatos

de consola
{cce)

AREA
DEL PROGRAMA
TRANSITORIO
(TPA)

Reservado para
pacimetros del sistema

Figura 1.2 Asiguacion de Memoria



CP/M ve a los dispositivos como ldgicos o fisicos. Un dispositivo fisico es aquél capaz de
realizar funciones de entrada/salida. Un disposilivo égice es un artefaclo provisto por el
sistema operativo para hacer mas favorable la interfaz con el usuario; en realidad no existe.

Gran parte de la popularidad del CP/M se debe a la gran cantidad de usuarios de este
sistema, que permite a los vendedores de software ofrecer productos sustanciales a un costo

moderado y esto provoca una demanda significativa, por lo que el usuario es el primer
beneficiado.

* L.a Computadora Personal |BM

UNIX fue desarrollado para minicomputadoras y esta "bajando" a las microcomputadoras
por medio de XENIX y otros sistemas basados en UNIX. CP/M se desarrollé para
microcomputadoras de 8 bits y esta "subiende” hacia el terreno de microcomputaderas de 16
bits con sistemas como CP/M-86 (sistema uniusuario para micros de 18 bits) y MP/M-BG
(sistema multiusuario para micros de 18 bits).

La computadora personal IBM anunciada en 1981, se convirtié en el centro de atencion.
Basada en el procesador Intel 8088 de 18 bits, adoptd un sistema operativo competitivo en
esta etapa desarrollado por MicroSoft : DOS (Disk Operating System),.

1.3 ADMINISTRACION DE PROCESOS

El término proceso fue utitizado en primera instancla por los disefadores del sistema
Multics en los ailos 60's. A este concepto se le conocen diferentes definiciones, de las cuales
se merncionan las siguientes:

- Un programa que se esta ejecutando.

- Una actividad asincrénica.

- El "espiritu animada" del procedimiento.

- El "emplazamiento dei control” de un procedimiento que
se esta ejecutando.

- Aquello que se manifiesta por la existencia en el sistema
operativo de un "blogue de control de proceso”.

- Aquella entidad a la cual son asignados los procesadores.

- La unidad "despachable”,

1.3.1 ESTADOS DE PROCESO

Un proceso se encuentra en-esfado de gjecucion, si utiliza en ese momento 1a Unidad
Central de Procesos (UCP). Se dice que un proceso se encuentra en estado. de listo, cuando
podria utilizar una- UCP en caso de que se encontraraalguna disponible. Un proceso se
encuentra en estado de bloqueo si se espera que ocurra algo: {por. e]emplo -el-fin de una
entrada/salida).



Unicamente puede ejecutarse un solo proceso a la vez, pero pueden exislic varios
procesos listos y otros mas bloqueados, por tat motivo se forma una fista para los procesos
listos y una lista para los bloqueados. La primera lista tendra mayor prioridad para que el
siguiente proceso que reciba la UCP sea el primero de fa misma. La lista de bloqueados se
encuentra en desorden (este lipo de procesos no quedan listos) y no se desbloquean en
orden prioritario; los procesos se desbloquean de acuerdo al orden en que tienen lugar los
eventos que estdn esperando.

* Cambios de Estado de Proceso

Cuando una operacion entra al sistema, se elabora un proceso squivalente y es insertado
en la Ultima parte de la lista de procesos listos. Cuando el proceso llega a la cabeza de la lista
y la UCP se encuentre disponible, el proceso utiliza la UCP y se dice que hace un cambio de
estado; del estado de listo al de ejecucion. La asignacion de la UCP al primer proceso de la
lista de listos es ilamado despacho, y es ejecutado por la entidad del sistema llamada
despachador.

Este cambio se indica de la manera siguiente:

despacho {(nombre del proceso). lista —» en ejecucion

Para evitar que cualquier proceso se apropie del sistema, ya sea de manera accidental o
en forma premeditada, el sistema operativo ajusta un reloj de interrupcién del hardware para
permilir al usuario ejecular su proceso durante un intervalo de tiempo especifico.

Se pueden definir cuatro cambios de estado:

- Despacho (nombre dei proceso): listo —» en ejecucién

- Tiempo excedido (nombre del proceso): en ejecucidn —» listo
- Bloque (nombre de! proceso): en ejecucion -» bloqueado

- Despertar (nombre del proceso): bloqueado -» listo

La unica transicién iniciada por el proplo procaso del usunno as ei bloque, las demds son
iniciadas por entidades ajenas al proceso.

1.3.2 BLOQUE DE CONTROL DE PROCESO

La apaﬁcibn de un proceso en un sistema operalivo es un blogue de conirol de proceso
(PCB). E! PCB es una estructura de datos que contiene clerta ln!ormacibn «mponanto dcerca
del procaso, incluyendo:

- Estado actual del proceso.

- Identificacidn Gnica del proceso.

- Prioridad del proceso.

- Apuntadores para localizar la memoria del proceso.



Apuntadores para asignar recursos.
- Area para preservar registros.

El PCB es un almacenamiento central de informacion que permite al sistema operativo
localizar toda la informacién importante del proceso.

Los sistemas que administran los procesos deben ser capaces de realizar ciertas
operaciones sobre los mismos, estos incluyen:

- Crear un proceso.

- Destruir un proceso.

- Suspender un proceso.

- Reanudar (Resume) un proceso.

- Cambiar la prioridad de un proceso.
- Bloquear un proceso.

- Despertar un proceso.

- Despachar un proceso.

La creacidn de un proceso trae como consecuencia varias operaciones:

- Dar nombre af proceso.

- Insertar un proceso en la lista del sistema de procesos conocidos.
- Determingr la prioridad inicial del proceso.

- Crear ol bloque de control de proceso.

- Asignar los recursos iniciales del proceso.

Un procesoc puede crear ofro nuevo, el que lo crea se llama proceso padre y el creado se
ltama proceso hijo. Esto genera una estructura jerarquica de los mismos.

Destruir un proceso significa borrario del sistema.

Un proceso suspendido no puede continuar hasta que otro lo active y se reanude ia
operacion. Las suspensiones suelen durar un breve periodo de tiempo,

Reanudar (o activar) un proceso implica reiniciario en el punto donde fue suspendido.

La destruccldn de un proceso es mucho mds complicada. En algunos sistemas, un proceso -
creado se destruye automalicamente al destruir al padre, en otros, los procesos creados
continuan independientemente de sus padres y la destruccion de un padre no tiene ninguna
consecuencia sobre os hijos creados.

Cambiar la priofidad de un proceso sdlo implica cambiar el valor de la pnondad en el
bloque de control de procesos.

* Sugpinsidn y Runudacién
Estas operaciones son imporiéntes por varias razonas:

- Si un sistema esta funcionando deficientemente y puede fallar, entonces los procesos que
astdn en ejecucion deberén ser suspendidos para reanudarlos una vez que la falla se ha
corregido.

- Un usuario que piense que algo no es correcto en un proceso, puede suspenderio hasta
que determine si éste funclona bien o mal,
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- Algunos procesas pueden ser suspendidos y reanudados mas tarde, cuandao la carga de
trabajo vuelva a sus niveles normales.
- Una suspension puede ser iniciada por el prapio proceso o por otro proceso distinto.

Un procesa en estado de listo sélo puede ser suspendido por alro, realizando el siguiente
cambio:

suspende (nombre del proceso):listo -» suspendido listo

Un proceso en estado de suspendido listo puede convertirse en listo por otro proceso,
realizando el cambio;

reanuda (nombre del proceso):suspendido listo - listo

Un proceso en estado bloqueado puede ser suspendido por olro, para ello se realiza el
cambio:

suspende (nombre del proceso):bloqueado —» suspendido bioqueado

Un proceso en estado de suspendido bloqueado puede ser reanudado por otro, el cambio
realizado es el siguiente:

reanuda (nombre del proceso):suspendido bloqueado —» bloquéado

En general, una actividad de alta prioridad como lo es la suspension, debe ser ejecutada
inmediatamente. Cuando al fin ocurre la terminacion (si es que ocurre) el proceso en estado
suspendido bloqueado realiza la transicion:

terminacion (nombre del proceso):suspendido bioqueado -» suspendido fisto

1.3.3 PROCESAMIENTO DE INTERRUPCIONES

Una interrupcion es un evento que altera ia secuencia.en que. el procesador ojocuu las

Instrucciones; este suceso se genera por medio del hardware de la’ computldora. Cumdoj’ ‘ji»
ocurfe una interrupcion:

- El sistema operativo obtiene el control.
- El sistema operativo guarda ei omdo de proceso intormmpodo

Una interrupcion debe ser elpecmcamento micmda PO Un proceso en estndo de pcuclén :
o por un evento quo pundo estar relacionado o noa dncho proceso.. e ‘

Los tipos de intenupciones que se mencionan ‘a . continuacion . se roﬁercn a <log:::
procesadores IBM:

- Interrupciones. SVC (liamada al supervisor). Una SVC es’ una peucién gonerada por. el;l‘i‘
usuario para un servicio particular del sistema, '



- Interrupciones de entrada/salida. Envia sefiales a la UCP indicando que el estado de un
canal o dispositivo ha cambiado.

- Interrupciones externas. Son creadas por varios eventos, como la terminacion de conteo
de un reloj de interrupcion; la presidn de la tecla de interrupcion en el teclado o la recepcion
de una sefial de otro procesador de un sistema multiprocesador.

- Interrupciones de reinicio. Ocurren cuando el usuario presiona el botén de reinicio o
cuando llega una instruccién SIGP (procesador de seiiales) de olro procesador en un sistema
multiprocesador.

- Inferrupciones de venficacién de programa. Son causadas por varios tipos de errores
formados al ejecutar un proceso.

- Interrupciones de verificacién de la méquina. Son causadas por un mal funcionamiento
del hardware.

)
El sistema operativo incluye rutinas llamadas manipuladores de interrupciones (IH) para
procesar cada tipo de interrupcién. Existen seis manipuladores de interrupciones:

-IH SVC.

- IH de entradalsalida.

- IH externo.

- IH de reinicio.

- IH de verificacion de programa.
- IH de verificacion de la maquina.

Cuando se produce una intefrupclén, el sistema operativo guarda el estado del proceso
interrumpido y dirige el control al manipulador de interrupciones adecuado. Esto se lleva a
cabo mediante la técnica llamada cambio de contexto.

Las palabras de eslado de programa (PSW) controlan el orden de ejecucion de las
instrucciones y contienen informacidn diversa sobre el estado del proceso. Cuando se
completa el proceso de interrupcion, la UCP es enviada al proceso que estaba en ejecucion
en el momento de la interrupcion o al proceso listo de mas alta prioridad.

* EI Nacleo del Sistema Operativo

El niicleo representa sdlo una pequena parte del codigo de todo el sistema operativo, pero
se encuentra entre los cddigos de mas amplio uso, Por tal motivo, el nucleo permanece
regularmente en el almacenamiento primario, en tanto que otras partés del sistema operativo
son transportadas de un lado a otro entre el almacenamlemo primario y el secundario, segun
las necesidades.

El nicleo inhabilita las interrupciones mientras responde a una de ellas; las mterrupcnones
son habilitadas nuevamente después de completar el proceso de atericion,

Un nicleo de sistema operativo contiene normaimente el codigo necesano para -la
realizacion de las funciones siguientes:

- Manipulacion de interrupciones.

- Creacion y destruccion de procesos.
- Cambio de estados de proceso.

- Despacho.



- Suspensién y reanudacion de procesos.

- Sincronizacion de procesos.

- Comunicacion entre procesos.

- Manipulacidn de! bloque de control de proceso.

- Soporte de las actividades de entrada/salida.

- Soporte de la asignacidn y desasignacion del almacenamiento.
- Soporte del sistema de archivos.

- Soporte de un mecanismo de llamada/regreso al procedirniento.
- Soporte de ciertas funciones contables del sistema.

1.3.4 INTERBLOQUEO

Un proceso dentro de un sistema de multiprogramacidn se encuentra en estado de
interbloqueo si estd esperando por un evento determinado que no va a ocurrir. En el
interbloqueo de un sistema uno o mas procesos estan en una situacién muy cerrada.

Cuando ios recursos son compartidos entre varios usuaros, donde cada uno mantiene un
control exclusivo sobre determinados recursos asignados a ese usuario, pueden producirse
interbloqueos, en los cuales los procesos de algunos usuarios no podran llegar a su término.

En cualquier sistema que mantenga procesos en espera mientras realiza la asignacion de
racursos y procesa la planeacién de decisiones, es posible que un proceso sea aplazado
indefinidamente mientras otros reciben la atencién del sistema. Esta situacidn llamada
postergacién indefinida puede ser en ocasiones de consecuencias equlvalantes a un
interbloqueo.

Cuando los recursos son planeados en funcidn de priofidades, es posible que un proceso
dado espere indefinidamente en tanto continien llegando procesos de prioridades més
importantes.

En algunos sistemas, el retraso Indefinido se evita al permitir que la. prioridad de un
procesc aumente mientras espera por un recurso, esto se llama envejecinvento. La prioridad
de ese proceso serd mayor ala de todos los que lleguen y consoouirt rocublr el- servicio
requerido.

La teoria matemauca de colas propomxona el tratamiento formal da los sistemas que
administran procesos en espera.

* Recursos

Se consideran recursos apropiativos a la UCP y a la memoria principal. -

Un programa de usuario que ha pedido una operacion de entrada/salida no pusde hmr
uso efectivo de la memoria principal hasta que se completa dicha opoudén La'UCP debe
ser intercambiada rdpidamente (multipiexada) entre -un-gran nimero de. procesos que se-
encuentran en espera por el servicio del sistema para mantener todos estos progresando en
forma ordenada. La apropiatividad es muy Importante para el éxito de los sistemas
computacionales multiprogramados.

Ciertos recursos son no apropiativos y no pueden sacarse de Ios procesos a los que estén -
asignados. Por éjemplo, mientras una unidad de cinta pertenezca a 'un proceso no puede
extraerse de éste para proporcionario a otro.



Algunos recursos pueden ser compartidos entre varios procesos, mientras otros estan
dedicados a procesos individuales. La memoria principal y la UCP son compartidas entre
varios procesos. Los datos y programas son recursos que deben ser controlados y asignados.

* Condiciones para el interbloqueo

Coffman, Elphick y Shoshani establecieron las cuatro siguientes condiciones necesarias
que deben darse para que se produzca un interbloqueo:

- Los procesos reclaman control exclusivo de los recursos que piden
(condicion de exclusidn mutua).

- Los procesos mantienen los recursos que ya les han sido asignados,
mientras esperan recursos adicionales (condicién de espera por).

- Los recursos no pueden ser exiraidos de los procesos que los tienen
hasta su completa utilizacion (condicion de no apropiatividad).

- Existe una cadena circular de procesos en la cual cada uno de ellos
mantiene a uno o Mas recursos que son requeridos por el siguiente
proceso de la cadena (condicion de espera circular).

Havender sugirié las siguientes estralegias para evilar varias de las condiciones de:’
interbloqueo:

- Cada proceso debera pedir todos sus recursos requeridos de una sola -
vez y no podra proceder hasta que le hayan sido asignados. ..~

- Si a un proceso que mantiene ciertos recursos se le niega una nueva
peticion, éste deberd liberar sus recursos originales.y en caso necesano :
pedirlos de nuevo junto con los recursas adicionales.

- Se impondra la ordenacion lineal de l0s tipos de recursos en todos los
procesos, es decir, si a un proceso le han sido aslgnados recursos de un
tipo dado, en lo sucesivo sélo podra pedlr aqueilos recursos de los tlpos e
-que siguen en el ordenamiento, «

* Evitacion de) lntarbloqueo y el Algoritmo del Bahque.ro :

Si las condiciones necesarias para que tenga |ugar un lnterbloqueo astén en'su lugar, ain’
s posible evitar el interbloqueo teniendo cuidado al asignar los recursas; Tal vez el algoﬁtmo{
de evitacién de interbloqueo mas famosa es el del banquaro de Dijksira, ;
nombre-debldo a'que hace’ raferancia aun banquaro que hace ame
una fuente dada de capatal : SR

Los prooasos reclaman uso axcluswo de los recursos que~ se. raquie,

pedlr un recurso a la vez. El sistema puede canceder o negar cada.u
seniega una petuabn ese usuado toma todo reciirso que tenga asngnado asper(
tiempo finito hasta que'le sea atendlda fa petndén El s/s!ema concede pettctones gl
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como rasulfado solo esfados seguros. Una peticion de un usuario que dé como resultado un
estado inseguro es negada hasta que pueda ser satisfecha.

El algoritmo del banquero permite proseguir a los trabajos que en una situacidon de
prevencion de interbloqueo tendrian que esperar. Pero el algoritmo contiene un nimero ds
debilidades importantes que puedsn hacer que un disefiador escoja otro enfoque para el
problema del interbloqueo, por lo que requiere que:

- Exista un nimero fijo de recursos asignables.
- La poblacién de usuarios 58 mantenga constante.
- El banquero garantice que todas las peticiones
seran concedidas dentro de un intervalo de tiempo finito.
- Los trabajos garanticen que los recursos van
a ser devueltos dentro de un intervalo de tiempo finito.
- Los usuarios indiquen sus necesidades
madximas por adelantado.

La deteccion del interbloqueo es el proceso de determinar si de hecho existe 0 no un
interbloqueo, e identificar cudles son fos procesos y recursos implicados en él.

Una vez blogueado el sistema, hay que romper el interbloqueo retirando una o mas de las
condiclones necesarias. Son varos los factores que dificultan la recuperacion del
interbloqueo:

- Puede no estar claro si el sistema se ha bloqueado o no.

- Muchos sistemas tienen medios pobres para suspender un proceso
por tiempo indefinido y reanudario mas tarde.

- Aunque existieran medios efectivos de suspensién/reanudacion,
seguramente estos impliicardn una sobrecarga considerable y pueden
requerir la atencidn de un operador altamente calificado.

- Recuperarse de un interbloqueo de proporciones modestas puede
suponer una cantidad razonable de trabajo; un interblogueo a gran
escala puede requerir una cantidad enorme de trabajo.

En sistemas que se encuentren en operacion, la recuperacion sueie realizarse al refirar
forzosamente de &l un proceso y reclamar sus recursos. Los procesos pueden ser retirados
de acuerdo a un orden de prioridades:

- Las prioridades de los procesos bloqueados pueden no existir, asi
@3 que el operador deberd tomar una decisién arbitreria.

- Las priofidades pueden ser incorrectas o confusas debido a
consideraciones especiaies, como en la planificacion a plazo fijo,
en la cual algunos procesos de prioridad relativamente baja
tienen una priondad momentaneamente alta a causa de una
fecha tope inminente.

- L@ decisidn optima de cudies procesos retirar puede requerir de
un asfuerzo considerable para determinaria, -



El enfoque mas deseable a la recuperacion de!l interbloqueo estd en un mecanismo
efectivo de suspensionfreanudacion. Esto podra tener contenciones temporales a los
procesos y luego reanudarlos sin pérdida del trabajo.

1.4 ALMACENAMIENTO PRINCIPAL
* Organizacién del Almacenamiento Real

Se refiere a la forma de considerar e} almacenamiento de informacion en fa computadora,
buscando la manera de dar un servicio eficiente a los usuarios.

* Administracién del Aimacenamiento Real

Las estrategias de administracién del almacenamiento no determinan el rendimiento de
una organizacién del almacenamiento con varias estrategias. Pero es necesario no perder de
vista que lo mas importante siempre sera dar un servicio eficiente para obtener un dptimo
rendimiento.

* Jerarquia del Almacenamiento

Enlas décadas de los 50's y 60°s, el aimacenamiento principal (que generalmente era una
memonia de nicleo magnético), era muy costoso pero indispensable para que los programas y
los datos pudieran ser ejecutados, por ello era necesario determinar con especial cuidado ta
cantidad de memoria principal que debia colocarse en cada sistema computacional.

Los programas y datos que no se necesitan de manera inmediata podian permanecer en
memorias secundarias tales como cintas o discos, mismos que ademas de ser menos
costosos, contaban con una mayor capacidad de almacenamiento, Sin embargo, el
almacenamiento principal tiene una ventaja determinante ante el almacenam:ento sacundano

su acceso es mucho mas rdpido.

Durante la década de los 60's se observd que deblan existir cambios en la jerarqula de
almacenamiento, lo cudl implicaria mejoras en el servicio. Como consecuencia se realizd e!
llamado ‘“caché”, que es un almacenamiento de alta velocidad que supera incluso -al
almacenamiento principal; sin embargo, éste rasulté mas costoso,: razén por la cual se

utilizaban cachés muy pequeiios, -

El almacenamlento caché impone al sistema un nivel mas de traspaso, Los programas del
-almacenamiento principal son traspasados al caché antes de su ejecucion, dentro de éste son
ejecutados con mayor rapidez que si se encontraran en la memoria principal (Ver Fig. 1.3).



El tiempo de acceso

al almacenamiento Caché 1.3 UCP puede
decrece hacer referencia
direcia a los
l programas y datos.
La velocidad de acceso Almacenamiento
glu ?‘mﬁgenamlento Primario
La UCP sélo podra
hacer te!etencia a los
N plogramas y datos
Almacenamiento despuds de haber sido
El costo de almacena- trasladados al
miento por hit decrece. Secundario almacenamiento
primario.

Figura 1.3 Jerarquia del Almacenamiento

1.4.1 ESTRATEGIAS DE ALMACENAMIENTO

Las estrategias de almacenamienlo se refieren al mejor uso de los recursos- del
almacenamiento principal.

Estas estrategias estan divididas en categorias de la siguiente manera.
1) De busqueda.
a) Por demanda.
b) Anticipada.
2) De colocacion.

3) De reposicion.

14.2 onemmclou DEL ALMACENAMIENTO VRTUAL

El término almaconnmionto virtual, suste asociarse con la uplddad de dmdomr un
espacio de almacenamiento mucho mayor que el disponible an el aimacenamiento. pﬁmdo de

determinado sistema de computacion. Aparecio por vaz primera en el ﬂmmo eompuudond
Atias, construido por la Universidad de Manchomr Inglaterra, en 1960,

Los dos métodos mds comunes de mphmantaclén del almaconlmwnto vurtud lon la.
paginaclbn y la segmentacion.



* Conceptos Basicos

La clave del concepto de aimacenamiento virtual, esta en la separacion de las direcciones
a las que hace referencia un programa de las direcciones disponibles en el almacenamiento
primario. Las direcciones virtuales deben ser transformadas dentro de las direcciones reales,
mientras el proceso estd en ejecucion (Ver Figura 1.4).

Los mecanismos de traduccién dinamica de direcciones (DAT) convierten las direcciones
virtuales en reales al gjecutarse el proceso. Estos mecanismos (DAT) deben mantener
mapas que ilustren qué direcciones del almacenamiento virtual se encuentran en el
almacenamiento real y donde estan. Es preciso un método para reducir la cantidad de
informacién del mapa para que valga la pena realizar la implementacién del almacenamiento
virtual. Asi pues, la informacidn se agrupa en bloques; cuando los blogues son del mismo
tamario reciben el nombre de pdginas, y la organizacién del aimacenamiento virtual asociada
se denomina paginacién. Cuando los blogues pueden tener diferentes tamafios se llaman
segmentos y la organizacién de almacenamiento virtual asociada se conoce como

segmentacidn.

Almacenamiento
Auxitiar

El aimacenamiento virtual
de un usuasla ho necesita
sef contiguo nl siqulera en
el almacenamiento secundatio.

Almacenamienta

vinual del usua-
tlo "A" Almacenamiento

Real

[ —
Wy
[ i
e weretmeonigy
il L
W

Almacenamiento
vidual del usua-
flo "B"

Almacenamiento
vitual del usua-
o "Z"

Figura 1.4’ Almacenamiento Virtual



* Paginacién

Una direccion virtual en un sistema de paginacion es un par ordenado (p,d), donde p es !
numero de la pagina en el almacenamiento virtual en que reside e} elemento al que se esta

haciendo referencia y d es el desplazamiento en la pagina p en la cual esta localizado el
elemento referenciado.

Ntmero de Desplazamiento
Pagina Direccidn virtual

P d va(pd)

Un proceso puede ejecutarse si su pagina actual esta en el almacenamiento primario.

Las paginas se transfieren det aimacenamiento secundario al primario en bioques ilamados
marcos de pdginas, los cuales tienen ei mismo tamaio de ias pdginas.

Direccién de -- Nim 810
alm lnlo ¢ "'l.'ﬂ )
a nu on of
Bit de residencia no o m
de phgina e acenamiento  res ;

t = 0 ¢l la pégina no estd en ef aimacenamiento reai
=1 slie phgina esth en ¢l simacanamiento real

Los tipos de traduccidn de direcciones bajo la paginacion prbcodcn de'la siguiente fdrma:

a) Traduccion de direcciones de paginacion por transformacion directa.

~ Un proceso en sjecucion hace referencia a la direccion virtual v =-(p,d). Antes que:un -

Proceso comience su ejecucion, el sistema operativo carga la direccién de; almaco janto -
primario de la tabla de mapa de péginas en el registro origen de la tabla de. mapa de phgi
‘La direccion base b, de ia tabla de mapa de paginas se afiade 8l numero de pi .

piginas para la pigina p. Esta entrada indica que ei marco de ploma p comspondd a ia:
pagina virtuai. Entoncas se concatena con ei despiazamiento d, para formar a dlroccién mal r;.
(Ver Fig. 1.5).



Registro origen Direccién base de la
de la tabla de tabla de mapa de
mapa de paginas paginas

Numero de pagina Desplazamiento

Direccitn virtuat
v={pd)

Direccién
real r

Figura 1.5 Traduccidu de direcciones de paginacion por transformacion directn

La traduccién de direccionas de paginas por transformacion directa puede ocaslonar que el
sistema de computacion ejecute Jos programas cerca de la mitad de su velocidad normal.

b) Traduccién de direcciones de paginaclén por lransformaclén asoclatlva.

Una forma de acelerar la (raduccién dindmica de pégmas consuste en colocar la table
completa de mapa de paginas en un aimacenamiento asociativo cuyo ciclo ocupa un tiempo
menor que el del almacenamiento primario.

Un programa en ejecucion hace referencia a la direccion virlual v = (p,d). Cada entrada en
el almacenamiento asociativo se busca de forma simultdnea para ia pagina p.. Devuelve p’
como el marco de pagina correspondiente a la pagina p, y p° sé concatena con d, formando la
direccion real r (Ver Fig. 1.6),

Numero de pigina 'Doﬁplazgmlonto

Direccién vitual
P [ ¢ ] TVERY),.
Mapa asociativo
Dir ccién
) e p d toaly .
Num. de marco Desplazamiento -

Figura 1.6 Traduccion de direcciones de jinginacidn por tramsformacion asociativa
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En el diagrama anterior se observa que las flechas del mapa asociativo penetran dentro de
cada una de las células del mapa, lo cual indica que cada una de las células del
almacenamiento asociativo se registra de forma simultanea para buscar una correspondencia
con p. Esto es lo que hace costoso al almacenamiento asociativo.

¢) Traduccién de direcciones de paginacién por combinacidn de transformacién
asociativa/directa.

Un programa hace referencia a (a direccién virtual v = (p,d). El mecanismo de traduccién de
direcciones intenta primero enconlrar |a pagina p en el mapa de pagina asocialivo parciai. Si p
se encuentra ahi enfonces el mapa asociativo devuelve p° como el nimero de marco
correspondiente a [a pagina virtual p, y p’ se concatena con el desplazamiento d, para formar
la direccion real r que corresponde a la direccion virtual v = (p,d).

Ragistro arigen
de |a tabla de pagina

Direccién de la tabla

b de pagina
b Direccion virtusl
. v 3(pd) ‘
p__ Num. pgna )~ P Desplazamiento
» '
Ejecutado sélo sino
hay corespondencia
en el mapa ssociativo Mapa ssociativo
b+p percia
e J
Sdlo & hay
comespondencia
Mapa directo on el maps
{todas las asocigivo
paginas)

_._.4 Num, de marco Dasplazamionto
S ¢

Sélo si no hay correspon- Direccidn resl .
dencia en el maps asociativo '

Figura 1.7 Traduccion de direcciones de paginacion por combinacion de huns]ormaadn ‘
asociativa/divecta
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Si no existe correspondencia para la pagina p dentro del mapa de pdginas asociativo, se
utiliza un mapa directo convencional. La direccion b, del registro origen de la tabla de mapa de
paginas se aflade a p para localizar ia entrada apropiada a la pagina p en la tabla de mapa de
paginas de transformacién directa del almacenamiento primario. La tabla indica que p’ es el
marco de pagina correspondiente a la pagina virtual p, y p° se concalena con el
desplazamiento d para formar la direccion real r, correspondiente a la direccién virtual
v = (p,d). Este tipo de traduccion se muestra en la figura 1.7,

d) Compartimiento de recursos en sistemas de paginacién.

Indica la necesidad de identificar cada pagina como compartible o no. Al hacer que las
entradas de tabla de pagina de varios procesas apunten al mismo marco, ese marco de
pagina es compartido por esos procesos. E! compartimiento reduce la cantidad de
almacenamiento primario necesario para la ejecucion eficaz de un grupo de procesos y pueda
ser posible que un sistema determinado mantenga mayor cantidad de usuarios.

* Segmentacioén

En los sistemas de segmentacién, un programa (y sus datos) pueden ocupar varios
bloques separados dei almacenamiento real.

Una direccion virtual de un sistema de segmentacién es un par ordenado de Ja manera
v = (s,d), donde s es el nimero del segmento del aimacenamiento. virtual en el cual residen
los elementos referidos, y d es el desplazamiento en ef segmento s en el cual se encuentra el
elemento referido.

Nimero de segmento ! Desplazamiento | Direcclon virtual
s ‘ d. va(sd)

i
H
i

Un proceso séio puede ejecutarse si su segmento actual (como minimo):esta en el
almacenamientg primario.

La traduccién dinamica de direcciones bajo ia segmentacion procede de la siguiente forma:
un proceso en ejecucidn hace referencia a una direccion dei aimacenamiento virtuai v = (s.d).
Un mecanismo de planificacién de segmentos busca ai segmento s en la tabla de mapa de
segmentos y determina si éste se encuentra dentro del aimacenamiento real comenzando en
ja posicion s°. La direccién del aimacenamiento real. correspondiente a la direccién virtual
v = (s,d) se forma entonces afadiendo s'ad (Ver Fig. 1.8).



egistro orl
a tabla e mapa
e segmentos

Direccién base b d
la tabla de segment

R

Direccién virtual
v=(s5,d)
[ Umero de Pesplaza-
egmentos | miento
5 d
bts Tabla de mapa de
segmentos
d
s
Direccién real
, r=e'+d
s
* I r I

Figura 1.8 Traduccidn dindmica de direcciones bajo segmentacion

a) antrol de acceso en sistemas de segmentacion.

Los tipos mas comunes de control de acceso usados en los sistemas actuales son; lectura,
escritura, sjecucién y adicién. En un sistema con estos cuatro tipos de control de acceso,
permitiendo o negando cada uno de eilos, pueden crearse 16 diferentes modos de control de
acceso, de los cuales los més sencillos son los siguientes:

Lectura | Escritura ucién | Explicacion Aplicacion
Modo @ No No No No hay permiso de ‘Seguridad
NSO ST | ... N e
Modo | No No Si oo cjecueion Un programa dispoaible a fos usuarios,
que o pueden copiarto bi modifi wlo,
pevo M gjecuarlo
Modo 1 No Si No Sélo eseritira Listas posibilidades no son uutcs. o
tiene sentido conceder. acceso de la
Modo ) No Si Escrilwa/cjocucion, jescritura si se-niega. ¢l acceso a; la
na fectura octurs - - i
Modo 4 Si No [ 8o lectura - Recuperacion de informacion
Modo 8 Si No Si actura/cjecucion - [Un® programs - puede - ser copiado o
,,,,, | ejecutado, pero no modificado
Modo 6 Si Si No l.ec(um/c.un(uu. Protege ‘Jos” datos coutra’ un inlcnto
) pero no ejecnctd crréned de cf log = "
Mode 7 Si Si Ni Acceso no limitado | Esle acceso se concede u los usarios de
conl'unu

Tabla 1.1 Control de acceso en sistemas de segmentacion




b) Traduccidn de direcciones de segmentacion por transformacion directa.

Un proceso en ejecucion hace referencia a la direccion virtual v = (s,d). El segmento
nimero s se afiade a la direccion base b, en e! registro origen de la tabla de mapa de
segmentos para formar {a direccion del almacenamiento real, b+s, de la entrada para el
segmento s de la tabla de mapa de segmentos. Esta tabla contiene la direccién del
almacenamiento primario s', donde comienza el segmento. El desplazamiento d, se afiade a
s’ para formar la direccion real, r = d+s°, correspondiente a la direccion virtual v = (s,d).

Direccién de
almacenamiento o
secundario (si el sag- Direccion basa del
melnto no esta en el segm(an(ot(asl ¢l seg-
Bitda residencia  IMAceNAMIaNO o, i1 gy Bits de mento esta en 8l
del segmento raal) s egm ento proteccien almacenaimiento)
' a R 'WIE! A s
r = s| el segmento no esta en el a macenamiento primario

si ef segmento esta en el almacenamlento primarlo

Bits de proteccidn; (1 = si, 0 = no)

R = acceso de lectura W = acceso de escritura
E = acceso de ejecucion A = acceso de adicldn

c) Compartimiento en un sm'oma de ugmonhclén.

Una de las venta;as de |a segmentacion sobre la paglnacuén es que se trala mas de un
concepto légico que fislco. Los segmentos no estdn restringidos a un tamafio fijo, ya que se
les permite (dentro de limites razonables) tener el tamaﬂo»que necesiten (Ver Fig. 1.9). -

Tabla de segmentos
del proceso A Almaconomlonto
‘ primario
1 b e——
Tabla'de’ montos
del p"mguo 8.
I

Figura 1.9 Compartimiento en un sistema de segmentacion
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* Sistemas de paginacién/segmentacién

Estos sistemas ofrecen las ventajas de las dos técnicas de organizacion del
almacenamiento virtual, En general, el tamario de los segmentos 8s multiplo del tamafo de
las paginas; no es nacesario que todas las paginas de un segmento se encuentren al mismo
tiempo en el almacenamiento primario y las pdginas de almacenamiento virtual que son
contiguas en esle almacenamiento no necesitan ser contiguas en el almacenamiento real. El
direccionamiento es tridimensional con una direccién de alimacenamiento virtual v, siendo un
trio ordenado v = (s,p,d), donde s es el nimero de segmento, p es el numero de pagina y d el
desplazamiento en |la pagina donde se encuentra asignado el elemento deseado.

Numéro de legmenlo
s

Nimero de pagina

P

Desplazamiento
d

Dlreccl(m viual

a)Traduccién dindmica de direcciones en sistemas de paginacién/segmentacion.

Un proceso en ejecucidn hace referencia a la direccion virtual. Las paginas de referencia
ma4s reciente tienen entradas en un almacenamiento asociativo.

Direccién b de Regietro origen
la tabla de seg- de la tabla de
mentos segmentos ; .
Direccidn virtuat
b vez(spd):
bes Num ao Kam. 38 '
I Desplazamiento -
W"""m“g:"" iR
cormﬂ a dentro intenta W”‘m ;
'l p
Maps de dmmnmmo
Tabla de mepa ol {odi0 lee mh lcivu)
Segmentos para .
Proceso -
b ..
Table de maps
. de péginas para'sl
L]
T

Dnocaon roalr

Figura 1.10 Tricducdd; dindmica de dirécq:ionqs en s stemas de paginacion/segmentacion -



Se realiza una busqueda asociativa para intentar localizar (s,p) en el almacenamiento
asociativo. Si se encuentra (5,p), entonces el marco de pagina p° en el cual reside dicha
pagina en el almacenamiento primario se concatena al desplazamiento d para formar la
direccion de almacenamiento real r, que corresponde a la direccion virtual v (s,p,d) y se
completa la traduccion de direccion (Ver Fig. 1.10).

1.4.3 ADMINISTRACION DEL ALMACENAMIENTOVIRTUAL
* Estrategias del Almacenamiento Virtual

- Estrategias de Busqueda: Tratan de los casos en que una pagina o segmento deben ser
traidos del almacenamiento secundario al primario,

- Estrategias de Colocacién: Tratan del lugar del almacenamiento primario donde se
colocara una nueva pagina o segmento.

- Estrategias de Reposicidn: Tratan de la decision de cual pagina o segmento se
desplazard para hacer sitio a upo nuevo cuando el almacenamiento primario esta
completamente comprometido.

* Estrategias de Reposicion de Pagina

- El principio de optimizacién indica que para obtener un rendimiento éptimo, la pagina que
se va a reponer es una que no se va a utilizar en el futuro durante el penodo de tIempo mas
largo.

- Si buscamos una estrategia de reposicién de paglna con poca sobrecarga.y que no sea
discriminatoria, es escoger. al azar la pagina que va a ser reemplazada. Todas las pégmas
deben tener la misma probabilidad de ser reemplazadas.

- En la reposicion de pagina por el sistema de primero en enlrar—pnmero en sallr (F IFO),
cuando una pagina. necesita ser reemplazada, escogemos aquella que ha tenido su
oportunidad y es tiempo de que se ie otorgue la oportunidad a otra,

Con la reposicién de pagina FIFO, clertos' patrones de mforoncm de paginas causan
mas fallos de paginas cuando se aumenta el nimero de marcos ‘asignados a un proceso. Este
fenémeno se llama "anomalia FIFO"..

- En la reposicién de pagina monos-reclentementa—usada (LRU) s uloccionada para ser
reemplazada la pagina que no ha sido usada durante el mayor periodo de tismpo.

- En la reposicién de pdgina menos-frecuentemente-usada (LFU), la pigina que sera
reempiazada es aquella que ha sido usada con menos trecuenda 0 quo ha sido rofenda con
menos intensidad. :

- En la reposicion de pégma no usada-recxentemente (NUR) Ias péomas que no_han tenido
uso reciente tienen poca probabilidad de ser usadas en un futuro préximo y pueden ser
reemplazadas por otras nuevas. La estrategia NUR se implementa con Ia adicion de dos bns :
de hardware por pagina, estos son:

a) Bit referenciado = 0 sl la péglna no ha sido referenciada
= 1 sila pagina ha sido referenciada
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b) Bit madificado = 0 si la pagina no ha sido modificada
= 1 sj {a pagina ha sido modificada

El esquema NUR da como resultado la existencia de cuatre grupos de paginas:

Grupo 1 no referenciado no modificado
Grupo 2 no referenciado modificado
Grupo 3 referenciado no modificado
Grupo 4 referenciado modificado

Las paginas de los primeros dos grupos se veran reemplazadas en primer jugar y las de los
grupos 3 y 4 seran |as ultimas.

* Conjuntos de Trabajo

Un conjunto de trabajo @3 una coleccion de paginas a las cuales un proceso hace
referencia.

El conjunto de lrabajo de paginas de un proceso W (t,w), en el momento ¢, es el conjunto
de pdginas referidas por un proceso durante el intervalo de tiempo del proceso f-w a f. La
variable w se denomina tamario de /a ventana del conjunto de trabajo. E! verdadero conjunto
de trabajo de un procaso, es el conjunto de paginas que deben estar en el aimacenamiento
primario para 12 ejecucion eficaz de este proceso. Los conjuntos de trabajo son transitorios y
el siguiente conjunto de trabajo de} proceso puede diferir sustancialmente de su conjunto de
trabajo anterior.

* Paginacién por demanda
La paginacién por demanda solamente utiliza las péginas que realmente necesite el
proceso y que son llevadas al almacenamiento principal.

La paginacién por demanda no se encuentra libre de problemas, esto se puede e;omplif car’
con el siguiente diagrama (Fig. 1.11):

Asignacin del aimacenamiento primario

Figura 1.11 Paginacion por deminda



El proceso que se esté realizando debe acumular paginas una a una. Cada vez que se
referencia una nueva pagina el proceso debe esperar a que se transfiera al almacenamiento
primario. Dependiendo de cuantas paginas de esle proceso se encuenlren ya en el
almacenamiento primario, las esperas se hacen cada vez mas costosas al ocuparse
cantidades mas grandes de almacenamiento por procesos en espera.

* Paginacién anticipada

Al utilizar esta técnica el sistema operativo trata de predecir las paginas que un proceso
necesitard y posteriormente carga estas paginas si existe espacio disponible,

Con la paginacion anticipada, se toman decisiones correctas en la gran mayorla de los
casos, por lo que &l tiempo de ejecucién de un proceso se reduce considerablemente.

* Tamaito de pégina

- Cuanto mas pequeno sea ei tamafio de una pagina, mas pdginas y marcos de las mismas
habrd, lo que implica tener mayores tablas de pagina.

- Con péginas grandes, cantidades similares de informacién que nunca llegarlan 8 ser
referenciadas se paginaran hacia el amacenamiento primario. '

- Un tamado mds pequedo de pagina ayudaria a un programa a establecer un conjunto de
trabajo mas cerrado, es declr, las pdginas del conjunto de trabajo. mantenidas en el
almacenamiento real contendran elementos rsferenccados con mas intensidad.

- La liberacién voluntaria de pagina puede eliminar ei desperdicio y acelerarla ejecuc}‘éh délv v
programa.

1.5 ADMINISTRACION DEL PROCESADOR

1.5.1 MULTIPROCESAMIENTO

Los sistemas computacionales actuales deben contar con_diversas umerm que
proporcionen a 108 usuanos un campo de accion mas Impho. 030 88, que 3¢ tenga acceso al
multiprocesamiento, que se refiere a la uMuacién de varios procosadoms

Esquemadticamente podemos represantar a un mumptocasador como sigue (Fig. 1.12):
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Figura 1,12 Multiprocesador

Los sistemas de muitiprocesamiento deben cumplir con ciertas condiciones para que su
funcionamiento sea optimo, pero una de las mds importantes es que el sistema debe ser
estrictamente confiable para el usuario, Si dentro de! sistema de multiprocesamiento uno de
los procesadores faila, éste debe ser capaz de informar a los demas o que ocurre para que
ellos se hagan cargo del trabajo.

Uno de los factores mas importantes en o funcionamiento de los sistemas de
muitiprocesamiento @8 que la confiabilidad de estos se incrementa cuando al fallar alguno de
los procesadores los demis entran a sustituirlo.

E! objetivo principal de los sistemas de multiprocesamiento es el incremento de la
capacidad de ejecucion.

Una forma de lograr lo anterior, se da al utilizar un lenguaje que permita el paralelismo en
la programacion y procesamiento de informacion. El multiprocesamiento es lo que mis se
acerca a esta idea; sin embargo, es necesario la utilizacion de varios proceudoru queen la
mayoria de 1a veces resultan ser insuficientes.

Una propuesta para lograr una explotacion del paraielismo masivo es la utilizacion de un
numero de procesadores que garantice que todas las: oporadoms posibles a ser ejecutadas
o paralelo puadan ser asignadas a procesadores separados.

Los sistemas de multiprocesamiento pueden lograr un procesamiento en- paralelo. El
paralelismo dentro de los programas puede ser explicito 6 implicito. EI paralelismo de forma
expiicita puede ser indicado ublizando una construccion de recurrencis. EI sistema de
muitiprocesamiento tiene la capacidad de utiizar procesadores separados para ejecutar cada -

unadolospropoﬂdomsdolaconcurunduyeondblogmquodproammmm%

ripidaments. Pero esto también tiene sus problemas y el principal de-elos 88 que un
programa que contenga mucho parlhusmo oxp“oito puodo Introduclr tmm @frores que
son dificiles de detectar,

La solucién al problema anterior pum serel ulo del paraielismo lmplic«o él cual no se
encuentra dentro del. cusipo del. programa a simplo wm sino. que u pmo del mismo v
esquema de! olgon!mo planteado.

Existe dos. técnicas que utilizan los complladores para la explotactén del paralefismo
lmpllc:to yson



- Distribucién de Ciclos: Consiste en una estructura que implica la repeticion de
proposiciones hasta que ocurre una condicidn que marca la terminacion del ciclo, por
gjemplo:

FOR {=1 TO 4 DO
Al = B(l) + C(1)

- Reduccidn de la Allura del Arbol: En esta técnica se utilizan las propiedades aritméticas
de asociatividad, conmutatividad y distributividad. Con ello se logra producir un cddigo que
indique al sistema de multiprocesadores que realice simultdneamente algunas de las
operaciones.

No todos los procesadores responden a las mismas reglas de procesamiento pero
generalmente respetan las siguientes consideraciones:

- Realizar primeso las operaciones que se encuentran en paréntesis
anidados.

- Después realizar las operaciones que se encuentren sélo entre paréntesls
sencillos. i :

- Realizar después las operaciones exponenciales.

- Continuar con las divisiones y multiplicaciones.

- Concluir con las sumas y/o restas,

- También debe considerarse que, s! las operaciones a realizarse lienen la
misma jerarquia, entonces se dara atencion de acuerdo ai orden
encontrado de lzquierda a derecha.

En la reduccidén de |a aitura del drbol wtilizando las diferentes propiedades: aritméticas,.
puede reprasentarse como sigue (Figs. 1.13,1.14 y 1.15);

) | J

Figura 1.13 Reduccidn de la altura del drbol por Asocintividad



[ rarixs |

213 121
3 2

Figura 1.14 Reduccidn de la altura del drbol par Coumututividad
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Figura 1.15 'Réducdév: de In altura dzl drbol por Distributividad

* Organizacién del Hardware del Multiprocesador
Uno de los problemas con que se encuentran los s»irs‘temas‘ de multiprocesamiento es el
hecho “de - determinar -los - medios - de - conexién''de " los. procesadores  multiples y  los
procesadores de entrada/salida a las unidades de aimacenamiento. .
Esencialmente existen tres organizaciones de sistemas de multiprocesadores que son:
- Tiempo compartide o bus comtn. Este tipo de organizacién uﬁlﬁié un sdlo camino de

‘comunicacién entre todas las unidades funcicnales, como se muestra esquematicamente en
la figura 1,16:
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. Procesador Procesador
Procesador Procesador | {Memoria] IMemaoria E/S £/8
l I [ Bus
: Procesador Procesador
Memoria] |Memoria £/5 €15 l Procesador Procesador

Figura 1.16 Tiempo compartido o bus comuin

- Mainz de barras cruzadas e interruplores. Este tipo de organizacion se crea al aumentar
el nimero de conductores de bus comun al mismo ndmero de unidades de almacenamiento.
Aqui existe un camino diferente para cada unidad de almacenamiento (Ver Fig. 1.17).

Memoria
0

Memoria
1

Memorna

Procesador]
1

Procaosador‘

Procesado]

Proc
E/S

Proc

E/S

Figura 1.17 Matriz de barras cruzadas ¢ interruptores

- Aimacenamiento de interconexién multiple.  Este tipo de simacenamiento se keva a cabo
cuando se sacan del interruptor de barras cruzadas las logicas de control, arbitrsje de
prioridades y conmutacion. Aqui, cada unided funcional puede acceder a cada unided de
almacenamiento pero s6lo en una unidad de aimacenamiento especifica. Se sumcnlotrl una

conexién de dmmmmhmo por unidad funcional (Ver Fig. 1.18).



Procesador Procesador Procesador
Q 1 2
Memoria Memoria Memoria Memoria
0 1 2 3
I R |
Procesador Procesador Procesador
E/S E/S E/S
0 1 2

Figura 1.18 Almacenamiento de iutesconexion miltiple

1.3.2 NIVELES DE PLANIFICACION

Para ordenar dentro del procesador la jerarquia de los procesos son utilizados Ios "niveles
de planificacién”. Dichos niveles se clasifican fundamentaimente en tres:’ ‘

- Planificacién de alto nivel, En esta etapa se determina a qué trabajos
se les permitird utilizar mis activamente.los recursos.del sistema,
- Planificacidn de nivel infermedio. En esia etapa se determina a qué
proceso se le permite tener posibilidad de utilizar la UCP; -

- Planificacidn de bajo nivel. En esta ltima etapa se determina el
proceso que puede utilizar la UCP y sele asigna. '

La planificacion como una forma de orqamznclén debe cumplir con objetwos precisos los
cuales pueden mencionarse de manera sencilla como sigue:

- Maximizar la capacidad de ejecucion.

- Maximizar el nimero de usuarios que tienen acceso y que -
requieren liempos de respuesta eceplubles )

- Minimizar la sobrecarga.
- Equilibrar el uso de recursos.

- Asegurar prioridades.

Para poder lograr los objetivos planteados anteriormente, deben saguirse una serie de
indicaciones:



- Es necesario limitar un proceso a las operaciones de entrada/salida.

- Es necesario limitar un proceso a la UCP,

- Hay que verificar si el proceso que se ejecuta es tipo lote o interactivo,
considerando que un proceso interactivo puede ser en muchas ocasiones
la peticidn de algun usuario aficionado y que por ello no sea tan importante.
Si se considera un proceso por lote, estamos hablando de que el usuario
no se encuentra presente y ello puede provocar retrasos considerables en
sus procesos.

- Se debe verificar que tan necesaria puede ser una respuesta rapida,

- Se debe verificar la prioridad del proceso que se va a ejecutar.

- Hay que verificar con oportunidad el tiempo real de ejecucion que ha
recibido un proceso.

* Temporizador de Intervalos o Reloj de Interrupciones

Cuando nos encontramos con un proceso en la UCP decimos que es un proceso en
ejecucion. Si tenemos entonces un proceso del sistema operativo, decimos que se ejecuta el
sistema operativo y éste puede tomar decisiones que tengan influencia en la operacién del
sistema. Si queremos evitar que, debido a lo anterior, l0s usuarios manipulen el sistema,
podemos hacer uso de mecanismos para que la UCP no sea accesible a allos.

El sistema operativo cuenta con un reloj de interrupcién o temporizador de intervalos cuya
funcién es la de generar una interrupcion en algun tiempo especifico. Si el usuaro se
encuentra ejecutando un proceso y el reloj lo interrumpe, esta interrupcién provoca que entre
en funcionamiento el sistema operativo y es é| quien decide lo que se obtendra de la UCP.-

El reloj de interrupciones ayuda a garantizar tiempos de respuesta razonables a usuarios
interactivos.

Las prioridades que reciba un sistema pueden ser asignadas automaticamente por el
sistema o también ser asignadas del exterior, de manera racional o arbitrariamente.

Las prioridades estdticas no cambian, tienen una sobrecarga relativamente baja; Las
prioridades dindmicas responden a cambios. Su implementacién es mas complucada y
generan sobrecarga la cual se justifica por el cracimiento de respuestas del sistema.

* Planificacién de procesos por el método del Primero en Entrar, Pdmoro o0 s-ur
(FWFO)

£n este tipo de planificacion los procesos se ejecutan de acuerdo a su tiempo de llegada a

\a cola de listos. Cuando el proceso liega a la UCP, se ejecuta hasta que termina. Se utiliza
muy poco en los esquemas de muestrao de {os sistemas actuales (Vorﬂo. 1.19).

Lista de listos -

B0 —[—

Figura 1.19 Plnulﬁmcidn utilizando FIFO
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* Planificacién de Asignacion en Rueda (RR)
En este lipo de planificacion los procesos se ejecutan como en FIFO, pero la cantidad de

tiempo que se les otorga de UCP es limitada. A esto se le llama divisién de tismpo o cuanto
(Ver Fig. 1.20).

Lista de listos
[A][cl a|[A| uce
T Apropiacion I

Figura 1.20 Planificacion de asignacion ex nieda (RR)

Ternminacién

* Planificacién del Trabajo méis Corto Prlmoro’ (SJF)

Este tipo de planificacién es no apropiativa. La planificacién SJF favorece los trabajos mas
cortos, quitando oportunidad a los mads largos; hace una seleccion de los trabajos y con ello
se asegura de que el que se encuentre en ejecucidn termine lo mas pronto posible. Sin
embargo, SJF tiene el problema de no saber exactamente los tiempos que requiere cada
proceso y lo que hace s confiar en los tiempos que el usuario estime para eilo,

* Planificacion del Tiesmpo Restante més Corto (SRT)

La planificacién SRT es apropiativa, contraria a SJF, y @8 muy Util en tismpo compartido.
El proceso espera de acuerdo al tiempo asignado de ejecucion que sea mis targo, siendo &l
siguiente en ser ejecutado, y ésta consideracién inciuye a los procesos que vayan liegando,
Cuando el proceso comienza a ejecutarse no pars hasta que termina.

SRT tiene una sobrecarga mayor que SJF, ya que requiere registrar el tiempo de servicio
transcurrido.

* Planificacién del Siguiants con Relacién de Respuseta Méxima (HRN)
Este tipo de planificacién corrige las deficiencias de SJF, especialmente Ia preferencia qdé
se tiene a los trabajos cortos a costa de ios largos.

De acuerdo a lo anterior, fas prioridades dindmicas en HRN se calculan como:

te +1s
1s

P=




ts ~ tiempo de servicio
1.6 ALMACENAMIENTO AUXILIAR O SECUNDARIO

1.6.1 OPERACION DE ALMACENAMIENTO DE CABEZA MOVIL

- Almacenamiento de disco de cabeza mévil

En la siguiente figura (Fig. 1.21) tenemos la representacion esquematica, vista
lateralmente, de un disco de cabeza mévil. Los dalos se graban en los platos o discos

magnéticos que se muestra, estos se conectan por medio de un eje comuln, girando a
velocidades de 3600 rpm.

Cabezas de lectur escritura _..,

.

RLLLAS &Y

Plat Eje BI'HI

Figura 1.21 Esquema de un disco de cabeza mévil

La informacion puede ser escrita o leida por medio de una serie de cabezas de .
lectura/escritura, s0ic una cabeza por cada superficie de disco. Los datos a los que puede -
acceder ia cabeza son aquelios que tiene junto a si, por lo que para poder ser-leido aigin-
dato, ¢l disco debe de girar hasta encontrar 1a Informacion -docum lo cual se realiza‘enun -
tismpo determinado (tiempo de latencia). '

Todaa las cabezas de leclura/escritura se encuentran montadas en. una’ bam o.:brazo.

mow, leofrniommovtmhntolhodnm-yhmm:m teniendo de esta forma,
2CCHS0 & UN Mayor NUmero de informacion. Para tener 8cceso @ uNa posicion en puﬂcubr la
serie de pisias razadas por todas ias cabezas de leclura/escritura forman un ciindro vertical,
porloqm.lmovlmmtodollbamhacuuncmndronuovouboomcomoopondéndo-
busqueda.

Al requetic poﬂdonlmot en un registro upocaﬂco. ol sistema realiza varios movimientos:

1)Labur¢somyodcﬁndmad9culdo,

2) La parte donde se oncuomu. guardido el registro debe de girar
hasts ancontrarse situado bajo la uboza de lectura/escritura.

3) El registro (que puede variar en su tamafio), debe girar para que
la cabeza realice la operacin de lectura en este caso. E} tempo
total de acceso a un registro especifico, por lo regular es de 0 01
a01 segundos



1.6.2 CARACTERISTICAS DE LA PLANIFICACION

Debido a los procesos que se realizan al leer o escribir registros, obtenemos un tiempo de
respuesta muy lento, ya que 1as peticiones de ejecucion se llevan acabo mucho mas rapido,
en este caso las instrucciones se ejecutan una tras otra formando lineas de espera o colas.

Para reducir el tiempo utifizado en la busqueda de registros se ordenan las colas de
peticiones, a @ste proceso se le conoce como planificacién del disco. Tal planificacion implica
realizar un examen a fondo de las peticiones pendientes para poder determinar la forma mas
eficiente de ejecutar las peticiones y que éstas puedan ser atendidas con el minimo de
movimientos mecanicos.

Existen dos tipos de planificacion de uso comin que son: opfimizacion de la busqueda y
optimizacidn rotacional (o latencia).

Algunas de as caracteristicas que se desean llegar a obtener son:

- Capacidad de ejecucion.
- Media del tiempo de respuesta.
- Varianza de los tiempos de respuesta (predecibilidad).

La planiticacion intenta elevar al maximo la capacidad de ejecucién de peticiones por
unidad de tiempo. Ademds, debe de minimizar el tiempo promedio de espera.

1.6.3 OPTIMIZACION DE LA BUSQUEDA
A continuacién se presentan algunas estrategias de optimizacién de la busqueda:

- FCFS. Se ejecutan los procesos en orden lineal, conforme se presentan se atienden; no
existe reordenamiento de la cola de espera.

- S5TF. El brazo se posiciona en la siguiente peticion que minimice el movimiento del brazo,
realizando menor tiempo de blsqueda que la estrategia anterior.

- SCAN. El brazo se encuentra en movimiento de un lado a otro de Iaf superficie del disco
ejecutando todas las peticiones que encuentra. Sélo..cambia. de direccién cuando no
encuentra mas peticiones en ta direccion actual,

- C-SCAN. El brazo del disco se mueve hacia adentro del disco en una sola direccion y va-
ejecutando fas peticiones conforme las va encontrando, pero si no existen méas peticiones el
brazo salta a ta mds cercana de la parte externa del disco.

- SCAN de n-pasos. El movimiento del brazo se realiza iguatl que en SCAN, pero en este
caso lodas las peticiones que se oblengan en esa- direccion se colocan en lotes y
posteriormente se ordenan para realizar un mejor servicio durante el movimiento de retorna.



Esquema Eschenbach, E! movimiento del brazo se realiza igual que en C-SCAN, pero con
excepeion de que cada cilindro es atendido por una pista completa de informacidn, existan o
no peticiones para tal cilindro. Las peticiones se reordenan dentro de un cilindro obteniendo
ventaja sobre la pesicion rotacional, pero si dos peticiones cambian posicion de sectores
dentro de un cilindro, sélo se atiende una en el movimiento actual del brazo.

1.8.4 OPTIMIZACION ROTACIONAL

En condiciones de altc numero de peticiones es cuando se utiliza la optimizacién
rotacional, puesto que cuando se tiene un gran numero de peticiones, aumenta la
probabitidad de que existan varias peticiones pendientes para el mismo cilindro. Por lo que se
utiliza la estrategia SSTF, la cual analiza todas las peticiones y atiende primero a las que
tienen retraso rotacional mas pequeno.

1.6.5 SISTEMAS DE ARCHIVOS Y BASES DE DATOS

Un archivo es un grupo de datos etiquetados y pueden ser manejados como unidad de
operaciones, reaiizando con ellos las siguientes funciones:

- Open: se prapara un archivo a ser llamado.

- Close: se evitan mas llamadas a un archivo hasta abrirlo nuevamente.
- Create: crear un nuevo archivo.

- Destroy. destruir un archivo.

- Capy. crear una copia del archivo con diferente nombre o con el mismo,
- Rename: cambiar e{ nombre de un archivo,

- List: desplegar el contenido de un archivo.

Los elementos de datos individuales dentro de un archivo se pueden manejar con las
siguientes opoudoms

- Read: Se introduce un dato de un archivo @ un proceso.
- Wrie: Introduce un dato de un proceso en un arehivo
- Update: Modifica un dato existente. " - "~
- Insert: Afade un dalo nuevo.
- Delete: Elimina un dato de un archivo:

* Funciones del Sistema de Archivos

Aigunas funciones del sistema de archivos son las siguientes;

1) El usuario puede crear, modificar y q!imin_at qrchivos.‘
2)El usuaﬂo puede compartir sus "a'rc_hiv'os de forma controlada para
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basarse en el trabajo de los demas.

3) El mecanismo encargado de compartir los archivos debe controlar
el acceso de lectura, de escritura, de ejecucién o combinaciones
de estos.

4) El usuario puede estructurar sus archivos de la forma mds adecuada
para él.

5) El usuario puede ordenar la transferencia de informacién entre
archivos.

6) Se deben de proporcionar las posibilidades de respaldo y
recuperacion, como prevencidn contra pérdida de datos.

7) El usuario puede hacer referencia de sus propios archivos por
medio de nombres simbdlicos.

8) El sistema de archivos debe de proporcionar posibilidades de
cifrado y descifrado.

9) El sistema de archivos debe de proporcionar un acoplamiento
favorable al usuaric.

* Descriptor de Archivos

E! descriptor de archivos as un bloque de control que contiene informacién que el sistema
necesita para administrar el archivo. Los descriptores de archivos se encuentran.en el
almacenamiento secundario e incluyen;

- Nombre simbélico del archivo. ,

- Localizacion del archivo en almacenamiento secundario.
- Organizacién del archivo. T
- Tipo de dispositivo.

- Datos de control de acceso.

- Tipo de archivo.

- Disposicion.

- Fecha y tismpo de creacién.

- Facha de destruccidn,

- Fecha de Ultima modificacion.

- Suma de las actividades de acceso.
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CAPITULO Il : SOFTWARE Y HARDWARE

Dentro del 4rea de la computacion encontramos dos grandes ramas. Hardware y Software,
que a su vez contienen una gran cantidad de efementos que las forman como parte
importanta de la computacion.

Muchas sistemas operativos fueron desarroflados durante la década de los 60's y eran
escritos por personas que no entendian realmente que su software y hardware debia recibir el
aporte de la ingenieria para ser confiables, comprensibles y tener facilidad de mantenimiento.
Los errores causados en la primeras etapas de los proyectos no se localizaban sino hasta
mucho después de que los sistemas hablan sido entregados a los clientes. Se dedicé tanta
atenciéon a estos problemas, que cientos de cientificos computacionales e industriales
comenzaron a dedicar considerables recursos a los problemas de fa construccion de slstemas
de software. Esto acrecenté el desarrolio del campo de la ingenieria de software.

El surgimfento de la ingenieria de software y el reconocimiento de la impartancia de lograr
un acercamiento disciplinado y estructurado a a construccidn del mismo, que fuese confiable,
entendible y con facilidad de mantenimiento, han sido fomentados por las experiencias de
muchos de los esfuerzos de desarroilo de sistemas operativos de esta década.

il.1 SOFTWARE

En computacion el software es la parte que se refiere a los programas, Instrucciones,
paquetes y lenguajes de programacidn que son hechos a base de algortmos para ia
resolucién de problemas y/o la simplificacidn de trabajos. El software consta de diferentes
elementos:

- El lenguaje de maquina es aquéi que esta disefiado para que la computadora comprenda
directamente las instrucciones que recibe. Generaimente, este lenguaje es un cierto codigo de
caracteres diseflado para el equipo que se maneje. ' :

- Los lenguajes ensambiadores surgen de ia necesidad de aumentar ia velocidad de
programaclén y reducir los errores de codificacion. Son programas sencilios que evitan la
escritura directa de un lenguaje de maquina, pero deben ser traducidos a éste para que las
Instrucciones puedan ser procesadas debidamente.

- Los compiladores surgen de la necesidad de perfeccionar los ensambladores, asi los
lenguajes de alto nivel permiten a los usuarios escriblr programas en un modo independiente
dei ienguaje de maéquina, esto s, que jos usuarios pueden dedicarse solsmente a la
resolucién de sus problemas sin tener que preocuparss por escribir ademds un codigo para
que a méquina "comprenda’ lo que se le pide. Los languajes de aito nivel son traducidos at
lengusje de maquina a través de los compiladores.

- Existe también un sistema desarrofiado para reducir ias complejidades en el control de las
entradas/salidas de diversas rutinas de operacion de canales, y éste es Hamado "sistema de
conlrol de entrada/salida ({0CS)".

Se tienen dos aplicaciones fundamentales para los lenguajes de aito nivel: la primera se
refiere a los lenguajes orientados al procedimiento (PASCAL, COBOL, FORTRAN, BASIC), y



la segunda a los lenguajes que estan orientados al problema (GPSS, para simulacion; SPSS,
para célculos estadisticos).

Los cargadores son programas que colocan las instrucciones y datos de un programa en el
almacenamiento principal y para que los programas sean ejecutados deben de ser colocados
en el mismo. Un cargador absoluto pone estos articulos en las localidades espscificas
indicadas en e! lenguaje de maquina. Un cargador de relocalizacién puede cargar un programa
en varios lugares del aimacenamiento principal. Un cargador de enlace, al igual que un editor
de enlace, realiza el proceso de combinacién de programas. El cargador de enlace combina
cualquiera de los programas requeridos y los carga directamente al almacenamiento primario.
El editor de enlace hace la misma funcién, sélo que simula que el almace namiento secundario
sea la referencia a seguir posteriormente,

1.2 HARDWARE

El hardware es todo lo que se refiere a la parte fisica de la computadora; como pueden ser
dispositivos de entrada/salida, conexiones, procesadores, etc.

Dentro del hardware encontramos diferentes elementos con funciones especificas, como se
explica a continuacion;

- La compaginacién del almacenamiento se refiere a la colocacidn de localidades de
memoria adyacentes en diferentes bancos de almacenamiento, lo que permite tener la opcion
de varias referencias al mismo tlempo, Las referencias secuenciales simples al
almacenamiento principal se hacen por orden, fo que permite tener acceso a varios datos al
mismo tiempo siempre que estos se encuentren en diferentes bancos de memoaria.

- Un registro de relocalizacion permite localizar nuevamente programas de una forma
dmémlca La direccién base de un programa en la memoria principal se encuentra en el
registro de relocalizacién. ,

- Ef escrutinio es el procedimiento que permrte que una unidad de disco verifique el estado
de otra de funcionamiento independiente. EI método es sencillo: la primera unidad verifica que
la segunda se encuentre en estado conveniente, si no se cumple esto, la primera prosigue con
lo que estaba haciendo. Las interrupciones permiten que una unidad dé atencién inmediata a
ofra, de manera que la primera cambie de estado.

- Ei buffer es un drea de aimacenamiento de datos. Mientras se lieva a cabo dicho
almacenamiento no puede darse ningin procesamiento de los mismos, de igual manera,
mientras se procesan tos datos no puede I!ovme a cabo rocopdén siguna de dalos
adicionsies.

- Los dispositivos penféricos permiten o simacensmiento de 9rln cmbdod de informacién
fuera del aimacenamiento primanio (memoria interna) de la computadora. Entre los dilpoﬂtivos
periféricos mas conocidos encontramos fos discos magnéticos. =

- Los temporizadores son elementos que pormnon ol 8CCES0 3 VANios Usuarios en un
proooudor on intervalos de tiempo,

- Los canalas de sntrada/satida son elementos muy Ulies en el mnnoio dela eompuudora
gracias a ellos se puede tener acceso directo al aimacenamiento pdncipd para simacensr o
recuperar informacién sin necesidad de esperar un determinado’ tiompo pn ceds proceso.
En los sistemas actuales manejados por interrupciones, los cannm de onindalnuda son
habilitados con mayor facilidad para su funcionamiento.
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- Los sistemas de almacenamiento virtual permiten a los programas referenciar direcciones
que no necesariamente deben corresponder con las direcciones reales disponibles en el
almacenamiento primario.

- En el multiprocesamiento varios procesadores comparten un almacenamiento primario
comin y un sélo sistema operativo.

- El acceso directo a memoria es una manera de reducir al minimo las interrupciones
durante la ejecucién de programas ya que sélo requiere de una interrupcién por cada blogue
de caracteres transferidos durante la entrada/salida.

- Se le llama canalizacién a una técnica de hardware que permite que varias instrucciones
puedan estar al mismo tiempo en un estado de ejecucion.

* Separacion de Costos del Software y el Hardware

En los primeros afos de la década de los 70's, los distribuidores de computadoras solian
vender un solo tipo de producto: el hardware. Los sistemas operativos, programas de soporte,
sistemas de aplicaciones y los manuales de documentacién y educacion se entregaban a los
usuarios sin cargo alguno. Como consecuencia, los proveedores tendian a ver el software
como un articulo de "regalc” y se negaban a responsabilizarse de su calidad.

Los vendedores publicaban largas listas de errores conocidos como una "cortesia” hacia
sus clientes. Aquellos clientes que llamaban a los vendedores quejéndose acerca de algin
problema, generaimente eran reprendidos indicdndoles que de haber leido la lista de errores
conocidos habrian evitado en primer fugar utilizar esa funcion. v

Por otra parte, iBM desempaquetd costos del software y hardware, esto signmcaba que
ambos se cobrarfan por separado, aunque continué suministrando algin software basico sin
cargo. Los efectos sobre la industria fueron significativos: ahora era mucho mas dificil para
los distribuidores de computadoras insertar las largas cldusulas en sus contratos que los
excluia de responsabilidades. Casi de la noche a la mafiana, como una respuesta a esta
separacion de costos, se cred una industria independiente de software. Otros fabricantes
siguieron la tendencia y |a separacion de costos no tardé en ampliarsa a toda la industria. ‘Los
usuarios recibieron gran incentivo para buscar y comprar su software entre los’ muchos
productos compelitivos disponibles,

Una consecuencia importante de la separacién de costos fue’ que:los: distribuidores
comernizaron a diseflar su software mas modular, de manera que pudiaran vendarse como
unidades individuales.

El mercado de computadoras compatnblos con 1BM tuvo gran auge. El hlfdwm ‘de
computadoras continué declinando en precio, mientras que las velocidades de procesamiento.
y capacidades de aimacenamientc aumentsban, y ¢l tamafio ﬂﬂco de los procoudoru y :
memorias disminuia.

La “escala de integracion” (disminucion de tamadio de circuitos) continuaria ‘aumentando
con ol VLS! (Integracion a escels muy grande) moviéndose ‘hacia ‘un’ULSI (Imgnadn a
escala uliregrande) en |a siquiente décade. E| multiprocesamienio se volveria mis comun.
Muchas de las funciones de los sistemas operativos realizadas entonces por software tenderia
hacia o microcodigo.  Las arqunuctum dol hurdwm dd Wo am- d controt on!n“
procesadores localizados.

Los lenguajes estaban siendo desarrollados con la lmolodad de oxplow la concurrcndl y
el ‘hardware y los sistemas operativos estén siendo - disefiados para ejecutar con mayor
eficiencia los programas concurrentes que requieren de un procesamiento porohlo



El paralelismo masivo es mas comun, siendo posible ejecutar programas paralelos a mucha
mayor velocidad debido al alto grado de concurrencia.

Los computadoras y sus sistemas operativos eran disefiados para fomentar la operacion de
maquinas virtuales. Las maquinas reales se encuentran ocultas para los usuarios.

El concepto de familias de computadoras continua tal y como fue introducido por las series
360 de 1BM.

A medida que los fabricantes introducian nuevas generacionss de computadoras, ios
programas existentes se ejecutaban en ios nuevos equipos tal y como estaban o con
pequeiios cambios.

Los desarrollos en la ingenieria de software dieron por resultado sistemas operativos mas
preservables, confiables y comprensibles.

El costo de la comunicacion de datos continuaba disminuyendo y las velocidades de
transmision de datos aumentaban.

Las computadoras estaban conecladas cada vez mas a redes de sistemas, y el trabajo del
usuario podia ser realizado por una computadora de la cual éste no tenga conocimiento. El
concepto de almacenamiento virtual se utilizaré por mucho tlempo més. La perspactiva previa
de un sistema operativo como administrador de recursos perdurara.

El concepto de proceso distribuldo provocé que fueran desarrollados sistemas operativos
dispersos, en lo cuales las funciones de {os sistemas operativos son distribuidas entre varios
procesadores a través de grandes redes de sistemas.

.3 MEMORIA FlJA

Dentro del desarrollo de la computacién nos encontramos con diversos avances
significativos en el area. Asl, nos introducimos al concepto de “microprogramacién” ef cual se
refiere a elaborar programas que de alguna manera queden aimacenados en la computadora.
A finales de la década de los 70's, se cred la microprogramacién dindmica lo que permitié
cargar microprogramas dentro del simacenamiento de control desde ef cual son ejecutados.

Un microcddigo es un programa elaborado para mejorar el rendimiento de o}ocucnén de los .
sistemas computacionales y quedan contenidos en la memoria fija de |a computadora.

La emulacién es una lécnica por medio de la cual se hace que una maquina aparente ser
otra, Las instruccionas del lenguaje de méquina que va a ser emulada se microprogreman en.
lo que se llama “maquina anfitiona’. Una vez que esto 3¢ resliza, ¢ lenguaje de maquina de la -
maquina emulada puede ser leido por la anfitriona.

Los microprogramas tienen mis acceso sl hardware que los programas ‘de lenguaje ‘de

miéquina por ello es mis fici delectar y corregir efrores; sin ‘embargo, ‘aigunos sistemas -
combinan el microdiagndstico con las m!ruedoms del lonqunh do miquinl con lo cuol ‘se
logra una revision mis confiable.

También se han dourrouado diversos upoo de computldom mndbndo los probhmn ‘
personaies de los ususrios, de esta forma nos encontramos con el funcionamiento de:
computadoras personaies que cuentan con los slementos: nocourm para.la solucion de..
problemas -concretos. que. 18 puedan plantear. Sin embargo, unamojorldapudondtm ‘
usuarios a los sistemas computacionaies se ha logrado a través del software. Ei software.
proporciona una serie de programas a ejecutar por medio del hammn, los pfogfms do im
adaptan las computadoras de acuerdo a las necesidades del usumo :
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El acceso a los microcédigos permite una serie de rutinas de interrupcion con el fin de
lograr mejores resultados en la ejecucion de programas. La implementacion de funciones del
sistema operativo en microcédigo puede mejorar el rendimiento del sistema computacional,
reducir costos en el desarrollo de programas y aumentar la seguridad del sistema.

La microprogramacion es un campo amplio de estudio y se refiere a la realizacion de
programas residentes en la imemonia fija de la computadora, que tienen como prioridad permitic
una mejor comunicacion usuario/maquina utiizando un minimo de espacio de
almacenamiento. La microprogramacion consiste en una serie de instrucciones especificas
que la maquina tiene definidas.

i1.4 DIRECCIONAMIENTO
* Estructura General
Casi todas las computadoras convencionales modernas se basan en el concepto de

"computadora de programa almacenado” o "maquina de direccionas”, atribuido generalmente
al matematico John Von Newman (1903-1957); esta estructura se muastra en la figura 2.1

-
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l { ‘I memoiia ERi.
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je Morn, {MBR)
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Datos
Registro de Instrucciones (IR)
3 | . Instruccién *
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Inl‘u‘s{‘donn
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Generaies
L uce (GR)
{ Otras UCP ™
3 silas hay

Figura 2.1 Estructura General de una qumfn)u

45



La UCP consiste en un intérprete de instrucciones, un contador de posiciones, un registro
para instrucciones, varios registros de trabajo y registros generales. El intérprete de
instrucciones es un grupo de circuitos electronicos, que realiza la interpretacién de las
instrucciones que obtiene de la memoria. El contador de posiciones (LC, Location Counter),
también llamado “contador de programa’ (PC, Program Counter) o ‘contador de instrucciones”
(IC, Instruction Counter), es un dispositivo de memoria fisica que almacena la posicién de la
instruccién que se esta realizando, almacendndose una copia de ésta en el registro de
instruccionas (IR, Instruction Register). Los registros de trabajo son dispositivos de memoria
que se utllizan como "borrador" par parte del intérprete, mientras que los registros generales
son utlizados por el programador como posiciones de almacenamiento para funciones
aspaeciales.

La interfaz primaria entre la memoria y la UCP se realiza por medio del registro de
diraccionas de memoria (MAR, Memory Address Reglster) y del registro intermediario de {a
misma. El MAR contiene la direccidn de la posicidn de memoria que debe leerse o cargarse. El
registro intermedio de memaria (MBR, Memory Buffer Ragister) contiene una copia de la
posicion de memoria especificada por e! MAR después de una lectura, o el nuevo contenido
de la posicion de memoria después de una escritura, Ei control de memoria (memory
controller) es un dispositivo fisico que transfiere datos entre el MBR y la posicion de memoria
cuya direccion esta aimacenada en el MAR.

La unidad basica de memoria es el byle asto es, ocho bits de Informacién. En. otros
términos, cada posicion de memoria direccionable puede contener hasta.ocho bits de
informacién. Las direcciones de la memona admiten hasta -tres componentes.
Especificamente, el valor de una direccién es igual al valor de un desplazamiento (offset) mas
ol contenido de un registro base, mds el contenido de un registro indice. En general, las
unidades de memoria se indican dando la direccién de su byte de menor orden. '

Los ragistros de uso general pueden ser empleados para diversas operaciones artmeéticas
y légicas, y coma registros bases. Como registros bases sirven para formar direcciones.

.5 FAMILIAS DE PROCESADORES
* Evolucion del Microprocesador
- €1 Microprocesador de 4 bits.

En 1871, intel Corporation dié a conocer al mundo sl primer microprocasador de 4 bits: el
4004, Es un controlador programable sobre un chip; el cual es muy pobre comparado con los’
estindares de hoy en dia. El conjunio de Instrucciones contenidas en esie nﬂaopmoudor
son s6lo 45 diferentes. Lo anterior da como resutado que el 4004 sea utiizado en .
splicaciones muy limitadas, ‘tai como los primeros -jusgos de “video 'y paquefios
microprocesadores basados en controladores. Si se requieran aplicadonos mds sofisticadas,
ol 4004 se vusive inadecuado.



- El microprocesador de 8 bits.

Mas tarde, Intel se dio cuenta que el microprocesador podria ser un producto comercial, por
lo que liberd el 8008 de 8 bits (el cual fué antecedente del B0B0A). A este nuevo
microprocesador se fe expandio la memoria (16K x 8), teniendo un total de 48 instrucciones
disponibles, dando la oportunidad de tener aplicaciones mucho mas avanzadas.

Los ingenieros comenzaron a desarrollar mas y mas, demandando un mayor uso de los
microprocesadores; sin embargo, la ain pequefia memoria y ei conjunto de instnicciones del
8008 pronto comenzd a tener sus limites de uso. Asi, en 1973 Intei introdujo al mercado el
8080, siendo 8ste el primer microprocesador moderno de 8 bits.

E1 8080 tiene mas direcciones de memoria y ejecuta mas instrucciones que el 8008, pero la
gran diferencia entre ambos es que el primero ejecuta las instrucciones diez veces mas rapide
(2 ps) que el segundo (20 ps). E! 8080 utiliza tecnologia compatible con TTL (Transistor-
Transistor Logic). Todas estas ventajas se introdujeron en la era del 8080 y del
microprocesador.

Una nueva versidn del 8080 es el 8085, que fue liberado por intel en 1977, Sélo un poco
mas avanzado que e! 8080, el 8085 direcciona la misma cantidad de memoria, ejecuta el
mismo ndmero de instrucciones y le tloma 1.3 ps en vez de 2.0 ps, La principal ventaja del
8085 es que éste tiene incorporado un generador de reioj y un sistema controlador que posee
componentes externos basados en el sistema de! 8080.

- El microprocesador de 16 bits,

En 1978, Intei liberé el microprocesador 8086 y un aflo después el 8088. Ambos son
microprocesadores de 16 bits que ejecutan instrucciones en tiempos de 400 ns, mejorando la
velocidad de ejecucion del 8085. Ademds, el 8086 y el 088 son capaces de direccionar 1
Mbyte o 512 K palabras (18 bils) de memoria. Eslas velo:ldades de ejecucién y tamaios de
memoria permiten que el 8086 y el 8088 reemplacen pequeilas minicomputadoras en muchas
aplicaciones que se encuentran limitadas en memoria y tamafio de palabra.

Una de las necesidades importantes en la evolucion de los microprocesadores de 16 bits
ha sido |a realizacién de muitiplicaciones y divisiones, estas funciones no.se encuentran
disponibles en la mayor parte de los microprocesadores de 8 bals. con excepcidn de! MCE809
de Motorola que pusde multipiicar pero no dividir.

Para 1981, cuando IBM selecciont el 8088 para incorporario a su computadora; personal la
arquitectura 8086/8080 tomoé la direccion definitiva para convertirse en ‘el estdndar de la
indusina de la computadora personal,-

* Arquitectura bisica del 8088 y 8048

En la figura 2.2 se llustra la operacion normal de un 8085, el cual es un microprocesador
tipico de 8 bils. Se debe de observar que ias instrucciones. son Hamadas de la memoria por
medio de una operacién de lectura de memoria. Después, mientras que e! 8085 ejecuta la
instruccién, el sistema de memoria es desocupado. El 8086y 8088 hacen uso del tiempo de
memoria desocupada o libre para ejecutar la siguiente Instruccién mientras se ejecuta la
actual. '
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Figura 2.2 UCP 8085A Indicando el Nivel de Actividad del Bus

En la figura 2.3 se muestra la secuencia de ejecucion de los microprocesadores 8086 y
8088. Puede apreciarse que el bus esta siempre ocupado. Ademas, se debe observar que
ambos microprocesadores contienen dos unidades internas, la unidad de ejecucidn (EU,
execution unit) y la unidad de interfaz de bus (BIU, bus interface unit). Ei BiU es el
responsable de ir por una instruccion (el operando de una instruccién o dato de memoria), y la
EU os ia responsable de ejecutar las instrucciones. Ei 8086 y el 8088 son capaces de utilizar
el bus con un miximo de eficiencla porque ambos contienen memoria interna en la forma de
una col@ o memoria FiFO. '

EY E]ocutar Ejecutar Ejecutar

BiU Traer . Traer Escribir Traer Leer

Bus Ocupado] | Ocupadof | Ocupado} I Ocupado] | Ocupado] | Ocupado

Figura 2.3 Los Microprocesadores 5086 y 3083 Indicando el Nivel de Activided de su Bus

La figura 2.4 muestra la localizscion de ia EU y de la BIU. La cola del 8000 es de 2 byles de
ancho y tres localidades de profundidad. Asi es capaz de manipulsr 3 nimeros de 18 bits. E!
8088 tisne una cola de un byte de ancho y 4 bytes de profundidad. Las colas permiten que ol

-8000 y i 8088 traigan instrucciones, misntras que ia EU estd ocupada sjecutdndolas. Esto
permite que . los microprocesadores .8086/8088 - utilicen el sistema de memoria mis
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Figura 2.4 Estructura Interna de los Microprocesadores 8086 y 5088

El 8088 contiene internamente cerca de 29000 transistores y opera a 4.77 MHz; las
operaciones que realizan se llevan a cabo por movimiento de bloques de datos en espacios
precisos de tiempo. Las PC-XT pueden tener un ciclo de bloquas de 8 bits, utilizandose para
formar un caracter simple del aifabeto; esto puede resuitar muy lento en aplicaciones graficas.
Las XT turbo pueden soportar operaciones mdas rapidas de lo normal (4.77 MHz); puaden
operaren 8, 10y 12 MHz.

* Arquitectura del Sistema

En la figura 2.5 se aprecian los diagramas de pines de los microprocesadores 8088y 8088,
En ambos casos la comunicacion del sistema ocurre a través de tres buses: direccidn, dafos y
control. E1 bus proporciona una direccion de memoria para el sistema de.la. misma y también
las direcciones de entrada/salida para el sistema de entrada/salida. £l bus da datos transfiere
a estos entre of mtcroprocuador y la memoria, juntando e sistema de enirada/salide. El bus
de control proporciona sefiales de control que causan que la memoria o la cntnddulsda
ejecuten alguna operacion de lectura (RD) o escntum (WR).

-El-ancho del bus de datos de ambos’ microprocoudom os dcfnnnlo ya que en ol 8086 se
utikza un bus de 16 bits, mientras que en al 8088 se empiea un bus de 8 bits: Las direcciones
del bus del 8086 contienen una sefial BHE (bus high enable, habiitacion ekt del bus), y e bus
de direcciones del 8088 no tiene. BHEuuMiudomuhccionulapmowpodordﬂos
bits de datos siempre que ocurra la lectura o escritura de un byte, y la drroccuén de bit (Ao) os
usada para seleccionar of byte més bojo pars una lectura de byte.

Otra diferencia entre estos dos microprocesadores son las sefiales /O/M en el.8088 (pin 28)
'y la M/IO en el 8086 (pin 28). La seal /O/M es usada para elegir el sistema de entrada/salida
o la memoria. Si es un cero légico se selecciona la memonia, si 8s un-1 Ioglco s9-elige el
sistema de entrada/salida. La funcion: del pin MO es idéntica con excepcubn de los niveles
légicos, los cuales se encuentran invertidos.
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Figura 2.5 Diagramn de Pines de los Microprocesadares 8086 y 8088

El bus de datos de 16 bits del 8086 permite ir por instrucciones mas répidamente que el
8088. Ambos microprocesadares direccionan 1 Mbyte de memoria ya que los dos contienen un
bus de direcciones de 20 bits.

* £l Coprocesador Matemitico 8087

La familia de copfoco'udores 8087 ejecuta operaciones artméticas y comparaciones sobre
una variedad de tipos de datos. También es capaz de mﬁzu funciones trascendentales como
tangentes y logaritmos.

La familia 8087 puede multiplicar, sumar, restar, dividic, obtener raiz cuadrada, tangente
parchl arco tangente parcial y logaritmos. Los tipos de datos operados sobre ol 8087 incluyen
nimeros enteros de 16,32 y 64 bits; 10 digitos de BCD (Binary Coded Decimal, sistema
decimal codificado en binaric) y nimaeros. de punto flotante de 32, 64 y 80 bits. Lu‘
opondomsmlizadnporol&ﬂgcmrulnmhuojmﬂnmdo 100.veces mas répido
que [as operaciones equivalentes escritas por el mis eficiente 8086/8088.
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Figura 2.6 Diagrama de Pines del Coprocesador Matemdlico 8087

El 8087 es un coprocesador diseflado para correr en paralelo excediendo la rapidez dei
software escrito para los microprocesadores 8086 y 8088, El 8087 ejecuta 68 instrucciones
numéricas con los microprocesadores B80B6/8088. Estos  Ultimos ejecutan todas ' las
instrucciones normales, mientras que el 8087 ejecuta las suyas. Otros miembros de la familia
incluyen a los 80187, 80287 y 80387. Las interfaces 80187 son para el 80186/80188, el 80287
para el 80288 y el 80387 para el 80388. En suma, al 80387 (una versién de 18 bits), el
803687SX es la interfaz para el 80386SX. Ei 80486 incluye un 80387 construldo dentro del
mismo circuito Integrado.

* Los Microprocesadores 80166, 80188 y 80206

En el diseflo de la PC-XT se realizé un nuevo diseflo [6gico por medio de Ia arquitectura del
8086, En 1982, Intel desarrollé dos nuevas vmphmomlcionos para cubnr Ias nmsldldos de
mercado: los microprocesadores 80186 y 80286,

El chip altamente integrado del 80186 se desarrolié para ol marcado del uumado Inmfo do
Confml (Embedded Control) como aplicacion para autos y controles de propémo especial.

‘Los microprocesadores Intel 80186, 80188 y 80286 son Versiones mejoradas. de los
'8086/8088. €1 80186 y el 80188 como los 8086/8088 son casi idénticos, la Unica diferencia
entre el 80186 y o) 80188 es |a anchura de sus buses de datos. Ei 80186 (como el 8000) tiene
un'bus de datos de 16 bits y ei'80188 (como el 8088) tiene un bus de datos de '8 bits. E)
registro -interno -de la estructura. de los 80186/80180 y los 8086/8088 ‘son vMudmento
idénticas, la Gnica duferencia o3 que los primeros tienen algunas resewus adacnonlm do.?



vectores de interrupcion que no son usadas en fos microprocesadores 8086/8088, y algunas
poderosas incorporaciones de entrada/salida.

Como el 8086, el 80186 contiene una BIU y una EU, pero mas grandes. Para la BIU y la
EU, el 80186 tiene un generador de reloj, una interrupcién de controlador programable, un
programador de tiempa, un controlador programable para DMA (Direct Memory Access) y un
chip programable para seleccidn de unidad. Estos mejoramientos son considerablemente
incrementados en 1a ejecucién del 80188 y reducen el nimero de elementos requeridos de
componentes periféricos necesarios para implementar un sistema,

El microprocesador 80288 es una versién avanzada del microprocesador 8086 que fue
diselado para muitiusuarios y ambientes de multitareas. El 80288 puede direccionar 16
Mbytes de memoria fisica y 1 Gbyte de memoria virtua! utilizando la unidad de direccion de
memoria que esta localizada dentro del microprocesador, el cual encuentra un exlenso uso en
1as maquinas clones de tipo AT, que han inundado el mercado de ias computadoras.

* {.os Microprocesadores 80386 y 80486

En 1985 se presenté al mercado el microprocesador 80386, que es una versién completa
de 32 bits de los microprocesadores 8086/8088, exactamente como el 80286 es una versién
de 18 bits.

El 80388 se caracteriza por la realizacion de muititareas, administracién de memoria,
memoria virtual con o sin paginacién, proteccién de software y un sistema de memoria grande.
Todo ei software escrito para los 8086/8068, 80186/80188 y 80286 funcionan en ef 80386,
haciendo que este microprocesador sea compatible con las tempranas versiones de
microprocesadores. £n el caso dei 80386, ia cantidad de memoria que direcciona ha sido
incrementada de 1 Mbyte en los 8086/8088 y 80186/80188, y 16 Mbytes en el 80286, a fa
enorme cantided de 4 Gbytes. Estos 4 Gbytes (1 Gbyte = 1024 Mbytes) tienen un aicance de
mamoria fisica que pusde direccionarse arriba de los 64 Tbytes (1 Tbyte = 1024 Gbytes) de
memoria virtual disponible. Una memoria de 4 Gbyte puede almacenar aproximadamente
1 000 000 de péginas mecanografiadas (4 Kbytes por pégina) de informacién.

Existen dos tipos de 80388 disponibles: of 80386DX cuya version es la mas completa de
este poderoso microprocesador. Una version de bus de datos reducida (bus de datos de 16
bits) se encuentra disponible en ! 80386SX. La principal diferencia entre ¢f DX y el SX es que
el segundo tiene un bus de datos de 18 bils y esté diseflado para ser un resmplazo del
microprocesador 80286. E! bus de datos de 16 bils se disefté para incorporar af 80386SX
dentro de ia larjets, que aloja a un 80288 con un minimo de cambios para el circuito principal

de la tanjeta.

Durante 1989 Intel introdujo el microprocesador 80486, ol cusl es bésicamente un 80386
que contiena un coprocesador matematico 80387 y una memoria caché inlerna de BKbyte.
Este aito nivel de integracidn causd que e 80486 tomara la delantera con respecio a los
microprocesadores deil tipo 8086.

£l 80486 ejecuta mis instrucciones que el 80386 en tempos. E! 80486 es un
microprocasador que puede contener arriba de un milion de transisiores; dentro de este
circuito integrado se encuentra la unidad de administracion de memoria MMU (memory-
management unif), que es un coprocesador matemitico compatible. con (as series 80X87;
pommupidozenmomodocnchdconcaplddoddoaKbytosyunmiaopmuMordoaz
bits que 83 compatible con los primeros.
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El 80486 es capaz de ejecutar el software escrito para el microprocesador 8088 de la
misma manera que los otros miembros de la familia, incluyendo los coprocesadores
matematicos 80X87 sin ninguna modificacién. Por supussto que este microprocesador
contiene algunas instrucciones no presentes en los anteriores.

La RISC (reduced instruclion set computer} o computadora de conjunto de instrucciones
reducidas, disefada para la 804886, reduce la cantidad de tiempos requeridos para ejecutar
muchas instrucciones en sélo un ciclo de reloj. Esto proporciona un mejoramiento importante
en la rapidez de ejecucidn de muchos programas, ademas de que alcanza un alto desempeito
sin comprometer la compatibilidad del software.

En 1990 sali6 a la venta el primer chip de alta integracién con la arquitectura 386; el
microprocesador PC-portatil 80386SL. Cuando dicha arquitectura se combina con el 80360SL,
se implementa e! sistema ISA (Industry Standard Architecture bus) en un solo chip, resultando
una PC portatil que mantiene 100% de compatibilidad con el software de sus antecesares.

En 1991 se di6é a conocer el microprocesador 80488SX que permite un costo accesible
para terminales de entrada del tipo negocios, con |a tecnologia 488. También en e! mismo afto
Intel introdujo el microprocesador de 50 MHz 486DX, que mejord fa cobertura de fa familia
488DX en un 50%.

E! microprocesador Intel 488DX2 desarrollado en 1992 se creé para oblener un alto
desempefio en las PC's, utilizando una técnica de doblaje de velocidad para facilitar ef diseio.

La UCP llamada 488SX opera en el rango de 18, 20, 25 y 33 MHz mientras que la 488DX
opera en 25, 33 y 50 MHz. E! microprocesador de alta velocidad 4880X2 opera en 50 y 66
MHz. Muchas funciones a nivel de sistema estan integradas en este Uitimo chip, incluyendo un
procesador de 32 bits con un excelente conjunto de instrucciones y una diversidad de modos
de direccionamiento que [o hacen flaxible.

* Microprocesador Pentium

El microprocesador Pentium es un procesador considerado de quinta generacién. Se
comenzo 8 utilizar en marzo de 1993, realizandose una produccion a gran escala del mismo.
El Pentium es cinco veces mas poderoso que su antecesor 488DX de 33 Mhz, y mantiene
compatibifidad con el banco de software instalado més grande del mundo, es decir, con la
familia X86, proporcionando a los usuarios una potencia computacional aumentada para las
aplicaciones de alto nivel, como son fos servidores de alto volumen, andisis financiero
complejo y los programas de disefc e ingenieria auxiliados por una computadora, asi como
una variedad de aplicaciones en las PC's, aigunos ejemplos son el video de movimiento
completo, reconocimiento de voz y procesamiento de imégenes.

Los sistemas operativos con las nuevas intarfaces graficas para.usuarios (GUi), tales como
Windows, 0S/2, Windows NT, NEXTSTEP 488, UNIX y Soiaris se veran beneficiados con el
incremanto an la velocidad de procesamiento. El Pentium ofrecera también ventajas en
difarentas dreas tales como la investigacidn . cientifica,. diseio e.ingeniaria (CADICAE) y
andlisis financieros, ademds de aplicaciones cliente/servidor que requieren una gran velocidad
y eficiencia en el procesamiento de datos.
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El procesador Pentium emplea la tecnologia e innovaciones de ingenieria mas avanzadas.
Este procesador esta fabricado utilizando un proceso BiICMOS de 0.8 micrones y uliliza 1a
arquitectura superescalar RISC, ademas tiene dos unidades de ejecucion de cinco fases y
puede procesar hasta dos instrucciones an un ciclo de reloj. Las UCP Intel 486 y 386 tienen
una unidad de ejecucion; la UCP Intel 486 esta disedado con un RISC integer come, que
ejecuta la mayoria de las instrucciones en un ciclo de reloj.

Ef Pentium presenta como principales caracteristicas, dos unidades de caché de 256 K, que
han mejorado considerablemente la capacidad de {as operaciones de punto flotante; un bus
externo de 64 bits, y esta constituido por 3.1 miilones de transistores, casi tres veces mas que
el 486.

La unidad totalmente compalible de punlo flotante (UPF) incorpora algoritmos optimizados y
un hardware de multiplicacién, divisién y adicién, con una ejecucién simultdnea de ocho
elapas para realizar una operacidn de punto flotante por cada ciclo de reloj. La UPF tiene
capacidad para ejecutar varias aplicaclones cinco o diez veces mas répido que (as ejecutadas
en un procesador 486DX de 33 MHz. Otras técnicas avanzadas de diseiio, como {a branch
prediction, bus de gran capacidad de 880 bits para datos internos y los cachés wrte-back,
sirven para mejorar (a capacidad de cualquier software. E{ Pentium mantiene la compatibilidad
con las generaciones anteriores.

Ademds, este procesador incluye un controlador de caché avanzado 82498, un caché
82491, el controlader de interrupciones 82489DX y el chip set PClset 82430. Ei 82489DX
proporciona apoyo al sistema de multiproceso, siendo ésta la primera implementacion de (a
arquitectura de controfador de interrupciones avanzado programable (APIC). El PClset Intel
82430 proporciona capacidad de bus local (PCL) a los sistemas desktop del procesador
Pentium. Este incluye un procesador de cach&/DRAM, un acelerador del bus focal y una
légica del sistema con un puente de expansion de bus EISA o ISA, o cual permitird ofrecer
diferentes clases de sistemas en un rango variado de precio/desempefio.

La tecnologia de Video de Intel conocida como Indeo Video, es parte del software que
permite {a ejecucion de secuencias de video (playback) en una PC, al posibilitar que cualquier
computadora basada en el 486, pueda reproducir los archivos Indeoc con solo una tarjeta
adicional. El Pentium ofrece alta calidad en las imégenes de video con movimiento completo a
30 fps. La tecnologia indeo adapta en forma ideal la calidad, velocided y resolucién de la
imagen, para aprovechar el hardware mis poderoso sin ajustar los srchivos actusies; facilita (a
creacion de archivos de video debido a que soporta la captura de un solo paso; utiza una
tarjeta que contiene el procesador de video Intel 750, el cual consiste en dos componentes
VLSI (Very Large Scale Integration) que impiementan subsistemas de alto desempefio. El i750
Video Processor suplementa los procesos de comptwbn y descompresion, lo cual
proporciona un mejor desempefio y calided en las- aplicaclones avanzadas,
independientemente de la velocidad dei microprocesador actual. ‘

El software Indeo Video soporta, en (a reproduccién estindar, una resolucién de 160x120 a
15 fps. Ademds permite un video acelarado de alta calidad y resolucidn de hasta 320x240 a
30 fps utilizando productos basados en el i750.

El procesador de pixeles 87750P8 (Pixel Processor) cuenta con velocidad de video
programable que soporta un amplio intervalo de compresion y otros sigoritmos de video
grificas, mediante una RAM de instrucciones micromadificadas en el mismo chip. Este
procesador de displays lee mapas de bits de una RAM de video, proporciona una
descompresién final de mapas de bits YUy, y para un costo mds bajo del sistema, incluye una
labla look-up de colores y un tripie DAC (Digital /Analog Converter) de 8 bits.
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El controlador de interrupciones 824890DX es el primero que soporta sistemas modernos y
de multiproceso con el mfnimo tempo arriba (overhead), y tiene modos de operacidn
compatibles con DOS y Windows.

El Pentium se encuentra disponible en las versiones de 66 y 60 MHz, ta diferencia de
rendimiento entre ambas versiones es de aproximadamente del 10%.

I.6 ARQUITECTURAS
* Comparacion de Arquitecturas de UCP

Nuevos y rdpidos procesadores estan apareciendo en los sistemas de computadora
personal. Los procesadores tipo CISC (juego complejo de instrucciones de computacion) han
dominado los disedlos de PC's actuaimente, mismos que son diseflados por las compartias
Intel y Motorola, ademds se tienen los procesadores tipo RISC (juego reducido de
instrucciones de computacion), los que predominan en las estaciones de trabajo.

El nuevo procesador Pentium de Intel disefado a partir de CISC, puede tener competidores
muy fuertes con los chips del tipo RISC de mayor potencia.

*RISC Vs. CISC

Los procesadores RISC ofrecen un mejor manejo de instrucciones ademas de inciuir un
simple juego de instrucciones (126), mientras que los CISC utilizan un-grupo de instrucciones’
mas complejo (200 o 300). Los RISC utilizan un menor numero de formatos de instrucciones al
lgual que menos modos de acceso a memoria que.los CISC, resultando un hardware de
contro! simple. EI CISC produca una operacién intarna mas jenta y ocupa npado ldiaonal en
el chip para descifrar las instrucciones y la logica de control que podrie ser ubhizads para.
optimizacién del rendimiento como cachds y registros mayores. El RISC permite :mplomonulr ;
“tuberfas’ de instrucciones de multiples etspes en el chip, con mayor eficiencie: que los
procesadores CISC, Una ventaja més del RISC sobre el CISC es que el pﬂmoro incluye
registros adicionales para realizar céiculos.

Una desventaja del RISC sobre e CISC es que a pesar de tener instrucciones mds simp!es
generalmente requieren mds instrucciones para llevar a cabo'las tareas. ..

*intel Vs, Motorola

Los procesadores CISC mis utiizados son el intel 80X86 y el Motorola 680X0. Intel y los.
procesadores compatibies (AMD, Cyryx, IBM y.Ti) se utiizan en las PC's, en tlnlo .que los
_Chips de Motorola se utilizan en las Machiniosh.de Apple. El procesador mis popullr PC
s e 80486 y en Machintosh el 68040, ambos son de 32 bits con unidades de nimero ndos_,
de administracion de memoria y 8 K de caché en el chip.
" El 80486 mezcla cachds de instruccionas y datos, mientras que el 68040 praunul 4K de .
instrucciones y 4K de datos, ademas de unidades de admanusttacién de memoﬂa dobm to o




cual es una ventaja en las operaciones de manejo de instrucciones, ya que el acceso a estas y
a diferentes tipos de datos se debe realizar al mismo tiempo.

Actualmente Intel con su chip 486DX2 de duplicacion interna de velocidad puede trabajar a
66 MHz, en tanto que el 66040, el mas rapido de Motorola, tiene una velocidad de 33 MHz, por
lo que las ventajas mostradas por la arquiteclura Motorola se ven disminuidas con la mayor
velocidad de Intel,

El Pentium muestra cambios notables en la arquitectura de los disefios estandares CISC de
intel. Continta con disefio interno de 32 bits (registros, operaciones de enteros y bus de 32
bits). El Pentium incluye caracteristicas encontradas en los procesadores RISC: el caché
interno doble de 8K de instrucciones y 8K de datos; el bus de datos de 64 bits; velocldad de
operacion de 66 MHz. Mejor unidad de numeros reales y disefio superescalar, aumentan las
ventajas de intel sobre el 68040 de Motorola.

* Nuevos Chips Tipo RiSC
Aipha

Digital Equipment Corporation en 1992 lanzé al mercado su chip Alpha, planeando una
duracién de su arquitectura de 25 afos. Alpha esta diseflado para apoyar a QSF/1, VMS y
Windows NT. Este novedoso chip tiene una velocidad de 200 MHz, utilizando 1.68 millones de
transistores. La velocidad obtenida en el chip se debe ala tecnologia CMOS-4 (de Digital) de
0.75 micrones, operando a 3.3 voits.

Alpha es un diserlo de 64 bits de emision doble superascalar con un gran manejo de datos,
contiene siete etapas de manejo de enteros y utiliza 8K de caché para instrucciones y 8K de .
caché para datos. La capacidad de emisién doble del Aipha se encuentra un poco limitada por
lo que no pueda realizar dos operaclones de enteros como el Pentium. Alpha puede realizar
una instruccion de enteros y una de nimeros reales, y algunas combinaciones de operaciones
populares. o

MicroSPARC y SuperSPARC

Sun Microsystems y Texas Instruments se unieron para fabricar los procesadores RISC
SuperSPARC y MicroSPARC. Ei MicroSPARC es un procesador de una sola via de acceso de
32 bits, que se utiliza en la SPARCstation Classic y ia SPARCstationLX:de: Sun.-El chip
contiene 800 000 transistores con un caché doble (4K de instrucciones y 2K de datos), controi
de DRAM y la logica de interfaz con el bus. Este chip se fabrica con un proceso CMOS de 0.8
micronas y alimentacion de 5 volts, consumiendo 3.5W a S50 MHz.

SuperSPARC es la primera version superescalar de los - procesadores  SPARC
implementando un disefio Superescaiar de tres emisiones que opara a 40 MHz, fabricado. con .-
un proceso BICMOS de 0.8-micrones. Este procesador es de 32 bits con 3:milones de
transistores, pero con caracteristicas superescalares avanzadas que ademas de manejar tres
instrucciones a la vez, puede manejar la dependencia de jos datos entre las instrucciones en
su unidad de ejecucion. :
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Hewlett Packard Precision Architecture (PA/RISC) 7100

La arquitectura PA/RISC de Hewlett Packard realiza una gran ejecucién de calculos de
numeros reales. Ef 7100 es un procesador de 32 bits que trabaja @ 100 MHz. Se fabrica con
un proceso CMOS de 0.8 micrones, conteniendo 850 000 transistores e incorporandeo una
unidad de numeros reales en lugar de utilizar una unidad externa como se realizaban en fas
arquitecturas PA/RISC anteriores a ésta.

No se incluyen cachés en el chip, pero HP utiliza rapidos cachés de SRAM fuera de! chip
con acceso de 84 bits al procesador, Este sistema permite que se puedan incorporar cachés
mayores 0 menores segun se necesite; el caché de datos varia entre 4K y 2MB, mientras que
el cache de instrucciones varia de 4K a 1MB. El 7100 es un disedlo superescalar de dos vias
de acceso {igual que el Alpha), también tiene 1a restriccion de no poder emitir dos operaciones
de enteros simultaneamente. HP tiene versiones de 33, 50 y 99 MHz del 7100.

IBM RS/8000 y Power PC

A principios de 1990, |BM introdujo su juego de chips RS/6000 basados en RISC, de 32
bits. Ef diseflo del RS/M000 no es un sélo chip, sino que se utilizan siete o nueve chips
separados segun fa operacion, conteniendo 7.4 millones de transistores. EI RSMB000 utiiza un
disedlo avanzado superescalar que permite realizar cuatro instrucciones si las condiclones lo
permiten. Utiliza cuatro cachés de datos de 18K y un caché de instrucciones de 8K, IBM
también ofrece una version en la que se utiliza un solo chip del RSMB000 llamado RSC (RIOS
Single Chip).

La arquitectura Power PC es el resuitado de la union de Apple, iBM y Motorola para ia
creacion de un séio chip de la arquitectura RSMQ00. Esta arquitectura permite fa
compatibilidad entre ‘Apple e IBM en términos de software. Los nuevos sistemas . de
Machintosh basados en el chip Power PC podrén ejecutar los programas del RS/B000 ademas
de los programas 68000 binarios con {a ayuda de emulaciones. Por su parte, ias estaciones
Power PC de iBM ejecutardn el software RS/6000 ademds de los programas binarios de la
Machintosh. Adicionaimente, entre IBM y Apple estdn crendo el sistema operativo orientado a
objetos que se ejecutard en los sistemas Power PC ilamado Pink.

En octubre de 1992 se anuncié el primer Power PC llamado 601. Utiliza !a tecnologia de
interfaz de buses del procesador RISC 88110 de Motorola y ia Iogica del nicleo RSC de IBM.
Se fabricd con un proceso de CMOS de 0.6 micronas y con 2.8 miliones de transistores, de 32
bits operando a 50 o a 68 MHz. Este chip utiliza un caché urnificado de 32K de instrucciones y
datos, algo fuera de lo normal en ios disefios RISC. Se alimenta con 3.6 volts y 9 W a 50 MMz,

* Tarjeta Madre (SETUP)

Las tarjetas 80286, 80386 y 80486 tienen una rutina de SETUP (programa utilizado para
configurar !a tarjeta madre) que puede ser guardado dentro de su CMOS RAM. Esta uttidad es
usada para el programa de CMOS RAM con una lista de hardware que el sistema de !a
computadora ha instalado en efla,



La CMOS RAM almacena la siguiente informacion:

a) Fecha y tiempo.

b) Tipos de floppy y discos duros.

¢) Caracteristicas de UCP.

d) Tamafo de memoria base y extendida
e) Tipo de video adaptador instalado.

Diferentes marcas de BIOS pueden también tener caracteristicas mas extendidas o
avanzadas, que no pueden ser encontradas en e! BIOS origina! def IBM AT.

El CMOS RAM puede ser reconfigurado (solicitando el SETUP), cuando se esta:

Instalando el sistema por primera vez.
Cambiando los drives, tamafio de la memoria o adaptador de video.
Cambiando las caracteristicas del sistemas (localizacién de la memoria RAM, elc.).

a
b
c
d) Reemplazando ia bateria de CMOS.

El ROM BIOS (Basic Input Output System) es un programa en cddigo de maquina que
controla a {a computadora y la comunicacion con el hardware. Ei BIOS interpreta comandos de
programas comerciales que son ejecutados en memoria, los comandos son convertidos en
comandos de lenguaje maquina y fos manda a fa UCP (808X y 80X86). La mayoria del
software escrito realiza ilamadas directas al ROM BIOS, estos son llamados “programas de
buen comportamiento”. Los programas que se desvian del ROM BIOS y se comunican
directamente con la computadora son conocidos como programas de mal comportamiento.
Muchas tarjetas madre clones tienen su cédigo de R_OM BIOS localizada en EPROM's.

Las tarjetas madre que contienen un cédigo de BIOS programado cumplen con las
siguientes condiciones:

- Ejacuta ef POST (Power On Self Test, autoprueba de arranque) el cual examina
los componentes de hardware que se encuentran instalados en el sistema.

- Realiza una conexién entre el software y el hardware. Un programa de
software solamente necesita hacer lamadas al ROM BIOS, sin que el hardware
necesite ilamario por si mismo.

Un ROM BIOS combihblo @s visto por el software como si fuera exdctaments el IBM ROM'
BIOS para un sistema an particular, el codigo de compatibilidad del BIOS varls sé(o en el 4rea
de ia interfaz actuai del hardware de la computadora,

Para ser una computadora con hardware compatible con sistema particular iBM debe
cumplir con to siguiente:

a) Debe utitizar el mismo canal IRQ de! hardware y direcciones de puerto E/S hechas
para el mismo propdsito que IBM.

b) Ofrecer el mismo bus de interfaz que IBM. tUsuaimente con la misma velocidad de reloj.

¢) Con un sistema AT verdaderamente compatible debe de vuncionar Igud que un 18M AT

BIOS genuino.
d) Pequedas diferencias que son aceptables, como son la velocidad dei relof y el numero..-

de estados de espera.
58



1.7 MEMORIAS

La memoria es la parte del sistema encargada de almacenar las instruciones y los datos en
codigo binario. El elemento de almacenamiento de una memora integrada comunmente
empleado en microprocesadores, es el fiip-flop tipo D. Tal flip-flop es cargado con el nive!
légico aplicado por ia entrada de datos cuando recibe un pulso de reloj que lo habilita.

La necesidad de tener grandes capacidades de almacenamiento, tuvo como consecuencia
la impiementacion de varios conjuntos de flip-flops en los circultos integrados. Actualmente, la
matriz estandar de los flip-flops que conforman a una memoria, se distribuye de tal forma que
se puede seleccionar una posicion de la misma por medio de un decodificador. Ceda posicion
consta de B flip flops que permiten obtener una palabra de informacién de 8 bits cada vez que
se realiza una lectura; esta informacion es depositada en las 8 lineas del bus de datos, Si se
lleva a cabo una escritura en una posicién de memoria, el contenido de las lineas del bus de
datos se carga en los 8 flip flops de la posicion selecionada por el dacodificador. La figura 2.7
muestra la arquitectura tipica de un chip de memoria con 256 posiciones de 8 bits cada una
(256 x 8).

Ademads de los pines de alimentacién de (a seda! de lectura/escritura y la de permiso de la
figura mencionada, se tienen 8 pines méds para activar las 8 entradas del decodificador y otros

8 para su conexion con el bus de datos. La conexién de la memoria al bus de datos de buffer
triestado debe de quedar en alta Impedancia cuando no se selecciona dicho elemento.

Decodificador —
de Direcejones 1 '
AL u—'-“f"h'o ID "h ‘[" c“h"

o Porigéad

ﬁm L2 N

Salecclin do Chlp w ."._—1  Wend ..1 ...0—1 Jlnl
e R e Wt W

Nirecclaner

Lest

! Bus de Datar
Eictitarn Allmentactén

Figura 2,7 Arquitectura Tipica de la Memoria 256

Continuando con Ia arquitectura de 1a memoria de la figura anterior, podemos. docir‘qué s
aplicamos un nivel 16gico cero a todas las antuqazqol decodificador a trlvﬁsi.dql bus de
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direcciones, se selecciona la posicidn 1y el contenido de sus 8 flip flops pasaria por el buffer
triestado hacia las lineas de bus de datas, si s que se trata ce una lectura. Si se realiza una
escritura, la informacion del bus de datos pasaria a los 8 flip flops de la posicion seleccionada.

Existen dos tipos fundamentales de memorias:

- RAM (Random Acces Memory): Memoria de acceso aleatorio.
- ROM (Read Only Memory): Memoria de sélo lectura.

1.7.4 MEMORIAS RAM Y ROM

Las memorias RAM y ROM son de acceso aleatorio, por lo que se puede tener acceso a
cualquier posicién de ellas sin seguir un orden determinado.

Las localidades de las memonias RAM pueden ser leidas o escritas, en lanto que las
memonas ROM sélo pueden leerse una vez que hayan sido grabadas.

Las memorias RAM pueden ser construidas a base de flip flops tipo D, pero también por
medio de células o bioques dinamicos. Las memorias RAM que utilizan flip-flops, una vez que
se ha escrito sobre de ellas, mantienen su contenido mientras permanezca la alimentacion.
Las células dindmicas de las memorias RAM se basan en la carga de un capacctor por medio.
de la conduccion de un transistor de tipo MOS (Ver Fig. 2.8).

Informacién
Flip-Flop
° a n T ¢t
| I
Posicién
CELULA ESTATICA CELULA DINAMICA

Figura 2.8 Células de las Memorias RAM

Las memorias RAM ’quo utilizan células dindmicas, tienen las siquionte; ventajas;

- Reduccion en una tercara parte del costo por bit,

- Dispacion de potencia cuatro veces menor que ias céiulas estiticas. .

- Aumento Cuatro veces el nivel de integracion respecto a las células estiticas;

- Reduccion del tiempo de acceso a mas de la mitad del ulilizado por las, células
estéticas. '

Pero ademds de las ventajas antenores este tipo: de - memorias tambnén tiene : ciertas .
desvantams conrespecto a las celulas astaticas:
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- Necesidad de utilizar tres tensiones de alimentacion contra una de [as estaticas.
- Las fugas que tiene todo tipo de capacitar, exigiendo un circuito de refresco,
que nos permita reescribir cada cierto tiempo la informacion, ya que el
capacitor se descarga y pierde su contenido muy rapido. £l circuito debe
recargar todas las células en un intervalo de pocos milisegundos
compensando de esta manera las pérdidas producidas por las fugas.

Posteriormente fueron disefadas las memorias IRAM para suplir a {as RAM estaticas, sin
sus inconvenientes. En ellas se encuentra internamente una memoria RAM dindmica con los
circuitos de refresco integrados en el mismo chip, por lo que tienen un comportamiento de
RAM estatica, pero sin sus desventajas; no son de facil acceso al publico debido a su costo.

Las memorias ROM se basan en conexiones en los catodos de una matriz de diodos que
implementan los bits de memoria. Al observar {a figura 2.9 se puede apreciar que la conexion
del catodo de uno de los diodos que actiia como céiulas elementales a la linea de informacion,
representa un nivel 1 en esta Gltima, al permitir 1a circulacion de corriente por su
correspondiente resistencia de absorcion Ra.

DECODIFICADOR

_ Bus de
Direcciones

Bus de Datos

Figura 2,9 Diagrama de la Memoria ROM

Si el catodo de un diodo no se conecta, no circula corriente por Ra por lo que no exustiré
tension (nivel 0) en la linea de informacién correspondiente. ‘

Segun el tipo de conexién que se utilice, las memorias ROM se dividen en el siguiente
grupo:

- Memoria ROM de mascara. Por medio de scfisticados procedimientos  se . disefia ' 'de
fabrica una mascara que permite conectar el catodo de los diodos que deben de contener el
nivel 1. La eiaboracioén de la mascara resulta ser muy cara por lo que-sélo interesa cuando la
produccion alcance cifras superiores al millar de unidades.



- Memorias PROM (Programable ROM). El fabricante provee este tipo de memarias con un
fusible especial que sirve de conexion. Mediante un programador de PROM se funden los
fusibles correspondientes a los diodos que debe coincidir con un nivel logico cero. Este tipo de
memorias es ideal para pequefas series y prototipos.

- Memorias EPROM (Erasable PROM). Son de utiizacion similar a las PROM, pero e!
proceso de grabacion no es destructivo. Los datos son almacenados inducienda una carga
eléctrica en unos electrodos de polisilicio, aislados completamente en una capa de SiO). La
grabacion se lleva a cabo por medio de un programador adecuado; en ese momento los dalos
permanecen aunque la alimentacion haya sido elimipada; sin embargo, es posible borrar toda
la informacion y reutilizar ia memoria si ésta es expuesta a rayos ultravioleta. Una EPROM que
ha sido borrada puede ser grabada con informacion diferente, pero esto sélo se puede realizar
un numero limitado de veces, ya que el estado interno de la memoria se degrada en cada
borrado.

- EEPROM (Electrically Erase ROM). Es muy similar a fas EPROM, con la diferencia de
que éstas pueden ser borradas aplicando determinada tension en sus terminales. Este tipo de
memorias @s muy utilizada en equipos que requieren reprogramarse en los mismos aparatos.

11.7.2 MEMORIA CACHE

La utilizacién de memoria caché permite gue los procesadores realicen: operaciones con
mayor rapidez. La arquitectura caché de un microprocesador moderno, es similar a un vector
de las supercomputadoras tradicionales; que usaban registros de este lipo para guardar los
procesos utilizados sin tenerfrecuentemente referencla ala memoria principal,

Caché se basa en la observacion de muchos programas de aplicacion que exhiben algunos
grados de [ocalidad de referencia; programas que accesan piezas de datos que se encuentran
listos para ser llamados en un espacio y tiempo. Un programa que accesa memoria sin
respeto a la localidad de referencia puede ser ejecutado pobrementa porque ha perdido un
alto nimerc de caché. E! compilador-juega un papel crucial en la reestructuracion de -
programas para reducir las perdidas de caché por intercambio de informacion, o por- el
bloqueo del buffer, asi que esos datos son ejecutados més eficientemente por el procesador.
Este arreglo es similar a la vectorizacion - original “de . compiladores “que - reestructuran .
programas justo en el vector de memoria (registros) en pmzn En ofras pajabras, el

compllador estructura programas que son muy utilizados en un subconjunto de probicmas que .

pueden estar justo dentro de la memoria caché, asi el procesador puede trabajar sobre .
remiendos o parches del cédigo originai y datos provenientes de la memoria.caché.(ademds

evitando hacer' referencias a la memona principai) antes de moverse :sobre el sigulnnte

parcho

11.7.3 MEMORIA FLASH

La tecnoiogia ETOX -TM de Intel, dada a conocer en 1988, permite {a: produccion de..
memornias EPROM de lectura-escritura de alta densidad, conocidas como memorias flash; que:
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realmente son memorias RAM no-volatiles de alte desempefio. Un chip de memora flash se
caracteriza por tener un muy bajo consumo de potencia, ser compacto, robusto y de gran
confiabilidad en su operacion. La tendencia econdmica de este tipo de memorias es bajar de
precio debido a:

- Economias de fabricacion inherente en el proceso ETOX TM.
- Aumento en la densidad de memoria producible.
- Rapido crecimiento en el volimen de produccion.

La no volatibilidad y la velocidad de acceso similar a una RAM dinamica (DRAM), son dos
caracteristicas importantes de las memorias flash, que las hacen ideales en la construccion de
discos duros. Un disco duro basado en memorias flash es mucho mas rapido que los que no la
utilizan, aproximadamente de 125 000 a 250 000 veces que un sistema mecdnico. Por
ejemplo, al utilizar la memoria flash, en 120 ns se puede lener acceso a los datos
almacenados con una densidad de 1 a 40 MB, mientras que toma de 15 a 30 ms recuperar
datos de un disco duro normal que a su vez puede almacenar desde 5 MB hasta 1 GB.

Las memorias flash se pueden encontrar disponibles en densidades de hasta 8 MB, pero si
se utilizan tarjetas flash se pude tener disponibilidad de 4, 10, 20 y 40 MB con la ayuda de
dispositivos Boot Block en densidades de 4 MB.

La memoria flash asi como la EPROM, necesita una fuente de programacion Vpp =12V
45 % ademas de su alimentacion de 5 V. También existen memorias flash que operan. y se
programan con 5 V como fuente Unica del sistema.

* Tarjetas de memorla

La primera generacion de las tarjetas de memoria flash tienen la opcion de poder
reescribirse eléctricamente, es no volatil, confiable, robusta y econdmica en altas densidades.

La segunda generaclon de tarjetas de memoria flash proporciona aln mayores densidades,
mengr consumo y mayor funcionalidad, debido a que soportan hasta 20 MB y un registro de
control CMRS (Component Management Register Set) basandose en el chip 28F00BSA, El
control por software de muchas funclones de esta tarjeta se encuentra en un archivo de
software interno.

Ejemplificando lo anterior, podemos mencionar que la M28F256 es una memoria flash a ia
que se le aplica una descarga eléctrica para ser borrada y reprogramada para un nuevo uso.
Es ideal para hacer historiales de cddigos o para tablas de datos que pueden ser controlados,
por ejemplo, en la informacion de un periddico en el que es necesario hacer adaptaciones
constantemente segun sea requerido.

La necesidad de un c6digo de datos ascendentes da paso a los sistemas de larga duracién
para crear prototipos de sistemas de manufactura y servicios. Mientras dura el prototipo se
utiliza como tal; sin embargo, cuando es necesario cambiar los datos no se necesita utilizar un
codigo de luz ultravicleta como en la EPROM. La memona flash reemplaza los 10 o 15
minutos de exposicién en luz ultravicleta por una descarga eléctrica de 1 segundo para. ser
borrada.

E! material y ta labor asociados al costo del cambio de codigos se incrementan para
sistemas de integracion. Utiliza componentes discretos.

63



Es una memoria alterable, elimina espacias de memaria, reduce material de alto costo y
presenta una drastica reduccion en los costos asociados al apilamients de datos; es flexible y
compalible con las EPROM Y EEPROM, pero ademas presenta la ventaja de poder ser
reprogramadas dia con dia de acuerdo a las necesidades requeridas.

* Acceso Directo a Memoria (DMA, Direct Memory Access)

E! acceso directo a memoria (DMA) es una técnica de entrada/salida (I/0) que desvia al
microprocesador para transferencia de datos. Durante ésta, el microprocesador es aislado, es
decir, el DMA proporciona acceso directo a 1a memoria mientras e! microprocesador se
encuentra en estado de espera (Standby), esto permite que los datos puedan ser transferidos
entre la memoria y el sistema 1/Q con tasa de velocidad que es limitada solo por la rapidez de
los componentes de memoria en un sistema. La velocidad del DMA puede ofrecer un acceso
con velocidad de transferencia de datos de 8 a10 Mbytes por segundo con los componentes
de memoria RAM de alta velocidad de hoy en dia.

La transferencia de datos por medio del DMA es utilizado para muchos propésitos pero el
mas comiin se utlliza en el refresco de pantallas CRT y sistemas de lectura y escritura de
discos. El DMA es utilizado también en algunas ocasiones para transferencias de datos a alta
velocidad, de memoria a memoria o al sistema 1/O.

En el modo minimo del DMA se utiliza al 8086/8088 operando con dos seﬂalos de control
necesarias para solicitar y admitir al DMA. Estas seflales se encuentran en los plrm HOLD
(pin 31) y HLDA (pin 30) del 8086/8088. E! pin HOLD solicita un trabajo del DMA mientras que -
el HLDA permite que éste realice e! trabajo. Siempre que HOLD se encuentre activado, las
direcciones, datos y controt de buses del 8086/8088 astara convirtiéndose en tres estados,
comenzando por el de alta impedancia. La tnica seflal de contro! de bus que no se encuentra
en estado de alta impedancia es la seial ALE (pin 25), la cual es un cefo légcoo durante un
HOLD.

La seflal de salida HLDA empieza a activarse para. lnducar que el 808616088 Uene
localizados los buses en estado de alta lmpodancia ’

La entrada HOLD para el 8086/8088 raqume sincronizacion ex(erna con al roloj. para lo
cual, un mp-ﬂop tipo D es congctado en el pin HOLD y |a lamada externa de ia sohai

* Definiciones Basicas del DMA

‘Las operaciones del DMA ocurren normaimente entre el sistema de Entrada/Salida (O)y
la memoria. Una iectura del DMA transfiare datos de la memoria’ (hctura de memoria) hacia @! - -
sistema de 1/0, Una escritura de] DMA transfiere datos del sistema /O a la memoria, En ambos :
casos, la memona y e sustema de )/O uanon que ser controlados slmuﬂlnnmonte " '

2Un ciclo de verificacion envia las direcciones del DMA a la memoria pero no realiza una :
hctura ) escnlura para cualquiera de los slstemas de ésta ode 0.
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El bus del 8086/8088 tiene sefales de control que no se encuentran disponibles en el
control del sistema del DMA. Para corregir esta situacion, los tres controles se han convertido
en cuatro sefiales de control para el DMA basado en el sistema de 1/O.

Un controlador de DMA es un microprocesador de proposito especial disefiado para
transferir datos a través del bus de datos entre la /0O y la memoria. El controlador bésico del
DMA contiene un registro de direcciones y un contador para verificar el nimero de bytes
transferidos.

El controlador DMA programable 8237A-5 es un sistema de cuatro canales capaz de
transferir datos arriba de los 64 'Kbytes, usando técnicas DMA sin la intervencion del
8086/8088. Se pueden transferir datos con este controlador a velocidades cercanas a los 1.6
Mbytes por segundo cuando opera con un reloj de 5§ MHz.

E! controlador DMA 8237A-5 opera en cuatro modos basicos;

i) Modo de demanda. Este modo puede transferir datos tan largos como la
peticién de entrada para un canal que esta activo.
i) Modo sencillo. Puede fransferir un byte cada vez que la llamada de peticion
se encuentre activa,
iiiy Modo bloque. Permite transferencia de datos a la memoria pcr medio de
software.
iv) Modo cascada. Expande al sistema mds de cuatro canales que originalmente
eran utilizados.

Las direcciones y el contador de registros del 8237A-5 son de 18 bits de ancho, lo que
permite al controlador direccionar los datos a unos 16 bits de memoria como fimite y-transferir
arriba de 84 Kbytes de datos con una programacion.

Ei 8237A-5 trabaja adecuadamente con el 8086/8088 por medio de un latch externo de
direcciones que captura los bits A15-Aqg, y un latch adicional que permnte almacenar 4 bits de
direccion de memoria alta (A1g-A1g).

£l bus local es e! que esta residente en el microprocesador Yy sobre él esun la memoria y
los puertos de I/O, a los cuales el microprocesador tiene acceso. Esta’ memoria y.
son Unicamente accesados por el microprocesador: que se oncuontr. comcttdo‘
sobre eHos. Un microprocasador operando ‘en ‘el modo de bus:local puodo,conhmr sus
propios datos, direcciones y bus de control, los cuales son coneciados al bus remoto.  Este es
compartido, siendo accesible para todos los microprocesadores en un sistema. E bus remoto
puede tener su propia memoria y la 1O, 'Y @ su vez son.compartidos entre  todos los -
microproaudom de un sistema, en tanto quo @ bus local estd modomo pm uno ao!o

&l término de bus maestro se aplica para cualqum mtoma (mbropmu gualqulor
otro) que pueda controlar un buscontonhndomomomylallo Sququlm control del
acceso al bus compartido, ¢ bus maestro tiene que pedirdo a través del bus dmitro. EI bus.
drbitro s un sistema que conlrola el acceso al bus remoto, esto también muolvo la prioddad ,
cuando més de un bus maestro piden acceso al bus compartido. ‘

£l circuito 8289 es un bus drbitro que se conecta a microprocesadores con sistemas de bus
compartidos, esto permite al bus maestro operar en tres dnferentes modos

a) Bus en modo sencillo, el cual permite a un microprocasador tener accesoal
bus compartido.



b) Bus en modo /0, que permite a un microprocesador tener acceso a un bus
compartido y a un bus local /O,

€) Bus en modo residente, que permite al microprocesador accesar a un bus
compartido, y a un bus local I/0 y de memaria.

* Errores en Memoria

La memoria en la larjeta madre y en la tarjeta de expansidn se encuentra organizada en
bancos de chips. Las tarjetas de memoria expandida utilizan una arquitectura de B bits y sus
bancos utilizan 8 bits de ancho. Las tarjetas de memoria extendida usan una arquitectura de
18 bits y sus bancos utilizan 16 bits de ancho. Con paridad en memoria existe un bit adicional
por cada 8 o 18 bils. Un banco que tiene 9 chips de RAM utiliza 8 chips para !a memoria
actual, y ei noveno es ulilizado para checar la paridad.

Muchos de los nuevos sistemas utilizan chips SIMM (Single Iniine Memory Moduie, Mddulc
de Memonia Simple en Linea) que reemplazan los viejos DIP (Dual Inline Package, Paquete en
Linea Doble). Cada SIMM contiene bytes enteros de memona o bien bits Indlviduales por Io
que es facit determinar qué banco se encuentra daflado.

Para entender las posibles fallas que podemos enconirar en las memorias, s importante
considerar los siguientes conceptos: '

- Tismpo de acceso, es el tiempo medido de datos que liegan a las dcreccioncn de entrada
de los chips de memoria para @l tiempo de datos estable a su selida. Este tiempo es medido -,
en nano segundas (ns) y normaimente estd etiquetado en el chip RAM. Muchos usuarios
lienen la idea de que Instaiar chips RAM veloces incrementardn la velocidad de la
computadora, (o cual no es cierto. La velocidad de entrada y ssids de datos de la RAM es
fijada por el sistema de velocidad de reloj de la computadora. El Unico beneficio que se puede
obtener ai instalar chips mis répidos s una menor. probabilided de encontrar errores de
paridad. Si se desea reaimente cambiar la velocidad de ia ‘computadora, se debe’ cambler o
cristal de la tarjeta madre y posiblements ambién sea necesano cambiar la UCP, pero ms
de realizarla opondén anterior sa debe vonf car sl {a tarjeta madre lopom dichos cambios,

- Banco de swiiches, implica e mapec de un conjunio de memoria cxpnndm para una.
direccién vacia, abajo de 1024Kb. '

- DRAM (Dynamic Rendom Acces Momory), los datos son almacenados como cargas
olictﬁcuqmumfnmncommmm Emﬁpohd\ipsmnunddoommdudo
sefiales de control cada vez que Ia' momodaummh

- Memoria Extendide, o3 una memoria lineal que inicia en dinccionos arriba do 1MB (FFFF
h). La opomonenmodomlmquoddoporDOSnowpomdmso a memoria extendida. -
Si @l usuario necesila transferir datos para y de |a memoria extendida, la UCP necesita un

switch de modo real para proleger el modo de operacion. Este tipo de'memoria se encuentra. -

sdlamente desde el microprocesador 80288 en adotante
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- Memorla Expandida, es una memoria no linear mucho mayor de 1MB a la cual se puede
acceder por medio de una base giratoria en blogues; esto es posible por medio de un
Manejador de Memoria Expandida, direccionado dentro de DOS con un limite de 1MB. La

memoria expandida solo pueder ser accesada por medio de un banco de switches, el cual
provee una pequena ventana a través de la memoria, y {os bloques de la memoria expandida
son manejados con la memoria base.

- Manejador de Memoria Expandida (EMS), no se puede tener mas de un EMS. EI EMS es
un software instalado en la memoria de la computadora al mismo tiempo que se iinicializa la
computadora.

- Compuerta A20. La UCP que utiliza el microprocesador 80288 puede conmutar del modo
real al modo protegido de operacién, pero no a fa inversa; tal conmutacion es realizada por la
compuerta A20 del microprocesador. El 803886 tiene una Instrucclén que conmuta de un mado
a otro adecuadamente. Para que pueda llevarse a cabo la conmutacion del modo protegido al
roal de operacion, la UCP necesita una sefal de nivel alto en el pin de reset de la misma para
ser reiniclalizada.

- Pégina de memorie. La memona se encuentra dividida en bloques de 18K que son
llamados paginas. Estas pueden ser reublcadas desde la memoria expandida a la memoria
convencional por medio del banco de switches.

- Modo protegido, es un modo especial de operacién que permite direccionar arriba de
16MB de memoria extendida en sistamas 80286 y posieriores. Este es el modo nativo de los
procesadores 80286 y 80388, y permite a la UCP ejecutarlo como fue diseflado, con acceso
total a toda la capacidad de memoria. Este modo operacional es incompatible con el sofiware
escrito para modo real de operacion. Multiples operaciones pueden ejecutarse
concurrentemente mientras que la integridad de cada aplicacidn y sus datos pueden ser
protegidas de otras. Un "seleclor’ es simplemente una compensacion dentro de una tabla de
descriptores. Un “descriptor” contiene la direccién base y longitud de un segmento.

El Modo real también se refiere al modo de compatibilided entre los chips 8086 y- 8088.
Cuando el procesador 80386 se encuentra en modo real, la emulacion de la UCP 8086 es
compietada, Incluyendo cualquier limitacion que el chip 8086 tenga.

- Modo virtual 8086, Pertenece a los procesadores 80386, 80386SX y posteriores. Este
modo permite al usuario ejecutar varias sesiones de modo protegido  como una o mis
subtareas, y emula un programa 8086 compieto. Cada modo virtual reqguire 1 MB de memoria.

-Eﬂdodoupm El numorodoulodoadumlndicacumtos csdotdo rolojdobode
esperarlaUCP ala momoﬂn pm tener datos disponibles.

* Tipos de prusba de memoria

Para llevar a cabo una revision sobre el estado de la memora se tienen las
siguientes pruebas de:.

a) Aimacenamiento y lectura,



b) Numero secuencial,
c) Bits en rotacion.

d) Paso a paso de bits.
e) Direcciones dobles.
f) Butterfield.

g) Suma.

Los problemas con tarjetas de memoria pueden ser causadas por:

1) Conflicto con las direcciones de E/S y otra tarjeta.

2) Un chip en mal estado sobre la tarjeta.

3) La tarjeta no se encuentra instalada correctamente en la ranura de expansion.
4) El software no se encuentra configurado correctamente.

5) Soldaduras en mal estado u oxidacién en los contactos.

8) Alguno de los chips no se encuentra bien orlentado en su socket.

7) Los switches de configuracion no se encusntran en el lugar correcto.

8) El manejador de memoria no se ha instalado o la version no es la adecuada.
9) El manejador de memoria se encuentra en conflicto con otro manejador.
10) Los chips de RAM son demasiado lentos para la velocidad del reloj.
11) La computadora no reconoce la memoria. Cuando esto sucede debe hacerse lo

siguienta:

- Chacar el conjunto de switches de las tarjetas de memoria y la tarieta madre y
gjecutar el programa de SETUP para sistemas de tipo AT..

- Checar @l conjunto de switches de Ias tarjetas de memoriay ladqla madre '
de los sistemas tipo XT.

1.8 DISPOSITIVOS DE ENTRADA/SALIDA
1I.8.1 MONITORES
"Coﬂcoptol Bisicos:

Tecnologia: CTR (Tubo de rayos catddicos). LCO (Cﬂstal Ilquido monocmmit:co) LCDC’
(Cristal liquido color). TFT (Thin Film Transistor).

Deflexion: Expresado en vaiores sexagesimales, su valor indica si se trata de una pantaila
mis 0 menos plans. Cuantom“plmumllumldofronwddm(mmmm,
dolhxlbn) menor deformacion surird la imooon on los bordes do ll misml o

Crommwu. Si el monitor es BN (blanco y mgro) o Color

Resolucion Mixima, Modo Entrelazado: S| figura la pallbn INO" #8 que el mon
puede trabajar en modo mtnlazldo ninoum moluclén

Resolucion mbxlm. modo no Enmlmdo Esta es la mixima ‘Tesolucion a Ia ¢ »
trabajar el monitor.en modo de video. Si figira. un ‘NO', es que todas las resolucione! ”del ‘
monitor se prosentnn en modo entrelazado. ’



Compatibilidad: Se indican las diferentes compatibilidades con los estandares del mercado:
EGA, VGA, Super VGA, 851/A, XGA; integracion dei monitor en el equipo y el
aprovechamiento o no de sus posibilidades.

Tamafo de punto: Pardmetro que dsfine !a calidad de imagen ya que estd estrechamente
relacionado con la resolucién. Expresado en mm, es el diametro de los orificios de la rejilla a
través de la cual pasan los rayos catddicos generados por el monitor. Cuanto menor sea el
diametro, mayor serd la densidad de puntos mejorando la calidad de la imagen.

Sedlal de entrada: Sistema de transmision de la seial de video desde la computadora a la
pantalla; puede ser video compuesto, analégico o digital.

Muttifrecuencla: Un monitor Multifrecuencia o MultiSync es aquel capaz de adaptarse
automdtica o manualmente a diversas frecuencias de sefal de video, generadas por
diferentes tarjetas gréficas existentes en el mercado o dentro de una misma tarjeta a sus
distintas resoluciones. Se indican los valores minimo y maximo de la frecuencia de
sincronizacion vertical en Hertz. Si no es multifracuencia se indica con un'NO’'.

Baja radiacidn: Indica si la emision de radiaciones electrostaticas y eleciromagnéticas es baja
o no, con el fin de aevitar nesgos potenciales para la salud. Una reduccion en la acumulacion
de carga estdtica elimina el riesgo de descargas eléctricas y reduce significativamente el polvo
adherido a la pantalia,

Altavoz incorporado: Es un altavoz con o sin control de volumen, hacuéndo posuble que el
monitor emila los sonidos procedentes de la computadora.

Control digital de imagen: En los monitores multifrecuencia, cuando varia el modo grafico,
los sincronismos y la frecuencia de barrido suelen modificarse simultaneaments, por lo que
también se altera en mayor o menor grado la posicion de imagen en la pantalla. Este sistema
de control se encarga de centrar y ajustar automaticamente la imagen de modo de resolucion,

* Monitores TFT LCD para Notebooks

Las pantallas LCD ocupan el segundo iugar en el mercado de ventas de.display, sélo
después de los CRT. Los LCD han mejorado el desempefio del dispiay gracias a los avances
@ innovaciones técnicas en la fabricacién de estos y sus’ principales componentes. Los
monitores TFT LCD (Thin Fim Transistor quudd Crysm Display) que usan un dispositivo de
control por cada pixel (o subpixe!), ofrecen una mpucm répida y excelente desempelo de
display comparados con los' CRT. Como consecuoncm Ios TFT LCD uomn un papol
importante entre los display o pantalias planas, ‘

Actuaimente existe una gran.variedad de TFT-LCD, cuyos umahos vatian dudo 3 {(para
receptores de TV porttiles) hasta de 17 puigadas (utilizado en estaciones de trabajo). La
tsndencia del usc de los TFT LCD debido al desarroilo tecrioldgico se dirge pnndpnlmonto a
{as computadoras notebooks.

Existen cuatro categorias de clasmcac:én para los TFT LCD deponduendo dol numero de
pixeles nacesarios para su uso en las computadoras personales y en las estaciones de (rabajo '
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en ingenieria. En el primer grupo estan los modelos que producen 840x480 pixeles para
sistemas compatibles VGA. En un segundo grupo los de 800x600 pixeles que se emplean en
los equipas compatibles con Super VGA. En tercer plano se encuentran las pantallas que
producen 1,024x768 pixeles para equipos compatibles con XVGA. Por jltimo, en cuarto lugar
se tienen los TFT LCD con 1,280x1,024 pixeles para equipos compatibles con Super XVGA.

Los TFT LCD para VGA compatibles proporcionan 512 colores, trabajan con pixeles que
van de 0.3 a 0.33 mm y miden de 24 a 26 cm (9.4 o 10.4 pulgadas) a través de la diagonal.
Estos paneles muestran ocho escalas de grises cada uno para los colores RGB (red, green,
blue), y funcionan con dos ldmparas fluorescentes de catado frio.

Los TFT LCD para computadoras subnotebooks son objeto de una gran demanda. Estos
paneles uitra compactos de diseflo ligero, emplean pixeies de 0.25 mm y miden 20 cm (7.8
pulgadas) diagonalmente.

La forma en que se clasifican los tamaflos de los monitores puede dar una apariencia
errénea. Los tamaros se dan como medidas diagonales, de esquina a esquina del CRT (Tubo
de Rayos Catddicos) en lugar del cristal visibie dentro del marco del manitor. Por ejemplo, en
los monitores de 14 pulgadas, el tamafio diagonal medido del cristal dentro del marco, desde
la esquina Inferior izquierda diagonalmente hasta la superor derecha, incluyendo cualquier
borde negro, puede ser desde 13 hasta 13.8 pulgadas.

La opcion mas utilizada de monitor a color en nuestros dias es el VGA de 14 pulgadas, pero
los monitores de multifrecuencia VGA, SupeiVGA (800x600) y algunas veces resoluciones de
1,024x768 o mayores estan renovando al anterior VGA. La actual renovacién de monitores se
dobo @ que un monitor SVGA so6lo consume dos terceras partes del area de pantaila que
tomaria un VGA.

Los pixeles en cada caracter @stén mds cercanos en una resolucion alta que en una baja, la. -
resolucion alta resulta en caracteres mejor formados, por-lo que @ tamafio de la pantaila se '
hace mas importante en |as resoluciones més altas. En cuaiquiera de los tamafios de pantalia
los caracteres son mis pequefios en ¢l modo SVGA que en &l VGA,

* Controladores de CRT

£l sistema conocido como CRTC (Cathodic Ray Tubo Controler) se encarga de gonmr una
sefial de video que en una pantalis de adecuada resolucién desplegue una imagen lo mis
perfecta posiie.

Actusimente con el desarrolio de nuevos semiconductores, se han. disefiedo circuitos
cormlldomdcvlmmvmmsymmm:dovwdomnmmwsmums ‘
'Estos controladores realizan funciones complejas como el control de la memoria de video, el
control de la paniatia o generacion dicecta de formas geométricas. Estos controladores tisnen
una supervision continua por la UCP, pero tienen capacided de elaboracion propia que hbera a
la computadora principal de las operaciones graficas que se debian de realizar previamente..



Un sistema de video puede dividirse en dos partes:

- Generacién de lista de video.
- Control de video.

Un procesador (regularmente la UCP) o controlador especifico, convierta las instrucciones
del programa en instrucciones para formar figuras geomelricas basicas. Este controlador o
UCP, genera como salida lo que se conoce como /ista de video, la cual es una serie de
instrucciones graficas que se envian al controlador de video.

En la memoria se modela cualquier figura a nivel de programa, que es transmitido al
controlador de video encargandose de convertiio en una sefal de video y dar forma al
objeto
modelado. Dicho controlador de video ejecuta la lista de instrucciones escribiendo fa
informacién a cada pixel en la memoria de la pantalla. El CRTC o circuitos especificos, se
encargan de leer Ia memoria y generar |a sefial de video correspondiente a la informacién.

Las operaciones de modificacién del contenido de la memoria de video generan una serie
de operaciones tales como crear una nueva direccion; leer la memona de pantalla, modificar el
contenido y volver a escribir los datos ya modificados. Los procedimientos antericres hacen
lento el trabajo realizado por la UCP debido a la capacidad de elaboracion que requieren de
asta, y que no puede dedicarse a otras operaciones. Para evitar fo anterior, las nuevas
generaciones de controladores gréficos han utiizado un método de generacion de texto y
grdficos conocido como Bit Boundary Biock Transfer (BiBit o Raster), el cual hace que el
procesador trabaje en términos de numeros de bil por pixel. Lo anterior trae como
consecuencia la utilizacién de mayor memoria en imagenes a color y de alta resolucién, por jo
que se asegura un rapido movimiento de las zonas completas de {a memoria de video o zonas
de pantalla.

* La memoria de Video

La memoria de video se encuentra formada por una memoria RAM que combina las
ventajas de la densidad de una DRAM con la capacidad de desplazamiento de registros,
dando facilidades en el diseflo de bufers de cuadro de gran ancho de banda y de minimos
componentes. En diversas ocasiones y para oblener mayor velocidad de respuesta, la
memoria de video es una especifica y tiene dos puertos de acceso, en uno de elios se leen os
gatos para ser representados en pantaila, mientras que por el otro puerto se modifican los

atos. :

Los controladores modernos tienen la capacidad de direccionar 4 MBytes, por lo que no
toda la memornia se utiliza para la representacion simultanea en pantalla por medio del plano
de bits, y se pueden transferir bloques de pixeles al plano de bits desde ofras posiciones de!
plano de pantalla. Algunos controladores utilizan la memoria de pantaia para memorizar
elementos no grdficos, como Instrucciones, tables, datos, elc.

Al representar imagenes en blanco y negro sélo se modifica un bit del plano de bits por
cada pixel, pero para desplegar imagenes a color o escalas de grises se tienen ciertos
problemas, ya que se requiere de un nimero de bits dependiente del nimero de colores que
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se pueden representar simultaneamente en la pantalla. En los casos anteriores, la
modificacion de un pixel significa que debemos tener acceso al plano o planos de bits que
deseen modificar, a la palabra que los contiene y realizar la operacion lectura-modificacion-
escritura. Todo el proceso anterior tiene que llevarse a cabo en menos tiempo de lo que dura
un refresco de pantalla, ya que si no es asli, se podria tener una inadecuada operacidn y los

colores que se querian desplegar en la pantalla se cambiaran por otros mientras se llava a
cabo la operacién.

En el caso de las computadoras personales I1BM o compatibles, las resoluciones de video
se han clasificado de la siguiente forma (Tabla 2.1):

Nombre Adaptador de Video Resofucién Colores
HGA Hercules Graphics Adapter 720 x 384 2
CGA Color Graphics Adapter 320 x 200 4
EGA Enhanced Graphics Adapter 320 x 200 16
640 x 200 16
840 x 350 4018
640 x 350 "2
VGA Video Graphics Array 640 x 480 2
640 x 480 16
SVGA Super Graphics Video Array 800 x 600 2
800 x 800 16
800 x 800 256
1024 x 768 258

Tabla 2.1 Resoluciones de Video

* Errores en Monitores y Tarjetas de Video

Los problemas con tarjetas de Video y monitores pueden ser causados por distintas

Faz10NNS.

1) EI switch en (a tarjeta madre no se ha uleccuonado adocuadlmcnto En slstomu PC-XT
puede elegirse entre l0s modos monocromalico y cotor. El sistema de AT tiene un switch o

jumper; pero también se utiiza el SETUP, que permite al CMOS conocer el upo de adapudor ;
que ha sido instalado.

2) El software no soporta |a manufactura o modo de la taqota de vndeo Si ia conhgumcién
del software nO presenta ia espocmcmén de un_monitor. EGA VGA 0. PSI2 y. se estd
utilizando un monitor a color analdgico, se puede conﬁguur ‘o SETUP del programa en el
modo color si_ éste lo contiene, Si el software no soporta ‘el modo VGA y necesita un modo
CGA 0 Hércules, se debe de reconfigurar la tarjeta VGA | por mgdio de jumpm (si @s esto .
posibie) o ejecutando una utilidad de software especial que emula: el modo de video que se .
necesite.
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3) Los comandos de DOS, tal como MODE CO80, no funciona en medo extendido. Se debe
configurar el monitor en modo estandar y volver a intentar con ef comando.

4) La tarjeta adaptadora puede no estar bien colocada en fa tarjeta de expansion; uniones
de soldadura o algun chip en mal estado. Alguno de los chips de la tarjeta na se encuentra
colocado u orientado correctamente en su socket. El cable de la tarjeta al monitor esla
desconectado.

5) Ei manejador (driver) de adaptador se encuentra mal 0 esta en conflicto con otro.

6) El puerto paralelo de fa tarjeta de video no funciona. Se debe de verificar si no exlste
problema con otra tarjeta adaptadora utilizando fa misma direccién de puerto. Para verificar si
el puerto es ef problema se tiene que realizar una prueba de Loop-Back. Esta prueba consiste
en envlar y recibir caracteres en e puerto al mismo tiempo, con la ayuda de un conector
especial que se utiliza para llevaria a cabo (ver capitulo V).

7) E! software de gréficas no es capaz de ser ejecutado en un adaptador monocromatico de
gréficos. Se debe venficar si se puede realizar una configuracién con jumpers para soportar
modo grafico. Si no existen jumpers se puede utilizar algin programa para habifitar {as paginas
de gréficos.

8) Las tarjetas monocromaticas de graficos MGC o MGA, CGA o EGA Instaladas al mismo
tiempo en el sistema pueden causar problemas, y esto puede provocarun error y desplegarse
en pantalla el sigulente mensaje; -

PARITY CHECK 1
MMM

Si adaptadores MGA y EGA son instalados ai mismo tiempo, entonces en .ia segunda
pagina de video se escriben aleatoriamente caracteres y colores que pueden ser desplegados
en {a pantaila del monitor EGA, an aste caso, el sistema puedae no tener problemas. Para usar
ambas tarjetas al mismo tlempo se necesita ejecutar la laqeta monografica en modo’medio
(HALF MODE) para evitar problema do mapco

9) Direccitn E/S de la tarjela EGA esta mal conﬂgurada‘
10) Cuando se raahzan cambios de modos de video entre los’ adaptadores ‘de EGA o VGA

conectados - a- un. monitor muitifrecuencia, la imagen puede - cambiar.. “Para - tratar ‘de.

mejorar ésta, se tienen que ajustar los controles horizontal y vertical hasta que la imagen se
centre en una posicion corrects. Algunos monitores  muitifrecuencia. no. sincronizan
apropiadamente las sefiales que son enviadas por |a tarjeta de video. El monitor puede no ser-
capaz de sincronizar la entrada coirectamente; Si la imagen tiembla despudés de algun tiompo,
es probable que Ia tarjeta de vidco no sea compatible ‘

11) La imagen toma algunos segundos para establecerse én ia panuua'cuando so cambig ©f -
modo de video, 0 cuando la computadora y el 'monitor son ‘encendidos. Algunos monitores
toman mas de 30 minutos en calentarse antes de producir una imagen estable. Sila imagen .
en el monitor esta ligeramente inestable después de algin tiempo, probablemente 3 porque
el monitor no se encuentra sincronizando apropiadamente las sefiales que envia la tarjela de
video. E! monitor necesita un ajuste vertical y horizental, o ser reemplazado.



12) Un programa de juego en CGA distorsiona la imagen en un monitor analégico. EI monitor
pueds no ser capaz de soportar ningun modo grafico que sea requerido.

13) Utilizando una tarjeta aceleradora de video (monocromatica o color) no se despliegan 44
renglones. EI 1BM ROM BIOS limita la pantalla a 25 renglones de caracteres.

14) No aparece nada en el monitor, pero tanto éste como la computadora parecen trabajar
bien. Para verficar el estado del monitor se debe encender primero éste y después |a
computadora. Se deben checar los cables y la tarjeta de video. Verificar si el software esta
configurado correctamente.

i1.8.2 TECLADO

El teclado es una parte importante del sistema de una computadora, ya que en muchas
aplicaciones demasiado comunes es imposible realizar operacidn alguna sin un teclado.

No todos los teclados son Iguales; algunos tienen las teclas ligeras y suaves, otros son de
teclas duras. Algunos son ruidosos y otros silenciosos.

Los teclados tienen diferentes tipos de cubiertas para su proteccion, por ejemplo: cublertas
de pidsticos especiales que protegen contra derrames, polvo o ambientes daftinos. En
algunas dreas una cubierta es absolutamente esencisl Muchas de las cubiertas son
fabricadas con plasticos auaves que son moldeados para cubrir las tecias.

Las maquinas de escribir son parcialmente estandar. Con solamente 26 letras del alfabeto y
algunos simbolos, Ia mayor parte de las maquinas de escriblr existentes tienen cerca 50
teclas. Las principales caracter/sticas de una méquina de escribir no han sido cambiadas en
una computadora, pero aigunas de las teclas importantes de control como Esc, Ctrt PirScr,
backslash y algunas otraa, son cambiadas en la distribucitn del teclado. IBM decidié mover las
teclas de funciones a la parte superior del teclado, arriba de las teclas numéricas.

:Variaa compailias han fabricado los teciados de 101 tecias del mismo tamafio que los de
u. R
Cabe mencionar que todos los de PC-XT, AT, 80280, 80386 y 80488 tienen los mismos
conectorea. Cualquier teclado puede conectarse dentro de las méquinaa mencionadas, pero
los teclados de PC-XT tiensn diferencias electrénicas y rastreo de frecuencias. Un viejo
tododoXTpuodomconocudomummtqumeozwoaom pero eatoa no pueden

El hdodo que se utiliza actudmonh tisne asociada una compuudon con W
microprocesador y su propia ROM, la cusl puede aimacenar arriba de 20 o mds t s, y
es posible determinar qué tecis fue presionada primero si 59 presionan dos a un mismo
tiempo. Los nuevos microprocesadores para las computadoraa del po AT son més oomplqos
y sofisticados que en los primeros tipoa de PC.

Actuaimente muchos teclados tienen un pequefio switch en la pmo trasera que les permite

el uso del teclado XT al tipo AT 206, 386 o0 486. Algunosdotosnucvoshdadolpmdm de

manera electrdnica, sensar el tipo de computadora y fijar automdticamente el -switch
adecuado.



* Tipos de teclado

Los teclados de 101 teclas fueron disefiados para reemplazar a los teclados de 83 y 84
leclas, y tedricamente reemplazar todos los teclados de cualquier sistema. Sin embargo,
existia un pequefio problema para llevar a cabo el cambio de teclados: el sistema ROM BIOS
de las computadoras podria no ser capaz de operar correctamente con los teclados de 101
teclas,

Se puede saber facilmente cuando el sistema ha reconocido el teclado, ya que después de
conectar sl teclado a la computadora y encenderla, la luz del bloque numérico se mantiene
encendida y mantiene habilitado al teclado numérico. Esta método de deteccion no es 100%
sequro, pero si el teclado mantiene encendida la luz del bloque de nimeros, por lo regular el
sistema soporta el teclado. '

La funcion de detsccion no la realiza sl teclado, sino la tarjeta madre (motherboard), para
identificar el tipo de teclado qua se tiene.

- Teclados de 83 tec/as para PC-XT

Uno de los mds criticados componentes de las originales PC-XT fue ei teciado, esto debido
al formato de B3 teclas. Las teclas Shift sran pequafias y mal ubicadas en el lado izquierdo; la
tecla Enter también era pequeiia, Este tipo de errores de disefio se dieron gracias a que iBM
producia las maquinas de escribir Selectric y queria mantensr un estdndar entre fos formatos
de los teclados.

- Taclados de 84 teclas para AT

Para el sistema AT también fue introducido el teclado de 84 teclas. Este nuevo teclado
corrigid muchos de los problemas que tenia el anterior. la posicién y arreglo del teclado :
numérico se modificd; a tecla Enter se diseid mds grande; las posiciones de las teclas Shift -
fueron corregidas en tamafio y colocacion. Ademds, 'BM afadid LEDs indicadores para
conocer ¢ estado de las leclas Caps Lock, Scroll Lock y Num Lock.

« Teclado de 101 teclas

JBM Introdujé el teclado de 101 teclas ampliado para los modalos de computadora tipo XTy
AT. Este nuevo teclado fue diseflado para conformar las. regulaciones internacionales y -
especificaciones para teclados. Este tipo de teclados se fabrico en versiones con y sin los -
LEDs indicadores de estado, dependiendo del sistema que se vendiera (XT o AT)

El teclado de 101 teclas se divide en cuatro secciones: .

- Area de taclado.

- Teclado numdrico. ,

- Controles de cursor y pantalla,
- Teclas de funciones. ‘



* Problemas con ef Teclado

Todas las teclas en el teclado, cuando son presionadas o libreradas, transmiten y cortan
codigos (Scan Codes, cddigos de raslreo) al sistema de la computadora. El bit mas
significativo de cada cddigo de rastrec es bajo cuando una tecla es presionada y alto cuando
|a tecla es liberada.

Cuando una tecla es presionada por un largo periodo, su codigo de rastreo puede ser
transmitido continuamente con una secuencia de retardo, en tanto se mantenga la tecla
presionada. Sl otra tecla es presionada, esto pueder causar que la primera detenga la
repeticion de su transmisién. E| codigo de rastreo de a segunda tecla puede ser transmitido
y 1a secuencia de retardo es reinicializada. El teclado ejecuta una autoprueba siempre que un
arranque en frio o en caliente sea indicado por la computadora. La UCP del teclado verifica la
localizacién de memonia de datos; la RAM interna y sl alguna tecla se encuentra presionada o
no. Si el diagndstico de prueba es correcto el teclado transmite un cédigo AAh a la
computadora, este codigo es transmitido después de cada condiclén de encendido a menos
que un error sea encontrado. Sl la prueba de diagnéstico falla, él teclado transmite un codigo
FDh/FCh a la computadora. Si una de [as teclas es liberada mientras la computadora es
reincializada, se puede transmitir un cidigo de error de rastreo ala computadora.

Los problemas con el teclado pueden ser provocados por las sigulentes causas:

- Cuando la computadora es encendida los LED's del teclado no encienden: aparece un
mensaje de error én la pantalla. Una vez que el sistema ha terminado su proceso de lnicio y el
teclado no ha sido reconocido, el monitor no puede responder a ningln tecleo. Se debe checar
6l conector del teclado a la tarjeta madre o verificar si no han sido dafiados los pines del
mismo. '

- Alguna tecla se encuenira pegada (la tecla es presionada y no regresa a'su posicion
normal) debido al derrame de algun fiuldo sobre el teclado. Se debe desconectar el teclado
del sistema, remover |a tapa o cubierta de (a tecla que a8t afectada y utiizer algin limpiador
dentro del asta de la tecla. También puede ‘utilizarse aicohol-isopropilico pare vovilr una
pequefia cantidad de om on o switch dol nm y limpiaria.

- Cuando un chip o un d;odo 3¢ encuentra en mal estado dentro del teclado, puede causar
lntormitoncia 0 nlnguna respuesta por parte dcl teclado.

‘ Cumdoaomuonmmwouncmpmlaumumm pmbnbbmmtonouungn_
respuesta del teclado, posiblements puede aparecer un codigo de error 301 (ver apéndice C)
en el monitor y la computadora no se puede inicializar. SQdobonhrdouﬁlizarotrotedado
para verificar 8i éste ¢s @ problema o o es Ia tarjeta madre.

- Si alguna tecla es presionada y ésta no regresa a su posicién, probablements el resorte
de contacto se ha roto. Sila tecla 88 un switch de contacto, cuando la tecla es presionada ia -
resistencia del switch debe ser de 0 ohms y cuando es iberada deberé marcar infinito. En los
teclados IBM PS/2 se tiena un pequeiio resorte que es muy ficil de soltar, por lo que se debe
tener cuidado al remover-ia tapa. Para un-teclado clon, probablemente -sea necesano
desarmario, desoldar la tecla dafflada y sustituira por otra del mismo upo
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- El buffer de! teclado esta lleno. Muchos teclados tienen un pequedo buffer de caracteres
(18 generaimente), el cual esta provisto para prevenir pérdidas en el tecleo. Si se teclea
demasiado rapido, el buffer del teclado puede tener un desbordamiento, y un caracter 00h es
insertado dentro del buffer. El teclado transmitira este codigo una vez a la parte superior del
buffer que ha sido alcanzado. Cuando esto ha ocurrido, el teclado emitird un "beep" cada vez
que se teclea un caracter, para terminar con este problema, solo se deja de teclear por
algunos segundos para permitir que el buffer se limpie.

- Si durante el inicio del sistema se tiene presionada alguna tecla, un error de codigo de
rastreo es desplegado en la pantalla y el sistema se detiene. Para terminar con el problema se
debe realizar un arranque en caliente, presionando <Cir><Alt><Del> o un arranque en frio,
avitando presionar alguna tecla durante el proceso.

11.8.3 MOUSE

Una de las grandes razones para el éxito de la Machintosh es que resulta facil de utilizar.
Con un mouse e iconos todo se puede realizar apuntando y presionando las tecias del mouse.
Con el uso de éste y los iconos no es necesario aprenderse muchas instrucciones ni regias.

El Mouse de Microsoft es estandar, por lo que muchas ofras compafifas emulan el sistema
de esta compadia. Sin embargo, algunos tipos de mouse no se encuentran estandarizados;
utilizan sistemas dpticos con un LED que brilia sobre una parrilla refiejante. Como el mouse se
mueve a fravés de 1a parrilla, refieja la luz y ésta es tomada por un detector que envia aia
computadora el movimiento del cursor.

Para un diseflo que requiera tolerancias muy pequefias de espaciamiento de ia re;clla un
mouse 6ptico puede no proveer la adecuada resolucién. Esto se puede solucionar utilizando
un mouse que contenga una bola en su interior.

El ball mouse o mouse de bola, contiene en su interior una “pelotita® de caucho que hace
contacto con cualquier superficie plana. Cuando el mouse se mueve la bola gira. Dentro de &,
dos pequefias ruedas hacen contacto con la bola, una para el movimiento horizontal y otra
para el movimienlo vertical. La bola recoge suciedad, por lo que es necesario limpiaria
frecusntemente.

El mouse de Machintosh tiene un solo botén, lo cual no da mucho a elegir, excepto por
apuntar y presionar. Casi todos los mouse de PC tienen como minimo dos botones, lo cual
brinda &l usuario tres elecciones: presionar el botén izquierdo, presionar el botdn derecho o
presionar ambos al mismo tiempo, seguin esté definido y seglin se requiera. Algunos mouse
tisnen tres bolones de control, con etios el usuario tiene siete opciones: botén izquierdo, botén
medio, botén derecho, botones derecho y medio, botones izquierdo y medio,: botones
izquierdo y derecho y los tres botones ai mismo tiempo. A pesar de todas estas opcicnes, |a
mayoria de los softwares existentes requieren utitizar s6lo dos botones, uno ala vez.

Ef voltaje que requiere un mouse es reguiarmente de 5 voils. Algunos tienen un pequefio
conector a un transformador que suminisira ia energia necesana, otros permiten insertar un
adaplador entre el cable conector del teclado y el conector de !a tarjeta madre. Aigunos mouse
requieren el uso de uno de ios puertos seriales de la computadora para tener entrada a elia.
Pueden existir problemas si se tienen ocupados los puertos COM1 y COM2, Ademas, algunas
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tarjetas madre tienen puertos construidos sobre ella misma pero no tienen espacio para usar
una ranura (slot) e instalar una tarjeta para puerto.

Microsoft, L.ogitech y muchas otras compariias fabricantes de mouse han desarroliado un
bus para mouse. La interfaz se conecta directamente con el bus y no requiere el uso de
ningdn puerto COM; sin embargo, el sistema requiere el uso de una de las ranuras de
expansion de {a computadora.

* Trackballs

Un trackball es un mouse con ia pare inferior puesta hacia arriba. En analogia con el
mouse comun, un {rackball puede tener el voltaje de alimentacion de un transformador o de
otro tipo de fuente. Este aparato requiere un puerto serial o un slot si es de tipo bus.

En este caso, en lugar de mover el mouse para que la bola se deslice, el trackball se
mantiene fijo y se mueve {a bola con los dedos. Usuaimente los trackballs son tan grandes
como la bola en un mouse, por io que la posibilidad de obtener una mejor resolucién es mayor.

Los trackball no necesitan tanto espacio de un escritorio como el mouse ordinario. E!
trackball MicroLINX lilene un conector que va en serie con e! del teclado, lo que permite al
sistema tomar sus necesidades de voltaje de ia misma linea que |a alimentacion del teclado. E!
trackball ComLINX es idéntico al anterior con la excepcién de que éste se conecta en un
puerto serial.

1.8.4 PUERTO SERIAL/PARALELO

Un puerta Je permite a una computadora controlar, utilizar y establecer comunicacién entre
otros equipos periféricos, tal como discos duros externos, impresoras, médems, mouse e
incluso otras computadoras. Los puertos. de comunicacién mds utilizados son los seriales a
través de un conector RS-232, y los paralelos a través de un conector Centronics, estos -
generaimente se ubican en la parte posterior de la compuudoru

Un puerto serial transmite o recibe daios bit a bil, en tanto que un paraislo los, trnnlmih ]
recibe byte a byte.

Existen otros tipos de puertos, tales como el Bus Port, puerto de ratdn y puerto do juogos
para conectar un joystick. EI puerto SCSI se utiiza para conoctuomupo de

Ademds de los puertos anteriorea, también existe el puerto de.comunicacion do a uM de .
video, ¢l cual varia de acuerdo af tipo de monitor.

Lolpuodoudomh Mnunldisﬁneiénﬁsica dmmdlmlydﬂpomcorm '
Elmochocuandolosplmsddpmnouunmmm ynlnmbnudpuoﬂomm
orificios correspondientes y ¢ nimero exacto pera acepiar jos pines del macho.” -

Unpuortounaldolacompuhdonoon«dmonhumadmoyolpmﬂod-unmédunoy
hembra, Para poder conectar ambos entre 8/, se utiliza un cable RS-232 hembra a macho,
comdnndodladomachodolccompuﬂdmalmmwcnbhyolimmnhoddmm
nlladohombudolmbdem



- Comunicacion en linea del puerto senal

Para utifizar la comunicacion en finea, se deben conocer los parametros de envio y recepcion
del puerto (baud, velocidad, paridad, bits de datos y bits de alto). Los parametros se cumplen
mediante software especial de comunicacion o utifizando el comando MODE de DOS, que ayuda
también al direccionamiento adecuado de los puertos.

La transmisién asincrona se realiza caracter a caracter y pueden pasar diferentes perodos de
tiempo en el envio de ellos. No existen circuitos de reloj, por lo que los circuitos pueden procesar la
informacién cuando sea recibida. Cada caracter lleva adjunta una sedal de inicio y paro. Cuando
5@ termina la recepcion de la sefal, el caracter es reconocido por dicha sedal, y el iempo que se
toma para la recepcion de 10s caracteres no importa. Este tipo de transmisién tiene 20% mas
utilizacién para el reconocimiento de cada caracter comparada con la transmisién sincrona. Los
pines 2,3 y 7 son de los mas importantes, y cominmente los pines 1 a 8 y 20 son utilizados en
comunicaciones seriales.

Con la transmisién sincrona los caracteres son transmitidos con una sefal de reloj coman que
se aplica a los registros de recepcién y transmisidn. Las aplicaciones sincronas requieren que por
lo menas los siguientes pines funcionen correctamente: 1,2, 3,4, 5,6,7, 8, 15,17y 20.

Algunas veces estos pines son conmutados por DTE y DCE pero la sefial del pin 4 siempre
fluye a través de DCE a DTE. Los coneciores seriales hembras comuinmente son DCE, en tanto
que los conectores seriales machos pueden ser ambos.

DCE (Data Communications Equipment, Equipo de Comunicacion de Datos). Envia una sefial
al pin 4 cuando se quiere dar inicio al envio de datos, entonces los datos se envian al pin 2 y los
datos son recibidos en el pin 3.

DTE {Data Terminal Equipment, Equipo Terminal de Datos). Se recibe la sefial en el pin 4,
envialos datos al pin 3 y recibe los datos en el pin 2.

El puerto serial tiene las siguientes caracteristicas:

-20mAdocorrmondlazo(loop)delainterfaz

- 1 i5gico = 20mA durants ef puiso. .

- 0 16gico = no hay Mujo de corriente. .

- Pin 18 +, recibe la corrienie de datos del lazo, -

-Pin25 - mobolaeonmdudwcd.wddlazo
-Pin9+, uanumhwrmdomdnwl

- Pin 11 -, transmite corrients de daos i lazo. -

Lineas de Datos. Un voktaje DC posiivo mayor que +3V indica un 0 Kgico, un valor de -3V
indica un 1 légico. Los vohjospmdonhmrunrmoodntzsvoc

Lineas de Control. Las lineas de los niveles de sehal de voltaje son las mismas que las de
datos, excepto por los niveles de voltaje +3V o mayores indican CIERTO y niveles de voltaje
de - 3V 0 mds negativos indican FALSO.

Algunos problemas con adaptadores de puertos seriales pueden ser Causados por.



1. Deficiencias de E/S de direcciones con olra tarjeta, 10s jumpers no se
encuentran conectados correctamenta. Para corregir este problema se debe
hacer una revision de las direcciones de las tarjetas que se utilizan, ademas de
checar la configuracion que se tenga con los jumpers. Se debae estar seguro que
los puertos seriales (COM) estén definidos correctamente en su iRQ.

2. Mal funcionamiento de algin chip en la tarjeta adaptadora. Para llevar a

cabo una adecuada revision de este problema, se debe realizar (a prueba de
LOOP BACK, en la cual se utiliza un conector serial especial, y mediante un
programa se realiza el envio de caracteres y se deben recibir los mismos, si

no es asi existe una falla,

3. Latarjeta de puertos no se encuentra en la ranura de expansion correctamente.

4. Ei software no se encueritra programado correctamente; por ejemplo, en el
programa se despiiegan COM3 y COM4, pero el equipo sélo reconoce COM1
y COM2.

5. Los cables utilizados no son ios adecuados. Algunos cables de modem
asincronos no tiene los suficientes hilos para soportar 1as seflales adicionales que ! se
requieren para comunicaciones sincronas.

6. Se realiz6 mal soidadura en alguna unién, Se debe revisar lamisma y sies posible
corregina,

7. No se encuentran instalados los circuitos para un segundo pueno'sdﬁal; '

8. Los circuitos del puerto no estan conectados u orientados correctamante en
su base.

9. La recepcion o lransmisidn de caracteres se poerde ol puerto se encuentra N

cerrado. Se debe verificar que los chips de puerto serial utkzados para la oomputadom
empleada son los adecuados, si no es asl es necesario reemplazaros por los corractos :
queoomunmenteseespeaﬁcanenlosmmu&sdocadamhdm :

Enliatabla 22, sepmpmcsonanlasvdodd.dosdokmmsbnpoubbundpueﬂonﬂal
asi como las longitudes maximas de los cables a utiizar para ellas.

Velocidad (Bands) Misima distancis (w
300 1219.2
1200 304.8
1800 198.12
2400 1524
4800 76.2
9600 45.12

Tabla 2.2 Velocidudes de transmisiom en el puerto serial y longmdes de cable pemiiidas .
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- Puerto Paralelo

El puerto paralelo esta disefado para conectar impresoras paralelas, pero también pusde
utilizarse como puerto general de E/S para cualquier dispositivo o aplicacion que tenga las mismas
capacidades de E/S.

El puerto de impresora tipicamente tiene 12 puntos buffer TTL de salida. Estas salidas son
tomadas y pueden ser escrtas y leidas por medio de un programa de control, utilizando las
instrucciones de procesador OUT o IN. El adaptador también tiene § estados permanentes de
puntos de entrada, que pueden ser leidos utilizando la instruccidn IN del procesador, Una entrada
puede ser usada para crear una interrupcion del procesador, dicha interrupcion puede ser
habilitada o deshabilitada por medio de un programa de control. Cuando el adaptador es ulilizado
para conectar una impresora paralela, Jos datos o comandos de la impresora son cargados en 8
bits, tomando el puerto de salida y lalinea Strobe es activada, de éste modo se mandan datos a
la impresora. El programa puede entonces leer {a entrada del puerto de la Impresora para conocer
su estado, indicando e@n qué momento el siguiente caracter puede ser escrito, o si puede ulilizar la
linea de interrupcion para indicar NOT BUSY (no acupado) al software.

La seiial de la linea de datos Strobe normalmente se mantiene alta; cuando la computadora
quiere enviar datos a la impresora, la primera envia un pulso de salida bajo. La impresora carga los
datos en el borde de subida del pulso.

Con la linea de reconocimiento, cada vez que la impresora reclbe unpa sedal de control de
impresién o un byte de 8 bits de datos, se envla una sefial de reconocimiento (pulso negativo) de
regreso a la computadora,

La linea de ocupado (BUSY) manda una seilal de regreso a la computadora informandole que
¢l buffer se encuentra leno y que no puede aceptar mas datos en ese instante.

. LosnivelesdevonqepmsaﬂabsparahhssondeSVDCyudobedecolocarlalmpmora
lo mas cerca posible de la computadora. Tipicamente se utikza un cable de 3.65m a 4.57m, si se
utiliza un cable de mayor longitud es necesano que éste.lenga una capacitancia muy baja para
evitar perder cualquier seflal. Paracablesdemayotlorm:dsedobauwwunconvemdor
paralelo a sernial.

Engonoral umdolospmbhmasqmmrmconmhpodomnosesmnsium
instalada en el sistema una tarjeta adaptadora para IMPresora Monocromatica, ésla se reconoce
wnoLPT1ydwonopMdemaugundammummammw
por defecto como LPT2. Sin embargo, a pesar de que l0s puertos se configuren con jumpers, ef
puerto LPT1 puodedesoonﬂguramysahraLPTz LPT3 no puede ser utiizado si se tiene una
taneta CGA,



11.8.5 UNIDADES DE DISCO
* Cinta Magnética

La cinta magnética es un dispositivo de almacenamiento masivo, el cual continla
utilizandose debido a que es econdmica, compacta y funcionai. Es compacta puesto que
puede almacenar en una sola cinta 200 MB de informacién, y es funcional porque es facil de
instalar y guardar. El (nico defecto que pueden tener las cintas magneticas, es que la
informacién contenida sélo puede ser lsida o grabada en serie y no en forma aieatoria como
los discos duros o flexibles.

Las caracteristicas principales de las cintas magnéticas son:

- Miden casi 0.5" de ancho, 1.5/1000 de pulgada da grosor y 300, 600, 1200 o 2400 pies de
largo.

- Para realizar la grabacion se utiliza una fina capa de dxido de fierro, diéxido de cromo o
una mezcla de ambos, sostenida por una cinta pldstica (cominmente Mylar).

- lacinta puede ser pldstica o metdlica baflada en un material magnético.

- Lainformacion es aimacenada como pequefios punios magnaetizados, ordenados en
forma de columnas a través de Ia cinta.

- LaJectura o grabacion se realize e una velocidad constante. Dicha velocidad varia de 75
a 200 pulgadas por segundo, leyendo o grabando desde 60 hasta 3000 KB por segundo.

E! lector de cintes magnéticas es un: aparato que contiene un controlador de cinta y
cabezas de lectura y grabado. Este sistema es muy parecido al sistema giratorio de cassette’
para grabadora. La informacidn representada por impuisos electronicos similares a los de los
discos duros y flexibles, es enviada o leida por ia computadora a través de las cabezas de
grabacionflectura de cintas magnéticas. Una cabeza de lectura y ‘grabado ‘88 encuentra.
asociada con cada columna de puntos magnéticos, de tal forma que una coumna pueda. W
leida o grabada ai instante miontm |l cinta se mueva a trlvil do lu clbouo ism pcr lo
general son fijas. :

Los nombres utilizados con om tipo de unidldu son: Tapo Drivo (IBM), Tapo Convollor
(ICL), Tape Dack (NCR), Tape Unit (UNISYS).

£n ol caso de las PC, las unidades de cinta magnética se utilizan para reslizar una copia de
datos dei disco duro, con cl Tm de conservar una fuente de respaido on caso de lucodor llgun
accidente.

* Floppys y Discos Duros

Lannmodadcdawomlgndﬁcopomlacamtomﬁcadomdomwdom Enuns -
memoria de cinte, si noe éncontramos en el extremo de la misma y necesitamos acceder ol
otro, debemos rebobinar la cinta; en tanto que en un disco, si nos eNCONrAMos en-la perte -

mds externa, podemos mover: manmemo Ia cabeza & |a parte més interna sin detenernos -

en las pistas intermedias, esto trae como consecuencia, tener tiempos de acceso o disco
mucho menares que en cinta. Los tiempos en disco se miden en d&dmu de mtlllowndol. '
tanto que los de cinta son del orden de minutos.
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Los discos giran a grandes velocidades y deben ser rigidos para mantener una pequena
zona de aire entre disco y cabeza.

En los sistemas de disco flexible, el disco y las cabezas hacen contacto mecanico de la
misma forma que la cinta y 1a cabeza en el sistema de cinta. Ademds, el disco no debe ser
totalmente rigido, puede ser delgado para ser ligeramente flexible. La velocidad de rotacion
del disco flexible es de 300 rpm, comparada con 3600 rpm para el disco rigido. El nimero de
pistas as 77 comparadas con 500 o mas del disco duro. La densidad de pistas es de 48 por
pulgada comparada con 200 por pulgada. La capacidad de almacenamiento de un floppy es
de aproximadamente 30 millones de bits por superficie, lo cual es superado por el disco duro
en 10 veces para la misma superficie. L.os tiempos de acceso estan en el rango de cientos de
miiisegundos contra décimas de milisegundos del sistema de disco rigido.

Para manejarios y protegerios adecuadamente del ambiente, 10s discos se encuentran
permanentemente encerrados en una envoltura de plastico.

- Anatomia Légica de un Diskette

Los medios mas usuales de almacenamiento masivo son el disco duro y el flexible. Este
uttimo (también Itamado floppy o diskette), tiene semejanza con un disco fonografico, pero en
lugar de surcos dispone de pistas y sectores magnéticos que permiten la organizacion légica
de la informacién. El diskette fue disedado por el japonds Yoshiro Nakamats; el formato
original fue de un disco de 8 pulgadas de diametro.

Actualmente existen dos tipos de diskettes comerciales, compatibles con IBM:

1) Los de § 1/4 pulgadas de didmetro, disponibles en versiones i_:e'séo
Kbytes y 1.2 Mbytes de capacidad :

2) Los de 3 1/2 puigadas de diématro disponibles en verslones de 720
Kbytes y 1.44 Mbytes.

Recientemente los faboratorios de Sony: Com estdn introduciendo al mercado discos
flexibles de 2.88 Mbytes. También se han puesto a la venta disketies de 3 1/2 pulgadas que
trabajan con la ayuda de un rayo ldser para la localizacion de - los  sectores, tecnologia
conocida como floplical disk, y con la cual se consiguen almnconu hasta 21 Mbytes. -

- Estructura fisica de un diskette

El diskette es un dispositivo de memoria_externa basada en la- wabadénnectura de
sactores y pistas sobre una superficie movil magnetizable. Se encuenira fabricado con una
témina de pldstico de mylar, recublerta de 6xido magndtico por ambol lados; y gira a 300 mm

En la figura 2.10 podemos observar |as partes de un diskette de 3 1/2'pulqadas yenia
figura 2.11 vemos las partes de un diskette de 5 1/4 pulgadas.
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Figura 2,10 Partes de un Diskette de 31/2 pulgadas

La grabacién y lectura de la informacién queda expresada en forma binaria'y estd a cargo
de una cabeza de lectura/escritura constitulda por un nucleo de hierro suave de alta
permeabilidad, con una bobina enrollada y una pequeﬂa saparacién como se muestra en la
figura 2,12,
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Figura 2,11 Partes de un Diskette de 5 1/4 pulgadas
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Figura 2.12 Lectura y Escritura de un Disco

Al escribir sobre la superficie de! diskette fluye una corriente a través de la bobina, con k
que se forman lineas magnéticas de fiujo que ilegan al conducto de aire. Este tiene una baja
reluctancia al flujo magnético que provoca que las ifneas de flujo camblen de direccién y
pasen a través de !a cubierta magnética de! diskette en rotacion. Lo anterior origina canales
de magnetismo que contienen ia informacion en cddigo binario.

La operacién de lectura es inversa a fa escritura, sélo que en este caso la bobina es el
dispositivo sensor. Mientras el diskette gira, la superficie se mueve cerca de la cabeza de
fecturalescritura y los canales que han sido magnetizados previamente producen un fiujo a
través del conducto de aire, y en el nicleo, induciendo una sedal de voltaje que
posteriormente se procesa y amplifica para las diversas actividades informaéticas.

* Formateo
El formateo se divide en dos etapas:

- Formateo fisico o de bajo nivel, que consiste en dibujar magnéticamente
en cada cara del disco las pistas y sectores.

- Formatea /dgico o de alto nivel, el cual es la continuacion de! anterior y
consiste en dividir la capacidad de aimacenamiento del disco en porciones
que puedan ser manejadas por el sistema operativo.

- Formateo Fisico
Durante ¢! formateo fisico se inicializa el diskette, para lo cual, un par de cabezas de

lectura/escritura que se encuentran respectivamente con las dos superficies . marcan
magnéticamente cierta cantidad de pistas o tracks. )



En un disco duro, se llama cifindro al conjunto de pistas situadas perpendicularmente en la
misma posicion. En el caso del diskette solamente existen dos caras, por lo que cada cilindro
estd formado por dos pistas, una colocada en el lado O y la otra en el lado 1. Lo anterior
cambia de acuerdo a los diferentes discos duros.

Ademas de ia formacién del diskette en sectores y pistas, se necesita tener un sistema de
direcciones que permita almacenar y accesar de manera ordenada y i6gica la informacién, por
lo cual es necesario numerar ios cilindros, caras, pistas y sectores. Existen dos modos de
numeracion: fisica y logica.

En el caso de la numeracion fisica, la tarjeta controladora del disco y las rutinas de la
memoria ROM BIOS especifican el sistema de direccionamiento con base en 3 coordenadas:
cara, pista y/o cilindro, y sector. Con ia numeracién logica el sistema operativo considera los
datos como sl fueran una trenza de unidades secuenciales, por [0 que numera los sectores de
la pista que estdn situadas en la cara contraria, para continuar con el segundo sector de ia
cara. Con este método se minimizan los movimientos de [as cabezas y s mejora el tiempo de
acceso cuando se feen los sectores situados en forma ordenada.

Cabe mencionar que ia unidad controladora de disco flexible reconoce la posicion de!
primer sector de cada pista, mediante un pequefio onficio ubicado cerca del cantro del diskette
(ipo 5 1/4). El sistema operativo también reconoce ia posicion de los sectores por medio de
aste orificio. Para reconocer tal ubicacion se proyecta un haz de {uz sobre el orificio indicador,
¢l cual unicamente pasa en el momento en que coincida con el orificio; cada vez que esto
sucede durante la rotacién, se puede ir determinando la posicion del disco.

Pero ademds de los métodos de numeracién anteriores, también se tiene un método de
direccionamiento de la informacién amado numeracion de clusters. EI DOS agrupa un clerto
nimero de sectores contiguos (cluster) y los maneja como un solo paquete de informacién en
ol disco.

- Formateo Légico

Una vez creadas las pistas y sectores del disco, so debe utilizar un método que permita
manejar con facilidad ia informacién .y Hevar un conteo del estado actual de organizacién; tal
método se define durante el formateo l6gico. :

En esta etapa, @i DOS organiza la informacion en clusters como unldad minima de
aimacenamiento. Ef nimero de sectores contenidos en CIdl cluster cambia dependiendo del
tipo de diskette que se utice.

Eilorm.tooléglooconﬂmonlncmadbndouncovw\tod-mlqnmdicmon
cusiquier momento ¢! estado del disco (zonas ocupadas, saciores defeckhiosos, espacio
disponibie y en qué lugar se encuentrs), p«mtﬁondodmdonullmmadmwtmm
Para e3lo ol disco se encuentra dividido en dos zonas:

1) Area del sistema:

a) Sector de omnquo (Boot Sector)

Cumdosoondondo!acompuudou los programas de arranque de ia ROM e ordenan
que lea ol sector de arranque del disco para comenzar a cargar en la RAM el sisteme:
operativo. La computadora busca en primera instancia 83las rutinas en et disco de I8 unidad A,
pero si no las encuentra por estar vacia pasa enseguida a buscarias of disco duro.
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Si en la unidad A se introduce un disco auto-arrancable {que contiene los tres archivos
basicos del sistema operativo) al encender la computadora, en RAM se cargaran las rutinas
que le permitan trabajar, pero si el diskette no es auto-arrancable, se despliega un mensaje de
error.

El sector de arranque debe estar formado de dos partes:

1) Un programa muy pequerio de arranque llamado IPL {/nitial Program
Loading).

2) Una lista de las caracteristicas clave del disco (nimero de bytes por
sector, nimero total de seclores por disco, cantidad da sectores por
pista, nimero de cabezas de lectura/escritura, etc.).

Debido a la importancia de estos datos, todos los diskettes del DOS, sean o no auto-
arrancables, deben disponer de un sector de arranque, que siempre se ubigue, en el caso de
aste tipo de discos, en e) primer sector de la primera pista de la primera cara: sector 1, pista 0,
cara 0.

b) FAT (File Ailocation Tabie)

La tabla de localizacién de archivos, FAT, es la segunda parte del sistema de disco y
consiste en un area que registra tanto el estado general de todos fos clusters como el
direccionamiento de los archivos, segun la cadena de clusters que ocupan.

En un diskette, un archivo rara vez queda grabado en un bloque de seclores contiguos,
esto se debe a que el DOS distribuye los archivos por la superficie del disco apravechando los
espacios libres que van quedando por otros archivas que se han borrado o modificado.

En la FAT se asigna una entrada para cada cluster, que contiene !a informacidn respectiva
de cada archivo, cuyo nimero de identificacidn carresponde con el numero de dicho cluster.

¢) Directorio ralz (Root Directory)

Este es un indice que el DOS crea en la ullima parte dei drea de! sistema durante el
formateo l6gico. Tanto su tamafo como su posicidn quedan fijados durante esta etapa y no
pueden alterarse posteriormente,

£l nimero de saclores que ocupa e! directorio ralz as distinto entre un diskette de baja
densidad y uno de aita.

£l directorio raiz dispone de un cierto nimero fijo de entradas, en las cusies se rocoqe la
informacion esencial de cada archivo a aimacenar en ¢ disketts, con lo que la cantidad de
archivos posibles de almacenar queda limitada por el nimero de entradas.

En la prictica, el directorio raiz se puede definir como el directorio de primer nivel en la
estructura o drbo! de archivos del disco, y 3@ reconoce con ta diagonal inversa (\); también
llamada backsiash.

2) Zona de datos

Esta parte es el lugar donde se almacenan los archivos y programas de! usuario. Es la
continuacion de! drea de! sistema, prolongandose hasta el final del disco hacia el centro,
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El DOS organiza la informacion en la 2ona de datos por clusters numerados
secuenciaimente, iniciando en todos los tipos de diskettes por el ciuster 2; en consecuencia el
Gitimo cluster tendra asignado un nimero que es mayor en 1 al realmente existente, como
espacio disponible para almacenamiento en el diskette.

* Caracteristicas Adicionales de los Discos Duros

En general, los discos duros trabajan del mismo modo que las unidades de disco flexible, ia
principal diferencia se encuentra en la cantidad de datos que almacenan, puesto que se tratan
de discos rigidos de aluminio.

Para conocer la capacidad total del disco duro lo tnico que debamos obtener es el producto
resultante entre el nimero de cabezas, pistas o cilindros, sectores por pista y bytes por sector.

Ademids del conocimiento de la capacidad del disco, existen otros factores importantes
para valorar ei rendimiento de un disco duro:

- Tiempo de posicionamiento (seek lime). Tiempo necesaro para que el cabezal se ubique
en la pista adecuada.

- Tiempo de latencia (latency time). Es el tiempo que el disco toma en espera de que el
cabezal, una vez situado sobre la pista, acceda a} sector adecuado.

- Tiempo de lransferencia (transfer time}. Es el iempo que emplea-el disco duro en enviar
informacion hasta la memoria principal de la computadora.

- Velocidad de fransferencia (transfer rate). Este factor se puede obtener dividiendo la
cantidad de informacién transferida entre 1a suma del tiempo de posicionamiento, latencia 'y
transferencia. Por lo regular, los fabricantes proporcionan os factores anteriores evitando asi
que el usuario realice las operaciones.

Otro tipo de conceptos utilizados cuando se define @ un’disco duro en &l programa de
SETUPyen el formaleo del mismo son los siguientes:

- Factor de Inferleave. Este factor consiste en la gnbndbn de informacion en-el mismo
orden de sectores que se encuentra en ¢l disco después de transferir s informacion. Con este
tipo de sistema se aumenta ls velocided de acceso al disco. Elfmuopkodobidooquef
normaimente el sector que se posiciona debajo .de las cabezas no . cofrasponde.
Inmediatamente al sector loidoaconﬂnuodon porloqmudobumunﬂompoaquul
disco gire ol ﬂouiomu uetor

- Precompensacion. uvmummqmwmmmmmommm '
del interior de ios platos. giren ¢ menor velocidad que ia de los exierionss, por 1o que 80 debe
compensar (al diferencia. Este factor se indica en o SETUP al especificer las caracteristicas
del disco, aplicéndose un sigoritmo de precompensacién tanto en las operaciones de escriturs
como en las de lectura. Actusimenta en ia mayoria de los discos duos ya.no 88 NECeLsio .
especificar tal factor puesto que efios solos son capaces de calcular y' aplicar su’ propio
_algoritmo de precompensacion,



- Zona de aterrizaje. Es la superficie en la que se posicionan las cabezas del disco cuando
éste se detiene, en ella no existen ni se graban datos. Al girar los platos, estos provocan que
su propia inercia hagan flotar las cabezas logrando hacer que no toquen la superficie del
disco. Si el disco se detiene, fas cabezas se pueden ubicar en una superficie no propia para
ello. Si sucede que cuando las cabezas se encuentran apoyadas en dicha zona el disco llega
a recibir un golpe, se podria dadar la superficie de éste, consecuentemente se perderia
informacién y hasta podrian llegar a desaprenderse las cabezas. Cuando las cabezas se
encuentran en la zona adecuada, los brazos se bloguean impidiéndose el desplazamiento.

Los factores anteriores son relativos para tener conocimiento de la efectividad del disco por
lo que ademds de ellos, es conveniente conacer también el tipo de interfaz que se utiliza. Esta
interfaz debe cumplir con todas las normas de estandarizacion,

- Interfaz del disco duro.

Actualmente existen en el mercado diversos modelos de disco duro disponibles, pero
cuando se hace referencia a diferentes clases, se debe tomar en cuenta &l tipo de interfaz o
placa légica que pueden tener.

La interfaz define el tipo de conexidn fisica, las sefales y &l controlador, presentes en &l
sistema de disco. Los primeros modelos que se presentaban para las PC se encontraban
dentro del grupo de los MFM (Modified Frequency Modulation, modulacién por variacién de
frecuencia), con capacidades de 20, 40 y 80 Mbytes. Hoy en dia este tipo de disco 83 muy
inusual. Posteriormente aparecen los ESDI (Enhanced Small Device Interface, interfaz de
dispositivo pequeflo avanzado) para capacidades mds grandes que los anteriores, pero
actualmente también se encuentran obsoletos. '

Las clasas actuales de disco duro que se recomiendan y se encuantran disponibles son ios
IDE (Integrated Dnve Electronics, electronica de controlador incorporado), utiizados en
computadoras de proposito general, y los SCSI (Small Computer Systems Interface, interfaz
de pequefios sistemas de computadora) para un manejo mas confiable y mayor volimen de
informacion.

La mayoria de las computadoras que se distribuyen actualmente tienen un sistema de disco
tipo IDE, conocido también como Bus AT, en el cual no existe propiamente un controlador de
disco ya que [a misma interfaz realiza las funciones de éste, por lo que reduce.a un adaptador
que envia los datos de la interfaz dei disco al bus de la computadora.

- Propamcldn del disco duro.

Al igual que en los floppys, el disco duro debe de recibir tanto el formateo.de bajo .como el
de alto nivel. Una vez que el disco estd formateado a bajo nivel se debe definir ¢l drea que se
reserva para el sistema operativo, s decir, se tiene que particionar. Posteriormente se realiza
el formateo de alto anol proporcionando los archivos necesarios para e}ecular el slstoma
operativo,

Al terminar de realizar lo anterior, el disco duro queda. listo para que trabaje cuando se
inicialice la computadota.

La planificacién de discos se realiza da la siguiente manera: :



- Los discos opticos son capaces de almacenar una variedad de informacion digital como
software de computadora o datos, informacion de audio digital y MIDI.

- Los sistemas Optlicos, sin embargo, proveen grandes ventajas sobre su contraparte
magnética. La densidad de almacenamiento de la media optica es cerca de 30 tiempos mayor
que la media magnética y el coslo de almacenamiento es menor. El medio dptico es mas
durable y menos susceptible al calor, humedad, polvo, huellas digitales, campos magnéticos y
vibraciones. El tiempo de vida del medio éptico es mucho mayor que los discos magnéticos y

cintas.

* Ei{ DIsco Compacto.

Los avances lecnoldgicos en optoelectrdnica, procesamiento de sefiales digitales,
correccién de errores, rastreador (scanner) &ptico, modulacién y tecnologia l&ser ha sido
incorporado dentro de! sistema de disco compacto.

Un disco compacto contiene informacién codificada digitalmente en forma de onficios
Impresos dentro de la superficie. La Informacion sobre el disco es lelda por el lector dptico
decodificando y procesando.

El didmetro del disco es de dace centimetros, con un grosor aproximado de 1.2 mm. El
orificlo central tiene 15 mm de diametro y permite que el disco pueda ser colocado en el
reproductor de CD.

La velocidad angular del disco se decrementa conforme el lectar éptico se mueve en
direccién exterior a la pista (track). A una velocidad lineal de 1.2 m/s, la velocidad angular
varia entre 486 y 196 rpm. A 1.4 nv/s la velocidad angular varfa entre 568 y 228 rpm. Estos
orificios varian en longitud desde 0.833 hasta 3.054 nm dependiendo de la codificacidn de
datos y {a velocidad linea! del disco. La informacién contenida en 1a estructura del orificio se
interpreta como un uno ldgico siempre que el orificio exista, y se considera un cero légico a
todos los espacios existentes entre ellos. E! ancho y profundidad de los orificios son
aproximadamente de 0.5 y 0.11 nm respectivamente. Los orificios son localizados en un track
en forma de espiral con un grado de inclinaclén de 1.6 nm; el numero total de espirales
contenidas en ei track del disco es de 20 825,

Las especificaciones del disco compacto fueron coruuntamente desarroliadas por Philips
Corporation y Sony Corporation, y son documentadas en un manual conocido como el "Libro

Rojo" (Red Book).

- Estructura

El disco compacto medio consta de un substrato transparente de policarbonato cubierto por
un matenial reflectivo, mismo que esté cubierto por una capa protectora. El rétulo de los
orificios se encuentra sobre esta capa. El substralo permite que el rayo liser penetre en la
capa reflectiva. E! tamafio del punto del rayo ldser se encuenira enfocado inicisimente con un
didmetro de 0.8 nm & !a superficie del disco, para 1.7 nm a la superficie reflactiva.

La longitud de onda del I&ser en el aire @s de 780 nm ; sobre el substrato tiene un Indice de
refraccion de 1.55, la longitud de onda es reducida aproximadamenie a 500 nm. Las
profundidades de los orificios son de 110 y 130 nm, y estdn diseflados para ser
aproximadamente de 1/4 de la longitud de onda del idser. La profundidad dei orificio de 1/4,
crea una estructura de difraccidn tal que la luz reflejada sufre interferencia destructiva antes
del primer rayo reflejado. Esta interferencia hace que decremente la intensidad de luz refisjada
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que recibe el lente. La presencia de orificios y polvo son detectadas por los sensores opticos
como cambios de intensidad de luz. Las sefales de fuz son convertidas a su correspondiente
sefial eléctrica por los fotodetectores.

* CD-ROM

CD ROM, este nomhre sa encuentra formado por las siglas en inglés que significan “disco
compacto de solo lectura”. El CD ROM es un disco de plastico similar a los discos compactos
de audio, diseflados para tener grabada la informacion de cualquier tipo y ser recuperada en
una computadora,

A raiz del gran éxito logrado por la industria de los discos compaclos de audio, con lirajes
de miles o millones de copias, 10s costos de produccion bajaron y permitieron que fuera
rentable iniciar la produccién de CD ROM, los cuales son producidos en fas mismas plantas
donde elaboran los de audio.

La informacion grabada solo puede ser leida: no hay posibifidad de borrarta, modificarla o
afadir datos, debido a que la grabacion de la informacidn es fisica y no magnética. La leclura
se hace con un lector dptico especial que se aftade a una computadora.

EI CD ROM tiene varias caracteristicas que han permitido un enorme crecimiento de esta
industria, la primera es su capacidad de almacenamiento que puede llegar hasta 660 MB, es
decir, se puede almacenar el equivalente a unas 350 000 cuartillas. En segundo lugar, el
costo de almacenamlento y reproduccion es muy bajo, por ejemplo, el costo de
almacenamiento masivo de una base de datos en CD ROM es de 0,02 délares por MB. En
tercer lugar, el formato dei CD ROM (SO 9680) se encuentra estandarnzado, esto significa que
cualquier disco puede ser leldo en cualquier lector y alin cuando ésta condicion no se cumple
totalmente, mas del 95% de los discos sigue dicho formato.

El concepto fundamental del CD ROM es que se puede disponer de un enorme volumen de
informacién en un pequefio disco de plastico, dependiendo Unicamente de la computadora
personal, sin necesidad de estar ligado a una red o a un sistema en linea. EI CD ROM permite
tener una base de datos reproducida n veces, tantas como sea necesario, a un bajo costo.

La industria del CD ROM se inicia a mediados de la decdda de los 80's. Las primeras
aplicaclones estuvieron orientadas a editar discos con informacion de referencias
bibliogrédficas y hemerograficas especializadas, que rapidamente se fueron ampliando en otras
areas informativas.

Los costos para elaborar un CD ROM pueden ser muy variables. El mayor costo esta
asociado con la construccién de la base, es decir, el llevar la Informacién a un medio
electronico y depuraria; en caso de que ia informacion esté en papel, los costos de captura
pueden ser muy elevados.

* Problemas con los Drives y con los Discos
Los problemas con unidades de disco pueden ser causados pof:

1) Cabeza de lectura y ascritura sucia.
2) Diskette defectuoso; 10s archivos se encuentran demasiado fragmentados.

91



3) Diskette de diferente densidad insertado en la unidad; el diskette fue formateado con

un drive con mal alineamiento y diferente velocidad.

4) Fluctuaciones de potencia del toma corriente ae AC o de la fuente de poder interna.

5) El adaptador de la unidad de disco se encuentra defectuoso o no esta instalado
correctamente.

8) El cable del adaptador hacia el drive no esta conectado correctamente; el cable tiene
un hilo que se encuentra roto o retorcido; los contactos en el adaptador y en la unidad
de disco estan sucios,

7) La unidad de disco esta desalineada.

8) La velocidad del motor no es la correcta,

9) Problemas con el software. Se encuentra colocado el protector contra escritura.

10) El DOS se encuentra dafiado.

11) La unidad de disco esta dafada.

12) Algiin papel u otro objeto extrafio se encuentra dentro de la unidad.

13) La fuente y/u otros dispositivos no se encuentran instalados adecuadamente.

14) Diskette insertado por alguno de los lados, parte posterior o superior; la unidad
seleccionada no es la correcta.

Los problemas con el disco duro pueden ser causados por:

1) Media defectuosa en el sector de arranque. Se debe reformatear el disco a bajo nivel.

2) El motor se encuentra en mal estado. Checar las conexiones del mismo, asegurarse de
la conexién de la fuente y verificar la soldadura del conector de esta.

3) Existencia de circullos del disco en mal estado. Es necesario verificaf que los chips se

encuentren orientados adecuadamente y blen colocados en su socket checar’
todas las conexiones; reemplazar la tarjeta légica.

4) La tarjeta con(roladora se encuentra en mal estado. Reinstalar |a tarjeta en el socket de
bus de expansién; reinstalar todos los chips en su base; verificar el conjunto de jumpers;
verificar si es posible soportar el tipo de disco duro; venficar cables y conexlones.

5) El disco duro y el controlador no son del mismo tipo (ESDI, RLL, MFM, SCS!). Se debe
de reemplazar el controlador o el disco.

6) El disco no se encuentra formateado correctamente, Se debe de realnzar un formateo a
bajo nive!, Identificando todas fas pistas en mal estado. ) '

7) Los cables de [a tarjeta controladora al disco duro estén dadados.

8) Los cables estén defectuosos, reemplazarios y checar si los pines de la tuqota
controladora se encuentran o no doblados.:

9) Los cables no se encuentran conectados en los pinas correspondientes. Elpin 1
generaimente se estard identificando con |a sefial *1*, moideada en el conector de
plistico, también puede ser identificado como el hilo en rojo sobre el cable.

10) Bajo o nulo nivel de potencia en @l disco duro, Verificar ei conector de Ia fuente asl
. como ésta. La tarjeta 16gica del disco puede estar fallando.

-11) Los conectores estén flojos en e! disco. Se deben volver a colocar Y los pmes deben
coincidir con las entradas de los conectores. -

12) La tabla de configuracién en el SETUP de CMOS de la tarjeta madre es incorrecto.
Verificar que el BIOS de la tarjeta madre pueda soportar el nimero de cabezasy
cilindros de ese disco duro. Si se esta utilizando un controlador de XT en un sistema AT,
se debe de comunicar a BIOS que el disco duro instalado para este controlador no esta
instalado.



13) Tabla de particion incorrecta. La particion primaria puade sclamente tener un maximo
de 32 Mb.

14) El manejador puede estar en conflicto con otro software; se tendra que modificar el
archivo CONFIG.SYS y remover el manejador de disco duro, ertonces se podra ejecutar
el software problema desde el disco duro.

15) La velocidad del bus es demasiado rapida para la tarjeta controladora del disco duro.
Disminuir la velocidad dei bus sl es posibie, esto se puede realizar por medio de un
jumper o con el BIOS de la tarjeta madre. Tratar de Insertar |a tarjeta en ofra ranura.

18) Existen muy pocos estados de espera para [a operacion de! controlador. Los datos del
disco duro pueden mezclarse. Para resolver el problema hay que seguir el paso anterior.

17) Se tiene un inusual nimero de sectores con error. L.a ejecucion de formato a bajo nivel

identifica pistas en mal estado; se debe verificar su correcta ejecucion, asi como
{a fuente de poder, tarjeta controladora, cables y cualquier manejador del disco duro.
Examinar sl existen problemas con los estados de espera y la velocldad del bus. El
software utilizado también puede ser el problema.

18) Pequedios ruidos son emitidos por el disco duro. El ensamble de la cabeza de
{actura/escritura puede estar rolo o l0s piatos pueden estar fuera de balance. Si el disco
se encuantra montado en una posicién vertical, tratar de coiocarlo horizontalmente. Si el
ensamble de la cabeza lectura/escritura esta rota, es probable que se necesite cambiar
@l disco,

19) Sila rutina de aranque no se ejecuta adecuadamente, el sector de arranque
posiblemente se encuentra daflado o la gaomelria del disco duro no es compatible con
! BIOS de la computadora
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CAPITULO It : IMPRESORAS Y PROTOCOLOS

lit.1 TIPOS DE IMPRESORAS

Después del monitor, la imprescra es el periférico que mas se utiliza dentro de fos sistemas
computacionales (al desplegar informacién). La impresora tiene como funcién obtener copias
impresas de los programas y/o datos que trabaja la computadora.

La impresora como periférico, debe estar bajo las crdenes de la computadora, por lo que la
comunicacién entre ambas debe ser lo mas clara posible, a esta comunicacidn se le llama
protocolo.

Cuando se conecta la impresora a la computadora, ésta envia una sefal indicando que se
encuentra lista para recibir a informacion; se dice que la impresora esta configurada.

Asi como se han venido desarrollando sistemas en software y hardware, de igual modo
han existido avances dentro del mundo de los periféricos utilizados. Las impresoras también
se encuentran con diferentes caraclerislicas, las que se explican en forma genérica a
continuacion:

* Impresidn por Impacto

Para la impresién por impacto se utilizan dos técnicas: :mpmslén por caracteres completos
y el sistama de formacién de caracteres.

La impresidn por caracteres completos s similar a la técnica utilizada en las maqulnas de
escribir mecanicas, por lo que da un resultado similar a la de una maquina de alta calidad. La-
mayoria de las impresoras que realizan el trabajo mencionado son‘las llamadas:de tipo
margarita. Se les llama de este modo debido a la disposicién que tiene el cabezal en el cual
se encuentran los caracteres. Se trata de un disco de metal o de plastico duro al final del cual
se. encuentra el molde de cada caracter. La impresora hace girar el disco hasta. -que se
posiciona en el caracter deseado, después un martilio golpea éste contra la cinta y el papel -
produciéndose asi la impresion.

En la técnica de formacibn de caracleres (también llamada técnica de matnz de puntos), -
los caracteres son el resullado de la lmpresién de una sede de puntos dispuestos de una .
forma determinada. A parlir de una matriz de puntos pueden generarse todos los caracteras
necesarios, de acuerdo a la disposicion de la Impresora.

Algunas impresoras del lipo de matriz de puntos pueden modificar el tamaito y estulo de los:-
caracteres.

La impresién matricial se lleva a cabo con un cabezal de agujas; sin embargo, - el sistema ..

es muy ruidoso debido al movumiento de éstas



* Impresion de Chorro de Tinta

Para este tipo de impresion, se inyecta un chorro de tinta sobre el papel. No se requiere de
algun tipo de papel en especial, pero se recomienda que éste reciba cierto tratamiento antes
de ser utilizado.

Existen dos métodos para lanzar tinta desde el surtidor: el continuo y el de descarga a
demanda. En el primero, la tinta se descarga de manera constante y es desviada por un
campo eléctrico hacia donde se requiera. En la descarga a demanda sdlo se lanza tinta
cuando se requiere.

* Impresién de Transferencia Térmica

Esta técnica se fleva a cabo haciendo que la cinta de impresion deposite en el papel la
forma del caracter deseado, gracias a la accidn de un comando de orfgen térmico generado
por e| cabezal de impresién.

En este tipo de impresoras se tiene la ventaja de eliminar completamente el ruido que se
presenta en las impresoras por impacto, su calidad es mayor y también su velocidad de
impresion. Sin embargo, su precio es considerablemente mas alto que el de las mencionadas
anteriormente y por lo mismo son poco utilizadas.

* Impresién Electrostitica

Esta técnica la utilizan las impresoras laser. Consiste en un tambor cargado eléctricamente
que atrae al foner (depdsito de tinta).para pasarlo posteriormente al papel.

El principal inconveniente en la utilizacion de este método de impresion, es la necesidad de
utilizar papel especial que contiene un material que retiene la carga eléctrica.

La impresion electrostdtica opera por la aplicacién de carga eléctrica que es recogida por
un electrodo ubicado detrds del papel. Cuando ocurre lo anterlcr as activado un plxel
especifico del pape! que acepta el toner.

i1.1.1 IMPRESORAS DE MATRIZ DE PUNTOS

Las impresoras de este tipo tienen como caracteristica importante el poseer un cabezal de
forma de matriz de puntos, el cual tiens rnovtmlonto con el fin de formar al caracter deseado
¥, una vez que esto sucede, ruliurol goipe sobie la cinta para imprimiﬂo en ¢l papel. '

Las impresoras de matriz de puntos cuentan con as siguientes panes fundamentales:

- Cable de conexion eléctrica. .
vCablodocommnaluUCP
- Cinta de impresién. - . -
- Guifas de pape) (posterior y latorales)
- Unidad de arrastre para papet continuo.
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Los elementos mencionados varian de una impresora a otra de acuerdo al modelo y marca
a la que se refiera. La figura 3.1 muestra algunas de las partes mencionadas.

Ajuste de nivel

/ Cabeza Fe

Figura 3.1 Algunas Partes de Ia Impresora de Matriz de Puntos

La impresora puede separarse en dos partes para su explicacion;

- Parte externa, que se compona fundamentaimente por el interruptor de alimentadén, una.
cubierta delantera, cuya funcidn es proteger al sistema Interior del medio ambiente; una
paianca de seleccion, que sirve para escoger el tipo de papel (continuo.u hojas sueltas) que v
se va a utilizar; la unidad de arrastre, que es necesaria cuando se utiiza papel continuo; ‘el
panel de control, que se compone por una serie de teclas e indicadores de estado da'la
impresora. Algunas impresoras poseen un espacio para introducir una tereta que. conthne
diferentes tipos de letras. También se pueden apreciar en la parte externa de fa impmon los
cables de conoxnén. tanto .para la aumontacoén como pm la comunuddn con la
computadora.’

- Parte lntoma en ella se encuentran los circuitos de ahmentacabn control y momoda dela
Impresora lundlmontnlmente



* Tipos de cabezales

El cabezal de las impresoras de matriz de puntos estd formado por una serie de agujas,
por ello, el nimero de caracteres diferentes que pueden ser impresos es mayor mientras el
nimero de agujas utilizadas para formarlo también lo sea. La clasificacion del tipo de cabezal
dependera del nimero de agujas con que se cuente; las impresoras matriciales comunes se
encuentran con cabezales de 9, 24 y 48 agujas.

* Tipos de cintas

La cinta es parte importante de Ia eficiencla de la impresora. Las cintas pueden clasificarse
de acuerdo a sus formas, pero cada una es diferente segun e! tipo de impresora que se esté
utllizando.

De acuerdo a los colores que componen |as cintas, éstas pueden ser monocromas (negras
o azules) y policromas. Estas uftimas tienen una distribucion de franjas horizontales de colores
(generalmente azll, rojo y amariflo) que en ocasiones tamblén contienen el color negro. Con
este tipo de cirtas es posible la impresién en diferentes colores al combxnarios entre ellos para
obtener colores intermedios o cualquier otro.

Por Gltimo, es importante mencionar que algunas cintas también pueden usarse como
correctoras, ya que contienen una sustancia quimica que cubre el caracter Impreso,
funcionando asl como borrador.

liL1.2 IMPRESORAS DE INYECCION DE TINTA

Estas impresoras tlenen como principal diferencia respecto a las demds, un mecanismo
llamado de chorro de tinta. Este mecanismo se compone de un cartucho en: el-cudl se
encuenira la tinta liquida, y es expulsada a través de Impulsos que son sometidos al
cartucho. Dichos impulsos serdn unos mas fuertes que otros, de acuerdo a ia calidad de
impresion que se quiera dar.

Las impresores de inyeccion de tinta pueden también imprimir a colores y en este |ipo de -
impresiones puede notarse una mayor calidad, sobre todo an la impfesion de imagenes. De
acuerdo a una serie de colores 1undamonuhs 80 obtione unagran vadcdad de tonos. *

Fisicamente, la Impresora de iny-ccibn de uma cuon!a con fas slgulentes ‘partes’
fundamentales:

- Cebador. Resiaura ei fiujo de tinta expulsando las burbujas de aire, .
- Limpiacartuchos: Elimina la tinta y las particulas de ias plncas de la boqulua del -
cartucho de impresion.
- Carro: Contiene el cartucho de impresion que expulsa la tinta a lo llrgo de su recorrido,
- Barra: Mantiene el pape! preslonado contra ei rodiflo en el’ momemo de la impresidn.
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- Cepillo: Elimina la tinta seca de los conectores metalicos que se encuentran en el
carro.

- Conectores Metalicos: se encuentran en contacto con el papel por un extremo, y
en contacto con el cartucho de tinta en el otro; posicionan {a tinta sobre la linea
que barre e carro,

- Conmutadores: Se encuentran en ia parte posterior y se utilizan para seleccionar
el tamafio del papel,

- Conector para interfaz: Permite la comunicacion entre la computadora y la impresora
a través del cable correspondiente.

- Alimentacion: Es Ia entrada de voitaje con que opera ia impresora.

Las impresoras de inyeccion de tinta trabajan con cartuchos de tinta que son colocados de
forma especifica de acuerdo al tipo de éste y al modelo de la impresora.

Generalmente es recomendable cebar y limpiar el cartucho antes de instalarlo (Ver Figura
3.2).

N

Figura 3.2a Limpieza del Cartucho de Tinta Figura 3.2b Colocad&n ﬂelfit?tucho de Tinta

Figura 3.2c Movimiento del Cartucho de Tinta

Figiwa 3.2 Limpricza ¢ Instalacion de cartucho en impresaras de inyeccion de tinta



1.1.3 IMPRESORAS LASER

Las impresoras laser tienen como principio fundamental la utilizacidn de un tambor cargado
electrostaticamente, el cual atrae al toner para poder realizar la impresion en el papel.

El trabajo que llevan a cabo este tipo de impresoras se produce en diferentes pasos: el
primero consiste en la recepcién de los datos que son enviados por la computadora, de los
cuales la impresora hace una “imagen modelo" que posteriormente se almacena en {a
memoria de la misma. Una vez que los datos se encuentran en la memona, se procede a
vaciar la informacion en el tambor, cuando éste gira su suparficie recibe una carga eléctrica
uniforme a través de una corona de descarga desde el cable cargador principal que gira
paralelo a lo largo del tambor. Posteriormente, un rayo {aser se refiéja en un espejo poiigonal
rotacional y recorre todo el tambor, con ello se obtiene una imagen, que posteriormente es
revelada aplicando el toner al tambor. El toner se lleva al tambor por medio de un rodillo
magnético, y se adhiere a las areas eléctricamente nautras para ser impresas en negro,

Al término de los procesos anteriores se transfiere la imagen al papel.

Al igual que con los otros tipos de impresoras, en las laser es importante la configuracion
de la misma, con las siguientes recomendaciones de seieccién fundamentales:

- Emulacion
- Tamado de pape!

- Formato de pagina
- interfaz

.2 PROTOCOLOS

Los protocoios son una serie de instrucciones progrémables que permiten conﬁg'dr'a'r las
impresoras de manera que el usuario pueda obtener caracteristicas especificas de impresién,
por ejemplo, njuste de margenes, calidad de impresion, espacios, antre otras.

A continuacion se incluyen algunos protocolos importantes correspondientes a las

impresoras EPSON de agujas, ya que es un tipo "esténdar® que puede ser compatible en la
mayoria de las impresoras de matriz de puntos (de 9 lguiu)

* Protocolos para lmpnqéuq EPSON -
- Conﬁol mG_;'al =

El control vertical maneja las distancias de avance 0 retroceso dal papel para seieccronar
diferentes distancias se tienen las siguientes instrucciones:

100



Avance de hoja

Distancia | Instruccién { Decimal | Hexadecimal QObservaciones
1/8" ESC 0 27 48 iB 30 Avanza o retrocede
72" ESC | 27 49 1B 31 Avanza o retrocede
1/6” ESC 2 27 50 1B 32 _Avanza o retrocede _
216" ESC 3n 27 5in IB 33n Avanza o retrocede
w72’ ESC An 27 651 IB 4ln Avanza o retrocede
Avance de Linea LF (Line Feed)
Distancia | Insteuccién | Decimal | Hexadecimal Observaciones
9 10 0A Impresion de linea actual y avance a la siguicnte
216" ESC Jn 27 T4n IB 4An Valor de n entre 0 y 255
/26" ESC jn 27 106 n IB 6An Avance en senlido inverso. n entre 0 y 255
n ESC fin 1271021In IB 66 In Desplazar n lineas a partir de la aclual,i
nentre 0y 127
n ESC Cn |27 67n IB 43n  [Scleccion de longitud de pdgina de n lincas con el
espacio actual configurado. nentre L y 127
n ESC COn {27 670n 18 43 0n Scleccion de longitud de pdgina en n cm. con
espaciado actual mnﬁgumdo. nentre 1y 127
Avance de pagina. FF (Form feed)..
Instruccién Decimal | Hexadecimal Observaciones:
* 12 0C Avance al principio de la siguiente pdgina y
desplaza I posicién de impeesion al margen
izquierdo B
ESCBul...nx0| 2766 n! .. nx0| 1B 42 nl...nx0 [ Tabulacion vertical. Susllluclbn"dc nucvos valores -
| de paradas dc tabulacion (hasta l6). fuadas porcl
valor de'n.
ESCe tn 27101 In 1B65 tn | Tabulacion vertical cada n lincas. Cancc|ac16n de
’ {as paradas cxistentes fljandosc las nucvas de -
acuerdo al valor de ni (enire | vy 127)
ESC/n 2747n 1B2Fn; | - Seleccion del canal de tabulacién vertical en' ;.
i i funcién del valor dé n (enre0y7)
ESCbmnl... |2798 mnl... nx0 |B62mnl.. de tat
T axd A nx0 " | canal. Cancelacidn de 1as pa
~‘efcanal n (enire 0y’
paradas para ese canal |




Tabulacién vertical. VT (Vertical Tab).

Instruccidn Decimal Hexadecimal Observaciones
0 il 0B Ei papel avanza hasta la siguiente parada de
tabulacidn vertical, desplazdndosc hasta ef mdrgen
izquierdo. Si se cncucntra en la Gltima parada,
avanza hasta ¢l principio de la siguicmc  pdging

- Mandatos de Control Horizontal

Instruccién | Decimal | Hexadecimal Observaciones
ESC In 27108n IB6Cn El mdrgen izquicrdo cs scleccionado en la columna n
(entre 0 y 299), segun cl espacio actual
ESCQn 2781n 1B5In El margen derecho cs seleccionado cn la columnan
(entre 1 y 127), con ¢l actual espaciado de caracteres
CR 13 0D Retorno de carro
BS 08 08 Back
ESCal 27970 1B610 Justificacion a la izquierda
ESCa2 27972 IB6I 2 Justificacion 3 ta derecha
ESCa l 27971 1B61 1 Centrar texto

ESCD [2768nl 1B44nl  nx0 | Fijacion de las paradas de 1abulacion horizontal hasta un
nk..nx0 nx0 maximo d¢ 32. n entre | y 255, - Las paradas deben
cspecificarse en modo ascendente
2710100 1B650n Scleccién de paradas de tabulacién horizontal cada n

ESCeln
columnas. n entre 0y 255, Cualquicr alteracion de
cstos limites mosirard un error de lectura
HT 09 09 Tabulacidn horizontal, Se desplaza 1a posicion actual de
" “la cabeza de impresion a 1 siguiente parada de
tabulacién establecida B

ESCntn2 [2792n1n2]| IB5Cnin2 Desplaza la Impresidn a derecha o izquicrda, un
méximo de 6”..n cn puigadas, n2 = posicion del .

cabezal :
ESC#Hnln2 [2736n1n2| 'ID24nln2 Tabulacion horizontal absoluta en pulgadas, con un
ESCion [271020n| "iB660N zamicnto dbl cursor - n cspecios, entre 0y 127.

- Mandatos de Control de Espaciado y Tamafio de los Caracteres

Instruccién | Decimal | Hexadecimal Obeervaciones
ESCP 2780 - IBSO . iado pica (Pica Piich
ESCM 21N IB4D ‘Espaciado elie (Elit Piich)
ESC S 2715 IBOF - Impresion condensada. ‘Se cambia el cspaciado a pica’
condensado
DC2 I8 12 Cancelar impresion condensada




Continua. ..

Instruccién | Decimal | Hexadecimal ______ Observaciones
ESCW ! 27871 1B 571 Impresion expandida. Los caractercs s¢ imprimen en
o doble anchura 1
ESC W0 27870 1B 570 Cancelar impresién expandida
ESC S0 27 14 1B OE Impresion expandida por una sola linca
DC4 20 4 Cuncelacion de impresidn expandida por una sola linep
ESCp0 271120 1B700 Scleccién de espacio fijo
ESCpl 27 1121 IB701 ~ Scleccion de espacio proporcignal
ESCin 27352 iIB2ln Seteccién maestra de impresion, de acuerdo al valorde n
y & las caracteristicas que sc deseen obtencer:
grande - 32
repicado - 16
enfatizada - 8
condensada - 4
clite - |
pica -0
El valor de n se obticne al sumar las combinaciones
descadas
- Control de Fuentes
Instruccién | Decimal | Hexadecimal Observaciones
ESC 4 27 53 1834 Scleccionar caracteres en cursiva 0 itdlica
ESC S 27 54 1835 Cancelar impresion en cursiva o itdlica
ESCE 2769 IB 45 Secleccionar impresidn en negrita. No puede ser usado con
supcrindices o subindices
ESCF 2770 1B 46 Cancelar impresidn en negrita
ESCG 27T 1847 Scleccionar impresién en repicado o doble.” No pucde ser
usado con supctindices o subindices
ESCH 2772 1B 48 Cancclar impresién en repicado o doble
ESC -1 27451 1B2D 1 Scleccionar subrayado
ESC -0 27450 1B2D0 Cancelar subrayado
ESC S0 27830 1B53 1 Scleccionar superindices
ESCT 27 84 1B 54 Cancelar superindices o subindices

- Mandatos de Control de Graficos

’Lmuccibn Decimal | Hexadecimal Observaciones
ESCKnln2 12775nln2| tB4Baln2 | Impresién de praficos de 8 bits de densidad simple
r,E,Sg,l:E,,l n2 [2776nln2| 1B4CnIn2 |  impresion de grificos de B bits dc densidad doblc
ESCYnin2 [2789ntn2| iB59nin2 |lmpresién de grificos de B bits de doble densidad en alta
- velocidad
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Continua...

Instruccién | Decimal | Hexadecimal Observaciones
ESCZunin2 127%nin2] IBSAaln Impresion de praficos de 8 bits de densidad cuddruple
ESC7am 2763 nm IB2Aum Conversion de ia densidad de graficos
ESC*mnln2|2742mn! | IB2Amnln2 Scleccion del modo de graficos
02

- Mandatos de Selecclén de Juegos de Caracteres

Instruccion | Decimal | Hexadecimal Observaciones
ESC7 2755 1B 37 ___Scleccionar jucgo de caracteres # | de IBM
ESC 6 27 54 1B 36 Seleccionar jucgo de caractcres # 2 de 1BM
- Mandatos Varios
lustruccién | Decimal | Hexadecimal Obeervaciones
| EsCspace | 2762 IB3E Fijar ¢l bit mas sigaificptive (MSB) cn uno
ESC = 2761 i1B3D F;!d!ﬁ_ldlm
ESC# 2738 1B 23 Aceptar el MSB tal y como ¢s
DEL 127 F Borrar el altimo caracter mandado -
CAN 24 1] Cancelar
DC3 19 13 Colocar La impresora en estado Off-line - ‘
DCI 17 i Colocar s impresora en modo On-line ‘
BEL 07 07 Campens
ESC @ 2764 1B 40 Reinicializar la impresors ‘
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CAPITULO IV : ANALISIS DE RENDIMIENTO

IV.1 MEDICIONES DEL RENDIMIENTQ

Con la palabra "rendimiento” se desea dar a conocer Ia eficiencia con la que un sistema de
computacion cumple sus objetivos, por lo que el rendimiento se toma como una ‘cantidad
relativa mas que absoluta”, aunque en algunas ocasiones se mencionan *medidas absolutas
de rendimiento” como el nimero de trabajos por hora que un sistema computaciona! puede
servir,

Algunas medidas del rendimiento, asi como los tiempos de respuesta, se dice que estan
orientadas al usuario, otras, como la utilizacién de la UCP, se dice que estan orientadas al
sistema. Las medidas del rendimiento mas comunes son:

- Tiempo de regreso. Por ejemplo, en un sistema de procesamiento por lotes, éste se conoce
como el tiempo de entrega del trabajo hasta el regreso al usuario,

- Tiempo de respuesta. Comunmente se le conoce como el tiempo que transcurre desde que
el usuario presiona la tecla ENTER hasta que el sistema despliega una respuesta.

- Tiempo de reaccién del sistema. Es el tiempo que transcurre desde que el usuario
presiona la tecla ENTER hasta que se da tiempo de servicio o respuesta a la peticion del
usuario.

Las mediciones de tiempo anteriores dan lugar a otras medidas del rendimiento utilizadas
frecuentemente que son:

- Varianza de los tiempos de respuesta. Es una medida de’ dispersion. Una varianza.
pequefia indica que los tiempos de respuesta experimentados por los usuarios se encuentran
muy proximos a la media. Con una varianza grande tenemos indicacion de que aigunos
usuarios pueden experimentar tiempos diferentes a la media. La varianza de tiempos de
respuesta nos indica, principalmente, si los usuarios estan teniéndo un servicio rapido o'muy -
lento.

- Capacidad de ejecu;:ién. Es la medida de ejecucion de trabajo por unldad de tiempo.

- Carga de trabajo. Es la medida de la cantidad de trabajo que se ha lntroducldo al sistema y
que éste debe de procesar con un buen desempefio.

- Capacidad. Medida del rendimiento maximo que un sistema debe tener. siempre que éste
se encuentre listo para recibir mas trabajos y exisla alguno disponible inmediatamente.

- Utillzacién. Es el tismpo en el que un recurso se encuentra en: uso. La utilizacién puede
llegar a ser una medida ineficients, esto debldo.a que los procesos a: ejecutar no slempre se
encuentran en ciclos infinitos para lograr una alta utilizacion de la UCP, cuando esto se.
consigue, fa UCP debe presentarse en cualquier instante como: - -

) disponible



ii) en estado de programa
ifi) en estado de supervisién

IV.2 FACTORES IMPORTANTES QUE AFECTAN EL RENDIMIENTO

Aproximadamente hace 25 aflos, la mayor parte de los costos relativos a un equipo de
computo se basaban en el hardware. Con los avances tecnolégicos los costos han disminuido
notablemente. Pero como contraparte, los costos de trabajo han aumentado paulatinamente
absorbiendo gran parte del costo computacional, esto da como consecuencia el redisefio del
rendimiento del hardware base y la medicién adecuada del rendimiento a la productividad
humana.

Con la utilizacion del microprocesador a partir de la década de los 70's ha sido posible
proporcionar la UCP a un costo adecuado. La evaluacién del rendimiento de un equipo
computacionat debe realizarse principaimente en los dispositivos de entrada/salida, ya que en
ellos los costos se mantienen altos.

Para |8 evaluacion dei rendimiento s8 mencionan tres objetivos:

- Evaluacién de seleccién. El evaluador de rendimiento debe decidir si la adquisiclbn de un
sistema de computacion de un proveedor en particular es adecuada.

- Proyeccién del rendimiento. En este caso se debe estimar el rendimiento de un sistema
ficticio, i cusl puede ser un sistema nuevo o un componente se software o hmmu nuevo. .

- Control del rendimiento. E} evaluador debe. do reunir datos sobre el mndknhnto do un
sistema o componente en existencis con ei fin de asegurar que estos cumphn con las. ‘metas
de rendimiento requeridas. Es importante conocer lo anterior, puesio que 68 una syuda para
tomar decisiones en cuanio a ia conveniencia de modxﬁw un sistema de prioridades de
trabajo existents.

La evaluacion y prediccion del rendimiento son necesarias desde la creacion de un nuevo
sistema, asi como la verificacion de. operacion diaria del mismo despuds de su instalacion,
para Nevar a cabo las consideraciones de modificacion o posible reemplazo por un mejor
sistema. Elpmvndormdopndocwonlnpnmommpndodowrolodnunnmvo'

sistema o siguiente:

- La naturaleza de las aplicaciones que se utiizaran en ol sistema,
~L||mndowwdomm"huphudomsquoud»«tnmm

Después de que el provoodor da inicio dourro“o ) nmplmonudén do un nuevo
sistoma, hovMymwmqummmthm
del hardware; las astrategias de administracion de recursos que se deberdn

Lr:plomonw an ol sistema opmﬁvo y sl o slmma ‘evolutivo cumpie o no con los obmivoo
rendimiento. ,



Al ser lanzado el producto al mercado, el proveedor debe estar preparado para responder
diferentes preguntas del usuario, como si el sistema puede manejar aplicaciones con ciertos
niveles de rendimiento. Los usuarios suelen estar interesados en la eleccion de una
configuracién adecuada de un sistema que pueda servir a sus necesidades. Esta adecuacion
muchas veces es llamada “proceso de configuracion”.

La sinfonizacidn del sistema, (que consiste en la obtencion de un rendimiento éptimo), a
menudo, puede provocar mejoras notables en el rendimiento, una vez que el sistema esta
ajustado a las caracteristicas de la instalacion del usuario.

IV.3 TECNICAS DE EVALUACION DEL RENDIMIENTO

En Ja siguiente tabla se muestran las técnicas y aplicaciones a diferentes propdsitos del
rendimiento. Cada término se evaliia por separado para considerarlos adecuadamente segiin
los rendimientos del hardware y del software.

Propésito de evaluacion
Técnica de
evaluacion .
Evaluacién de seleccion | Proyeccion del ontrol del rendlmiento
(el sistema existe en rendimiento (el sistema el sistema esléa en
algin otro quar) aun no existe) racion
Hardware | Software | Diseflo de | Disefio de [Nueva amblar
nuevo nuevo hardware Jsoftware [Korma del Jsoftware
NUEVO - nuevo ardware §
Tiempos 1 R ] . .
Mezclas 1 . 1 - - -
Nicleo 2 1 2 1 -
Modelos 2 1 2 1 2 .
Puntos de referencia 3 3 2 2 2
Programas sintéticos 3 3 2 2 2 2
Simulacidn 3 3 3 3 3 3
Monitor (hardware y
) software) 2 2 2 2 3 3
Téciica no apiicable:

1) Ha sido usada pero es inadecuada.

2) Proporciona alguna ayuda, pero es Insuficiente, se debe utilizar en
combinacién con otras técnicas.

3) Satisfactoria.

Tabla 4.1 Técmicas de Evaluacion del Rendimiento



Los tiempos proporcionan las herramientas para realizar rapidas comparaciones del
hardware en una computadora.

* Mexcla de instrucciones

Esta técnica utiliza un promedio de varios tiempos de las instrucciones mas adecuadas en
una aplicacion determinada,

El evaluador de rendimiento analiza la mezcla de trabajos de una instalacion
predeterminada y trata de obtener un promedio de los tiempos da ias instrucciones utilizadas
con mas frecuencia en el sistema, En ese momento, las computadoras pueden ser
comparadas con mayor eficacia que la que proporcionan los tiempos por si solos. Ademas, las
mezclas previenen al evaluador para utilizar ofras técnicas antes de tomar alguna decisién de
adquisicion de algun equipo de cémputo. Las mezclas proporcionan poca o ninguna
informacién Gtil para evaluar al software.

* Programas del nucleo

Los tiempos y las mezclas soio realizan énfasis a algunos aspectos de un conjunto de
instrucciones del sistema computacional. Un programa nucloo @3 un programa comun que se
puede ejecutar en un sistema,

Utilizando ios tismpos proporcionados par el fabricante, se ocupa un programa nicleo que
se cronometra en una méiquina dada, entonces se realizan las comparaciones entre -las
diferentes maquinas y los tiempos de ejecucién del programa niicleo,

Los nicleos ~ proporcionan - mejores  resultados que los tiempas 'y las mezclas- de -
operaciones, pero con ellos se realiza un mayor trabajo manual de preparacién y tiempo. La
ventaja de los nlcleos es que estos son programas completos, y.serd lo que el usuario
ejecutard en el sistema computacional que se tome en cuenta.

* Modelos analiticos

Son representaciones matematicas o componentes de sistemas de computacion. Este tipo -
de modelos tienen ciertas desventsjas, por ejempio, los evaluadores deben de ser expertos

en mateméticas y casi nunca tienen el conocimiento adecuado del pmconmhmo de dntos on ,

un ambiente comercial. Otro inconveniente que se presenta es cuando el pmbloma es muy
complejo. En este caso, el evaluador tiene menor posibilmd do oncomnr una solucion
adecuada que describa el comportamiento del modeio. v

* Puntos de referencla

Un punto de referencia es un programa de comparacion. del rendimiento que.el e\ialuador P

ejecuta en el sistema que se est4 caracterizando. Regularmente, un punto de referencia es . :
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considerado como un programa que se ejecuta con frecuencia en una instalacion. E!
evaluador se familiariza con el rendimiento del punto de referencia del equipo en existencia, y
cuando éste se ejecuta en un nuevo equipo, el evaluador puede liegar a tener conclusiones
adecuadas del mismo.

Los puntos de referencia ya existen, por lo que el evaluador solo elige entre los programas
comerciales conocidos. En este caso, la posibilidad de un error humano es minima,
comparado con los tiempos, mezclas o nlcleos, puesto que la computadora ejecuta el punto
de referencia, mientras que el tiempo se mide con crondmetros o con otros medios.

Los puntos de referencia son utiizados en la evaluacion del hardware y del software,
ademas son muy utilizados en la comparacion de sistemas antes y después de realizar algin
tipo de cambio en ellos. Sin embargo, no son (tiles en la prediccion de efectos en cambios
propuestos, a menos de que exista otro sistema con los cambios incorporados en el que los
puntos de referencia se pueden ejecutar.

* Programas sintéticos

Este tipo de programas llevan a cabo la combinacién de las técnicas de los nucleos y los
puntos de referencia; son de tipo de real y se han disefiado para dar a conocer caracteristicas
especificas de una computadora. Una de las grandes ventajas que se tienen sobre 0s puntos
de referencia es que un programa sintético puede aplicarse para probar una caracteristica
particular de una nueva maquina que puede 0 no existir.

* Simulacidn

Es una técnica en la cual el evaluador desarrolia un modelo por computadora del sistema
que se esta evaluando. E| modelo se prueba en un sistema computacional que pueda realizar
millones de operaciones detalladas con rapidez y precision, de esta forma se conoce el
comportamiento del sistema mediante un tiempo de simulacion.

Los simuladores regularmente se dividen en:

- Manejados por los eventos. Se controlan por eventos producidos en el simulador de
acuerdo a distribuciones de probabilidad.

- Manejados por libreto. Se controlan por datos que se obtienen empincamente y son. .
manejados cu1dadosamente para obtener el comportamiento :anticipado del sistema-en
simulacion,

* Control de rendimiento

. Este tlpo de control es una recoleccion y analisis de informacion relativa al rendimiento de
sistemas existentes; ayuda a la-determinacion del rendimiento de un sistema relacionado con .
la capacidad de ejecucion, tiempos de respuesta; predecibilidad, etc. Ef control:de rendimiento:

localiza embotellamlentos rapidamente y ayuda a administrar el me;oramiento del rendimiento. -
Para localizar ‘embotellamientos se utilizan los rastreos de ‘ejecucion de instrucciones o

rastreos de ejecucion de médulos,
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CAPITULO V: DISENO E IMPLEMENTACION DE INTERFACES

V.1 VERIFICACION DE EQUIPO

El diagndstico del equipo de computo, implica una
revision de las caracteristicas basicas del equipo:
numero de puertas, nimero de unidades de disco,
coprocesador matamatico, memoria base, identificador
de equipo (modelo, submodelo, revisién), fecha de
BIOS, nombre del fabricante del BIOS, tipo de tarjeta de
video, nombre del fabricante de la tarjeta de video, etc.

Para realizar este procedimiento se utilizan programas
de diagndstico, tales como: Norton Ulilities (Sysinfo),
Checklt, PCTools, etc. Pero en ocasiones se carece
de estos programas teniendo que esperar a conseguirlos,
oen su defecto, buscar las especificaciones de la
computadora y las tarjetas instaladas, resultando esto
un proceso tedioso. La alternativa mas viable en esta

e
Toa v
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W

\

situacidn, es el uso del programa DEBUG incluido dentro de las utilerias de MS-DOS.

El programa debug normaimente se utiliza para (a inspeccién y prueba de programas, en
nuestro caso se utilizard como un medio de acceso a las dreas de ROM BIOS.

La tabla de contenido de ROM BIOS se encuentra a partir de la direccion 0040,0000,

describiendo las caracteristicas del equipo.

Direcciones de puertos Seriales:

0040h:0000h | Direccién del primer puerto serial RS-232 COM1: Word
0040h:0002h | Direccién del segundo puerto senal RS-232 COM2: Word
0040h:0004h | Direccién del tercer puerto serial RS-232 COM3: Word
0040h:0006h | Direccion del cuarto puerto serial RS-232 COM4; Word
Diracciones de puertos paraielos:
0040h:0008h | Direccidn del primer puerto paralelo LPT1:WOrd
0040h:000Ah | Direccion del segundo puerto paralelo LPT2: Word
0040h:000Ch | Direccion del tercer puerto paraleto LPT3: Word
0040h:000Eh | Direccién del cuarto puerto paralelo LPT4: Word




Equipa:

0040h:0010h | Descripcién del equipo Word

La descripcién del equipo consiste de dos bytes, que proporcionan informacién acerca de
algunos elementos que integran la configuracién de la computadora: disco duro, tarjeta para
mouse, coprocesador matematico, numero de unidades de disco, numero de puertos seriales
instalados, nimero de adaptadores para impresora instalados, etc.

Bit0 DiskBoot (Bit 0 = 1, presente) !
Bit1 Coprocesador Matemético (Bit 1 = 1, presente) P
Bit2 Tarjeta para mouse (Bit 2 = 1, presente) T
Bit3 No analizado (Reservado)

Bit4,5 No analizados (modo inicial de video)

Bit6, 7 Nimero de Drives instalados (Agregar al valor 1) >
Bit8 No analizado (DMA) N2
Bit 9, 10, 11 Numero de puertos COM

Bit 12 GAME/NO (Bit 12 = 1, presente)

Bit 13 No analizado (Attached Serial Printer)

Bit 14, 15 Numero de adaptadores de impresora instalados

Memoria base:

[ 0040n:0013h | Cantidad de memoria base instalada Word |

Banderas del teclado:

0040h:0017h | Banderas de teclado Insert, Numiock, CapsLock,

ScroliLock, Alt, Ctrl Byte
Bit7 = 1(nsert activo
Bit6 =1 Capslock activo
Bit5 =1 NumiLock activo
Bit4 =1 ScrolLock activo
Bit3 =1 Alt presionado
Bit2 =1 Ctd presionado
Bit1 =1 Left Shift presionado
Bito =1

Right Shift presionado
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Modo de video.

[0040h:0049h Modo de video Byte ‘l

Numero de columnas desplagables:

[70040h:004Ah Nuimero de columnas Word
Tamaflo de la pagina de video
0040h:004Ch | Tamario de pagina de video Word
Conlador de tiempo:
BO‘tOh:OOGCh Contador de tiempo 4Bytes

El contador de tiempo registra el nGmero de pulsos emitidos a partir de la media noche, al
instante en que es consultada esta direccién. El reloj interno puisa 18.2065 veces por
segundo.

Discos fijos:
[ 0040n:0075h | Numero de unidades de disco fijo instaladas Byte |
Ndmero de renglones desplegables:
ﬁ«on:ooun | Numero de rengiones desplegables J
Ancho del caracter:
0040n:0085h | Ancho del caracter Byte l
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Bits de control de video VGA:

0040h:0087h | Bits de control de video VGA Byte

La direcciéon 0040h:0087 proporciona informacion del tipo de dispositivo de video instatado
en el equipo. La inspeccion de esta direccién se realiza considerando lo siguiente:

BitO 0 Trasladar el cursor a los modos 0-3 usando Monitor ECD en
350 lineas.
1 Seinhibe la trastacién del cursor
Bit 1 0 Monitor a color 6 ECD conectado al adaptador de video.
1 Monitor monocromatico conectado al adaptador de video.
Bit 2 1 Espera por monitor
Bit 3 0 Adaptador EGA/VGA Activo.
Bit 4 X No utilizado
Bit6, 5 Tipo de Memoria instalada en el adaptador
(00); = 84K
(01): = 128K
(10); = 192K
(1) = 256K
Bit7 0 Clear RAM Disable

1 Clear RAM Enable

Switch de datos EGA/VGA
0040n:0088h | Switch de datos EGANGA Byte' |
Bits 7,6, 5,4 Bits caracteristicos del conector 3-0, respectivamente.
Bits 3,2,1,0 Switch de opciones 3-0, respectivamente
Bits de control EGA/VGA

| 0040n:0089h | Switch de datos EGANGA Byte |
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Bit7 =1 200 lineas

Bit6, 5 Reservado

Bitda =1 400 iineas

Bitd =1 Paleta no cargada

Bit2 =1 Monitor monocromatico
Bit1 =1 Escala de grises

Bit0 =1 Reservado

Informacién de velocidad de datos en disco flexible:

0040h:008Bh | Informacion de velocidad de datos en diskette Byte

Bits 7, 6 Ultima velocidad de datos fijada por el controlador:

(00), = 500 Kbits/s
(01)2 = 300 Kbits/s
(10)2 = 250 Kbits/s

Bits 5, 4 Uitimo paso seleccionado para el disco
Bits 3, 2 Velocidad de transferencia en ia operacion injcial:

(00); = 500 Kbits/s
(01), = 300 Kbits/s
(10); = 250 Kbits/s

Bits 1,0 Reservados

informacién del controlador de disco flexible

0040h:008Fh | Informacién def controlador de diskette Byte’

8it7 Reservado - _
Bité=1 Un drive determinado para drive 1
Bit5=1 Drive 1 o8 mulivelocided . ;. -
Bit4=1 -Drive 1 soporta cambio de linea
Bit3 Reservedo

Bit2=1 Un drive determinado pava drive 0
Bit1=1 Drive O o8 mukivelocidad -
Bit0=1 Drive 0 s0porta cambio de linea



Tipo de media en ambos dnives:

[0040h:0090h-91h Tipo de media en ambos drives Byte

La direccion 0040h:0090h corresponde al drive 0, y la 0040h:0081 al drive 1.
Bit7,6 Velocidad de transferencia:
(00); = 500 Kbits/s

(01)2 = 300 Kbits/s
(10)2 = 250 Kbits/s

Bit5=1 Requiere doble paso (360K media en 1.2 Mb Drive)
Bit4=1 Media reconocida

Bit3 Reservado

Bit2,1,0 Definicién para el usuario:

(111); = 720K media en 720K 6 1,44Mb drive,
6 1.44Mb media en 1.44Mb Drive

(101); = Conocida, 1.2Mb media en 1.2Mb Drive
(100); = Conocida, 360Kb media en 1.2Mb Drive
(011); = Conocida, 360Kb media en 360Kb Drive
(010); = Molesta*, 1.2Mb media en 1.2Mb Drive
(001); = Molesta*, 380Kb media en 1.2Mb Drive
(000); = Molesta*, 360Kb media en 380Kb Drive

* Nota: No corresponde a la capacidad real del drive, la capacidad I()Qica no cbr;esponde al
fisica o a la definida por el drive.

* Obteniendo direcciones de los puertos.

Para realizar esta operacion, cargamos el
programa DEBUG:

DEBUG Fi—]

A continuacién aparecera un guion como
indicador o prompt del programa, este nos
indica que DEBUG esta listo para_ recibir
instrucciones. Para desplegar el contenido
en la direccién deseada se da el comando
D (Dump).
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-D 0040:0000

0040.0000 F8 03F8 02000000 00-7803780200000000 ... x.x....
0040:0010 638400 7F 0280 00 20-00003C003C00782D0 ¢ L. X
0040:0020 74 14 0D 1C 44 20 20 39-30 0B 30 0B 34 053008 t...D 90.0.4.0.
0040:0030 3A27300B300B300B-300B0D 1C74140210 '0.00.0..t...
0040:0040 21 0001 00 00 00 00 08-02 03 50 0000100000 ! P
0040:0050 00 1000 00 00 00 00 00-00 00000000000000 .............
0040:0060 OF OE 00 D4 03 29 30 03-00 0C CO FFD54F0C 00 ...)0.....0..
0040:0070 00 0000 00 G0 01 00 C0-14 14 14 1401 0101 01

Normalmente el comando desplegara 128 bytes, pero se pueds limitar a salida agregando
el comando L (Load):
-D 0040:0000 L 10

0040:0000 F8 03 F8 0200 00 00 00-7803780200000000 ..... X.X.....

En este ejemplo, se desea sélo desplegar los primeros 16 bytes, por lo cual se agrega el
valor 10h adefante del comando L.

E! obtener la direccion de los puertos seriales o paralelos, implica leer el contenido en la-
direccion asignada para cada uno de ellos, recordando que !a direccién se encuentra
almacenada en dos bytes, formando un valor de tipo word (palabra). Por ejemplo, para
obtener la direccion del primer puerto serial, se debe consultar 1a direccién 0040h:0000h,
leyendo dos bytes:

-D 0040:0000 L 02

0040:0000-F8 03 - KX

El primer byte desplegado es ¢! menos ﬂgnmcaﬁvo mientras que el sagundo’ representa el
mas significativo. De esta manera, la direccion correspondiente al primer pusrto serial es
03F8h. Cumdodvmummmdoumuolnoooo clpuoﬂonoumntndhpon&bh
(debido a una configuracion insdecuada dcl miomo 0 ausencia de Ia mjm correspondiente.

Eno procedimiento es vdlido para cada uno do los puertos, por ejempio el primqr‘pumo‘
parsieio. ' ‘

-D 0040:0008 L 02
0040:0000 -

Para este caso, la direccion queda definida como 0376,



-D 0040:0000L 10

0040:0000 F8 03 F80200000000-7803780200000000 . .xx...

Puerto | Direccion | Puerto | Direccién
COom1 03F8 LPT1 0378
CoM2 02F8 LPT2 0278
COM4 0000 LPT3 0000
COM4 0000 LPT4 0000

Nota; El valor de 0000h indica la ausencia del puerto correspondiente

* Descripcion de slementos dei equipo.

Los elementos que componen una computadora, fales como: disco de arranque,
coprocesador matematico, tafeta para mouse, unidades de disco, puertos (serales,
paralelos); son descritos en la direccion 0040h:0010h de la tabla ROM BIOS, consistiendo en
dos bytes. Cada bit representa a algun elemento de la PC:

Bito
Bit 1
Bit 2
Bit3
Bit4, 5
Bite, 7
8it8

Bit9, 10, 11

Bit 12
Bit 13

Bit 14, 15

DiskBoot (Bit O = 1, presente)

Coprocesador Matematico (Bit 1 = 1, presents)
Tarjeta para mouse (Bit 2 = 1, presente)

No analizado (Reservado)

No analizados (modo Inicial de video)’

Nuamero de Orives instalados (Agregar al valor 1)
No analizado (DMA)

Numero de puertos COM .

GAMENO (Bt 12 =1, pmcnto)

No analizedo (Attached Serial Pﬁmor)

Numero de adaptadores ¢ de impfuom lnmlados

Usando el programa debug y su comando D (Dump). accesamos ala duroocién anm ¥

mencionada;
- D 0040:0010 L 02
0040:0010 6384



Considerando que el primer byte desplegado representa el menas significativo y el
segundo el mas significativo, tenemos el valor de (8463) = (1000010001100011);; vaciando
este dato en la siguiente tabla:

Disco de arranque Presente | Numaero de unidades de disco flexible | 2
Coprocesador Matematico Presente | Numero de Puertos Senales 2
Tarjeta para mouse No Prasente | Numero de adaptadores de impresora | 2
Puerto para Juegos No Presente

Para conocer el nimero de unidades de discos fijos se consulta el byte almacenado en la
direccién 0040h:0075h, de la tabla de BIOS:

-D 0040:0073 L 1
0040.0070 01

En este ejemplo, el nimero de discos fijos instalados es uno.

* Memoria base instaiada.

Para calcular la cantidad de memoria base instalada en @ equipo, se tiene que hacer
referencia nuevamente a la tabla de descripcién de ROM BIOS, en este caso la direccion
asignada es la 0040h:0013h (recordando que el valor contenido en esta direccion consta de
dos bytes).
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La lectura de la cantidad de memoria se realiza tomando en cuenta que el primer byte es el
menos significativo y el segundo el mas significativo. Ademas, el valor contenido represents
el nimero de bloques de 1024 bytes cada uno. Para desplegar este valor, se utiliza
nuevamente el programa debug y su comando D (Dump) en fa direccién antes sefalada.

-D 0040:0013 L 2
0040:0010 8002 VN X &

Ei valor desplegado es el 0280h que corresponde al valor de 840 bloques de 1024 bytes,
lo que nos da un total de 665360 bytes disponibles de memoria base, que normalmente son
ios reportados por algunos programas 6 utilerias del sistema operativo:

Memoria_Base = (NumBloques X 1024) Bytes

Memoria_Base = (640 X 1024) Bytes
Memoria_Base = 855360 Bytes

* Verificacién de Banderas del teciado.

La verificacion del teclado incluye entre otras cosas, verificar @l buen estado de las teclas y
@l estado que guardan los LED's Indicadores de las banderas Capslock, Numiock y
ScrollLock,

Las funciones comunes de lectura de caracteres, desde el teclado, no son capaces de
reconocer la pulsacion de las teclas Alt, Cid, Left Shift, Right Shift, Insert, CapsLock,
Numbock y ScroliLock. Para realizar el rastreo, de estas teclas, es necesario modificar el
valor contenido en la direccién 0040h:0017h; el cual se encuentra contenido en un byte. El
byte contenido en esta direccién nos proporciona informacioén acerca del estado de las teclas
3 n cuestion, correspondiendo a cada una de ellas un bit de estado.

ScrolitLock Alt
NumbLock ———————— " Cirl
Capstock ———— ————— Loft Shift
insert — —————— Right Shift

7

Figura 5.1 Bauderas del Teclado
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Dentro de este conjunto de bits, los primeros cuatro son utilizados para conocer el estado
que guardan las teclas especiales que representan (ver Fig. 5.1); los otros cuatro son
utilizados para modificar y conocer el estado que guardan sus correspondientes teclas,

- Acceso y lectura de valores de estado.

Para accesar al byte de estado del teclado, es necesario apuntar hacia esa direccion por
medio de una variable absoluta o una variable de tipo apuntador. La primera resulta ser la
mas adecuada, ya que el acceso es directo; sin embargo, este lipo de variables no pueden
ser direccionadas hacia otra localidad de memoria. La implementacion de este método en
Turbo Pascal, se muestra a continuacton:

Uses CRT,;

Var
KeyBrd * Byte Absolute $0040:$0017;
ApuntakB  ; “Byte;

Begin
ApuntaKB := Ptr($0040, $0017);
WriteLn('ApuntakB :=', ApuntakB*;3);
Wiritel.n('KeyBrd :=' KeyBrd 3);

End.

Suponiendo que sdlo la funcidn de Capsl.ock se encuentra activa, el programa desplegard
los siguientes valores:

ApuntakB =64
KeyBrd :=64;

En este caso el bit 6 se encuentra en estado alto 6 1, representando (84)y, = (01000000),.
Ahora, si Capstock y ScroliLock estuvieran activados, nuestra saida seria 80 para Apuntakb
y KeyBrd, los bits 8 y 4 se encuentran en estado alto ropnuntlndo (01010000); De esta
manera se pueden encontrar varias combinndonn y valores. ‘

Si se deseara conocer el vaior del bit de estado de aiguna tecia sspecial, por sjomplo’
Capslock, se debe realizar un desplazamiento hacia la derecha dentro del registro hasta
colocar &l bit de interés como bit 0. Una vez realizado se apica el operador And con el
owtndo $01.

Uses CRT;
Var

KeyBrd : Byte Absolute $0040: $0017;
ValBit : Byte;+
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Begin
ValBit .= KeyBoard Shr $06, {01000000 a 00000001}
ValBit -= (KeyBoard Shr $06) And $01; (01000000 a XXXXXXX1}
WriteLn('ValBit -= *, ValBit: 1);
WriteLn('KeyBrd .= ', KeyBrd:3);

End.

La bandera Capslock se encuentra activa, por lo cual el bit 6 se encuentra en estado alto,
y al realizar el corrimiento de 6 bits a la derecha nos da un valor de 1, aplicando el operador
And se limita la salida a un solo bit ignorando los restantes.

Si por alguna razén fuera necesario manejar valores booleanos en lugar de nameros, se
tendrdn que realizar algunas modificaciones al programa anterior;

Uses CRT;
Var
KeyBrd : Byte Absolute $0040:$0017,
CapsLock  : Boolean;
Begin
CapsbLock := (KeyBrd Shr $06) And $01; { Valor Numérico }
CapsLock := ({KeBrd Shr $06) And $01) > 0);  { Valor Booleano }
It Capst.ock Then
WriteLn('CapsbLock Activo')
Else ’
WriteLn{'CapsLock DesActivo');
WriteLn('KeyBrd :=*, KeyBrd:3);
End.

- Camblo de estado de los bits Insert, CapslLock, NumLock y ScmllLock.
La modificacidn de alguno de los' bits de estado implica la conservacion de los estados de

los bits restantes, por lo que se utilizark el operador excluyente OR (XOR). - La tabla de
verdad de este operador se proporciona & continuacion;

= XY VXY X




Eil operador XOR requiere de dos operandos, en este caso el primer operando es el byte
que contiene el estado del teclado y el segundo se determina con Ia siguiente formula:

Operando? := 281

NumBit | 2™™ | Hexadecimal | Binaro
ScroliLock | 4 16 10n 00010000
NumLock 5 32 20h 00100000
Capslock | 6 64 40h 01000000
Insert 7 128 80h 10000000

De acuerdo a lo anterior, la implementacién de este algoritmo se proporciona a
continuacidn:

Uses CRT;
Var
KeyBrd - Byte Absolute $0040:30017;
CapsLock  : Boolean;
Begin
KeyBrd := KeyBrd Xor $40; { 01000000 a 00000000}
CapsLock := ((KeyBrd Shr $06) And $01) > 0;
If CapsLock Then
WiiteLn('CapsLock Activa')
Else
WiriteL.n(Capsl.ock DesActivo'),
WiiteLn(KeyBrd := ', KeyBrd:3);
End.

En eate ejemplo, Capslock se encuentra activo por lo que al momonto de aplicar el
operador XOR, se desactiva devolviendo un valor cero (faiss).

Estado | Hexadecimal | insert [CapsLock | NumLock |:ScroMLock .
00000000 00h on on Off on .
00010000 10h on on ot On
00100000 20h on of On - on
00110000 30h off on On On
01000000 - 40h ot on ot off
01010000 50h off On oft On
01100000 60h oft On On Ot
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Estado Hexadecimal Insert CapsLock NumLock  ScrollLock
01110000 70h Off On On On
10000000 80h On Off Off Off
10010000 90h On off Off On
10100000 AOh On Off On Off
10110000 B0h On Off On On
11000000 Coh On on Off Off
11010000 DOh On On Off On
11100000 EOh On On On Off
11110000 FOh On On On On

Insert *= ((KeyBrd Shr $07) And $01)>0
CapslLock := ((KeyBrd Shr $06) And $01)>0
NumL.ock = ({KeyBrd Shr $05) And $01)>0
ScrollLock .= ((KeyBrd Shr $04) And $01)>0

Estado |Hexadecimal | "Alt [ Ctd | Left Shift | Right Shift

00000000 00h off ot off off
00000001 0th - ot ot off On
00000010 02h off off On ot
00000011 03h oft: off On On
00000100 04h off On ot off
00000101 05h ot On o On
00000110 06h oft On On off
00000111 07h off on on On
00001000 08h On off off oft
00001001 0%h On ot off on
00001010 0Ah on oft On off
00001011 0Bh On oft On On
00001100 0Ch On oft on
00001101 0Dh On On off On
00001110 0Eh On on On on
00001111 OFh On ‘On On On

Alt := ((KeyBrd Shr $03) And $01)>0

cti := ((KeyBrd Shr $02) And $01)>0

Left Shift .= ((KeyBrd Shr $01) And $01)>0

Right Shift = (KeyBrd And $01)>0




* Caracteristicas de video:

El solo conocer el modo inicial de video no nos describe claramente las caracteristicas que
posee nuestro adaptador de video, por lo que es necesario consultar otras direcciones, L:
primera que analizaremos es la referente al modo de video activo, 0040h:0049h.

-D 0040:0049 L. 1

0040:0040 03 | IS P..

En este caso, el modo inicial de video es el tres. Este
ntimero debe ser buscado en la tabla siguiente, donde se
indica el valor para cada unc delos modos de video
posibles. La prueba que se estd realizando como
ejemplo, se encuentra en modo texto de un monitor VGA
_por lo que tenemos.

Modo de video segun BIOS: 03h }_?y;;;;.
Modo de video segun tabla: Texto, 80x25, 16 Colores. i

- Modos de presentacion de video:

Modo T]igg Adﬂndor I)éﬁ_uicidn Cuj_e Caracter Colores

00h  Texto CGA[3) 320x200 6x8 40225 18
EGA[2,3) 320x350 x4 40225 18
MCGA 320x400 8x18 4025 16
VGA[1] 360x400 - 9x16 4025 16

o Texto CGA 320%x200 B8 4025 - 16
EGA[2] 320x350 Ont4 40x25 18
MCGA 320x400 8x16. 4025 10
VGA[1] 300x400 x1o 40x25 - 18
COA) 040%200: 86
EGA[2)3) 040x350 8x14
MCGA 640x400  8x16
VGA[1) 720x400 9x18

03  Texto CGA 040x200 ot
EGA[?) 0401350 8xi4
MCGA 840x400 x16
VGA[1) 7204400  9x16

04  Grifico CGAEGAMCGANGA 320200 L2

05 Grifico  CGAEGA(3) 3200200  ox8
' MCGAVGA 320200  Ox8



Continua...

Modo Tipo Adaptador Definicion Caja Caracter Colores
08  Gréfico CGAJEGA/MCGANGA 840x200 8x8 80x25 2
07  Texto MDAJEGA 720/350 9x14 80x25 Mono

VGA 720x400 9x18 80x25 Mono
08  Grifico PCjr 180x200 8x8 20x25 16
09  Grafico PCir 320x200 8x8 40x25 16
0A  Grifico PCjr 840x200 Bx8 80x25 4

0B Reservado Reservado
0C Reservado Reservado

0D  Grafico EGA/VGA 320x200 8x8 40x25 16
0E  Grifico EGAVGA 640x200 8x8 80x25 16
OF  Grifico EGANGA 640x350 Bx14 80x25 Mono
10 Grafico EGANGA 640x350 8x14 80x25 16
11 Gréfico MCGA/VGA 840x480 8x16 80x30 2
12 Grifico VGA 640x480 8x16 80x30 16
13 Gréfico MCGA/VGA 320x200 8x8 40x25 256

[1] Modo VGA ampliado; de ofra forma, el VGA puede emular las caracteristicas ya sea de
CGA o de EGA para este modo.

[2) Modo EGA al conectarse a una pantalla de color ampliada; de otra forma, emull las
caracterisiicas de CGA para este modo.

{3) Denota tres tonos de gris.

La siguiente direccion a consultar es la 0040h:004Ah, la cual nos indica e nimero de
columnas despiegables en nuestro monitor.
-D 0040:004A L -

0040:0040 -
Numero de columnas segin BIOS: 50h =

Para conocer el nimero de lineas desplegables tenemos quo
0040h:0084h:



-0 0040:0084 L. 1

0040:0080 18

Numero de lineas segin BIOS: 18h = 24 Lineas
Numero de lineas: 25 Lineas

El valor contenido en la direccidn antes citada, debe de agregarsele un uno para obtener el
valor real de lineas desplegablas, debido a que BIOS considera la numeracién de las lineas

desde 0.

Otro dato que es importante conocer es el tamaflo de la pagina de video, para ello
consultamos la direccién 0040h.004Ch, tomando en cuenta que se deberan leer dos bytes:

-D 0040:004C L. 2
0040:0040 00 10 . P

Tamano de la pdgina de video: 4096 Bytes

Si deseamos conocer el ancho del caracter desplegado en la pantalla, debemos cqn‘sulta_r
la direccion 0040h:0085h. h
-D 0040:0085 L 1

0040:0080 10

Ancho del caracter; ‘16 pixeles

Ademas, podemos conocer la direccién del puerto en el cual se encuentra instalado el
adaptador, inspeccionando e! contenido de la direccién 0040h:0083h (2 bytes), tenemos:

-D 0040:0083 L. 2
0040:0080 D4 03

Puerto /0 Video: 03D4h



* Caracteristicas de Adaptadores EGA/VGA.

Para los adaptadores de video EGANGA, BIOS proporciona informacion adicional en las
direcciones 0040h:0087h, 0040h:0088h y 0040h:0089.

En la direccién 0040h:0087h se almacena la informacién referente a los bits de control de
video, los cuales quedan definidos como:

Bit0 0 Trasladar ! cursor a los modos 0-3 usando Monitor ECD en
350 lineas.
1 Se Inhibe traslacién del cursor
Bit 1 0 Monitor a color 6 ECD conectado al adaptador de video.
1 Monitor monocromatico conectado al adaptador de video.
Bit2 1 Espera por monitor
Bit3 0 Adaptador EGA/NGA Activo.
Bit 4 X No utilizado
Bit6, 5 Tipo de Memoria instalada en el adaptador
(00); = 64K
(01); = 128K
(10); = 192K
(11)2 = 258K
Bit7 1 Clear RAM Disable

0-Clear RAM Enable

Consultando |a direccidn:

-D 0040:0007 L 1
0040.0080 80 2P
Bits de control de video: (01100000);
Trasiadar cursor Enable Adaptador EGANGA Activo
Momovconodldo Color 6 ECD [ Tipo de memoria 256K
Espera por display Enabie Limpiar memoria Enable

Nota: Los valores de Limpiar memoria y Espera por dispiay deben fomar en cuenta lo
siguionte: '

0 = Enable

1 = Disable



La direccién 0040h:0088h nos permite conocer la disposicion de los bits caracteristicos del
conector de video (7, 6, 5, 4), y del switch de opciones (3, 2, 1, 0).

-D 0040:0088 L. 1
0040:0080 09 > ' .P.s

Bits caracteristicos del conector:  (0000),
Switch de opciones: (1001),

En la direccion 0040h:0088h encontramos la informacién de los bits de control de video
EGANGA:

Bit7 =1 200 lineas
Bit8, 5 Reservado
Bit4=1 400 lineas
Bit3=1 Paleta no cargada
Bit2=1 Monitor monocromalico
Bit1=1 Escala de grises
Bito=1 Reservado
-D 0040:0089 L 1
0040:0080 1 B SR
200 lineas desplegabies Disable
400 lineas desplegables Enable
Paieta cargada Enable
Monitor monocromitico Disable
Escala de grises Enable
* Unidades de disco flexible.

Hasta ahora uﬂo se ha obtenido el nimero de unidms do dusco ﬂoxuble mmlldu, sm
embargo, 88 necesario conocer otras caracteristicas.

Por ¢l momento, stlo analizaremos dos direcciones 0040h: OOOBh yia 0040h ooan que' :
son cormpondiontos a la voloddld de datos e infoimacion del controlador de dukom s

An.llundo la direccion 0040h:0088h conoceremos la velocidad de datos del drive ﬁuda :
por el controludor ‘
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Bit7,6 Ultima velocidad de datos fijada por el controlador:

(00); - 500 Kbits/s
(01); = 300 Kbits/s
(10); = 250 Kbits/s

Bit 5, 4 Ultima velocidad de paso seleccionada para el diskette
Bit3, 2 Velocidad de transferencia en la operacion inicial:
(00); = 500 Kbita/s
(01); = 300 Kbits/s

(10); = 250 Kbite/s

Bit1,0 Reservados

Utilizando DEBUG para accesar a la localidad de memoria:
-D 0040:0088 L. 1
0040:0080 09 e JOUTR ~ A%

Uttima velocidad fijada por el controlador: 500 Kbits/s
Uttima velocidad de paso seleccionada; 500 Kbits/s
Velocidad de transferencia de datos al inicio: 250 Kbits/s

Para la direccion 0040h:008Fh (Informacién de controlador de disco) tenemos:

Bit7 Reservado

Bit6é=1 Un drive mmmdomddvn
Bit5=1 ‘Drive 1 o8 multivelocidad -
Bit4=1 deouopommtbbdoml
Bit3 Reservado

Bit2=1 Undivommhldomddvoo
Bit1=1 Drive 0 o mullivelocidad : -
Bito=1 Drive O soporta cambio de lines -

Utikzando DEBUG para accesar a la iocaidad de memoria:



Drive 1 (B:) Enable | Drive 0 (A:) Enable
Drive 1 (B:) Multivelocidad Si Drive 0 (A:) Multivelocidad Si
Drive 1 (B:} Cambio de linea S/ Drive 0 (A:) Cambic de linea S/

* Identificando el equipo,

La identificacion del equipo consiste en consultar la direccion donde se encuentra ef
modelo, submodelo y revisién, representados por tres bytes, uno por cada identificador.

Para accesar a esta direccion, es necesaro utilizar el programa DEBUG como Shell ¢
interprete, introduciendo el programa que se lista a continuacion:

MOV AH, CO
INT 15
INT 3

Debug provee la instruccidén A (assambler), que permite introduclr codigo en lenguaje
ensamblador a partir del desplazamiento (OffSet) 100h.

-A 100

2453:0100 Mov AH, CO
2453:0102 Int 13
2453.0104 Im 3
2453.0105

4 ”_
AX=0000 BX=EGFS CX=0000 DX=0000 SP=FFEE 8P =0000
S$i=0000 DI=0000 DS=2453 ES=F000 SS=245 CS=2453.

P=0104 NV ,upP El PL ZRNA
PE NC
2453:0104 CC INT 3
-D FOOO:E6FS L A
FOOO:EBFQ 0800 FC-01007000000000 ' c. ...p..A"

Este programa devolverd . en los registros ES'y BX: el segmentoy desplazamiento,
respectivaments, - donde se encuentra la tabla descriptora del- sistema; que consta
normalmente de 10 bytes.  Aunque en esta tabla se puede consultar otras caracteristicas de
sistema, por ). momento sélo consultaremos ® modelo;: wbmodtlo y ‘revision de nuestro
equipo, para esto es necesario disponer de la s;gunnto tabla::



IDByte | Submodelo Byte | Sistema | Fecha | Revisién
FF 00 PC 04/24/81 -
FF 00 PC 10/19/81 -
FF 00 PC 10/27/82 -
FE 00 PC XT 11/08/82 -
FD 00 PCjr 06/01/83 -
FC 00 PC AT 01/10/84 -
FC 00 PC AT 08/10/85 01
FC 01 PC AT 11/15/85
FC 02 PC XT 286 04/21/08 00
FC 04 PS/2 Modelo 50 02/13/87
FC 04 PS/2 Modelo 50 Z 04/18/08 03
FC 05 PS/2 Modelo 60 02/13/87
FB 00 PC XT 01/10/86 01
FB 00 PC XT 05/09/88 02
FA 00 PS/2 Modelo 30 09/02/88 00
FA 00 PS2Modelo30  12/12/86 01
F9 00 PC convertible 09/13/85 01
F8 00 PS/2 Modelo 80/16  03/30/87 00
F8 01 PS/2 Modelo 80/20 10007/87 00

Tabla 5.1 Modelo, Submodelo, Revision y Byte de lluﬁﬁdg"_d@'hﬁmms

Consultando la direccién FOO0:E6F5 obtenida con el programa, tenemos lo siguiente: -
-DFO00:EGFS L A
FOOO:E6FO 0800 FC.01 007000000000 G oA’

La saida del comando Dump (D) presema sdo . 10: lwlu los primeros dos’ m;;,::_.;
dnumdoby«smnuwﬂvoshbsmmmhmmdd#

‘sistoma, en este caso consta de 8 bytes, A partir del byle nimero tres se toman los res byles

siguientes para a tabla descriptora, quommdmddodolm ol submodelo y - ‘

modnmmwv

Modelo' FC
SubModelo: 01
Revisitn: 00

-Con e810s datos, determinamos que el ¢ eqQuipo es una PC AT con revi R R
de'su oquipo No 58 nncucmrn enla tabla 5:1; eonsulto fa tabla: ldk:uonll quo ola;
siquiente pégina.
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* Modelos ROM BIOS

Descripeitn CrU BUS ROM BIOS D Byte  SubModelo Rev
pPC 8088 ISA/8 04/24/81 FF

PC 8088 1SA/8 10/19/81 FF

PC 8088 I1SA/8 10/27/81 FF

PC XT 8088 ISA/8 11/08/82 FE

PCXT 0ses ISA/8 01/10/86 FB 00 o
PC XT 8088 ISA/8 05/09/86 FB8 00 02
PCijr 8088 ISA/8 06/01/83 FD

PC Convertible 80Ca88 IsSA/8 08/13/85 Fo 00 00
PS/2 25 8088 IsA/8 06/26/87 FA 01 a0
PS/230 8086 ISA/8 09/02/88 FA 00 a0
PS/230 8086 ISA/8 12112/88 FA 00 0
PS/2 30 8086 ISA/8 02/05/87 FA 00 02
PC AT 286 ISA/18 01/10/84 FC

PC AT 286 ISA/16 06/10/85 FC 00 o1
PC AT 288 ISA/18 11/15/85 FC o1 00
PC XT 288 288 ISA/18 04/21/86 FC 02 00
Ps/ 288 {SA/18 12/01/89 FC . 0B 00
PS/2 25/208 286 ISA/16 00/28/89 FC 08 02
PS/2 30/200 286 ISA/168 08/25/88 FC 09 00
PS/2 30/206 288 ISA/18 06/20/89 FC 08 02
PS/2 355X 388SX {SA/18 03/15/81 F8 19 05
P8/2 358X 388SX ISA/16 04/04/81 F8 19 06
PS/2 408X 388SX 1SA/18 03/15/91 .F8 19 05
PS/2 40SX 388SX ISA/18 04/04/91 F8 19 06
PS/2 L40SX 3888X ISA/16 02/27/84 F8 23 02
PS/2 %0 288 MCA/18 02/13/87 FC 04 00
PS/250 288 MCA/18 05/09/07 ‘FC 04 01
PS/2 50z 286 MCA/18 01/28/88 FC 04 02
PS/2 502 208 MCA/18 04/18/88 FC 04 03
PS/2 558X 386X MCA/16 11/02/88 . F8 oc 00~
PS/2 578X 386X MCA/18 07/03/81.. F8 26 02
PS8/280 286 MCA/10 021387 .. FC 08 . 00
PS§/2 658X 3865X MCA/18 02/08/91 F8 1€ . .-00
PS/270 308 388DX MCA/32 01/29/88 F8' 09 . .00
PS/2 70 388 3980X ‘MCA/32 04/11/88 'F8 09 02
PS/270 388 388DX MCA/32 1211589 Fé 00 04
PS/2 70 386 388DX MCA/32 01/29/88 F8 04 00
PS/270 3868 3880X - MCA/32 04/11/88 F8 04 02 -
PS/270 308 3860X MCA/32 12/15/08 F8 04 04
PS/270 308 3860X MCA/32 06/08/08 F8 00 00
PS/270 388 3800X MCA/32. .0/20/89 . . FB . 00 .01
PS/270 408 488DX MCA/32 -~ . 1201/88 . .. FB . oD, 27
PS/2 70 408 488DX MCA/32  0OW29/89 . FB 1B. .00 '
PS/280 288 3880DX MCA/a2 19/21/89 ' F8. & o
PS/2 90 408 408DX MCA/32 - F8 13700
PS/2 95488 488DX MCA/32 - F8 187700



* Fabricante y Fecha de BIOS.

Otra caracteristica importante a conocer es el fabricante y la fecha de BIOS instalado en el
equipo, para obtener estos datos basta consultar {a direccién FO000:0000 para el nombre de
fabricante y ia FFFF:0005 para la fecha de BIOS. Lo anterior lo realizamos utilizando el
programa DEBUG.

-D F000:0000

F000:0000 28 28 63 63 29 29 20 43-43 4F 4F 50 50 59 59 52 ((cc)) CCOOPPYYR
F000:0010 52 49 49 47 47 48 48 54-54 20 31 3136393838 RIUGGHHTT 119988
F000:0020 34 34 2C 2C 31 3139 39-38 38 393941 4177 77 44,,11998899AAww
FO00:0030 616172 7264 64 20 53-536F OF 6668 74 74 77 aarrdd SSooffttw
F000.0040 77 6161 72 72 65 65 20-49 49 OE 6E 63 63 2E ZE waarree linncc..
FOO0:0050 41 41 4C 4C 4C 4C 20 52-52 49 49 47 47 408 48 54 AALLLL RRIGGHHT
F0O00:0080 54 53 53 20 52 52 45 45-53 52 45 45525256 56 7SS RREESSEERRVV
FO00:0070 45 45 44 44 28 63 29 20-43 4F 50 59 52 49 47 48  EEDD(c) COPYRIGH

Accesando a la direccion F000:0000, obtenemos que e! fabricante def BIOS es Award
Software Inc ((c) COPYRIGHT 1984, 1989 Award Software inc. ALL RIGHTS RESERVED).

-DFFFF.0003L 8

FFFF.0000 31322F-30322F 3933 12/02/93

Examinando la direccién FFFF.0005, considaerando 8 bytes, tenemos que la fecha del BIOS
88 Diciembre 02, 1993 (12/02/93),

* identificando Tarjih de Video.

En ocasiones necesitamos conocer of tipo de iarjela que esta instalada en nuestro equipo,
para oo se requeriria abrir el chasis, desmontar la tarjelas de video y buscar o nombre del
fabricante y modo grifico que soporta; aunque en ocasiones esia iformacion no es visible
sobre la tarjeta. Otra forma de conocer esios dalos, e¢ uliizando el programa DEBUG con ol
comando Dump (D), en la direccion de video CO00:0000. En esta direccion aparece o
nombre del fabricante y ¢ modo grifico qua Ia tarjeta de video insialada soports.

-0 €000:0000

C000:0000 55 AA 40 EB 1C Q0 F6 42-4F 414B 2050 474120 U.Q...BOAKVGA
C000:0010 42 49 4F 53 2C 20 6E 6F-74 2068 6F 722049 42  BIOS, not for I8
C000:0020 4D 50 51 52 56 57 1E 08-53 55 2E OE 1E 08 08 E8 = MPQRVW..SU.,..
C000:0030 09 1C B0 OF EB 3A 18 80-E4 DE E8 81 1BE4610C ............a.



C000:0040 3CE66124C3E661 BA-DEQO3EC24 EQ3C40E8 <.ab.a..$<@.
€000:0050 CF 00 2E 8E 1E 06 06 EB-E6 1B E8B CC0O0E8 DB 1B C
€000:0080 E8 FF 01 F6 06 89 00 01-75 Q7 F6 06 87 00 02 74 u ot
C000:0070 OCBE 520A B3 0B B000-B9 B403ZBOABE920A R ... .

En el despliegue anterior, se presenta como fabricante da ia tafjeta BOAK y como modo
grafico soportado VGA, ademds de hacer la anotacién que la tarjeta no es compatible con
monitores I1BM.

En las siguientes paginas se presenta el formato para realizar la dascripcion del sistema que se
esté analizando, 1a primera es un ejemplo de como se debe lienar y la segunda es un formato para
utiiizar.



DESCRIPCION DE EQUIPO

Tesls: Diagnostico de PC's e Impresoras

Byte ID FC h Indique el nombre del equipo
ByteSubModelo 01 h

PC AT Compatible
Revision 00 h
Direccién consultada FOO0:EGF5 |h
Fabricante BIOS Award Comentarios;
Fecha de BIOS 12/02/93 En este caso se consultan dos direcciones;

F000:0000 y FFFF.0005
Direccion consulada FFFF.0005 [h '
Fabricante tarjeta de BOAK Comentarios
video
Modo grafico soportado VGA El nombre del fabricante y modo
gréfico sparecen enla dlncdén
€000:0000.
Direccion consutada €000:0000 |h
[Memorabase | 839 | Kb | Direccidn consukada | 00400013 h |

Unidades de disco duro 1 Unidades de disco flexible 2
Coprocesador Matemtico OK | Puertos serisies 2
Tarjeta de Mouse exlerna NO Am peraimpresora | 2
Direccién consultada 0040:0010 |h| Valorobenido -~ | 8483 Th

EWWMWMIMWDXZ 50 Mhz, controlador VT82C488, -
VESA Local Bus (VLB), rastreador Logitech Scanman 258 (Addr 280h, iRQ11, DMA .
3) Tlﬂdl ldidonll de Idlptldor de impresora. -




DESCRIPCION DE EQUIPO

Tesis: Diagndstico de PC's e impresoras

Byte ID Indique ef nombre del equipo
ByteSubModelo
Revision

Direccidn consultada

Fabricante BIOS Comentarios:
Fecha de BIOS -
Direccién consultada - r

Fabricante tarjeta de Comentarios
video

Modo grafico soportado -
Direccién consultada R

[ Memoriabase | | | Direccién consuitada

Unidades de disco duro Unidades de‘ disco flexible
Coprocesador Matematico - | Puertos seriales
Tarjeta de Mouse axterna Adaptadores para impresora’

Valor obtenido

Puerto Direccién Base Puerto Direccion Base
CcOoM1 LPT1

com2 LPT2.

coMma LPT3

coM4 _ LPT4

Direccion consultada
- Observaciones;:
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V.2 CONECTORES LOOPBACK SERIAL (DB25, DBY) Y PARALEL.O (DB25/17)

Este tipo de conectores nos ayudan a conocer si los puertos realmente se encuentran en buen
estado. No envian informacidn hacia otros dispositivos (periféricos) ni los reciben de ellos.

Por medic de la computadora se realiza un programa capaz de enviar y recibir caracteres
(prueba de LoopBack o Retroalimentacion), a distintas velocidades de transmision (110, 150, 300,
600, 1200, 2400, 4800, 5600, 19200 Bauds). Con |a ayuda de un programa se realiza el censado
de envio y recepcién, verificando a cada instante algin tipo de falla, si al inicio de |a prueba existe
alguna (transmision o recepcion), se debe verificar si estdn bien colocados los conectores,; si lo
eslin, esto quiere decir que e puerto tiene algin tipo de falla o la computadora cuando fue
encendida no reconoacié adecuadamente los puertos, en este caso, se deberd apagar y encender
la computadora.

Existe un conector (ver Apéndice E) que solo se utiiza para verificacion de puertos seriales,
con la flexibilidad de que se pueden utilizar puentes (alambres), para realizar las conexiones de un
probador de LoopBack, pero con la deficiencia que solo puede ser utiizado para puertos de 25
pines, si se desea realizar la prueba para puertos de 9 pines se debe de usar un adaplador,
ademds de no tener la posibilidad de ser utilizado en alguna prueba para puertos paralelos,

A continuacion se presentan los diagramas de conexion (Figura 5.2) de los conectores
LoopBack: : L

I

et
U

-$-3-1 1 E T3 T



Serlal DB9
LoopBack

1
2
3
4
[}
7
8
9
Tabla de conexlones
Figura5.2b
Paralelo DB28/17
Loop Back S —
i 1 660000 ooocﬁ 19

1 14 999900000000 34
4
13
id
1
Tabla de conexlones

Figura 5.2¢
Figura 5.2 Conectores para LoopBack . a) Sevial DB25, b) Seriul DBI y o) Pamalelo D25/17

V.3 CONTROL DE OPERACIONES DE IMPRESORA
La utiizacién del puerto paralelo para maniputar fa Impresora, implica conocer la manera en que:

DOS accesa a este adaplador o dispositivo de sakida.  DOS puede accesar simulthneamente

cuatrodtsposnﬁvosdemsop«ddo(o-a),auonmdoacadaumdulmwdmdﬂnbmen
la cual se aimacena un registro de entrada/salide.’ Para conocer la dieccidn base de cada uno de
hsadmsesmmommhmmdmamBDSmdwmm En
estemﬂosoguatdm!asdhodambaupmcadamodebudm on localidades
de memoria de tipo word, onk:ializandoseencerowandooladapbdorwﬂupondmtenose«
enwontrampomble
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0040h:0008
0040h:000A
0040h:000C
0040h:000E

En la direccién base cada adaptador dispone de tres registros o bytes de control; registro de
salida de datos, es la direccion de! puerto a la cual se debe enviar cada byte de datos en su
camino hacia la impresora; el registro de estado, permite conocer el estado que guarda la

Direccién del adaptador LPT1
Direccion del adaptador LPT2
Direccién del adaptador LPT3
Direccién del adaptador LPT4

impresora; y el registro de control, que inicia y controla la salida de los datos.

Registro de controf:

Bit 0 0= asignacion normal, 1 = se produce la salida de un byle

—

0 = asignacién normal, 1 = se introduce un salto de linea automatico tras

cada CR (Carrier Return, retorno de carro)

= inlcia el puerto de impresora, 1 = asignacion normal

0 = se desactiva la interrupcion de impresora , 1 = interrupcion activada

0 = la Impresora no esté lista, 1 = la impresora esté lista
= g impresora tisne papel, 1 = la impresora no tiene pape!
= |a Impresora confirma la recepcién de caracteres, 1 = normal

2
3 0= sedesactivala lmpresora, 1 = asignacion normal
4
5-7 no se utillzan
Registro de estado:
Bit 0-2 no se utilizan
3 0= error de impresora, 1= no hay error
4
5
6
7

0 = la Impresora esté ocupada, 1 = la impresora no _mt ocupada.

* inicializacion/reactivacion de la impresora

Los controladores de impresora deben de inicializar cada uno de los puertos paraieios que
se utilizardn. La inicializacion del puerto paraielo no impiica a inicializacion de la impresora;
sin embargo, este procedimiento es capaz de recobrer la maycria de los pardmetros inicisies
de ls misma. La reactivacion de |a impresora despuds de haber sucadido un eror, implica
mum:onommmwadwmmmah
faka, para 640 &3 NECSENo Wner of Control de Cads una de las acciones del periférico.

umm«ummmmnmwmaumm 17,
servicio 01h, o escribiendo directamente sobre el regisiro de control. Utiizando la interrupcién . -

17h olpmgmmnmbnou*mmw-dollmmmm

Inicializa LPT1:
MOV AH, 01
MOV DX, 00
INT  17h

: Funcién para inicistizar Is lmpresora

 LPTH
: Realiza la inicializacién



Si se desea inicializar la impresora desde un lenguaje de alto nivel como Turbo Pascal, se
utiliza la llamada a interrupcién disponible en el mismo, en este caso /ntr.

Program InitPrinter;

Uses CRT, DOS;

Var
Regs - Registers;
Estado Byte,

Begin
FillChar(Regs, SizeOf(Regs), 0); {Inicializamos registros en cero}
With Regs Do
Begin
AH = $01;
DX := $00;
End;
Intr($17, Regs);
Estado .= Regs.AH;
End,

En este caso, se devuelve el estado de la impresora en el registro AH, que debe ser
interpretado bit a bit de acuerdo a:

Bito Tiempo de espera

Bit 1 No se usa

Bit 2 No se usa

Bit 3 Error entrada/salida
Bit4 Impresora seleccionada
Bit 5 Falta papel

Bite Reconocido

Bit7 Impresora no ocupada

La interrupcldn 17h, servicio 01h, basicamente consiste en hacer al bit 2 del-registro de
control cero durante mil ciclos de un bucle vacio en una AT, ¢ 1/20 segundos utilizando el
contador de reloj del BIOS. En ese momento se requiere que el bit 3, impresora seleccionada,
se encuentre activo. Por Jo tanto es necesario enviar un- 12 al puerto, realizar el retraso, y
devolver el valor inicial del registro (08h). A continuacidn se" proporciona el codigo .
ensamblador para realizar esta operacion: '

iinicializa LPT1: o
Mov DX; ES:[8] ;Pasa la direccién base de DX
Inc DX - ;Incrementa en uno a DX .
Anc DX ;incrementa en uno a DX
Mov AL, 12 :Valor de inicializacion .
Out DX, AL :Empieza la inicializacién

Retraso:’ Mov AX, 1000 :Empieza bucie de retraso

C Dec AX :Decrementa el contador

JNZ Retraso realiza ol bucle 1000 veces



Mov AL, 8 ;Valor normal para el registro de control
Out DX, AL :Se acaba tiempo, fin de la inicializacion.

La implementacion de este procedimiento en un lenguaje de alto nivei, Turbo Pascal,
resuita mas sencillo como se observa an ei siguiente ejemplo:

Program InitPrinter;
Uses CRT, DOS;
Var
LPT1 : Word Absoiute $0040:$0008; { Obtiene direccion base }

Begin

Port[LPT1+2] := 12; { Vaior de Inicializacion }

Delay(1000);

Port{LPT1+2} := 8; { Valor inciai del reg. de controi}
End.

Como primer paso se declara una variable de tipo word absoluta que apunta a la tabla de
datos del BIOS para obtener Ia direccion base del puerto LPT1, enseguida se accesa dos
localidedes arriba de Ia direccién base al registro de control con ia variable Port{ ), asignando
a esla localidad el valor de 12, para despuds dar un retraso de 171000 8 y escribir @ valor
inicial de registro 8.

* Verificacién de estado de la tmpulou

Una vez inicializada la impresore, ¢sla se encuentra preparads para recibir caracteres. Sin
embargo, antes de enviar cusiquier caracter a la impresora, es necesario conocer ol estado -
que guarda la misma. Para ello, es nmurionmmudbyndumdo (registro) que se
encuentra una localidad arriba de la direccion base del di :

Lammmnmmmnmrm 17h, uMdoOZh 6
accesando directaments a ia direccion del registro de astado. Uﬂﬂzmdolakwmupdonﬂh
sarvicio 02h, mlodwonb

Program
Uses CRT, DOS;
Ver
Regs : Registers;
Estado  Byte;

Function a«smeguguumpen’;_ Byw) : Byte;
Begin
FAChar(Regs, SizeOf(Regs), 0);
With Regs Do
Begin

AH = 817
DX := NumPRN; - { Nimero de impresora basado en cero
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End;
GelStatusPRN = Regs AH;
End;

Begin { Principal }
ClrScr;
Repeat
Estado = GetStatusPRN(0), {Obtenar estado de la impresora)

CRARERA R AR AR RN R IR IR AR AR AR RN Rt RN

(* Daspliegue bit a bit del registro de estado *)
(t.tll'll.t.itil.t'tﬁt'itQﬁttl'lﬁntt.liiﬁtttitt)
GotoXY(1, 1);
Write{('  Tiempo de espera: ', Estado And $01);
GotoXY(1, 2);
Wirite('Error de Entrada/Salida: ', (Estado Shr $03) And $01),
GotoXY(1, 3);
Writa(’ impresora seleccionada: ', (Estado Shr $04) And $01);
GotoXY(1, 4);
Write(' Falta pape!: ', (Estado Shr $05) And $01);
GotoXY(1, 5).
Write{'  Caracter recibido: ', (Estado Shr $05) And $01);
GotoXY(1, 6),
Write(' Impresora no ocupada: ', (Estado Shr $07) And $01};
Until KeyPrassed,
End.

La funcidn GetStatusPRN obtiene el estado actual de fa impresora, y lo.regresa al
programa principal como un valor de tipo byte, aste Gltimo es asignado a la variable Estado, la
cual es desplegada bit a bit dentro de un bucle hasta que se presione alguna tecla, -Aunque
este método aparenta ser sencillo, puede traer algunas consecuencias para el funcionamiento
dei programa en ¢l que sea insertado, debido a que se realiza una jnterrupcién un nimero
indefinido de veces, pudiendo ocasionar que en el regreso de la interrupcidn el programa no
pueda conlinuar su ejecucion. Por otro iado, esta funcidn modifica. el valor del registro de
estado dei dispositivo, al hacer cero los tres bits no utilizados en el byte, y realizar una
operacién XOR con otros dos. o o o

En ia siguiente tabla se presentan tres estados posibles representados’en el byte de
estado. Aunque estos no se pueden generalizar para los diferente modelos y fabricantes de
impresoras, pueden tomarse como gulas para la interpretacion del byte de estado. Quizds no
resulte practico verificar todos los bits de estado de |a impresora para escribir sobre ella, por lo
que puede limitarse a checar los bits correspondientes a la impresora seleccionada, error de
entrada/salida y falta papel.

Valor | Patrén de bits 1 Significado
144 10010000 Impresora preparada
24 00011000 Impresora no preparada
184. 10111000 impresora apagada "




La segunda forma de examinar el estado de la impresora, es el consultar directamente el
registro de eslado del dispositivo. Para ello, es necesario conocer la direccién base del
dispositivo, y accesar una localidad arriba de esta:

Program GetStPrinter;

Uses CRT, DOS;

Var
LPT1 - Word Absolute $0040:$0008; { Obtiene direccion base LPT1}
Estado : Byte;

Begin
Repeat

Estado := Port{LPT1+1}; { Accesar a registro de Estado }
GotoXY(1, 1);
Wiite(  Tiempo de espera; *, Estado And $01);
GotoXY(1, 2),
Wiite('Error de Entrada/Salida; *, (Estado Shr $03) And $01);
GotoXY(1, 3);
Write(' Impresora seleccionada: *, (Estado Shr $04) And $01);
GotoXY(1, 4);

Wiite(’ Falta papel: ', (Estado Shr $05) And $01);
GotoXY(1, 5);

Write{  Caracter recibido: ', (Estado Shr $05) And 301),
GotoXY(t, 8);

Write(' Impresora no ocupada: *, (Estado Shr $07) And $01);
Until KeyPressed,;
End.

. La interpretacion de los bits de estado es diferente con respecto a |a que se hace del byte
de estado obtenido por medio de la interrupcidn 17h, en este caso se utiliza el siguiente

criterio:
Registro de estado:
Bt 02  noseutizan

0-
3 0=m0tdoimprom.1=nohlymot

4.0 = laimpresora no esté lista, 1=lllmpumuuﬁm '

5 0=laimpresora tiena papel, 1 = la impresora no tiene papel

6 ' 0-<=laimpresora confirma la recepcion de caracteres, 1 = normal
7 0= laimpresora estd ocupada, 1 = is impresora no esté ocupada.

En ol programa descrito 360 se esta solicitando el estado del primer dispositivo LPT1; sin
embargo, se puede accesar a’ los restantes agregando las direcciones base de estos.

Program GotStPtintor
Uses CRT DOS
Var



LPT1 - Word Absolute $0040:30008; { Obtiene direccion base LPT1}
LPT2 . Word Absolute $0040:3000A; { Obtiene direccion base LPT2 }
LPT3 : Word Absolute $0040:$000C; { Obtiene direccion base LPT3}
LPT4 : Word Absolute $0040:3000E; { Obtiene direccion base LPT4}
Estado : Byte;
Estado1 : Byte;

Function GetStatusPRN(AddrPRN : Word) : Byte;
Begin

GetStatusPRN = Port{AddrPRN + 1};

End,

Begin
Repeat
Estado := GetStatusPRN(LPT1); { Accesar a registro de Estado }
GotoXY(1, 1);
Write(' Tiempo de espera: ', Estado And $01);
GotoXY(1, 2);
Write(Error de Entrada/Salida: ', (Estado Shr $03) And $01);
GotoXY(1, 3);
Wiite(' Impresora seleccionada: *, (Estado Shr $04) And $01);
GotoXY(1, 4),
Write(' Falta papal:*, (Estado Shr $05) And $01);
GotoXY(1, 5); ‘
Wirite('  Caracter recibido: *, (Estado Shr $05) And $01);
GotoXY(1, 6); :
Write( Impresora no ocupada: ', (Estado Shr $07) And $01);
Estado1 := GetStatusPRN(LPT2);
GotoXY(41, 1),
Write(  Tiempo de espera: ', Estado1 And $01);
GotoXY(41, 2); i ;
Write(Error de Entrada/Sallda: * (Estado1 Shr $03) A’nd $01)'
GotoXY(41, 3);
Write(' Impresora seleccionada: ', (Estado1 Shr $04) And $01),
GotoXY(41, 4);
Write(' Falta papel !, (Estado1 Shr $05) And $01)
GotoXY(41, 5);
Write(  Caracter recubndo 4, (Estado1 Shr $05) And $01)
GotoXY(41, 8);
Write('* ‘ Impresora no ocupada: ', (Estado1 Shr $07) And $01) L
Until KeyPressed;
End.

I Significado *
‘Impresora preparada., . :
Impresora no proparada
Impresora apagada -
Impresora sin papel




Una vez que se conoce el estado de la impresora, y se comprueba que se puede escribir
en ella, se procede a la preparacion de los datos para ser enviados. La preparacion de los
datos implica colocar el byte a escribir en el registro de datos del dispositivo (direccion base),
fijar el bit cero del byte de control en uno (al menos 1000 ciclos de un bucle vacio), y
regresarlo a cero. Esta operacién es realizada por la interrupcion 17h servicio 00h; sin
embargo, los efectos de ejecutar una interrupcion en forma consecutiva ya se han
comentado, por lo que es preferible hacerlo directamente en la direccién base del dispositivo.

Program GetStPrinter;

Uses CRT, DOS;

Var
LPT1  : Word Absolute $0040:$0008; { Obtiene direccién base LPT1}
LPT2  : Word Absolute $0040:$000A; { Obtiene direccion base LPT2}
LPT3  : Word Absolute $0040:$000C; { Obtiene direccion base LPT3 }
LPT4  : Word Absolute $0040:$000E; { Obliene direccion base LPT4}
Estado : Byte;
Estado1 ; Byte:
| : Integer;

Function GetStatusPRN(AddrPRN : Word) : Byte,
Begin
GetStatusPRN := Porti[AddrPRN + 1};

End,

Procedure WritaToPrinter(LPT ; Word;
Byte2PRN : Byte,
Estado : Byte);

Var

OKPRN : Boolean,

Begin
Repeat .
If (((Egtado Shr $03) And $01) = 0) Then

Begin
Port[LPT) ;= Byte2PRN; :
Port[LPT+2] ;= Port[LPT+2] XOr $01;
For!.= 1to 1000 do;
Port[LPT+2] := Port{LPT+2] XOr $01;"
OKPRN := True; i

End

Else

Begin
Sound(440); { Emite un sonido de 440 Hz }
Delay(10); . { durante 10ms - -}
NaoSound; - { Apaga bocina. } -
Estado ;= GetStatusPRN(LPT);
OKPRN := Fiase
End: R
Until OKPRN, { Intenta la escritura hasta OKPRN = True
End; .



Begin
For | := 50 To 60 Do { Enviar desde Codigo ASCII 50 hasta 60}
Begin
Estado := GetStatusPRN(LPT1); { Solicita estado }
WriteToPrinter(LPT1, |, Estado);  { Escribe sobre dispositivo }
End,
End.

Observese que el valor escrito en el registro de datos del dispositivo es de tipo ondinal y no
un caracter, ademas que el bucle vacio se realiza utilizando un ciclo FOR desde uno hasta
1000, agregando "," después de "DO".

* Cédigos de Control de impresién

El control de la impresion implica especificar formatos de pagina, estilos de tipo de letra,
etc., para ello se utilizan cadenas 0 cddigos de contro/, Normalmente estos cédigos se
envian como secuencias de escape, es decir, inician con el cédigo ASCIl 27, aunque existen
algunas excepciones. Cuando la secuencia puede variar de tamaiio suele terminarse con ei
cédigo ASCII 0. '

Aunque la mayoria de las impresoras utiliza secuencias de escape para su operacion,
estas son definidas por cada fabricante. Lo anterior hace necesario. crear un controlador
especifico para cada modelo-de impresora.  En este caso, se tomard como referencia los
c6digos de control de las impresoras IBM compatibles con el protocolo EPSON.

Cédigo
Movimientos de papel:-
10 Salto de linea X X X X X X
" Tabulado vertical X X X X X
12 Salto de pagina X X X X XX
13 Retorno de carro X X X X XX
27, 56 Asignar fin de papel X X
27,57 Cancelar anterior comando X X
27,66 Asignar tabulados verticales - X X X X X
27,86 Borrar tabulador verticales. X X X X X
27,68 ‘Activar salto en perforacién .~ X X X XX
27,79 Cancelar salto en perforacion - X X X XX
Movimientos de la cabeza de escritura:
8 ~ Retroceso h X X KX
9 Tabulado horizontal X X X X X X
27,60 Desplazar la cabeza a |a izquierda X X X XX
27,62 Asignar indice de movimiento horizontal’ X



Cédigo

Funcién

27,68 Asignar tabulados horizontales

27,68 Cancelar tabulados horizontales

27,77 Justificacién automatica

27,80 Conectar/Desconactar espaciado proparcional

27,85 Conectar/Desconectar impresion unidireccional

27,85 Asignar margenes izquierdo y derecho

27, 100 Avanza espacio varable

27,101 Retroceso espacio variable

Espaciado de linea/caracter

27, 48 Espaciado de linea

27, 49 Espaciado de linea

27,50 Salto de linea variable

27,5, n Salto de linea variable n/216

27,53, n Conecta/Desconecta salto de linea automatico

27,65 Salto de tinea varible n/72

27,87 Asignar longitud de pagina

27, 74, n Salto de linea variable n/216

Tipo de letra

1 Conecta 15 caracteres por puigada

14 Conecta impresion de doble anchura

15 Conecta impresion comprimida

18 g;wonm impresion comprimida/conecta 10
|

20 Desconecta impresion de doble anchura

27, 45, n Conecta/Desconecta subrayado (n = 1, 0)

27,58 Conecta 12 caracteres por puigada

27,69 Conecta impresion reseitads

27,70 Desconecta impresion resaitada

27, 74 : Conm lmpmidn doble pasada

27,72 Desconecta impresion doble pasada

27,830 Conecta impresion superindice

27,83, 1 Conecta impresion subindice .

27, 84 Desconecta impresion Wmmmm

27,87,n ConoewDowonm impmwn doble mchura

Miscelinsos

27,75,n,m  Gréficos 480 puntos .

27,76,n, m  Grificos 960 puntos

27,89,n,m  Grificos 980 puntos

27,80, n, m - Gréficos 1920 puntos

7 Timbre

XX X -

x X x

x X X

> x

MO D M N X X

xX X xX X X X KX X X X

> > X X X X

X x x X X X

X X XXX X

X X @

xX X X x x X X

XX X

MM KX X X X

XX X X X X

X X &

X X X X X

X X

X X »n
x X

> X X X X
XX X XX

>x XX X

XXX X X X X

XX X X X X X



Cédigo Funcién 1 2 3 4 5 6
17 Selecciona impresora X X X X X X
19 Deselecciona impresora X X X X X X
24 Limpia buffer X X X X X X
27,81,n Deselecciona impresora especifica X X X X
fmpresoras:

1 Malriz 4 Compacta
2 Gréfica 5 Jot
3 Color 6 ProPrinter
{X] = Disponibfe, [-] = Depende del modelo

Tabla 5.2 Cédigos de Control de Impresion

En la tabla anterior, se presentan los cddigos de operacién para las impresoras
IBM/EPSON; sin embargo, no todos son aplicables para los modelos y tipos de impresora;
debido a esto utilizaremos los codigos de operacion para las impresoras de matriz de puntos,
como ejemplo de programacion.

* Programacién de impresora de matriz de puntos.

Como se recordaré la manipulacion y programacion de la impresora implica conocer los
cddigos de operacion y el estado que guarda la misma. Por ofro lado, la impresora no
proporciona ningun dispositivo 6 sefal que controle la posicion en la que se encuentra [a
cabeza de impresion, por lo que el programa controlador deberd de preveer esta situacion,
definiendo en forma virtual 1a posicidn actual.

Como primer paso, debemos conocer la direccion base de cada uno de los adaptadores de
impresora instalados en el equipo, para ello consuitamos !a tabla descriptora de BIOS a través

de variables absolutas. Para almacenar el estado de Ja impresora necesitaremos una variable ..

de tipo byte, la cual Iidentificaremos como Estado. A continuacién insertaremos el
procedimlento de oblencién de estado de la impresora GetStatusPRN, ya descrito. .-
previamente. También se implementara e! procedimiento WriteToPrinter, que se utilizard para:-
enviar lo codigos de operacion a la impresora, verificando el estado que guarda y una variable -

apuntador de archivo tipo texto Text denominada LPTSet. '

Program GelStPrinter,;

Uses CRT, DOS;

Var ‘ ) o
LPT1  : Word Absolute $0040:$0008; { Obtiene direccién base LPT1 }
LPT2  : Word Absolute $0040:$000A;- { Obtiene direccién base LPT2 }
LPT3 ' Word Absolute $0040:3000C; { Obtiene direccién base LPT3 )
LPT4 : Word Absoiute $0040:$000E; . { Obtiene direccidn base LPT4 }
Estado : Byte; '
Estado? : Byte;



1 Integer,
LPTSet Text;

Function GetStatusPRN(AddrPRN : Word) : Iiyte;
Begin

GetStatusPRN := Port{AddrPRN + 1);
End;

Procedure WritaToPrinter(Var LPTSet- Taxt,
Str2PRN : String;
Estado : Byts);
Var
OKPRN : Boolean;
Begin
Repeat
If (((Estado Shr $03) And $01) = 0j Then

Begin
If SU2PRN{Length{Str2PRN)] = #13 Then
WriteLn(LPT, SrZPRH)
Eise
Write(LPT, SUr2PRH);
OKPRN = True,
End
Eise

Begin
Souns{4404, -{ Emits un sorido 4 440 Kz }
Delsy(10);. ( surarts 10ms . ]
MoSourvs, { Apega botina
Estado = Wﬁutmp
o«m;e = Flase
End, ;
H {irterta ba wure CHERY * Tow §
Eng,

PR TOPTORLPTY, SAZPRN, BV
Emt :

VEZ T B A imginTertaty T pronsdiviertos. 8 ¢ ¥ P

S 3 MIT 8 Snpustivy S s, mmm;wawr W

T g o apurtady & '.fmpmmn;ﬁamsgnzmmvlnﬁ
TPy

Mgl FTI, LI
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-
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| Integer,
LPTSet Text

Function GetStatusPRN(AddrPRN : Word) ; Byte;
Begin

GetStatusPRN = Port[AddrPRN + 1];
End;

Procedure WriteToPrinter(Var LPTSet * Text,
Str2PRN : String;
Estado - Byte),
Var
OKPRN : Boolean,
Begin
Repeat
If (((Estado Shr $03) And $01) = 0) Then
Begin
If Str2PRN([Length(Str2PRN)] = #13 Then
WriteLn(LPT, Str2PRN)
Else
Write(LPT, Str2PRN),
OKPRN := True;
End
Else
Begin
Sound(440); { Emite un sonido de 440 Hz }
Delay(10); -{ durante 10ms }
NoSound; { Apaga bacina }-
Estado = GolSMuuPRN(LPT)
OKPRN := Flase
End; ‘
Until OKPRN; { intenta {a escritura hasta OKPRN = True}
End;

Begin
WntoToPnntor(LPﬂ Str2PRN Estado);
End.

Una vez que. se han implementado los procedimientos, funciones y variables necesarias,
se procoda a abrir el dispositivo de impresién, para esto utiizamos el procodivmmo Aswn
para asignar el apumador al dispositivo y ReWrite para escribir sobre [

Begin {Principai)
Assign(LPTSet, 'LPT1),"
Rowmo(LPTSﬂ). ‘

End.
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Una vez abierto el dispositivo de salida se procede a escribir sobre é1, por ejemplo, si se
desea escribir en la impresora la siguiente frase "EPSON & IBM Printers”, se realiza de la
siguiente manera:

Begin ({Principal}
Assign(LPTSet, 'LPTY');
ReWrite(LPTSet);
Estado .= GetStatusPRN(LPT1); ( Solicitamos estado def dispositivo }
WriteToPrinter(LPTSet, "EPSON & !8M Printers”, £stado);

Close(LPTSet);
End.

Ahora utilizaremos algunos comandos de control de impresién, empleados para seleccionar
el tipo de letra. Una hoja de 8.5" de ancho permite la colocacion de 80 caracleres de lamafio
normal; sin embargo, en ocasiones se requiere colocar un nimero superior 6 inferior a éste,
resaltar 6 disliguir palabras/frases, para conseguirlo se debe cambiar el tipo de letra utilizado.

Activa Desactiva
Impresidon comprimida 15 18
Impresidn de doble anchura 14 20613
Impresion resaltada 27,69 27,70
Impresion con dable pasada 27,71 27,72

Activa Desactiva
Impresidn subrayada 27,45, 1 27,45, 0
Impresion Superindice 27,83,0 27,84
Impresién Subindice 27,83, 1 27, 84

Como se puede observar, cada uno de los tipos de impresion tiene un codigo de activacién
y otro de desactivacion, por lo que a este tipa de de comandos se les conace como pareados.
Un comando pareado se constituye de un cédigo de activacion, un objeto y un cédigo de
desactivacion.

[Céd.Act.] Objeto [céd.donct.]

Par ejemplo, si tuvieramos la frase: "Me gusta el trabajo, me fascina. Podria permanecer
horas y horas sentado mirando como trabajan”, y desearamos resaltar "Me gusta el trabajo™:

{27, 69)Me gusta el trabajo{27, 70], me fascina...



de esta manera, las primeras cuatro palabras apareceran resaltadas en la impresion, siendo
valido este formato para todos los demds ccmandos. Ahora utilizando la misma frase e
insertando los otros comandos tenemos:

[27, 69]Me gusta el trabajo[27, 70], [14]me fascina[20]. [27, 45, 1]Podria
permanecer{27, 45, 0][27, 83, 0] horas y horas[27, 84]{27, 83, 1] sentado
mirandof27, 84) como trabajan,

Utilizando el programa de impresion:

Const
Bold = #27+#69;
EndBold = #27+#70;
DFnt = #14;

EndDFnt = #20,

Super = #27+#83+#0;
Sub = #27+¥B3+40;
EndSS= #27+#84;

Sbr = #27+M45+#1;
EndSbr = #27+845+#0;

Begin {Principal}

Assign(LPTSet, 'LPT1'");

RewWrnite(LPTSet), ,

Estado := GetStatusPRN(LPT1); { Solicitamos estado del dispositivo }

WriteToPrinter(LPTSet, Bold, ‘Me gusta ei trabajo', EndBold, DFnl, 'me fascina'

EndFnt,"., Sbr, 'Podria permanecer', ' ', EndSbr, Super,

'horas y horas', ' ', EndSS, Sub, 'sentado mirando', EndSS,
' como trabajan.’);

Close(LPTSet):
End.

La salida en ia impresora seria:

Me gusta ¢l trabajo, me fascma B_qdﬂmmnmgg[""“"“’" serado oo COMO trabajan.



V.4 SIMULADOR DE IMPRESORA

La utilizacién de un puerto paralelo para la transmision de datos a la impresora, permite que
estas sean utilizadas en diferentes equipos de distintas velocidades o tamafio de bus de datos. La
interfaz Centronics proporciona 17 seflales eléctricas y tierra. Estas seflales son: 8 bits de datos,
4 seflales de control y § de estado:

PIN DESCRIPCION DIRECCION
1 [-} STROBE ouT
2 [+] Data bit 0 ouT
3 {+] Data bit 1 ouT
4 [+] Data bit 2 out
5 (*] Data bit 3 ouTt
6 [+] Data bit 4 ouT
7 [+] Oatabit 5 out
8 [+] Data bit 8 out
9 [+] Data bit 7 ouT
10 [} Acknowledge IN
11 [+] Busy IN

12 [+) Paper End IN
13 [+] Select IN
14 [-] Auto Feed ouT
15 [-} Error IN
16 [ Iniiaiize Printer out
17 [ Select input out
18-25 [} Ground bit 0-7 return IN

Tabla 5,3 Interfaz Ceum_n_dcs

El acceso a las sefiales de datos, estado y control se realiza constitando la direccion base del
adaptador de impresora, Al conocer la direccion base del adaptador obtenemos las direcciones
correspondientes al registro de estado y control;

Direccion de registro de datos
Direccién de registro de estado
Direccitn de registro de control



- Descripcién de reglstros:

De ESTADO:

Bit7
Bite
Bit5
Bit4
B3
Bit2
Bit 1
Bit0

De CONTROL:

Bit7
8it8
Bit5
Bit4
Bit3

Busy
Acknowledge
Paper End
Select

Error
Reservado
Reservado
Reservado

Reservado
Reservado
Reservado

Interrupcion
Activacion

CRL automatico
Data Strobe

1 = Impresora no ocupada
0 = Confirmacion

1 = No tiene papel
1=0nLine

0 = Hay error de E/S
0=Normal

0= Normal

0= Normal

= [nterrupcion activa
0 = Desactivacion
0 = Iniciakza
1=CR Line
1 = Salida de byte

La forma de programacion de acceso a eslos regisiros fue ducnta anteriormente (Seccidn
V.3). PwoﬁoudoupmpotdonadpmormSlMULAWO(oMmMywm),e!wal
permnemm!arlal&dadedatoumuddpmnodohplmh

Tomando en cuenta esto, seprocodutadwunadowipd&undadommuas
mnuonunhrnoyopumndehim«fuzuﬂudnmobmwhmm«mm

Enlumnwmte(Fmsa)ummddmwumMMwmom
simuiador de impresora,  Este circuto fue diseflado para ‘reslizar (@ verificacion de puerios
puddmydmuﬂodehsuﬂdudoahdodehuﬁsnufamlq\nmnm-m'
W

La interfaz utiizada consiste en un conjunto de buffers encargados de manipular las seftales de

EfS,
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Figura 5.3 Circuito Simulador de Impresor

El circuito de saiida (741.5245) utiliza
un buffer (Transceiver) para transmitic
o valor de las ‘lineas de -datos de|
puerto paralelo de la computadora,: a
un registro octal tipo D (fkp flop) msan
Este registro permitid la - visuakizacion de
datos-a través de una regieta de LEDs "
(BRO al7), esto es reakizado @l recibir la T4 8374
seftal de - habltacion de datos (DSTB

seflal - invertida). - La visualizacion  del PIN
estado de esia seilal es mostrada por .
medo de un LED bicolor y un 0826 Centronics

Figura 5.4 Visualizacion de la seRal DSTB a través de un

LED bicolor



circuito inversor

(74LS04),

niveles logicos (1 o 0) que envia la computadora al circuito.

como se muestra en la Figura 5.4. Esto nos permite conacer los

La manipulacion de las sefiales de estado de la impresora se realiza con el buffer octallinea
(74LS244) de control. Las sefiales Acknowledge, Select y Error deben de estar con valor logico
"{", conectadas al polo positiva (5 V). Las sefales Busy y Paper End se colocan en el valor légico
0", conectadas a tierra. En estas condiciones e! circuito es considerado como una impresora
seleccionada, sin error, disponible, con reconocimiento de caracterss.
niveles légicos para las sefiales se obtiene mediante el siguiente circuito (Figura 5.5):

106 10k ‘-

-

E

=)

s

/

SW1 SW2 SW3 Sw4

T4LS244

O Ve
18 ___ACK 10
| t6_ ot
] 14 Busy 1t
12 PAPER END 12
0 sELECT 13
7 ERROR 1
_L AUTO FEED
| W PRINTER

1]

[ebeiimmors
DBM PﬂINTER

La seleccion de estos

ACKNOWLEDGE

DATA STROBE
BUSY

PAPER END
SELECY
ERROR

AUTO FEED
T PRINTER

Figura 5.5 Seftales de Estado de la Impresora

Al llevar a cabo la simulacién del circuito con fa ayuda del programa. SIMULA V1.0, se
envian caracteres al puerto, lo que pondra brevemente en nivel "{" la salida de control DSTB
invertida (esto se vera reflejado en el circuito- cuando el led: bicolor . cambie a. rojo),
posteriormente se encenderdn los leds (bits) que hayan sido sol'dudos &n ol programa:

Si por aigiin motivo se duda del buen tunclonnmuonto dd clrcuito slmulndor do Impmou' Q.-
del cable conector, se ha disefado un circuito para realizar pruebas ha dichos dhpomvo -

este circuito es conocido como circuito de corrimiento lineal, mostrodo enla slguionto ﬁgurn

(Figura 5.6):
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Figura 5.6 Circuito de corrimiento lineal

Como se observa en 13 figura, este clrcuito se divide en dos bloques:

1) Mediante un oscilador del tnpo 566 en modo. astable, se generan pulsos’ de’ reloj que
modifican la frecuencia de encendido y apagado de las luces en ol segundo. bloquc. si se‘
desea variar dicha frecuencia, puede cambiarse R2 o colocar un potondémm

2) El segundo bloque se encuentra ‘conformado con un registro de corrimiento, utiizando el - -
circuito 74L.S164. El registro de corrimiento se encuentra formado por fiip-flops conectados en’
serie, en donde la salida de uno es la entrada del siguiente. Enoldinﬂodoutodmunola o
ummo salida es coneclada a la pdmun para cefrar la secuencia. . ’

€l circuito puede opcionaimente -activar o no leds; 8 estos: son habmudos.
realizar una comparacién con la ucuoncia que lomon los leds del ctrcuito simulador al sor :
comcudol lmboo dispositivos. ontresi.

'Si los ieds del circuito de corrlmiomo no se encuenlrun habilludos, el funcionamiento de
.este circuito se observa en dos Ieds ‘que nos muestran jos niveles: allo y bajo de los puluos'. ,
enviados por el circuito 555, s



V.5 PROGRAMA DE DIAGNOSTICO

El programa diseftado para el diagnostico de computadoras e impresoras, presenta la
informacion de estos dispositivos mediante las teclas de funcion siguientes:

{F1]: Ayuda.

Se muestra la mascarilla de las teclas de funcidn con la descripcion del trabajo que realiza
cada una de elias.

{F2]: Configuracién del Equipo.

Se presenta la informacion del equipo de computo en uso, dando a conocer {as siguientes
caracteristicas:

- Coprocesador - Disco Boot

- Mouse Card - Teclado

- Floppy - Disco duro

- Memoria Base, Extendida - Puertos

- Sistema Operativo - Identificacion

Ademas de las caracteristicas anteriores, se realiza {a revision de fas variables de ambiente
PATHy AUTOEXEC.

[F3]: Puertos y Comunicaciones.

Con esta opcion se da a conocer la direccién en donde se encuentran definidos los puertos

del equipo; esta direccion se encuentra en ROM B/0S.
Ademas, se realiza una prusba de LOOP BACK enviando lnformadén a los puenos

senales verificando su estado.

{F4): Unidades de Disco.

Se da inicio al andiisis de las unidades de disco existentes, dando a canocer las siguientes
caracteristicas:

- Sactores - Clusters
- Capacidad del disco - Porcentaje de espacio libre
- Estado del motor de| drive - Tipos de errores

(F5}: Andlisis de Video.

Se proporcionan las caracteristicas del tipo de video que se esta utilizando en el sistema, la
memoria def adaptador de video y una seccién de misceldneos donde se muestra informacion
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tal como: numero de columnas y renglones, tamafo de la paleta de video y, si el monitor es
capaz, se despliega la paleta de colores.

[F8]: Impresoras,
Esta pruaba se realiza solamente en impresoras de matriz de puntos de 9 agujas que
puedan trabajar en modo EPSON; obteniéndose informacién del estado del puerto en el que

se encuentra seleccionada la impresora; ademds, se muestran las banderas de estado de la
misma.

[F10): Salir.

Se da finalizacion a la sesiiin de trabajo.

A continuacion se presenta el listado del programa disefiado para el diagndstico de
Computadoras e Impresoras:

Program Sistema de Diagndstico
Lenguaje de Programacion . Turbo Pascal 6.5 6 6.0
Fechs de Inicio * Mayo 22, 1995.
Fecha de Modificacion . Febrero 5, 1996.

Descripcion Proporciona informacion det adaptador de video.
Temporaiments sloja Funciones y procedimientos
para despliegue de marcos y obtencion de Infor-
macién de unidades de disco, puertos y otras
caracteristicas.)

Program Sistema_de_Diagnostico;
Uses
DOS, CRT, Win, SysNum, Comunica, Drives, Equip, Equlp2, MseTst, STOPRN;

Const
DriveChr: Array {0..5] Of Char = (A, '8','C', 'D', '€, 'F'),
Activa : Array [Boolean) Of String{11] = = {DesActivado’, 'Mlvo'),
TypeMon . . Array [Boolean) Of String{13) = ('Colos’, ‘Monocromddico'),
VGAAct : Array [Boolean} Of String(08] = {'Activo’, 'No activo');
Si_No Array [Bootesn] Of String{02] = ('N0', 'Si');
o On : Array (Boolean) Of String{03] = {'OFF', 'ON');
Var v
AddrHexa : String;
L : - Char,
KeyF: * Char,
Oop = Char,
OpCnf : Char;
DrvOp * Char,
Vdo : Char;
KeyHelp ‘Char;
- DrvCode . Byte;
ReScan : Boolean;
OrvCod Byte;

ErrorCodHD String;



CodErrorHD Byte,

Code Byte,

Ch1 Byte;

VideoCtil Byte Absolute  $0040:$0087,
EGAVGASW Byte Absolute  $0040:$0088;
EGAVGACHI . Byta Absolule  $0040:30089,
Cols Byte Absolute  $0040: $004A;
Rows Byte Absolute  $0040:$0084,
PageSize Word Absolute $0040:$004C;
CCursor Word Absolute $0040:$0060;
PortVideo Word Absolute $0040:$0063;
HeightChr Byle Absolule  $0040:$0085,
LPT1 . Word Absolute $0040,$0008;
LPT2 Word Absolute $0040:$000A;
[T K] Word Absolute $0040:$000C;
LPT4 Word Absolute $0040:$000E;
StatePRN Word,

Procedure ShowScer,
Begin
SetColors(LightBlua, LightGray).
CreateWindow(12, 10, 68, 15, S, 'SDPCPRN v1.Bela'),
SalColors(LightBlue, LightGray),
ClrScr,
Center('Sistema de Diagnostico de PC"s e Imprasoras', 2);
Center('Universidad Nacional Auténoma da México', 4);
SetColors(LightBlue, LightRed),
Center{'Facuitad de ingenieria’, 5);
Repeat
Until KeyPressed;
CloseWin(12, 10, 88, 15);
End;

{* Procedimiento de inicio de ambiente del sistema *}
Procedure InitScr,
Begin
SetWindow(1, 1, 80, 1);
SelColors(LightGray, Black),
CirSer,
Wiite{"SOPCPRN V1.8eta |
Window(1, 2, 80, 24);
Flliwin(#178, LightGray + Black * 16); .
End;

UNAM, Facultad de Ingenierla 1995-96  |');

Procedure Scrfunc,

Begin
SetWindow(1, 25, 80, 25);,
SetColors{LightGray, Blackj;
ClrSer,
SetColors(LightGray, Red); Write(' F1');
SetColors(LightGray, Black), Write('Ayuda |');
SetColors(LightGray, Red); Wiite{' F2°};
SetColors({LightGray, Biack), Wrile('Conlig ‘),
SetColors{LightGray, Red); Wirite{' F3');
SetColors(LightGray, Black); Write{' Comunica '),
SetColors(LightGray, Red); Wiite(' F4 '),
SetColors{LightGray, Biack); Write{'Disco '),
SetColors(LightGray, Red); Write{' F5 '), )
-SetColors{LightGray, Biack), Write('Video '); -
SetColors{LightGray, Red); Write(' F&'), - ...
SetColors(LightGray, Black); Write('tmpreso |');



SeltColors(LightGray, Red); Write(' F10');
SetColors(LightGray, Black), Wrte('Salir);
End;

Procedure KyBrd,
Var
TMPWord Word,
Code . Byte;
Ch1 Byte;
Begin
SetColors(LightBlue, LightGray).
CreateWindow(4, 4, 78, 21, S, 'Estado del Teclado'),
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSer,
WiitekB,
Framaltem(20, 17, 35, 17, §, LightGreen, 'Cédigo ASCIY);
Frameltem(2, 17, 17, 17, S, LightRed, ‘Examinacion’);
Frameltem(38, 17, 49, 17, S, LightGreen, ‘Caracter’);
Repeal
GalKeystroke{Code, Chi);
LightChar(Code, CH1).
GotoXY(25, 17}, Write(Ch1:3), { Cadigo ASCII )
GotoXY( 8, 17), Write{Code:3), ( Cédigo de examinacion }
GotoXY(43, 17),
I ({Ch1 = 13) Or (Ch1 = 8)) Then

Write('*") { Caracter ASCH no desplegable }
Else
Write{Chr(Ch1)); { Caracter ASCIi desplegable }

Until {Ch1 = 0) And (Code = 94),
ClosaWin(4, 4, 76, 21);
End;

Procedure TestMouse,
Var
NumBot Byte;
Xmse, YMse ! Integer;
HMse . Word,
Begin
SetWindow(1, 1, BO, 25);
NumBot := GetNumBottons,
SetBoxMouse{(3'8)-1, (3'8)-1, (40°B)-1, (21°8)-1);
SetColors(Black, LightGray);
CreateWindow(3, 3, 40, 21, d, ‘Mouse Pizarra');
SetColors(Black, LightGray);
ClrScr,
SetColors(Black, LightGreen);
GotoXY(1,1), - Write{'(0,0)').
GoloX Y(33,1), Write((37,0)'),
GotoXY(1,19); Write('(0,18));
GoloXY(31,19), Write{(37,18});
SetColore(Black, LightGray);
WriteXY(2, 2, 'Coloque o mousuncadaunadom‘)
WriteXY(2, 3, ‘esquinas de la pizarra y verifique '), .-
WriteXY(2, 4, ‘las coordenas; ‘% ’
WritexY(2, 8,' (0.0) ,-—-————-———-,(37 0) ')
WriteXY(2, 7,' | ]
WriteXY(2, 8,* | )
writexY(2, 9, |
WriteXY(2, 10, [ )
WriteXY(2, 11,* 1
WriteXY(2, 12, 1



WriteXY(2, 13, | IR
WriteXY(2, 14,* )
WiriteXY(2, 15, (0, 18) e (37, 18} "),
WriteXY(2, 17, 'Prasione Capslock para desplegar o '),
WriteXY(2, 18, 'no al apuntador del mouse... ),
SetColors(LightBlua, LightGray),
CreateWindow(45, 3, 78, 7, §, 'Descripcion del Mouse');
ClrSer,
GotoXY(2, 1), Write(' Tipo: *, GetMouseTypa);
GotoXY(2, 4), Write{'Version Driver. *, VermouseDiv.4:2).
GatoXY(2, 2); Write(' iRQ: *, GetMseiRQ:2).
GatoXY(2, 3), Write{"  Botones: ', NumBat:2),
GotoXY(2, 5); Write{' Mensajes en: ', Getl.ggMouse),
SetColors(LightBiue, LightGray);
CreateWindow(45, 10, 76, 21, S, 'Informacion Test'),
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSer;
GotoXY(15, 1); Wiite(' %
GotoXY(15, 2). Write('| |
GotoXY(15, 3), Write(’] Lelt Right |
GoloXY(15, 4), Wilte{' premmessschmmmncend '),
GotoXY(15, 5); Write('] '
GotoXY(15, 6); Write('] 1%
GotoXY(15, 7); Write{' I
GotoXY(15, 8); Write(’ ')
GoloXY(15, 8); Write('l, a3
GotoXY(15, 10); Write{' bereeeeeeet);
ShowMousePtr{True);
SetCursorSizel7, 0);
Frameitem(2, 3, 10, 3, §, LightGreen, X Y');
Frameitem(2, 7, 10, 7, 5, LightGreen, ' PTR "),
GotoXY(3, 8); Write{'CapsLock'),
GotoXY(3, 12); Write{'Presione SHIF T para salir...'),
Repeat
GetPosXY State Text(XMse, YMse, HMse),
GotoXY(3, 3); Write{('.((XMse/8)-2):2.0, ", {(YMse/8)-2):2.0,));
If (HMse And $01) > 0 Then
Begin
SetColors(LightBlue, White);
GotoXY(17, 3); Write{'LEF T*);
SetColors(LightBlue, LightGray};
End
Else
Begin
SetColors(LightBiue, LightGray),
Go(oXY(ﬂ 3); Write{'Left);
End
if ((HMso She SOi)And $01)> 0 Then

SdColors(LtuhtBlua White};
GotoXY(24, 3); Write{ RIGHT');
SetColors(LightBlue, LightGray);
End
Else
Begin
SetColors(LightBlue, LightGray);
GotoXY(Zd J). Write{' Right),
End
i (((CapsLock Shr $06) And $01)>0) Then

egin
ShowMousePtr(True);
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GotoXY(3, 7). Write(' b
End
Else
Begin
ShowMousePtr(False).
GoloXY(3, 7). Write{' ')
End;
Until ((CapsLock And $01)>0) Or (((CapslLock Shr $01) And $01) >0);
ShowMousePtr(False);

CloseWin(3, 3, 40, 21);

Delay(500);

CloseWin(45, 3, 76, 6);

Delay(500),

CloseWin(485, 10, 76, 21);

Delay(500);
End;

Procedure Diagl.oop;

Begin

CloseWin(10,5,68,16);
CloseMSGWin(20, 19, 59, 19);

MSGWin(20, 23, §9, 23, LightBlus, LightGray, ‘Presione ENTER para continuar...'),

SetColors(LightBlus, LightGray),
CresteWindow(9, 3, 70, 20, s, '[F3]);
SetColors(LightBiue, LightGray),

ClrSer,

GotoXY(35,2); Write{' Diagrama de conexion para');
GotoXY(35,3); Write{'ios conectores de fa prueba’),

GotoXY(35.4), Write('de LOOP-BACKY;

Frameiter{(3, 2, 31, 17, s, LightGreen, 'Serial DB9 y DB25 LoopBack'),
SetColors(LightBlue, White).
GotoXY(24,12); Write{'DB8"),
GotoXY(20,16), Write('DB25');
SetColors(LightBlue, LightGray),

GotoXY(5,2);
GoloXY($,3);
GotoXY(5,4);
GotoXY(5,5);
GotoXY(5,6);
GotoXY(5,7),
GotoXY(5, 8);
GotoXY(5,9);
GotoXY(5,10);
GotoXY(5,11);
GotoXY(5,12);
GotoXY(S,13);
GotoXY(5,14);
GotoXY(5,15);
GoloXY(5,18);
GoloXY(8,17).
GoloXY(22,3);
GotoXY(22,4);
GoloXY(225);

GoloXY(228);

GotoXY(22,7);
GoloXY(22,8);
GoloXY(22,9),

Write{' 1 ——');
Wiite(' 2 |');
Write' 3 -J |');
Write(' 4 IR
Write(' 5 Y
Wiite(' 6

Write' 7 — | 1)
Write(! 8 ——— |}

Write("11
Write('15

Wite('17

Wirite('18
Write('20
Write('22
Wiite('23
Wiite{'25
Wite(’ ')
write{' 2 +4—');

Wite{' 3 ')
Wite(' 4 %
Wiite(' § %
Write(’ 6 ——'),
Write(' 7~ {');

GotoXY(22,10); Write(" 8 = |'); .
GotoXY(22,11); Write{* © ————')'
Frameitem(45, 7, 60, 17, s, LightGreen, 'Paralelo)
SetColors(LightBlue,. nghtGmn)




GoloXY(52,7), Write('DB25/17");
SetColors{LightBlue, LightGray);
GotoXY(46,8), Write{’ 1 —');
GotoXY(46,9), Wite{'2 —4—),
GotoXY(46,10). Write('10 %
GotoXY(48,11), Write('11 4
GotoXY(46,12). Wirite('12 }
GotoXY(46,13);, Write('t13 ~ i
GotoXY(46,14), Write('t4 }
!
§

GotoXY(46,15), Wirite('t6 —
GotaXY(d6,16); Write("18
GotoXY(48,17), Wiite('17 '
EnterKeyPress ,
CloseWin(9, 3, 70, 20},
CloseMSGWIn{20, 23, 59, 23},

End;

Procedure Videot,
Begin
Sonido{800,100);
SetWindow(1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen), Write{' F5 '),
SetColors(LightGray, Black); Write('Video |');
SetColors{LightGray, Black),
Write{' Analisis de las caracteristicas de video... | %
MSGWIn(20, 23, 59, 23, LightBlue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...’);
SetColors{LightBlue, LightGray),
CreateWindow(5, 3, 76, 20, S, 'Caracteristicas de Video'),
ClrSer,
Framattem(2, 2, 70, 7, S, LightGreen, 'Caracteristicas'),
Frameitem(S0, 3, 69, 3, S, LightRed, 'Memoria Adaptador'),
GotoXY(3, 2),
Write('  Adaptador instalado: ' Copy(GetTypeMonitor, 1, Pos{'’, GetTypeMonitor)-1});
GotoXY(3, 3);

Write(' Monitor segun adaptador: *, TypeMon{({VideoCtri Shr $01) And $01)>0}),

GotoXY(3, 4);
Write{' Tipo de monitar: ', Copy{GetTypeMonitor, Pos(’*, GetTypeMonitor)+1, Length(GetTypeMonitor)));
GotoXY(3, 5), )
Write{'  Traslacion de cursor. ', VGAAct]{VideoCtrl And 301 1>01),
GotoXY(3, 8);
Write' Modo Actual de Video: Copy(Ge!TypeMnmtor.1 Pos('', GetTypeMonitor)-1), [’ VideoMade, 'T, * (
GetTypeVideo, '*, ColsVideo:2, ‘x‘ RowsVideo+1:2, '});
GotoXY{3, 7);
Write{'  Lineas rastreadas: ', GetlineScan);
GotoXY(58, 3),

Write({{(VideoCtrt Shr $05) And $03)°64+64):4, ' Kb');

GotoXY(58, 5); Write{'Clear: *, VGAAGH({VideoCtr! Shr so7) And $01)>0));

Framsitem(2, 10, 35, 11, §, LsghtGrnn ‘EGAVGA Switeh'),

GotoXY(3, 10); Write{' Conector: ', Of_On{(EGAVGASW Shr $07) And $01)2013, ', ON_ON{({EGAVGASW
Shr $08) And $01)>0}:3, ', Off On[((EGAVGASW Shr $05) And $01)>0}3, " Oﬂ On{((EGAVGASW Shr $04)
And $01)>0});

GoloXY(3, 11};Write{’SW Opciones: ', ON_On[((EGAVGASW Shr $03) And $01)>0)3, ', ON_On{{(EGAVGASW
Shr W?)}Aﬂd $01)>01:3,"", ON_On{((EGAVGASW Shr $01) And $01)>0}:3, ', Of_On{{{EGAVGASW And -
$01))>0}:3);

Fremeltem(2, 14, 35, 17, s, LightGresn, 'EGA/VGA Controt); )

GatoXY(3, 14y Write('  _ Paleta cargada: . SI_NOJ((EGAVGACKi Shr $03) And 01):0})

GoloXY(3, 15); Write('Monitor Monocromatico: *, Si_NO{{{EGAVGACH:| Shr $02) And $01)>0}):

GotoXY(3, 18). Wrte(' ~ Escala de grises: ', Si | NOJ((EGAVGACH Shr $01) And $01)>0));

GotoXY(3, 17}, Wiite{* Contral bits:* (EGAVGACI!I Shr $07) And 301, (EGAVGACHr Shr $08) And 301

(EGAVGAC Shr $05) And 301, (EGAVGACH Shr $04) And 301,
{EGAVGACtr Shr $03) And 801, (EGAVGACtr Shr $02) And 801,
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(EGAVGACH! Shr $01) And $01, (EGAVGACLI And $01)),
Frameltem(38, 10, 70, 17, 4, LightRed, 'Miscelaneos');
GotoXY(39, 10); Write(' Columnas: ' Cols:4);
GotoXY({39, 11), Write(' Renglones: , Rows+1:4);
GotoXY(39, 12), Write(' Altura de caracter: ', HeightChr.4),
GotoXY(39, 13); Writs(' Tamaflo de la pagina: ', PageSize:4, ' Byles');
GotoXY(39, 14), Write{' Puerto Utilizado: *, Dec2Hexa(PortVideo, 4).4. h'),
SetCursorSize(7, 0),
GotoXY(39, 15), Write(' Conlig. del cursor: ', Dec2Hexa(CCursor, 4).4, '),
GotoXY(39, 16}, Write{ Emulacion Cursor CGA: ' Activo{CursorEnable]);
If ColosECDAttached Then
Begin

SelColors(LightBlue, Yellow),

GotoXY(39,17 ), Write{’Adapt. Compble. con Color 6 ECD');

SeColors(LIghtBlue, LightGray);

End,
CCursor := $0000;
EntereyPress;
CloseWIin(S5, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 59, 22);
End;

Procedure Video2,

Begin
Sonido(800,100),
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors{LightGray, LightGreen); Write{' F5');
SetColors{LightGray, Black), Write{"Video |'),
SetColors(LightGray, Black);
Write{' Paleta de colores... | %
MSGWin(20, 22, 59, 22, Biack, LightBlue, ‘Presione ENTER para continuar...");
SetColors(Black, LightBlue);
CreateWindow(4, ¢, 76, 19, S, ‘Colores');
SetColors{Black, LightBlue).

ClrSer;

SetCursorSize(7,0).

CirSer;

A=01=0

ForX:=1to5Do
Begin

Black, X).
GotoXY(10¢X+A, 2); Wirite{
GotoXY(104 XA, 3); Wirite{
GotoXY({10+X+A, 4), Write(
GdoXY(13+X*A.5) Write(X ,

A+ 10;
End .
=1, A=0;
For X:=6t010Do
Begin . .

Black, X),
GotoXY(10+1+A, 7); Writ
GotoXY(10+1+A, 8), Write(
GotoXY{10+1+A, 9) W
GotoXY(13+1+A,10), Write{
AsA+10;

1 =1+,

End;
| = 1, A=0;
ForX:=11to 15 Do
Begin



SetColors(Black, X);
GotoXY(10+1+A, 12); Write(
GotoXY(10+1+A, 13); Write(
GotoX Y(10+1+A, 14); Write(
GotoXY{13+1+A,15), Write(X),
A=A+ 10,
I =i+9,
End;
EnterKeyPress;
CloseWin(4, 4, 76, 19);

CloseMSGWin(20,22,59,22).
End;
Procedure GetCnf;
Var
1 * Integer;
Coms : Byte;
LPTs : Byte;

Funclion GetDaleBIOS({DtBIOS: String): String;
Consl
MesAA . Packed Array [1..12] Of String{9) = ('Enera’, 'Febrero', 'Marzo',
‘Abril', ‘Mayo', Yunio',
"Julio', ‘Agosto’, ‘Septiembre’,
'‘Octubre’, ‘Noviembre', 'Oiciembre’);
Var
TMPVar - Integer,
TMPVari * Integer,
TMPVa2 * Integer,
TMPVa : Integer,

Begin

Val(DtBIOS| 1}, TMPVar, TMPVar3),

TMPVar := TMPVar * 10,

VaI(DtBIOS[2] TMPVar1, TMPVar3),

TMPVard := TMPVar + TMPVan
GetDateBIOS := MesAAITMPVardj + ' '+ DateBIOS{‘ufDateBIOS{s]#’ 19'0DateBIOS{7]+DltoBIOS(B]0"
End; ’
Begin

MSGWin(20, 23, 59, 23, LightBlue, LightGray, ‘Presione ENTER para continuar...’
SetColors(LightBlue, LightGray),

CreateWindow(4, 3, 77, 20, S, "Caracter(sticas del Equipo’),

SetColors{LightBlue, ngMGruy).

ClrSer, '

GetEquipment(DiskBoot, Coprocesador, TypeKeyB101, Mouu NumDnvn Adlp!Prinhf)
FrameiTEM(2, 3, 18, 3, S, LightRed, ‘Coprocesador'); . WriteXY(6, 3, Coprocesador);..
FramelTEM(21, 3, 37, 3, S, LightRed, 'Disco BOOT'),.- WriteXY(26, 3, DiskBoot);:
FrameiTEM{(41, 3, 55, 3, 8, LightRed, 'Mouse Card'); - WriteXY(44, 3, Mouse);
FrameiTEM{S8, 3, 72, 3, 8, LightRed, 'Teclado'); WriteXY(61, 3, TypoKeyB101);
SetDrive(3), . .

FrameiTEM(2, 8, 36, 7, S, LightGreen, 'Floppy');

GotoXY( 3, 8); Write{'Drive A : '; GetMediaDrive(0));

GotoXY( 3, 7); Wiite({'Drive 8 : ', GetMadiaDrive{1));

Framelteny(40, 6, 56, 7, S, LightGreen, '‘Puertos’);

GotoXY(41, 8); Write( 'COM"s: *, (Equlpo Shr $09) And $07:3),

GotoXY(41, 7); Write{'LPT"s: ' (Equlpo Shr SOE) And $03:3);

Frameitem(59, 6,72, 6, S, nghtcuon ‘GamelO'),

GotoXY(81, 8); Wnte(Pmont(((Equlpo Shr $0C) And $01) >0))

Frameltem{2, 10, 35, 11, S, LightGresn, 'HDD') L

GotoXY(3, 10); Wiite(' Haxd Disk Drive C: | GstCapacttyDnve(s) 4.0, 'Mb‘)

GotoXY(3, 11), Write{'Hard Disk Drive D. ', GetCapacityDrive{4).4.0, ' Mb');
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Regs . AH:=$88;
INTR($15, Regs).
Frameitem(2, 14, 35, 14, S, LightGreen, 'Memoria');
GotoXY(3, 14); Write('Base. ', MemBase.4, 'Kb Ext: , Regs.AX:5, Kb')
Frameltem(2, 17, 35, 17, S, LightGreen, 'Sistema Operativo');
GotoXY(3, 17); Write('Version DOS: ', GetVersionD0S/256:2.0,'* GetVersionDOS And $FF);
Frameltem(38, 10, 72, 14, D, LightRed, 'ldentificacion’),
GotoXY(38, 10), Write{' Maquina: ', GetNameMachine),
GotoXY(39, 11), Write{' Adap. Video: ' Copy(GetTypeMonitor, 1, Pos(’ ", GetTypeMonitor) - 1))
GotoXY(39,12); Write{'Tipo Monitar: , Copy(GetTypeMonitor, Pos(' ‘, GetTypeMonitor)+1,
Length(GetTypeMonitor))),
GotoXY{39, 14), Write{' Fecha BIOS: ', GetDateBIOS{DateBIOS)),
Frameltem(38, 17, 72, 17, S, LightGreen, 'Mause’),
If GetNumBottons <> 0 Then
Begin
GotoXY(39, 17), Write{'Consultando controlador...'),
GotoXY(39, 17); Write{Mouse ', GetMouseType, *, IRQ', GetMseiRQ, Version ', VermouseDrv.4:2);
End
Else

in
GotoXY(39, 17); Write{'Mouse no Instalado...’);
End;
EnterieyPrese;
CloseWin(4, 3, 77, 20);
CloseM8GWin(20, 22, 59, 22).

End,

Pracedure GetDriveCnf;

Ver
CodeError * String;
Ready . String;
Seek Boolean;
CtriDrive Boolean;
ErrorCodig String;

Begin

MSGWIn(20, 22, 59, 22, LightBlue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...'),

SetColors(LightBlue, LightGray),

CresteWindow(4, 4, 76, 19, S, ‘Estado de las unidades de disco’);

SetColors(LightBiue, LightGray),

ChSer;

GetOpOrive(Opara, Drive, MotorA, MotorB);

GetStatusDrive(Ready, Seek, CtriDrive, ErrorCodig);

Frameltem(3, 3, 70, 12, S, LightGreen, 'Caracter(sticas’),

GoloXY(4,3);

SetColors(LightBiue, White),

-Write(' Drive actust : ', Drive),
- SetColory(LightBiue, nghthy),

GoloXY(4,8),  Write('Utima operacién dei Drive ', Drive ' 'Opn).
GoloXY(4,8), Write(’ Entado dei Mator A MA)

GoloXY(4.9), Write(' Estado del Motor 8 : ', Motor8); -

GotoXY(4,11), Write('El drive se encuentra’, Rndy, para alguna opcmbn‘). :
EntorKeyPress; :

CloseMSGWIn(4, 4, 76, 21);

SetColors{Black, LightGray):

End;

Procedure DrivesCMOS(Drive : Byte),
Begin )
MSGWin(20, 22, 59 22, LightBlue. LightGray, 'Proslone ENTER para conllnuar.’.. e
SetColors{LightBlue, LightGray);
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CreateWindow(4, 4, 76, 18, S, 'Estado de las unidadas de disco'),
SetColors(LightBlue, LightGray);
ClrSer;
FillChar(Regs, SizeOf(Regs).0);
With Regs Do
Begin
AH = $08;
DL = Drive,
End;
Intr($13, Regs);
Tabla = Ptr(Regs.ES, Regs.Di);
GotoXY(8,4), WriteLn{' Primer Byte de especificacién: , Dec2Hexa{Tabla{0],2):3, "),
GotoXY(8,5);, WriteLn(' Segundo Byte de especificacion: ', Dac2Hexa( Tabla®{1],2).3.'');
GotoXY(8,6), WriteLn(' Pulsos -> apagar el motor. *, Tabla®{2).3, ' Pulsos.’),
GotoXY(8,7), Writeln(' Bytes por sector: ’, GetByteSectorCMOS(Tabla®(3]).4." Bytes.'),
GotoXY(8,8), WriteLn(' Velocidad de transf. del drive: ' DataRateTrns,’ Bauds.'),
GotoXY(8,9), Writel.n{'Velocidad de transf. del ctriador: ', DataRateCtrl,' Bauds.");
GotoXY(8,10), WriteLn("Tiempo de colocacién de la cabeza: ', Tabla{9]:3, ' ms'),
GotoXY(8,11);, WriteLn('  Tiempo da arranque del motor: ', TablaM{$0A].3, * ¢/8').
GotoXY(8,12); Writet.n(’ No. de pistas por lado: ', Regs.CH+1:3, ' Pistas.'),
GotoXY(8,13), Writeln(' No. de sectores por pista: ‘, Regs.CL'3, ' Sectores.’),
GotoXY(8,14), Writetn(' No. de lados; ', Regs.OH+1.3, ' Lados.),
GotoXY(8,15), WriteLn(®  No. de unidadas consecutivas; ', Regs.DI:3, ' U.');
GotoXY(8,18). WriteLn(' Tipo de unidad segan CMOS: ' GetMediaDrive(Drive));
Sonido(800,100);
End,;

Procedure Drives2({Drive : Byte),
Begin
Repest
MSGWin(20, 23, 59, 23, LightBlue, LightGray, ‘Presione ENTER para continvar...);
SetColors(LightBlue, LightGray).
CreateWindow(4, 3, 78, 20, O, 'Estado de las unidades da Disco'),
SetColors(LightBlue, LightGray),
ChiSer,
GetTime{Hrs, Min, Sec, Sec100);.
TempVar := Sec,
TextColor(L.IghtGreen),
TextColor(LightGray),
FillChai(Regs, SizeOf(Regs), 0),
Regs. AH := $36, '
Regs.OL := Drive; {<Drive>}
if (Rega.DL = 1) Then

n
SetColors(LightBiue, White),
GotoXY(5,1), Write('Drive: A’);
SetColors(LightBiue, LightGray);

End;
i (Rege.OL = 2) Then
‘Begin

SetColors{LightBiue, Whits),
GotoXY(5,1); Write{'Drive: B');
SetColors{LightBiue, LightGray),
nd; s

End,
if (Regs.DL = 3) Then

n
SetColors(LightBiue, White),
GotoXY(5, 1); Write{'Orive: C');
SetColors{LightBlue, LightGray);

End; .
MsDos(Regs);
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SectorsPerCluster = Regs AX;
AvailableClusters = Regs.BX;
BytesPerSector = Regs CX;
TotalClusters = Regs.DX;
GotoXY(15,2); Writeln(® Sectores por cluster *© SectorsPerCluster:12);
GotoXY(15,3), Writeln(' Clusters disponibles: * AvailableClusters. 12),
GotoXY(15,4), Writeln(' Bytes por Sector: ', BytesPerSector:12);
GotoXY(15,6), Writeln(’ Total Clusters: , TotalClusters:12),
Disco = ((BytesPerSector*SectorsPerCluster) * TotalClusters);
GotoXY(15,8), Wrileln(' Capacidad en disco: ', Disco:12, ' Bytes.').
FreeSpaceDisk '= (SectorsPerCluster' BytesPerSector* AvailableClusters);
GoloXY(15,7); Wiiteln{' Espacio libre en Disco: ' FreeSpaceDisk:12:0, * Bytes.’),
If Disco <> 0 Then
Begin
Porcentaje := {(FreeSpaceDisk * 100)/Disco),
GotoXY(15,8), Writeln(' % Libre en disco: ' Porcentaje:7:2, ' %').
Writeln; WriteLn;
TextColor( Yellow),
GotoXY(WhereX+2 WhereY); Writein('Representacion do espacio en disco.),
Writein; TextColor{LightGray),
Bottom .= Round(Porcentaje/5);
TextColor(LightRed),
GotoXY(2, Wherey), Writein(' 0 25 50 75 100°).
GotoXY(10, WheraY),
Writein{' -
Go(oXY(WhouX*? WhouY)
TextColor{White);
TmBackGround(Lianuy)
Writeln(’ —L bt
GdoXY(WMOX'?. WhereY),
Writetn(’| Py
GotoXY( oY),
Wiiteln{'L 4y
TextColor(LightGreen),
GotoXY(WheteX+8, WhereY-2);
For [ := 0 to Bottom do
Begin
Wike{#219);
Sound(21000).
Delay{100),
NoSound;
End;
‘Wiiteln, Writeln;
TextBackGround(LightBiue);
TextColor{LightGray),
#f Porcentafe <= 10 then

Begin
LightBlue, White);
GotoXY(10,9), Wiitein{'E| disco se encuentra ocupado en un porcentaje eonsldonbh )

SetColors{LightBiue, LightGray);

End,
GetTime{Hrs, Min, Sec, Sect00);
TempVar2 .= Sec;

TempVar:= TempVar2 - TempVar;

GotoXY(13, 18), Write{'Tiempo: ' TempVar:5:0, ' s');
Frameitem(38, 18, 72, 16, S, LightRed, 'Errores');
GetStatusDrive{Ready, Seek, CtriDrive, ErrorCodig);
EtrorCodHD .= GotErrorHD{ CodErrarHD); '

if (Drive = 1) Or (Drive = 2) Then :

Begin .
GdOXY(30.1§): Write{ErrorCodig);



End
Else
if (Drive = 3) Then
Begin
GotoXY(38,16), Write(ErrorCodHD);
End;
EnterKeyPress;
End
Else
Begin
CloseWin(4, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 59, 22);
Sonido(440, 100);
Delay(100};
Sonido(440, 100},
SetColors(LightRed, LightGray);
CreateWindow(15, 12, 65, 14,s, 'Error');
SetColors(LightRed, LightGray);
ClrSer,
Wirite('Sector defectuoso ¢ la unidad no se encuentra lista',
Write('Introduzca el disco en Ja unidad seleccionada...', Regs.AH},
Write('Presione ENTER para continuar...'),
EnterKeyPress;
End,
CioseWin(15, 12, 65, 14);
Until Disco <> 0,
CloseWin(4, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 59, 22},
End,

Procedure DrvA;
Begin
Setwindow(1,25,80,25);
SetColors(LIghtGray, LightGreen); Write(' F4°);
SetColors(LightGray, Black); Write{'Disco |');
SetColors(LightGray, Black);
Write(’ Analizando ¢l Drive A... ')
DrvCode := 0;
FillChar(Regs, SizeOf(Regs), 0);
With Regs Do
Begin
AH = $02; { Servicio 02h, INT 13h}
DL:=DvCode; { Numero de unidad )
End;
Intr($13, Regs);
I {(((Regs.AH Shr $07) And $01) > 0) )Then

Sonido{440, 100);
Delay(100).
Sonido({440, 100},
SetColors(LightRed, LigtGray);
CresteWindow(15, 12, 85, 14, O, 'Error’),
SetColors(LightRed, LightGray);
CirSer; X .
Wirite{'Sector defectuoso ¢ (a unidad no se encuentra lista),
Wirite{'Introduzca ¢l disco en 1a unidad seleccionada...!, Regs. AH);
Wiite{'Presione ENTER para continuar...’),
EnterkKeyPress;
End; . .
CloseWin(15, 12, 65, 14),
GetDriveCnf, -0« -
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DiivesCMOS(DrvCode),

EnterKeyPress;

Sonido(800,100);

Drives2(1);

CloseMSGWin(4, 4, 76, 21),

CloseWin{10, 18, 70, 22);
End;

Procedure DrvB;
Begin
SetWindow(1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen), Writa(' F4 '),
SetColors(LightGray, Black), Write{'Disco {');
SetColors(LightGray, Black),
Wiite{' Analizanda of Drive B... )
DrvCode = 1,
FlliChar(Regs, SizeOf(Regs), 0);
With Regs Do
Begin
AH ;= $02, { Servicio 02, INT 13h }
OL ‘= DrvCode;  { Numero de unidad  }
End,
Intr($13, Regs);
It {{{(Regs.AH Shr $07) And $01) > 0) )Then
n

Bagi
Sonido(440, 100);
Delay(100);
Sonido(440, 100);
SelColors{LightRed, LightGray);
CreateWindow(15, 12, 85, 14, O, ‘Error'),
SetColors(LightRed, LightGray);
ClrSer;
Write('Sector defectucso ¢ la unidad no se encuentra lista’);
Write{'Introduzca i disco en la unidad ssleccionada...’, Regs. AH);
Write{'Presione ENTER para continuar...');
EnterKeyPress;

End;

CloseWin{15, 12, 65, 14),

GetDriveCnf;

Drives CMOS{DrvCode);

EnterKeyPress;

Sonido(800, 100);

Drives2(2),

CloseMSGWin(4, 4, 76, 21);

CloseWin{ 10, 18, 70, 22);

End;

Procedure DrvC,

Begin
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{' F4 ');
SetColors{LightGray, Black), Write{'Disco |');
SetColors{LightGray, Black),
Write(' Analizando o Drive C...
Sonido{800,100);
Drives2(3);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21);
ClosaWin(10, 18, 70, 22).

End,



Procedure DrvD;

Begin
SetWindow(1,25,80,25),
SetCotors(LightGray, LightGreen), Write(' F4 '),
SetColors(LightGray, Black); Write{ Disco {');
SetColors(LightGray, Black),
Write{' Analizando el Drive D..
Sonido{800,100);
Drives2(4),
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21),
CloseWin{10, 18, 70, 22},

End;

Procedure Text1PRN,

Blegin
SetWindow{ 1,25,80,25),
SetColors{LightGray, LightGreen), Write(' F6 ');
SetColors(LightGray, Black), Write{'impreso |');
SetColors{LightGrey, Biack);
Write(' Nota de aviso de la prueba de impresoras... <%
SetColors(LightGray, Red), Writs{'ESC'); SetColors(LightGray,Black),
Write{'> Salir');
MSGWin(2t, 20, 80, 20, LightBlue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...');
SetColors{LightBlue, LightGray).
CreateWindow( 12, 8, 88, 17, S, 'imprescras’),
SetColors(LightBlue, LightGray),
CirSer,
GoloXY(2,2), Write{' A continuacién se realizard ia prueba de impresoras, '),
GotoXY(2,3); Write('por lo que para su ejecucion, on la impresora deberd ');
GotoXY(2,4), Write{'utilizar papel continuo (Stock), debido a que ia prueba');:
GotoXY(2,5); Write('ss un poco large, 1a prusba tambidn funciona con papel ');
GotoXY(2,8), Write{'bond, pero se tendrén probiemas con la prusba do movi ),
GotoXY({2,7), Write{'misnto de hoja.');
GotoXY{2,8), Write{' Esta prueba stio puede ejecutarse on Imprems de %
GotoXY(2,8), Write{'matriz de puntos de 9 agujas en modo EPSON.');

End;

Procedure Text2PRN;
Begin
Setwindow(1,25,80,25),
SetColors{LigtGray, LightGreen), Write(' F8);
SetColors(LightGray, Black), Wilte(impreso |');
SetColors{LigtGray, Black);
Wirite{’ Nota de aviso de ia prueba de impresoras... 1<,
SetColors{LightGray, Red); Write(ESC'); SetCalors(LightGray,Black):
Write('> Salir);
MSGWIn(21, 19, 60, 10, LightBiue, nghtcmy, 'Presions ENTER plfl ‘continuar...');

SetColors(LightBiue, )
CresteWindow(12, 8 64,18, S, 'lmpmom')
adcam(LWuo LightGray);

vGobXY(z 2), Write(' A continuacion la prusba qus se sjecutard pfopommna')
-GotoXY(2 3}, Write('informacion de las banderas de estado que enviata '),
GoloXY(2,4), Write('imprssora (en sste caso cusiquier lipo de impresora) a '), |
GotoXY(2,5); Write('s Ia computadora; estas banderes pueden ser como las '),
GotoXY(2,6); Write{'sigulentes. *); .
GotoXY(2,7): Write{' ' laimpresora se encusntra encendida, apagada con'),
GotoXY(2,8), Write(' papei, sin papei, etc.');
End;



Procedure PRNState;

Begin
SetColors{LightBlue, LightGray),
CreateWindow(3, 3, 76, 20, 8, 'Impresoras');
SetColors(LightBlue, LightGray);
CirScr;
Frameltem(3, 2, 20, 2, S, LightGreen, '‘Byte de estado'),
GotoXY(2; 4), Write(’
GotoXY(2, 5), Write{'| Estado del puerto

GotoXY(2, 8), Write(' 1'%
GotoXY(2, 7); Write{'| Error en Entrada/Salida 1M
GotoXY(2, 8), Write(' )
GotoXY(2, 8); Write('| Impresora seleccionada 11
GotoXY(2, 10), Write(' )

GotoXY(2, 11, Write('| Papel
GotoXY(2, 12), Write('
GotoXY(2, 13), Write('| Reconocido
GotoXY(2, 14);, Write{'
GotoXY(2, 15), Write{'| Impresora disponible
GotoXY(2, 16), Write('
SetColors(LightBlue, White),

GotoXY(37,2), Write(DIAGNOSTICO ESTANDAR DE IMPRESORAS');
SetColors(LightBiue, LightGray),

End;

S

b

-

Procedurs PRN;
Begin
SetColors(LightBiue, LightGray),
GotoXY(8, 2), Write{Dec2ZHex(StatePRN, 2,8)).
it (((StatePRN Shr $07) And $01) > 0) Then
Begin
GotoXY(30, 15); Write(#254);
GotoXY(385, 15), Write(' )
End
Eise
Begin
GotoXY(30, 15); Write(* '),
GotoXY(38, 15), Write{'"No se encuentra dlspomblo fa Impvesota %
Eng,
it (((SM.PRN Shr $06) And $01) > 0) Then

Begin

GotoXY(30, 13), Write(#254 ),
End )
Eise

Begin

GotoX (30, 13); Write{ )

End,
if (((WQPRN Shr 305) And $01) > 0) Then

GotoXY(30,.11); Write{#254);
GotoXY(43, 1), Write{  Faltapapel )
End
Else
Begin
GotoXY(30, 11)‘ W!i!o(‘ i
GotoXY(43, 11); wmo(' %
End,
I (((StatePRN Shr $04) And $01) > 0) Than
in

GotoXY(30, 9); Write(#254); .
GotoXY(SS 9) Wirite(' La lmpresota se encuentra encendida )



End
Else
Bagin
GotoXY(30, 9); Write(**);
GotoXY(35, 9); Write(' La impresora s& encuentra apagada )
End;
if (((StatePRN Shr $03) And $01) > 0} Then
Begin
GotoXV(30, 7); Write(' '),
GotoXY(35, 7), Write(' I
End
Eise
Begin
GotoXY(30, 7), Write{#254),
GotoXY(3§, 7), Write("  No se encuentra en ON-LINE ')
End;
End;

Procedure TestPrinter,
Begin
Repeat
Setwindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{' F8');
SetColors(LightGray, Black), Write{'Impreso | '),
SetColors{LightGray, Black);
Write({' Men( de puertos de impresoras... 1<)
SetColors{LightGray, Red); Wirite('ESC'); SetColors(LightGray, Black);
Write("> Salir);
It ({{Equipo Shr $0E) And $03) = 1) Then
n

Begi
CloseWin(30, 9, 50, 15);
SetColors(LightBiue, LightGray);
CresteWindow(30, 8, 50, 15, O, 'Puertos');
SetColors(LightBiue, LightGray),
CirSer,
GoloXY(8,2); Write(1] LPTY);
GotoXY(6,5); Write{{Esc] Sailr),
GotoXY(8,7); Write{'Opcidn: *);
R

opeat
OpCi ;= UpCase(ReadKey);
Until OpCnf In 1", #27);
Cate OpCnf Of
1
Sonido(800,100),
Te1PRN,
Repent «
OpCnf ;= UpCase(ReadKey);
Until OpCnf [n [#27, #13];
#f OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf:= 44,
CloseWin(12,8,68,17).
CloseMSGWIn(18, 20, 61, 20);
End
Eise
{f OpCnf = #13 Then
Begin .
SetWindow{1,25,80,25), v
SetColory{LightGray, LightGreen); Write(' F8');
SetColors(LightGray, Black); Write{'impreso |');
SetColors(LightGray, Black); o



Wiite(’ Ejecucion de la prueba de impresora... | )
CloseWin(12,8,68,17);
CloseMSGWin(19, 20, 61,20);
PRNState;
Repeat
StatsPRN = Port[LPT1+1},
PRN;
Delay(6500),
Until {{{{{(StatePRN Shr $03) And $01 ) = 1) And ({(StatePRN Shr $04) And $01 ) = 1))
And {{(StatePRN Shr $05) And $01) = 0)));
GotoXY(30, 17)Write{'Es pere un momento...);
Delay(6000);
Assign{LST, LPT1');
ReWrite(LST),
GotoXY(30, 17), Write(' )
StartPRN;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, §9, 22),
End,
End,
End,
End;
It (((Equipo Shr $OE) And $03) = 2) Then
Begin
CloseWin(30, 9, 50, 15);
SetColors{LightBiue, LightGray);
CrealsWindow(30, 8, 50, 15, O, 'Puerlos’);
SetColors(LightBlue, LightGray),
CirScr;
GotoXY(6,2), Write(11] LPTY'),
GotoXY(8,3), Write(12) LPT2),
GotoXY(8,5); Write{{Esc] Salir'),
GotoXY(8,7), Write{'Opcion: '),
R

opeat
0pCnf := UpCase(ReadKey),
Untit OpCnf in 'Y, °2', #27};
Case OpCnf Of
1" Beghn
Sonido(800,1002);
Text1PRN;
Repent
OpCnf := UpCase{ReadKey);
Until OpCnt in (#27, #13);
it OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf;= #44;
CloseWin(12,8,68,17);
‘CloseMSGWIn(19, 20, 61, 20);
End
Else
1 OpCnf = #13 Then
Begin
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{ F6*);
SetColors(LightGray, Black); Write{'impreso |');
SetColor(LightGray, Biack),
Write(' Ejecucidn de la prueba de Impresora...
CloseWin(12,8,68,17);
CloseMSGWin(19, 20,61,20).
PRNState;
Repeat



StatePRN = Port[LPT1+1),
PRN;
Delay(5000);
Until ({({((StatePRN Shr $03) And $01 ) - 1) And (({StatePRN Shr $04) And $01 ) - 1)}
And (((StatePRN Shr $06) And $01) = 0));
GotoXY(30, 17),Write('Espere un momenta...’);
Delay(6000);
Assign(LST, LPT1');
ReWrite{LST);
GotoXY(30, 17); Write(* .
StartPRN;
CloseWin(3, 3, 76, 20),
CloseMSGWin(20, 22, §9, 22);
End,
End,
‘2 Begin
Sonido{800,100),
TextiPRN;
Repeat
OpCnf := UpCase{ReadKey),
Untit OpCnf in {#27, #13];
If OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf:= #44;
CloseWin(12,8,68,17);
CloseMSGWin(19, 20, 81, 20);
End
Eise
If OpCnf = #13 Then
Begin
SetWindow(1,25,80,26);
SetColors(LightGray, LightGreen); Write(' F8°);
SetColors{LightGray, Black), Write('impraso |');
SetColors{LightGray, Biack);
Wiite{' Ejecucion de la prusba de impresora... |
CloseWin(12,8,68,17);
CloseMSGWin(18, 20, 61,20),
PRNStaste;
Repeat
StatoPRN .= Port{LPT2+1);
PRN;
Delay(5000), ‘
Untit ({(({(StatePRN Shr $03) And 801 ) = 1) And (((StatePRN Shr $04) And $01 ) = 1))
And (((StatePRN Shr $08) And $01) = 0)));
GotoXY(30, 17),Wrie{'Espere un momento...");

Deley(0000);
Aseign(LST, LPT2),
RoWrite(LST),
GotoXY(30, 17). Wiite('
StwtPRN;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWIn{20, 22, 59, 22);
End;
End;
End;
End,
If (((Equipo Shr $OE) And $03) = 3) Then
in : '

CloseWIn(30, 9, 50, 15);
SetColors(LightBlue, LightGray),
CreateWindow(30, 9, 50, 15, O, 'qurlos'): ‘



SetColors{LightBiue, LightGray);
ChrScr;
GotoXY(6,2); Write([1[ LPT1);
GotoXY(8,3); Write(2] LPT2);
GotoXY(6,4), Write([3] LPT3'),
GotoXY(8,5), Write{[Esc) Salir');
GotoXY(8,7), Write{'Opcion: '),
Repeat
OpCnf := UpCase(ReadKay),
Until OpCnf In 1, '2', '3, #27);
Case OpCnf Of
1" ;Begin .
Sonido{800,100),
TextiPRN,
Repeat
OpCnf := UpCase{ReadKey);
Until OpCnf In [#27, #13);
1 OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf.= K44,
CloseWin(12,8,68,17);
CloseMSGWin(19, 20, 61, 20),
End
Else
If OpCnf = #13 Then
Begin
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors{LightGray, LightGreen), Write(' F8 '),
SetColors(LightGray, Black); Write{'Impreso |'),
SetColors(LightGray, Black);
Wirite{' Ejecucion de la prueba de impresora.. | '}
ClosaWin{12,8,86,17);
CloseM8GWiIn(19, 20, 81,20);
PRNStste,

Repest
SidoPRN = Port{LPTI+1];

Deley{5000);
Until ({{(((StatePRN Shr $03) And $01 ) = 1) And ({(StatePRN, Bhr m) And 301) = 1))
And (((StatePRN Shr $05) And $01) = 0)));
Gobx:g% 17);Wiite{'Espere un momento...);

Deley(6000),
Assign(L8Y, LPTTY,
RoWrite(LST);

Goo (30, 17); Writef
StartPRN;

CbuWio(s 3,78, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 50, 22);
End,
EM;a‘w
2
Sonido(800,100);
TextiPRN,
Repeat
OpCnl := UpCase{ReadKey),.
Until OpCnf in {#27, #13);
11 OpCnf = #27 Then
Begin
OpChf:= #44;
CloseWin(12,8,68,17);.
CloseMSGWin(19, 20, 81, 20);



End
Else
If OpCnf = #13 Then
Begin
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write(' F6');
SetColors(LightGray, Black), Write{'Impreso |'),
SetColors(LightGray, Black);
Wirite(' Ejecucién de la prueba de impresora... | )
CloseWin(12,8,68,17),
CloseMSGWin(19, 20, 61,20);
PRNState;
Repeat
StatePRN := Port[LPT2+1];
PRN;
Delay(5000);
Until {(((((StatePRN Shr $03) And $01 ) = 1) And ({(StatePRN Shr $04) And $01 ) = 1)}
And (((StatePRN Shr $05) And $01) = 0)));
GotoXY(30, 17};Write{'Espere un momento...');
Delay(6000);
Assign(LST, 'LPT2').
ReWrite(L ST);
GotoXY(30, 17), Write(' i)
StartPRN;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 59, 22),
End,
End,
3 Beg
Sonldo(soo 100);
Text1PRN;
Repeat
OpCnf := UpCase(ReadKey);
Until OpCnf In [#27, #13];
If OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf.= #44;
CloseWin(12,8,68,17),
CloseMSGWIn{18, 20, 61, 20);
End
Else
11 OpCnf = #13 Then
Begin L
SetWindow( 1,25,80,26);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write{' F6 ');
SetColors{LightGray, Biack), Write('impreso |');
SetColors(LigtGray, Bieck); . :
Write{' Ejecucién de la prusba de impresora...
CloseWin{12,8,68,17), =~ °
ClossMSGWin{ 19, 20, 81,20);
PRNState,

Repeat
StatePRN .= Port[LPT3+1};
PRN. -

Delay(5000);
Until ({{({(StalePRN Shr $03) And $01 ) = 1) And (((_SthRN Shr $04) Ana $01 )

And (((StatePRN Shr $05) And $01) = 0))):
Delay(8000);
Assign(L8T, 'LPT3'),
"ReWrite(LST).
GotoXY(30, 17). Write(*



StartPRN;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(20, 22, 59, 22),
End,
End,
End,
End;
Untif {OpCnf = #27),
CloseWin{30, 9, 50, 15),
End;

Procedure StateFlagsPrinter;
Begin
i {{{Equipo Shr $OE) And $03) = 1) Then
Begin

CloseWin(30, 9, 50, 15);
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors{LightGray, LighiGreen); Write{' F8 ');
SetColors{LightGray, Black); Write{'Impreso |');
SetColors{LightGray, Black);

Write{' Mend de puertos de Impresoras... |<);
SetColors{LightGray, Red); Write('ESC'), SetColors(LightGray, Black),
Write(’> Salir’),

SetColors{LightBlue, LightGray);
CreateWindow(30, 9, 50, 15, O, ‘Puartos’);
SetColors{LightBiue, LightGray);

ClrSer,

GoloXY(8,2);, Write{'{1] LPT1);
GotoXY(8,5). Write{[Esc] Salir'),
GotoXY(8,7 ), Write{'Opcién. '),

Repest
OpCnf := UpCase{ReadKay),
Until OpCnt In {'1', #27];
Case OpCnf Of
‘' : Begin
Sonido(800,100);
Ted2PRN;
Repest
OpCnf := UpCase{ReadKey);
Until OpCnf In (927, #13};
11 OpCnf = 927 Then
in
OpCnd:= 844,
Close\Win{12,8,68,16);
CloseMSGWIn{21, 19, 60, 19);
End
Eise
f OpCnf = #t3 Then
Bagin. ’
ClosaWin{12,0,68,18);
ClosaM8GWiIn(21, 19, 60, 19},
SetWindow(1,25,80, 25)
SetColors{LightGray, LightGreen); Write{' F6 %
SetColors{LigMGray, M). Wirite('Impreso |');
SetColors{LightGray, Black .
Wiite(' Banderas de estado dol puerto de Imwma N ), .

MSGWin(15, 23, 65, 23, Llumﬂluo. nghtGmy, 'Presione cualquier ucllpmulu I8

PRNState;

SetColors{LightBlus, White),

GoloXY{37,2), Write BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORA')
SetColors{LightBlue, LightGray);



Repeat
StatePRN = Port(LPT1+1};
PRN;
Until KeyPressed;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(15, 23, 65, 23);
End,

if {{{Equipo Shr $OE) And $03) = 2) Then

Begin
CloseWin(30, 8, 50, 15),
SetWindow(1,25,80,25);
SetColore(LightGray, LightGreen); Write(' 6 *);
SetColors(LightGray, Biack), Write('Impreso |');
SetColors(LightGray, Black),

Write{' Men( de puertos de Impresoras... 1<y
SetColors(LightGray, Red), Write{'ESC'); SetColors(LightGray, Black);
Write{"> Selir'),

SetColors(LightBlue, LightGray);
CreateWindow(30, 8, 60, 15, O, ‘Puertos’);
SetColors(LightBlus, LightGray),

ClrSer,

GotoXY(8,2); Write{{1] LPT1");
GotoXY(8,3), Write(2] LPT2');
GotoXY(8,5); Write{{Esc] Salir'),
GotoXY(8,7), Write{'Opcidn: '),

R

epost
OpCnf := UpCase{ReadKey),
Until OpCrd In ['1', ‘2", 427);
Case OpCnf Of
‘1' : Begin
Sonido{800,1002),
Taxd2PRN;
Repeat
OpCnf := UpCase{ReadKey);
Until OpCnf {n [#27, #13);
if OpCnl = #27 Then

Begin
OpCnf.= #44;
CloseWin(12,6,68,16);
CloseM8GWin(21, 19, 60, 19);

End

Ehe L

It OpCnf = #13 Then

Begin
ClossWin{12,8,68,16);
CloseMBGWin(21, 19, 60, "
SetWindow(1,25,80,25); -
SetColors(LightGray, LIoMGu.n) Wirite({' F6*),
SetColors(LightGray, thkl wmo( impreso | -
SelColors{LightGray, Blac
Write(' Banderas de uMo dd puerto de |mpmom | %
gﬂs&mﬁ 23, 65 23 LioMBluo. LigMGray; 'Presione cullquler tecla plrn (allr b
s«cdon(ugmam wmu)
GotoXY(37,2), Write{ BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORA)
SetColors{LightBiue, LightGray), .
Repeat
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StatePRN = Port{LPT1+1};
PRN;
Until KeyPressed;
CioseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin{15, 23, 65, 23);
End,
End;
2 Begin
Sonido(800,100);
Text2PRN,
Repeat
OpCnf ;= UpCase{ReadKey);
Until OpCaf In [#27, #13);
If OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnl.= #44,
CloseWin(12,8,68,16);
CloseMSGWin(21, 189, 60, 19),
End
Eise
It OpCnf = #13 Then
Begin
CloseWin(12,8,68,16),
CloseMSGWIn(21, 19, 60, 19);
SetWindow(1,26,80,25);
SetColors{LightGray, LightGreen); Write{' F6 '),
SetColors(LightGray, Black), Write{'impreso |');
SetColors(LightGray, Biack);
Wiite(' Banderas de estado dei puerto de impresora... | %
MBGWIN{15, 23, 65, 23, LightBlue, LightGray, ‘Presione cualquler tecla para salir...');
PRNState,
SetColore(LightBiue, Whits);
GotoXY(37,2), Write{ BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORA’),
SetColors{LightBiue, LightGray);

Repeat
StatoPRN .= Port[LPT2+1);
PRN;
Untit KeyPressed;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(15, 23, 65, 23},
End;
End,
End;
End; .
H {({Equipo Shi SOE) And $03) = 3) Then
Begin ; !
CloseWin{20, 9, 50, 15),
SetWindow(1,25,80,25),

SeColors{LightGray, LightGreen); Write(' F8 ')
.SatColors(LightGray, Black), Write('Impreso |');

LightGray, Biack),
‘Write{' MenG de pusrtos de Impresoras... e
SetColors{LigttGray, Red); WriteESC'); SetColors(LightGray, Black);
Write('> Salir');

SetColors{LightBlue, LightGray);
CroateWindow(30, 9, 50, 15, O, "Puertos'),
SetColors(LightBlue, LightGray);

CirSer, B

GotoXY(6.2); Writ{{1] LPT1'),
GotoXY(8,3), Write{(12] LPT2');
GotoXY(6.4); Write(3) -LPT3");



GotoXY(68,5), Write([Esc] Salir');
GotoXY(6,7). Write('Opcidn: '),
Rapeat
OpCnf := UpCase(ReadKey),
Until OpCnf In['Y', ‘2, '3, #27),
Case OpCni Of
'1' : Begin
Sonido{800, 100);
Text2PRN,
Repeat
OpCnf := UpCase(ReadKey).
Until OpCnf In (#27, #13};
If OpCni = #27 Then
Begin
OpCnf:= #44;
CloseWin(12,8,68,16),
CloseMSGWin(21, 19, 60, 19);
End
Else
11 OpCnf = #13 Then
Begin
CloseWin{12,8,68,16);
CloseMSGWin(21, 19, 60, 19),
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write(' F6 °);
SetColors({LightGray, Black), Wirite{Impreso |');
SetColors(LightGray, Black);
Write{' Banderas de estado del puerto de Impresora...

] %
MSGWiIn(15, 23, 65, 23 ngmelm. nghtGrny. ‘Presione cuaiquier toclapamuur.,, ;

PRNState;

SetColors{LightBlus, Whlto).

GotoXY(27,2); Write{ BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORA');
SetColors(LightBlue, LightGray);

R

epoat
StatePRN .= Port{LPT1+1];
PRN;
Untii KeyPressed;
CloseWin(3, 3, 76,20). .
CloseMSGWin{15, 23, 66, 23);
End;
End;
2 Begin
Sonido(800,100);
Text2PR

Repest

OpCni .= UpCase(ReadKey);
Until OpCnd in (#27, #13};
If OpCnf = #27 Then

Begin
OpCnf.= 44,
CloseWin({ 12,0,08,16);
ClossMSGWiIn{21, 18, 60, 19);
End v

Eise .-

if OpCn! = #13 Then

‘Begn
‘ClonWm( 12,0,88,16);
CloteMSGWIN{21,:19, 60, 19);
‘SetWindow(1,26,80,25), .
-SetColors{LightGray, LightGreen), Write(' F6 *);
SetColors(LightGray, Black), Write('Impreso |');



SetColors(LightGray, Black),

Write(' Banderas de estado del puerto de impresora. .. | Y
MSGWin(15, 23, 65, 23, LightBlue, LightGray, 'Presione cualquier tecla para salir.. '),
PRNState;

SetColors{LightBlue, White),
GotoXY(37,2); Write{'BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORAY);
SetColors(LightBlue, LightGray);
Repeat
StatePRN = Port{LPT2+1};
PRN,;
Until KeyPressed;
CloseWin(3, 3, 76, 20);
CloseMSGWin(15, 23, 65, 23);
End;
End;
3 Begin
Sonido{800,100),
Text2PRN;
Repeat
OpCnf ;= UpCase{ReadKey);
Until OpCnf In [#27, #13};
If OpCnf = #27 Then
Begln
OpCnf.= #44;
CloseWin{12,8,68,16),
CloseMSGWin(21, 19, 60, 19);
End
Else
If OpCnf = #13 Then
Begin
CloseWin{12,8,88,16),
CloseMSGWin{21, 19, €0, 19);
SetWindow(1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{’ F6 '),
SetColors{LightGray, Black), Write('Impreso |');
SetColors{LightGray, Biack),
Wirite{' Banderas de estado del puerto de impresora... | %
MBGWIin(15, 23, 85, 23, LightBlua, LightGray, 'Presione cualquier tecia para salir..');
PRNState;
SetColors(LightBlue, White);
GotoXY(37,2); Write('BANDERAS DE ESTADO DE LA IMPRESORA');
:ﬂColon(UoMBIuo, LightGray);

opent
SistePRN .= Port(LPT3e ],
PRN;

Until KeyPressed;

CloseWin(3, 3, 76, 20),

CloseMSGWIn{15, 23, 65, 23);

End;
End;
End;
Engd,
End;

{* Inicio del Programa Principal *)

ogin
SetCursorSize(7, 0),
IndSCR;

Scrfunc;

ShowSer,

Repeat



(* Tecla de Ayuda [F1] *)

GetKeystroke(Code, Ch1),

If ((Ch1 = 0) And (Code = 134)) Then

Begin
ShowScr,
End,
If ({(Ch1 = 0) And (Code = 58)) Then
Begin

Sonido(800,100),
Repeat
SetWindow{1,25,80,25);
SetCotors(LightGray, LightGreen), Write(' F1');
SetColors(LightGray, Black), Write('Ayuda |');
SetColors(LightGray, Black),
Wirite(* Mascariila de ayuda de las teclas de funcién... 1<y
SetColors{LightGray, Red), Write{'ESC'); SetColors{LightGray,Black);
Wirite("> Salir');
MSGWin(20, 22, 59, 22, LightBlue, LightGray, 'Presione <ESC> para salir...’);
SetColors(LightBlue, LightGray),
CreateWindow(4, 4, 76, 19, O, 'Ayuda);
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSct,
Frameltem(2, 2, 35, 15, s, LightBlue, ™),
GotoXY(2,4), SetColors(LightBlue, White); Write{'[F1}');
SetColors(LightBlue, LightGray), Write{' Mascarilla de teclas *);
GotoXY(2,8); SetColors(LightBlue, White); Write{'[F2});
SetColors(LightBlue, LightGray), Write(' Configuracién del Equipo’),
GotoXY(2,8); SetColors{LightBlue, White}; Write('{F3});
SetColors(LightBiue, LightGray); Write(' Verificacion y comunicacion'),
GotoXY(8,9); Write{'utilizando los puartos');
GoloXY(2,11); SetColors(LightBlue, White), Write({'(F4)),
SelColors(LightBlue, LightGray); Write{' Verificacién de unidades de'),
GoloXY(8,12); Write({'Disco');
Framaettem(38, 2, 71, 15, s, LightBlus, 'Teclas de Funcion');
GoloXY(39,4); SetColors(LightBiue, White);, Write(1F5]);
SelColors(LightBlue, LightGray), Wiite(' Andisis de Video'),
GotoXY(39,6); SetColors{LightBiue, White), Write(1FE}); ..
SetColors{LightBlue, LightGray); Write(' Diagndstico de impresoras');
GotoXY(39,8); SetColors(LightBlue, White); Write(1F10]);
SetColors(LightBlue, LightGray), Write(*' Salir del Programa’);
GotoXY(30,11), Write{' Mds informacion sl presionar '),

GotoXY(39,12); Write('ias teclas de funcidn...');

Repest : :

GetieyStroke{Code, Chi);

Until ((Ch1 = 27) Or ((Code in [58..64]) And (Ch1=0)) Or (Code in [88))).

It {{(Ch1 = 0) And (Code = 59)) Then

mtm1 25,00, 25)
SetColors{LightGray, LightGreen), Write(' F1);
SetColors(LightGray. &). Write{'Ayuda | '),

SetColors(L! )

Write(' Tecle {F1), lc'ullmmto o uso...

CloseWin(4, 4, 76, 19), .

ClossMSGWin(4, 4, 76, 21).

MSGWIn(20, 13, 59, 13, LightBlus, LightGray, 'Pmlono ENTER pam continuar !
SetColors{LightBiue, LightGray);

CreateWindow(15, 10, 63, 10, s, TF1});

SetColors{LightBlue, LightGray), -

ClrScr; )

GotoXY(2,1), Write{'Mascarilla de ayuda de las teclas de funcidn.’),
EnterKeyPress,



End,
if ((Ch1 = 0) And (Code = 60)) Then
Begin

Setwindow(1,25,80,25);
SetColars(LightGray, LightGreen), Write(' F1');
SetColors(LightGray, Black); Write('Ayuda }');
SetColors{LightGray, Black),
Wirite(' Tecta [F2), caracteristicas de! equipo... | )
CloseWin(4, 4, 76, 19);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21);
MSGWin(20, 19, 58, 18, LightBlue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...’).
SetColors(LightBlue, LightGray),
CreatoWindow(10, 5, 68, 186, s, F2}),
SetColors{LightBiue, LightGray);
CirSer,
SetColors{LightBlue, White);
GotoXY(2,1); Write('{ 1] Caracteristicas del Equipo'),
SetColors(LightBlue, LightGray);
GotoXY(2, 3); Write(' En esla seccidn, se presenta la informacion del equipe’).
GotoXY(2, 4), Write('de computo en uso, dando a conocer las siguientes carac-'),
GotoXY(2, 5), Write('teristicas. ');

GotoXY(2, 7), Write{' - Coprocesador - Disco Boot'),
GotoXY(2, 8); Write' - Mouse Card - Teclado'),
GotoXY(2, 8), Write{" - Floppy - Disco Duro’),
GotoXY(2,10); Write{' - Memoria Base, Extendida - Puertos’), .
GotoXY(2,11), Write{' - Sistema Operativo - [dentificacion’);
SetColors(LightBiue, LightGray);

EnterKeyPress,

ClrScr,

GotoXY(2, 2); Write{' Ademdas de las caracter(sticas anteriores, se realiza la');
GotoXY(2, 3); Write{'revision de las variables de smbiente PATH y AUTOEXEC b}
GotoXY(2, 5), SetColors(LightBlue, White), Write( AUTOEXEC: °);
SeColors{LightBlue, LightGray);
GoloXY(2, 8). Write{' Son presentados los parémetios que se desean sjecutar’);
GotoXY(2, 7); Write{'sl inicio de una sesion de trabejo, si es que se definid’);
GoloXY(2, 8); Write{'previemente ol AUTOEXEC.");
GotoXY(2,10); SdColou(LWuo White), Write(PATH: '),
LightBiue, L.

GotoXY(2,11), Write{' En esta varhb{o s presenia ol unlmo de dlmtoﬂol ')
EnterioyPress,
ChSer,
SetColors(LightBiue, White),
GotoXY(2, 2); Write(12) Teclado'); SetColors{LightBiue, LightGray);
GotoXY(2, 4), Write(' mummmmem uleomod'), .
GoloXY(2, 5}, Write('cOdigo de les tecies.’);
SetColors(LighBiue, White),
GotoXY(2, 7); wmqmwu) SdColou(UoMBlun. UghtGuy),
GoloXY(2, 8); Write(', Prusa de vumucbnddnuodd maouse.');
EnterKayPrese;
ClosaWin{10, 5, 68, 18);, -
CloseMBGWin(20, 19, 89, 19)
End,

if({Ch1 =0) And (Code = 61)) Then -

n .
SetWindow(1,25,80,25);
sacdau(uwcm LightGreen), Write({' F1'),

olors(LigtGray, Black), Wiite{'Ayuda |'):

SotCobu(UoMGmy Black); ,
Wirite(' Tecla (F3), informacién del sistema de puerlos y comunlcacloms”.");
ClosseWin(4, 4, 76, 19);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21);



MSGWin(20, 19, 59, 19, LightBlue, LightGray, *Presione ENTER para continuar...').
SetColors(LightBlue, LightGray),
CreateWindow(10, 5, 68, 18, s, [F3}');
SetColors(LightBlue, LightGray),
CirScer,;
SetColors(LightBlue, White);
GotoXY(2, 2), Write{'Puertos y Comunicaciones’);
SetColors(LightBlue, LightGray).
GotoXY(2, 5), Write{" Con esta opcién se dan a conocef la direccién en donde’);
GotoXY(2, 8); Wiite('se encuentran definidos los puertos del equipo; esta’),
GotoXY(2, 7); Write{'direccién se encuentra en ROM BIOS.'),
GotoXY(2, 8); Write{" Ademas se realiza una prueba de LOOP BACK, enviando').
GotoXY(2, 9), Write{'informacidn a los puertos y verificando su estado."),
EnterKeyPress,
DiaglLoop:

End;

it ({(Ch1 = 0) And (Code = 62)) Then

Begin

SetWindow(1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{' F1 ‘).
SetColors(LightGray, Black), Write{Ayuda |');
SetColors(LightGray, Biack),
Wirite{’ Tecla [F4), caracteristicas de las unidades de disco... |
CloseWin(4, 4, 76, 19);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21),
MSGWin(20, 18, 59, 18, LightBluse, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...'),
SetColors{LightBlue, LightGray),
CreateWindow( 10, 5, 68, 16, s, {F4]);
SistColors(LightBlue, LightGray);
ClrSer;
SetColors{LightBlue, White);
GotoXY(2, 2); Write{'Unidades de Disco');
SetColors(LightBtue, LightGray),
GoloXY(2, 4); Write{' Al pulsar la tecia [F4), se da lniclod andlisis de %
GotoXY(2, 5); Write('las unidades de disco existentes.’);
GotoXY(2, 8); Write{' Cuando se sneliza sigun tipo de floppy, aparece una '),
GotoXY(2, 7); Wiite{primer ventana, en la que +¢ dah & conocer ol drive ');
GoloXY(2, 8); Write{'sctus! utilizado, Ia Gtima operacion que ve reskay), ')
GotoXY(2, 9); Write('el estado del mator del drive y of estado inmediato *);
GotoXY(2,10); Write{'después de realizsr las operaciones anteriores (LISTO o');
GotoXV(2,11); Write ESPERANDO una nueva operacién).’),
EnterKeyPrese;
CirScr; . . . . .
GotoXY(2, 2); Write(' En ia segunda ventans se da informacion de les ');
GoloXY(2, 3); Write('caracteristicas de la forma de trabejo de ios drives,').
GoloXY(2, 4), Write('sdemds de i cor roboracidn del tipo de uniddquou)
GoloXY(2, 5). Write('encuentra regisirada en CMOS.');
GoloXY(2, 8); Write(' En la ultima ventane de informacion, ve resliza un') -
GotoXV! 7); Write{'andlisis de lectura de disco, mostrando informacion’).
Goto)(Y2 8). Write('del disco sl que s8 le realiz6 la prusha (Sectores, '),
GoloXY(2, 9); Wilte({'Clusters, Capacidad dei disco, % de sspacio kie), ');
GotoXY(2,10); Write('ss! como et despliegue de tipos de errores (8] es que’);
GotoXY(2,11); Write{'sucede aiguno)’ )
EnterieyProens; -
CirSer,
GoloXY(2, 4); Write{' Cumdonudiulapmobnm un disco duro, solo en'), -
GotoXY(2, 5); Write{'este caso se despliega a ventana en ie que se resiize '),
GotoXY(2, 8); Write{'sl andiisis de lecture de disco, que al igusl que en los'), -
GotoXY(2, 7); Write{floppys, se obtiene Informacion de Sectores, Clusters,’); -
GotoXY(2, 8). Write{'Capacidad de disco, % de espacio libre, stc.'), :
EnlerKeyPress;
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End,

If ((Ch1 0) And (Code = 63)) Then

Begin
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen}), Write{' F1').
SetColors(LightGray, Black), Write('Ayuda |°).
SetColors(LightGray, Black),
Write{' Tecla[F 5|, caracteristicas de video... !
CloseWin(4, 4, 76, 19);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21),
MSGWin(20, 19, 58, 19, LightBlue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...");
SetColors(LightBiue, LightGray);
CresteWindow(10, 5, 68, 16, s, 1F5]),
SetColors(LightBlue, LightGray);
CirScr,
SetColors{LightBlue, White),
GotoXY(2, 1), Write{'Anilisis de Video'),
SetColors(LightBiue, LightGray),
GoloXY(2, 3); Write{' En esta seccidn se proporcionan las caracteristicas ');
GotoXY(2, 4); Write{'del tipo de video que se esta utilizando en ol sistema,’);
GotoXY(2, 5); Write{'obteniendo ademas ia memoria del adaptador de video que’).
GotoXY(2, 8); Write{'se esta utilizando, también se musstra una seccién de’);
GoloXY(2, 7); Write{'misceléneos, en ia que se proporciona mas Informacién,’),
GoloXY(2, 8); Write{'tal como, nimero de columnas, rengiones, tamafio de la '),
GotoXY(2, 8); Write{'pégina de video, elc.);
GotoXY(2,10); Write{' Ademas sf el monitor es capaz, se tiene una opcion en’);
GotoXY(2,11); Write{'la que se despiiega ia paieta de colofes.'),
EnterieyPress;

End;

i ((CM 0} And (Code = 64)) Then

SdWindow(1,25,80,25);

SetColors{LightGray, LightGreen), Write{' F1 ')

SelColors(LIghtGray, Black), Write{'Ayuda |');

SetColors(LightGray, Black);

Write{’' Tacla {FE], informacion del diagnostico de impresoras... | %
CloseWin(4, 4, 76, 19);

ClossMSGWin(4, 4, 78, 21),

MSGWin(20, 19, 59, 19, Lighlaluo, LightGray, ‘Presione ENTER para continuar...’),
SetColors(LigitBiue, LightGray);

CresteWindow(10, 5, 68, 16, », 1F6|')

SetColors(LightBius, LightGray);

SotCobn(ngMBluo White),

GotoXY(2, 2); Write{'Disgndstico de impresoras');

SetColors{LightBiue, LightGray),

GotoXY(2, 4), Write(' La prusba de diagnostico uclm m ola seccion se);
GotoXY(2, 5); Write{'sjecuta solamaente en impresores de matriz de puntos de '),
GoloXY(2, 8); Write('? agujes que puedan trabajar en modo EPBON.); . -
GotoXY(2, 8); w:n«'mhwumnqummotw«wm )
GotoXY(2, 9); Wite{'con diferentes caracteristicas @ la anterior, ol progre-'),
GotoXY(2,10); Write{'ma resiizaré operaciones distinias & las que fue');
GotoXY(2,11), Write{'disefado.');

EnterKeyPress,

CirSer;

GotoXY(2, 1); Write(' La primer opcidn de esta seccion (Pweba) ejecuta en sf’ )
GotoXY(2, 2), Write{'la prusba de diagndstico.'),

GoloXY(2, 3), Write{" Al realizarse esta prueba de diagnéstico, se obtiene °);
GotoXY(2, 4); Write('informacion del estado del puerto en el que se encuentra’),
GotoXY(2, 5); Write('seleccionada alguna impresora.');

GotoXY(2, 6), Wiite{' Posteriormente se realiza una prueba en la que $8°).. .



GolaXY(2, 7); Write('da a conocer el desempedio de la impresora, mediante la'),
GoloXY(2, 8), Write('cual podemos conacer el funcionamiento adecuado o no de'),
GotoX Y(2, 9); Wrile(la misma');
GotoXY(2,10); Write{' Existe una segunda opcién (Estado) en la que podemos '),
GotoXY(2,11), Write(’conocer las banderas de estado que envia cualquier lipo');
GotoXY(2,12), Write('de impresora a !a computadora.’);
EnterKeyPress,

End;

If {{Ch1 = 0) And (Code = 68)) Then

Begin
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen}), Write{' F1 '),
SetColors(LightGray, Black); Write{'Ayuda |'};
SetColors(LightGray, Black);
Write{' Tecla {F 10}, finalizacién del programa.., | b
CloseWin(4, 4, 76, 19);
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21);
MSGWIN(20, 13, 88, 13, LightBius, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...’);
SetColors(LightBiue, LightGray);
CreateWindow(15, 10, 63, 10, s, [F10}),
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSer,
GotoXY(8,1); Write{'Se da termino a ia sesion de trabajo.').
EnterKayPress,
End;

Until (Code = 1),

CloseMSGWiIn(4, 4, 76, 21);

Closewin(10, 18, 70, 22);

Serfunc;

End;

{* Tecla de Conliguracién del Equipo {F2] *)
If {{Ch1 = 0) And (Code = 60)) Then
in

Sonido(800,100);

Repeat
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors{LightGray, LightGreen); Wiite{' F2 '),
SetColors(LightGray, Black), Write{'Config {');
SetColors(LightGray, Black):
Write(' Menu de configuracion dei equipo... j<y
SetColors{LightGray, Red); Write{'ESC)); SetColors(LightGray, Black);

Write('> Salir'),

SdColou(LWuo LightGray);
CresteWindow(30, 10, 58, 16, 0 ‘Conﬂguracién‘)
wmm u'hthy

r;
GotoXY(5,2), Write({1] cmmnum)
GotaXY(5,3), Write('{2] :Teciedo’); ~
GotoXY(5.4); Wrike{13] - Mouse');
GotoXY(5,5), Write({Esc] Sadir');
GoloXY(5,7), Write{'Opcion: '),

Ropeat
‘OpCnf = UpCase(ReadKey),
until OpCnf In {0, ‘1' 'Y, 027),
Case OpCnt Of
'1": Begin
SetWindow(1, 25 80,25).

SetColors{LighGray, LightGreen). Write{’ F2 *);
SetColors(LightGray, Black); Write{'Config }'); -
SetColors{LightGray, Black),.
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Write(" Opcitn (1], caracteristicas de la configuracidn del equipo...
Sonido(800, 100);
GetCn,
Autoexec;
CloseWin(2, 3,76, 19);
End;
2" Bagin
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Wirite{' F2°),
SetColors(LightGray, Black); Write{'Config {')
SetColors(LightGray, Black),
Write{’ Opeidn [2], se ejecuta la prueba de teclado. .. | ‘)
Sonldo{800,100};
KeybTextt;
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LIghtGray, LightGreen), Write(' F2');
SetColors(LightGray, Black); Write{'Config |');
SetColors{LightGray, Black);
Write{' Simulacion del Teclado y prueba de diagndstico... |<');
SetColors(LightGray, Red); Write{'CtrlF 1'); SetColors{LightGray, Black),
Write(> Sallr),
KyBrd;
SetWindow(1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGresn); Write{' F2 °);
SelColors{LightGray, Biack), Write{'Conflg |');
SetColors(LightGray, Black);
Write(' PruobnnhclasAn Shft; Ctrl; Caps, Num, Scrolt Lock...| ')
Caps,
ClossWin(2, 3, 76, 18);
RestoreiayBrd,
End,
3': Begin
SetWindow(1,25,80,25).
SetColors{LightGray, LightGreen), Write{’ F2 '),
SetColors(LightGray, Black), Write{'Config |');
SetColors( iR
Write(' Opcion (3], dlqnomoo dal Mouse...
Sonido{800, 100),
if GetNumBottons <> 0 Then

Begin
_CloseWin{30, 10, 58, 16);
SetColore{LightBiue, LightGray),
CreateWindaw( 10, 12, 70, 12, S Elp«wn momento'}),
Ch8er;
GotoX Y(12, 1), Write(' InkldlundoMouu GdMouscTypo. Version ',
VermouseDrv:4.2);
TestMouse;
End
Else

Begin

SetColors(Red, LightGray),

Sonido(440, 100};

Delay(100),

Sonido(440, 100},

CresteWindow(10, 8, 70, 18, S, ‘MouuVmIoM 1)

SetColors{Red; ugmomy) ;

CirScr;

GotoXY(2, 2); Wmo('Nouh.dotoctudo ol dlspomwo apunhdor posibiemente’);
GotoXY(2, 3); Write{'no se encuentra conectado & el controhdot dol mismo no so)
GotoXY(2, 4), Write{'cargo previamente. '), -

GotoXY(2, 6); Write('Verifique su" presencia utlllzando ia opclén numero1 )



GotoXY(2, 7); Write('del ment actual (Caracteristicas), 6 utilice MOUSE EXE.');
GotoXY(27,9), Wiite{ Presione ENTER para continuar..'};
EnterKeyPress,
CloseMSGWin(20, 19, 58, 19);
ClosaWin(10, 8, 70, 18);
End;
End;
End;
RestoreKeyBid;
Until (OpCnf = #27) Or (OpCnf ='0'),
CtoseWin(30, 10, 58, 16},
Scrfune,
End,

{* Tecla de Comunicaciones y Puertos [F3] *)
i ({Cht = 0) And (Code =61)) Then
Begin
Repeat
SetWindow(1,25,80,26);
SetColors(LightGray, LightGrean), Write(' F3°);
SetColors(LightGray, Btack), Write('Disco |');
SetColors(LightGray, Biack),
Wiite{' Men( de dlagnostico de Puartos y Comunicaciones... <),
SetColors{LightGray, Red), Write{'ESC'), SetColors(LightGray, Black).
Write('> Salir'),
SetCotors{LightBlue, LightGray);
CreateWindow(28, 10, 53, 15, O, ‘Comunicaciones'),
SelColors(LightBlue, LightGray);
ClrScr,
GotoXY{4,2); Write({a] Caracteristicas’);
GotoXY(4,3). Write{1b] Loop-Back'),
GotoXY(4,4); Write{{Esc] Salir);
GotoXY{4,6); Write{'Opcién: '),
Repeat
DrvOp := UpCase{ReadKey);
Until DrvOp In A8, #27];
Case DrvOp Of
‘A’ ; Comunicat;
‘8’ : Bagin
TextCom1;
Repest
OpCnf := UpCase(ReadKey),
Until OpCnf tn (#27, #13];
If OpCnf = #27 Then
Begin
OpCnf.= #44;
CioseWin{d, 4, 76, 19), .
CloseMSGWIn{20, 17, 58, 17).
End '
Else L
#f OpCrf = #13 Then -
Bagin ‘
CloseWin(4, 4, 76, 18);
CloseMSGWin(20, 17, 68, 17);
Comunica2;
End;
End;
End;
Untit (DivOp = #27); -
CloseWin(29, 10, 53, 15);
Scertune;
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End,

{* Tecla de Diagnostico de Unidades de Disco {F4) *)
1t ((Ch1 =0) And (Code = 62)) Then
Begin
Sonido{800, 100};
if {({ GetMediaDrive{0) <> 'No instalada’) And {GetMediaDrive{1) = ‘No instalada')} And
((GetCapacityDrive(3) = 0) And (GetCapacityDrive(4} = 0))) Then
Begin
Repeat
SetWindow({ 1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen); Write(' F4 ');
SetColors{LightGray, Black), Write('Disco |');
SetColors{LightGray, Black);
Write{’ Ment: de diagnostico de unidades de disco... <),
SetColors(LightGray, Red); Write(ESC'); SetColors(LightGray, Black),
Wilte(> Salir'),
SeiColors(LightBiue, LightGray),
CremeWindow{32, 8, 48, 15, O, 'Drives');
SetColors(LightBlue, LightGray).
ClrSer,
GotoXY(4,2), Write{'{a] Drive A *);
GotoXY(4,8); Write(1Esc) Salir');
GotoXY(6,8); Write{'Opcion: '),
Repeat
OrvOp .= UpCase(ReadKey),
Untit OrvOp (n A, #27);
Case DrvOp Of
A DivA;
End;
Until (DrvOp = #27);
CloseWin(32, 8, 48, 15);
End;
It {({GetMediaDrive(0) = 'No instalada’) And (GetMediaDrive(1) <> No instalada’}) And
((GetCapacityDrive(3) = 0) And {GetCapacityDrive(4) = 0)}) Then
Begin

R

mlndowu ,25,80,25);

SetColors(LightGray, LightGreen), Write(* F4 '),
SeColors(LightGrey, M> Write(Disco |);

SatColors{LightGray, Black

Write{® Ment «mueoummuoasm |<)
SelColors{LightGray, Red); Write(E8C'); SetColors(LightGray, Black);
Wike('> Saiir');

SeiCokors{LightBiue, LightGray).
CresteWindow({32, 8, 49, 18, O ‘Dmm)
SetColors(LightBiue, LightGray

ChSer;

GoloXY(4,2); Write(Te) Orive 8 '),
GoloXY(4,6); Write(TEsc) Salr');

GoloX Y(8,8); Write{'Opcidn: °);

Repent )
DrvOp .= UpCase(ReadKey),
Until DrvOp tn A, #27];
Case DNOp of
IA! v
€nd;
Until (DrvOp = #27),
CloseWin(32, 8, 48, 15);
End; ) :
It {{(GetMediaDrive{0) = 'No instalada') And (GetMediaDrive( 1) = 'No instalada'}) And *



{{GetCapacityDrive{3} <> 0} And (GilCispiscityl lrive(4) - y)) Thien
Begin
Repeat
SetWindow{ 1,25,80,25),
SetColors(LightGray, LightGreen), Wita{’ 1'4 "),
SetColors(LightGray, Blnck), Write('Ulsea |),
SetColors(LightGray, Black),

Write{’ Ment de diagnéstico de unidadys do dise 1+,
SetColors{LightGray, Red ), Wrle{'E 60}, L .dinall st jrey, thw b}
Write{"> Salir};

SetColors{LightBlue, LightGray),
CreateWindow(32, 8. 48, 15, 0, ‘Diiven'},
SetColors{LightBlue, LighGray),

ClrSer,

GotoX¥(4,2), Wike(1a] Enrre L),
GoAoXY(4.8}, VIR 1ER:] Badr'j,
GoAnX1{8,8), Wikl Cypeiita '),

Repeat
OreCy = UploanalFaailiny ),
Lotk Drelp in{ A 987}
Lase Doy OF
A D,
Eng
rtd 1DraCrp = 0274
Crneflind22. &, 42,153,
Eng,
Vit ot Y = Y SRR et LR Gttt S 5 ity slatiginr )i Sped
By D) 2 D bt (A A A f B o AL

R
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((GetCapacityDrive(3) <> 0) And (GetCapacityDrive(4) = 0))) Then
Begin
Repeat
Setwindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write{' F4 ),
SetColors(LightGray, Black), Write('Disco |'):
SetColors(LightGray, Black),
Wiite{* Menu de diagndstico de unidades de disco. .. i<).
SetColors{LightGray, Red); Write(ESC'); SetColors{LightGray, Black):
Write('> Salir'),
SetColors(LightBlue, LightGray);
CreateWindow{32, 8, 48, 15, O, 'Drives');
SetColors(LightBlue, LightGray);
ClrSer;
GotoXY(4,2), Write{'[a] Orive C *);
GotoXY(4.6), Write{'[Esc] Salir');
GotoXY(6,8), Write{'Opcidn: '),
Repeat
DrvOp .= UpCase{ReadKay),
Until DvOp In {'A, #27);
Case DrvOp Of
‘A’ DivC;
End;
Until (OvOp = #27);
CloseWin(32, 8, 48, 15);
End,
It ({(GetMediaDrive{0) = 'No instalada’) And (GetMediaDrive(1) = ‘No Instalada')) And
((GetCapacityDrive{3) = 0) And (GetCapacilyDrive(4) <> 0})) Then
Begin

Repeat

SetWindow( 1,25,80,25);

SetColors(LightGray, LightGreen); Write{' F4 !);
SetColors(LightGray, Black); Write('Disco {');

SetColors(LightGray, Black), . ‘

Write{' MenG de diagnéstico de unidades de disco... | <)
LightGray, Red), Write{'ESC'); SetColors(LightGray, Black),

Write("> Selir');

SetColors(LightBlue, LightGray),
CresteWindow(32, 8, 48, 15, O, 'Drives"),
SetColors{LightBiue, LightGray);
ChSer;
GotoXY(4,2), Write{{s] Drive D ');
GoloXY(4,8), Write{{Exc] Sadir’),
GotoXY(8,8); Write{'Opcién: *);
Repest . ;
DrvOp ;= UpCase{ReadKey),
Untit DrvOp In['A', #27);
‘CuoDwOpov
A DIVD:
€nd; -
Unti) (DrvOp = #27);
ClossWin(32, 8 48, 15),
End,
If (((Gﬂﬂduﬂnve(O) <> ‘No instalada’) And (GdModlaDrlve(n <> 'No inslalada')) And
Bu.gdCap.cnyDrlvo(S) 0)And (GdCapacnyDnv.M) 0))) Then .
n

_Repeat
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write(' F4 ');
_SetColors(LightGray; Black). Write('Disco |').
SetColors(LightGray, Black);, -
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Write(' Men( de diagnostico de unidades da disco... | <),
SetColors(LightGray, Red), Write{ESC'), SetColors(LightGray, Black),
Wirite{'> Salir'),
SetColors(LightBlue, LightGray),
CreateWindow({32, 8, 48, 15, O, 'Drives');
SetColors{LightBlue, LightGray),
ClrScr,
GotoXY(4,2), Write({a) Drive A *);
GotoXY(4,3), Write{|b} Drive B ');
GotoXY(4,8); Write('[Esc) Salir');
GotoXY(6,8), Write('Opcién: '),
Repeat
DevOp := UpCase(ReadKey),
Untit DrvOp In ['A', 'B', #27);
Case DrvOp Of
‘A’ : DIvA;
9 . DnvB,
End;
Untit (DrvOp = #27);
CiossWin(32, 8, 48, 15);
End,
it ({{GetMediaDrive{0) <> ‘No instalada’) And (GetMediaDriva{1) = ‘No Instalada’)) And
((GetCapacityDrive(3) <> 0) And {GetCapacityDrive(4) = 0))) Then
Begin
Repeat
SetWindow( 1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen); Write{' F4 '),
SetColors({LightGray, Black), Write('Disco |').
SetColory{LightGray, Black),
Wirite(' Menu de diagndstico de unidades de disco... 1<)
SetColors{LightGray, Red);, Write('ESC'), SstColors(LightGray, Black),
Write('> Salir'),
SetColors( ue, LightGray);
CreateWindow(32, 8, 48, 15, O, ‘Drives’);
SetColors(LightBlue, LightGray).
CirBer,

GotoXY([4,2); Write({{a] Drive A "),

GotoXY(4,3), Write(b] Drive C');

GotoXY(4,8); Write{1Esc) Salir);

GotoXY(8,8), Write{'Opcidn. *).
Repast

" DrvOp := UpCase(ReadiKey),
UnﬂDrvOpln[‘A‘ ‘8, 027},
Cona DrvOp Of

‘N : DIvA,

| :0nC,;

End,
Until (DrvOp = 927),
CW” 8,48, 15),

" (((Wuonv-w) 2 No instalade’) And (GetMedieDrive(1) <> ‘No instaiada')) And
{(QeCapacityDrive(3) <> 0) And (eacwma) = 0))) Then

R

mmmt.zs.lo.zs); .
SetColors{LightGray, LightGreen); Write(' F4 ).
SetColors(LightGray, M; Wike{Disco |’ ).‘

SetColons(L

Wite(' Menu de diagndstico de unideces de disco.,  |<;
SetColors{LightGray, Red ), Write{EESC'); SetColors|(LightGray, Black)
Wite{> Salir);



SetColors{LightBlue, LightGray}:
CreateWindow(32, 8, 48, 15, O, 'Drives'),
SetColors{LightBlue, LightGray);
ClrScr.
GotoXY(4,2); Write([a] Drive B');
GoloXY(4,3), Write('[b] Drive C*),
GotoXY(4,8); Write('[Esc] Salir');
GotoXY(6,8); Write{'Opcion: ),
Repeat
DrvOp = UpCase(ReadKey),
Until DrvOp In {'A', '8, #27);
Case DrvOp Of
‘A DivB,
‘B’ OrvC,
End,
Until (OrvOp = #27);
CloseWIn(32, 8, 48, 15};
End;
If {{{(GetMediaDrive(0) <> ‘No instalada’) And (GetMediaDrive(1) <> ‘No instalada')) And
{{GetCapacityDrive(3) <> 0) And (GetCapacityDrive(4) = 0})) Then
Begin
Repeat
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGrean); Write{' F4 '),
SetColors{LightGray, Black); Write({'Disco |');
SetColors(LightGray, Black);
Write{' Meni de diagnostico de unidades de disco... <)
SatColors(LightGray, Red), Write{'ESC'). SetColors(LightGray, Black),
Write('> Sallr');
SetColors{LightBlue, LightGray);
CreateWindow(32, 8, 48, 15, O, 'Drives');
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSer;
GotoXY(4,2); Write{a] Drive A *);
GotoXY(4,3), Write{b] Drive B *);
GotoXY (4,4), Write{c] Drive C');
GotoXY(4,8); Write(lEsc] Salir');
GotoXY(8,8); Write{'Opcion: *);
Repeat
DrvOp .= UpCase(ReadKsy),
Until DrvOp In ['A", ‘B, 'C", #27};
Case DivOp Of
‘A DrvA,
‘B DrvB;
'C' DivG;
End,
Untit (DrvOp = #27);
CloseWin(32, 8, 48, 15);
End,
It {({GetMediaDrive(0) <> 'No instaluda') And (GetMediaDrive(1) <> 'No instalada’)) And
{(GetCapacityDrive(3) <> 0) And (GetCapacityDrive(4) <> 0))) Then
Begin

Repeat

SetWindow(1,25,80,25);

SetColory{LightGray, LightGreen); Write{' F4');

SetColors{LightGray, Black), Write{' Disco |');

SetColors{LightGray, Black);

Write{' Meni de diagnéstico de unidades de disco... (K33
SetColors{LightGray, Red), Write('£SC'), SetColors(LightGray, Black); -
Write('> Salir),

SatColors(LightBlue, LightGray).



CreateWindow{32, 8, 48, 15, O, 'Drives');
SetColors(LightBlue, LightGray),
ClrSer;
GoloXY(4,2); Write([a] Drive A*);
GotoXY(4,3), Write{(b] Drive B');
GoloXY(4,4), Write{'[c] Drive C *);
GotoXY(4,6); Write(1d) Drive D *);
GotoXY(4,8), Write{(Esc} Salir'),
GotoXY(8,8), Write{'Opcidn: *);
Repeat

DrvOp .= UpCase{ReadKey);
Untit DrvOp In ['A', ‘8", °C, ‘D', #27];
Case DrvOp Of

‘N DIvA,

‘C': OnvG;
‘D' DVD;
End,
Until (DrvOp = #27);
CloseWin(32, 8, 48, 15);
End,
Scrfunc;
End;

(* Tecla do Diagnéatico de Video [F5] ¢)
If ((Cht = 0) And (Code = 83)) Then

Begin
Sonido(800.100);
R

epent

SetWindow(1,25,80,25),

SatColors{LightGray, LightGreen); Write{' F5');
SetColore(LightGray, Black), Write('Video |');
SeColory(LightGray, Black);

Write(' MenU de andiisis de Video.,. 1<%
SeColors{LightGray, Red), WriteESC'); SetColors(LightGray, Black);
Wirite('> Salir');

SetColore{LigMBlue, LightGray);

CrestoWindow(29, 10, 53, 15, O, 'Video'),

SetColors{LightBlue, LightGray);

Cirlicr,

GotaXY(4,2); Write{e) Caracteristicas');
GotoXY(4,3); Write(1b] Paieta de Color');
GotoXY(4,4). Write(1Esc) Salir'),
GokoXY(4,8); Write{'Opcidn: ')

Repest

Véo .= UpCase(Readiey),
Until Véo In A" B, #27);
Case Vdo Of
‘A'; Videod,

'8, Begin
11 (S1_NO{((EGAVGACHr Shr $03) And $01)=0]) ='Si' Then
Begin

Video2,
End .

Ene e y
# {81_NOI((EGAVGACIr Shr $03) And $01}=0]) =No’ Then -
in o '

Sonido{440, 100);
Deley{ 100);
Sonido{#40, 100);
SetWindow(1,25,80,25);



SetColors{LightGray, LightGreen), Write{* F5');
SelColors(LightGray, Black), Write{ Video |');
SstColors{LightGray, Black),
Write(' Paleta ds colores. . }
SetColors(Red, LightGray),
CreateWindow(22, 8, 58, 16, O, 'Error'),;
SetColors(Red, LightGray});
ClrSer,
GotoXY(2,2), Write(" No se encontré cargada la Paleta’);
GotoXY(2,3), Write('da Colores, verifiqua el tipo da *);
GotoXY(2,4), Write{'s! tipo de Adaptador instalado en');
GotoXY(2,5), Write{'opcion [a] del ment actual.’);
GotoXY(2,7), Write{' Presions ENTER para continuar...');
EnterkeyPress;
CloseWin(22, 9, 58, 16);
End;
End,

End;

Untit (Vdo = #27),

CloseWin(29, 10, 53, 15),

Scrfunc;

End,

{* Tecla de Diagndstico de Impresoras [F6] *)
it {{Ch1 = 0) And {Cods = 64)) Then
Begin
Repeat
SetWindow(1,25,80,25);
SetColors(LightGray, LightGreen), Write(' F6 '),
SetColors{LightGray, Biack); Write{mpreso |');
SetColors({LightGray, Black),
Write{' Menu de diagndstico de Impresoras... 1<)
SstColors(LightGray, Red); Wnte('ESC’) SetColors{LightGray, Black),
Wiite("> Salir');
Sonido{800, 100},
SetColors(LightBlue, LightGray);
CresteWindow(30, 9, 50, 15, O, 'Impresoias');
SetColors(LightBiue, LightGray),
ClrScr;
GotoXY(6,2); Write(]1] Prueba’);
GotoXY(8,3), Write{12] Estado’);
GotoXY(8,5); Write{1Esc] Salir');
GoloXY(7,7). Wiite('Opcitn. '},
Repest
Op := UpCase(ReadiKey),
Until Qp In ['1','2, #4271,
Cass Op Of
‘1" Begin
TestPrinter;
End,
: Begin
StateFlagsPrinter;
End;
End;
Untit (Op = #27), .
CilosaWin(30, 8, 58, 15,
Serfunc,
End,

{* Tecta de Fin de Programa [?!01 ‘}
1f{(Ch1 = 0} And {Code = 68}) Then
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Begin
SetWindow(1,25,80,25),
SetColors{LightGray, LightGreen), Write(' F10"),
SetColors(LightGray, Black), Write{'Salir |');
SetColors{LightGray, Black);

Write{' Finalizar el programa... | <)
SetColors(LightGray, Red), Write('S'); SetColors{LightGray, Black),
Write{'> Salir');

SetColors{Red, White);
CreateWindow(64, 22, 78, 22, o, ' Salir ')
SetColors(LightRed, White),

CirSer,

Write{" (S/N): '),

R

speat
KeyF .= Upcaseo(ReadKey),
Untit KeyF in ('S", 'N'J.
Case KeyF Of
‘N’ Begin
Code 3 0,
CbuW|n(e4 22,76, 22);
Scrfunc;
End;
'S". Code := 68,
End;
End;
Until ((Ch1 = 0) And (Cade = 68));
CloseWin(1, 25, 80, 25);
SetColors{Black, LightGray);
CirSer,
SetCursorSize(7, 8);
Sonido(800, 100).
End.

V.6 PROGRAMA SIMULA (Simulador de impresora)

El programa SIMULA realiza un trabajo simuiténeo con el circuito ntmulado: do impmom
al entrar ol programa se pressnta un menJ con las siguientes opciones.

- Verificacion LEDs:
Se realiza un conteo progresivo de los bits 0 a 7 y relorno (7 a 0) automaticaments;

ademds, se puede realizar la misma pruebe manuaimente utiizando las tecias [01 y [] las
cusies aumentan o decrementan el conteo (de 0 & 255, cddigo ASCII). -

- Verificar banderas:
Al presionar o liberar los switches del circuito  simulador 3@ _envia  informacion. n' la. -

computadora; la informacion recibida nos indica si hay pepel, la impresora se encuentra
disponible o existe algun tipo de efror tal y como una Impresora real pudhn manimm.
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- Keyboard LPT:

En esta opcidn la prueba a realizar es por medio del teclado; al presionar cualquier tecla
el cadigo de ésta es enviado hacia el circuito simulador desplegandolo en fos LED's.

- Informacidn;

Se presenta la informacidn necesaria para ejecutar adecuadamente este programa.

- Regresar a DOS:

Se da término a la sesién de trabajo, devolviendo el mando a DOS.

El listado de instrucciones correspondiente al programa SIMULA se muestra a
continuacion:

{ Programa:  SimPRN
Fechade Inicio:  Enero 18, 1996.
Fecha de Maodificacidn . Abyil 7, 1996,

}

Uses CRT,
DOS,
SysNum,
win,
BIOS;

Type
SCRSet = Array|1..1380] of Byts;
Opclon = Record
OpName : String{20],
CheiSet . Char,
End;

Menu = Array [1. 5]01 Opcion;
Cons

t
Meses Aruy[1 12]o(snin9(4] (Ene', ‘Feb’, 'Mar', 'Abr’,
‘Mayo', ‘Jun', Jul, 'Aalt‘
'Sept, 'Oct, "Nov, ‘Dic’),’
BHONOM ; Array (Booiean] Of Char = (#177, #219);

Time8T8 = 600;
Var

MM . Word;

00 : Word;

AA L Word,

Ds - Word;-

Regs - Rogiaters;

Cht Byte

Code - Byte;
‘Equipo . Word Absoiute $0040:30010;
[ofe "}] Word Absolute $0040:$0000;
COM2 . Word Absolute $0040.30002; . .

COM3 * Word Absolute 80040:_30004i '



COM4 Word Absolute $0040:$0006;

LPT1 Word Absolute $0040:$0008,
LPT2 Word Absolute $0040:$000A;
LPT3 Word Absolute $0040.$000C,
LPT4 Word Absolute $0040:$000E;
Base Word,
Estado Byte,
Dato Byte;
Control Byte;
Key Char,
X Byte;
Y * Byte,
Menuval Meny;
TMPSte String;
Lastitem Byte;
Cltem Byte;
8CR SCRSat;
SCRFile Text,
Procedure SetShow;
Begin

SetColors(LightBlue, LightGray),
CresteWindow(10, 8, 70, 15, 5, 'Simuiador de impresoras');

SICobMI.Wiuo LightGray),

TMCdor(nghtRod)

onter(’s *, 1)
len('o-o-o-o-ﬁ-b-o.0.0.0-0-0.0-0-0-0.0-0-0-'-#-»0-0-0-0-»-0-0.
COntor('#- 4.0t obtotetitotabatototabatopetatadatatababedobodedets
CM’O-0-0-%0-0-0-0-0-0-*-0-0-0-0-0-0-0-0-0-0-‘-’-0-0-0 bt f,
Comtor('sotet-tatobototod bobebobbototatd, G);
Conter(*s-4.0c4ebet-t-ta) Pobebobabtabattl @),
C.nw('o-0-0-0-0w-v-o.vm_-.o.o.o.o-o.v.o».' 133
Conter('+. o).
TMUQMGmy).

C—‘—— - ——— —_‘. 2);
CﬂM'_____ S |

Conter(___
Conter(’ vmmm ', 6);
Delay(2000

cmmmo, 8. 70, 15);

End; ‘

Procedurs s.tMoand(Vu_Mmusq : Menu);

MenuBel1). OpName = ' Verificacion LEDs *;
MenuBel 1) CharSet .= 'E',
MenuSel2] OpName .= ' Checar banderas
‘MenuBelf2] CharSet = 'C",
MonuBed Owhmo "KnyeoudLPT :

MAIOpNnm = Infotmucbn
mum CharSet = A,

MenuSel{S] OpNeme =" Reg
E'zmsqs],cmsa:rm

Procedure SetMenuVal1(Var MenuSet : Menu)

MenuSet 1] OpName = * Puerto LPT1
MenuSet{1) CharSet = P, . -



MenuSet{2]. OpName :=' Puerto LPT2
MenuSet{2].CharSet .= 'P",

MenuSel{3]. OpName ='Puerto LPT3
MenuSet{3).CharSet := 'P",

MenuSat{4] OpName :="' Puerto LPT4
MenuSet{4].CharSat .= P,
MenuSet[5). OpName := ' Regresar...
MenuSet{5). CharSet := 'R’;

End;

Function AddrLPTn(Port : Word) : Word;
Begin
AddrLPTn := Port,
End;
Procedure InitScr;
Begin
GetDate(AA, MM, DD, DS),
SetCursorSize(7, 0);
ClrSer,
Window(1, 1, 80, 1);
SetColors(7, 0);
CirScr; .
Write{' SIMPRN V1.Beta|  UNAM, Facultad de Ingenierla 1995-96
Window(1, 25, 80, 25),
SetColors(7,0);
ClrScr;
Wirite(' | Sistema de Diagndstico de PC" s e Impresoras .},
* MSDOS', *', Lo{DOSVersion), *.', HDOSVersion));
GotoXY(2, 1), Write(Meses[MM), **, DD:2, ', *, AA:4);
Window(1, 2, 80, 24);
Fillwin(#178, LightGray + Black*15);
End;

choduu RestoreMenu(Yx : Byte; Item : Byte);
ar
Y1: integer,
in
SetColors(LightBlue, 7);
CreateWindow(30, 9, 50, 15, s, ‘Menu principal’);
SetColors(LightBlue, 7).
CirSer; o
For Y1:22t06 Do

Begin
With MenuVeY1-1) Do

SetColors{LightBiue, 7); ,
EG:bXY(?. Y1), Write{OpName:20);:
nd; -

SetColors(7, 0); ,
@oXY(1. Yx), Write{MenuValI TEM].OpName:21);

End; -~

Procedure Sonido(F : Word; T : Word),
Begin SR ?
Sound(F);

Delay(T);

NoSound;

End;

Procedure DisplayError;

Begin '

200



SetColors(LightRed, LightGrayy),
CreateWindow{10, 19, 70, 22, D, ‘Efror'y,
SetColors(LightRed, LightGray);
ClrSer,
GotoX Y(2, 2). Write{'El Adaptador no se encuenta instalado 6 bien configurado’);
GotoX Y(15, 4); Write{'Presione ESC para continuar...’),
ESCKeyPress,;
CloseWin(10, 19, 70, 22);
End;

Procedure SelectPort(Var Base : Word),
Var

Ky . Char,

Litem * Byte;

X1 * Byte;

Y1 Byte;

Ct . Byte;

Begin
SetMenuVal1(MenuVal);
RestoreMenu(2, 1).
Litem := 1;
ct =1
Xt =t
Y1 =2
Cl =t
RestoreMenui2, 1);
SetColors{?, 0);
GotoXY(1, Y1) Write(MenuVal{C1].OpName:21);
Repenat
Repeat
Ky := Readiay,
Until Ky In (€72, 800, 813, #27];
Sonido{37%0, 2),
Casa Ky Of

#72 . Begin
Litem := Cl:
Xt =YY,
Dec(Y1),
Y1 <= 1Then

Begin
Yt:=6
Liem = §;
End;
Dec{CI),
HCi<iThen Cl =5,

SetCakors(Lightiue, 7);
GotoXY(1, X1); Write(MenuVelLitem] OpName:21);
SetColor(7, 0);

E::‘mxm, Y1), Wrke{MenuValiCl],OpName:21);
900 : Begin
Litem ;= CJ;

Xt =Y,
Inc{Y$),
Y128 Then

Begin - -
Y1i=2;
Litem := 5,

End;

Inc{Cl),



HCI>5Then Cl =1,
SelColors(LightBlue, 7),
GotoXY(1, X1), Write(MenuVal[Litern].OpName 21),
SetColors(7, 0);
GotoXY(1, Y1), Wiite(MsnuVal[CI]. OpName:21),
End,
#13 : Begin
Case CI Of
1 Begin
Sound(50);
Delay(10 * Cl),
NoSound;
Base := LPTH;
|F Base <> 0 Then
Begin
Sonido{4000, 5);
Ky .= #59;
End
Else
Begin
Sonido(100, 100);
DisplayError,
RestoreMenu(Y1, Cl),
€nd,
End;
2 : Begin
Sound(75);
Delay(10 * Cl);
NoSound;
Base :=LPT2,
iF Base <> 0 Then
Begin
Sonido{4000, 5),
Ky := #59;
End
Else
Begin
- Sonido{100, 100);
DisplayError; -
RestoreMenu(Y 1, Ci),
End;
End;
3 : Begin
Sound(100);
Delay{10 * Ci);

NoSound,

Base ;2 LPT3;

|F Base <> 0 Then

Begin

Sonido{4000, 5);
Ky:=#89;"

‘End

Else

Begin

Sonido{ 100, 100}, -

DisplayError,

RestoreMenu( Y1, Ci);
- End;. 7

End;
4 . Begin -

Sound(75), -



Defay(10 * Cl);
NoSound;
Basa = LPT4;
IF Base <> 0 Then
Begin
Sonido(4000, 5);
Ky = #59;
End
Else
Begin
Sonido{100, 100);
DisplayError,
RestoreMenu{Y 1, Cl);
End;
End,
5 ! Begin
SBound(50),
Delay(10 * Cl);
NoSound;
Base = 0;
Ky := #59;
End;
End;
End,
End;

Untif Ky = #59;
CloseWin(3, 3, 76, 22);
End,

Function StrBite(StrAux . String): String;
Ver

| . Integer;
Str : Siring;
Begin
For | := 1 to Length{StrAux) Do

 StrAUx{1] = ' Then
sufi] = #219
Eise

Strfi} .= 9177;
nd,

StrBits := Copy(Str, 1, 8);
End;

Procedure PrimBits(PosX, PosY : Integer; Str : String):
Vor

I intoger,
Begin
Fort:=1To800
Begin '
EGobXY(PotX +1° 2, PosY), Write(Str{!));
End

Procedure PrintBits2(PosX, PosY : Integer, Str: String);
Var ' i |

1 Integer;

Begin
Fori =tTo8 Do
Begin



GotoXY(PosX, PosY); Write(Str{});
Inc(PosY),
End,
End;
Procedure STBLed(X, Y : Byte, V : Boolean);
Begin
GotoXY(X, Y),
If V Then
Begin
SetColors(LightBiue, LightRed),
Wiite(#178);
End
Eise
Begin
SelColors{LightBlue, LightGreen),
Wiite(#219),
End,
SetColors(LightBlue, LightGray),
End,

Procedure Enviar;
Var
Caunt Byle;
| Integer;
Ch Char,
Begin
SelectPori(Base);
|fBase <> 0 Then
Begin
Window(1, 25, 80, 25);
SetColors(7,0);
ClrSer;
Write(' + - Envio automatico de caracteres a puerto
SetColors(LightGray, LightGreen),
GotoXY(2, 1); Write('Ver Leds');
SetColors(LightBlue, LightGray),
CresteWindow(3, 3, 78, 22, §, 'Enviar caracteres’);
SetColors(LightBlue, LightGray);
CliSer;
Framaltem(3, 2, 17, 2, §, LightGray, 'Datos (Base]);
Frameitem(20, 2, 31, 2,8, DerkGray, ‘Estado');
Frameltem{34, 2, 45, 2, 5, LightGray, 'Control');
Frameitemy(3, 5, 18, 5, 8, LightGray, 'Caracter ASCII');
Framaiten(53, 2, 71, 2, S ngMGrny. ‘HexaDecimal);
GotoXY(82, 2); Write('l); .
Frameltomy(52, 5, 71, 5, 8, LloMGmy '78543210')
Framaettem(44, 5, 50, 5, 8, LightGray, 'D8T8");
Frameitem{4, 9, 37 11, S, LightGray, ‘Peticion’);
Frameitem{41, 14, 71, 18, 8, LightGray, 'instrucciones’);
memm(l 14,37,18, 8, Liomeuy Op«ncbn’)'

(* Mnnipulmlbn indopondionto No dnphnllblu al inicio *) -

GotoXY( 6, 2); wm-(o.czmupmlaam 2,8)
TetColor(DarkGray);
GotoX¥(22, 2); Wm-(Doczmleon(Bmoﬂ] 2.8),

TedColor{LightGray);
GotoXY(36, 2); Wrm(D-c2H0x(Povt(Basnz] 2,8))

(* Manipulacion indepondlqme. FIN*)



SetColors(LightBlue, LightRed);
GotoXY(23, 4); Write{'Base: ": 10, Dec2Hexa{Base, 4}, 'h').
GotoXY(23, 5), Write{'Estado. 10, Dec2Hexa(Base+1, 4}, 'W');
GotoXY(23, 8); Write('Control: 10, Dec2Hexa(Base+2, 4), 'h'}.
SetColors(LightBlue, LightGray),
GotoXY(5, 15), Write('Verificacion de estado de LED"s');
Rapeat
Count =1;
Fori'=0To7 Do
Begin
Port{Base+0} := Count Shi [;
GotoXY(6, 2), Write{Dec2Hex(Port{Base], 2, 8));
GotoXY(11, 6), Write(Chr(Count Shi i)},
GotoXY(58, 2). Write{Copy(Dec2Hexa{Count Shi 1, 2), 1, 1))
GotoXY (68, 2), wmo(Copy(DwZHon(Count Shit, 2), 2, 2}
SetColors{L

ightBlue, LightGreen

PrintBite{53, §, susm(ooczﬂu(cm Shil, 2,8)}
SdCdon(LWIuo. LightGray),

Port{Base +2] .= Port{Base + 2] Xor $01;
GotoXY(38, 2}, Write{Dec2Hex{Port{Base+2), 2, 8));
STYBLed(47, 5, (Port{Base+2] And $01)>0),
Delay(TimeSTB);

Port[Base +2] := Port{Base + 2] Xor $01;
GotoXY(38, 2), Write(Dec2Hex{Port{Base+2), 2, 8));
STBLaK47, §, (Port{Base+2) And $01)>0),
Delay(300),
Eng;

Count := 128,
For1:20%7 0o

Begin

Port{Base) .2 Count Shy |,

GotoXY(6, 2); Write{Dec2Hex(Port{Base}, 2, 8));
GotoXY(11, 8). Write{Chr(Cound Shr [));

GotoXY (58, 2); Write{Copy{Dec2Hexa(Count Shr [, 2), 1, 1)};
GotoXY(08, 2); Write{Copy{Dec2Hexa(Count Shr 1, 2), 2, 2));
SetColors(LightBiiue, LightGreen),

Pmuuqsa S, Strits(Dec2Hem({Count Shr 1, 2, 8))):

, LighGray);
Povqumzl = Port{Base + 2] Xor $01;
GotoXY(38, 2); Write{Dec2HedPortjBese+2), 2, 8));
Jmo:w 5, (mmzymm Po),
Pon(lhu v2):= Pon(!‘u + 2) Xor 801;
GotoXY(38, 2); Write(DecZHeu(Port{Bese+2]. 2, 8)).
STELeK47, 5, (Pori(Bases2) And $01)>0)
Deley(300);

End; L
GotoXY(5, 10); Write{'Repetir prueba? SIN:');
R

opest .

Ch := UpCase{ReadKey);

Until Chin {8, ‘NTJ -

emst 10), wm.("zo)
Untit Ch =N’
CloseWin(d, 3 76, 22),
Window(1, 28, 80, 25);
SetColors{7,0);
ClSer, -
wiite' - | Envio manuel de caracteres apuato - 1<)
SetColors{LightGray, Red), wm-('ssc 2 sucms(LmhlGray,Black)
Wiite{'> Selir'),
) sums(nghlGray. nghlGreon), ’



GotoXY(2, 1), Write('Ver Leds"),
SetColars(LightBlue, LightGray);
CreateWindow(3, 3, 76, 22, S, 'Enviar caracteres’);
SetColors(LightBlus, LightGray),
ClrSer,
Frameltem(3, 2, 17, 2, §, LightGray, 'Datos {Base]);
Frameitem(20, 2, 31, 2, 8, DarkGray, ‘Estado’),
Frameltem(34, 2, 45, 2, S, LightGray, 'Control’),
Frameltem(3, 5, 19, 5, S, LightGray, 'Caracter ASCII'),
Frameitem(53, 2, 71, 2, S, LightGray, 'HexaDecimal');
GotoXY(62, 2); Write(})).
Frameltem(53, 5, 71, 5, §, LightGray, 7654 3210,
Frameitem(44, 5, 50, 5, S, LightGray, 'DSTB'),
Frameitem(4, 9, 37, 11, §, LightGray, 'Peticion’;
Frameltem(41, 14, 71, 19, S, LightGray, 'Instrucciones’);
Frameltem( 4, 14, 37, 19, S, LightGray, ‘Operacién’),
GotoXY( 8, 2), Write{Dec2Hex{Port{Base}, 2, 8));
TextColor(DarkGray),
GotoXY(22, 2); Wnte(Dec2Hex(Pon[Baseb1] 2,8));
TextColor(LightGray),
GotoXY(36, 2); Write(Dec2Hex{Port[Base+2), 2, 8));
SatColors{LightBlue, LightRed);
GotoXY(23, 4); Write{'Base: *:10, Dec2Hexa(Base, 4), 'h');
GatoXY(23, 5); Write(Estado: 110, Dec2Hexa(Base+1, 4), ‘'),
GotoXY(23, 6); Write('Control: *:10, Dec2Hexa{Base+2, 4), 'I'),
SetColars(LightBlue, LightGray);
GotoXY(5, 10); Write{"*. 20),
ClearBox(5, 15, 35, 15);
GotoXY(5, 15); Write{'Esctibir en el puerto paraleio');
GotoXY(5, 16), Write{'secusncia de bytes de 0-255 y '),
GotoXY(5, 17), Write('viceversa.');
GotoXY(52, 7); Write({-) Dec ~  Inc [+]):
Repeat
Port(Base] .= |,
GotoXY(8, 2), Write{Dec2Hex(Port(Base), 2, 8)),
GotoXY(11, 5); Write(Che(l));
GotoXY(58, 2); Write{Copy(Dec2Hexa(l, 2), 1, 1)}
GotoXY(66, 2), Write(Copy(Dec2Hexa(l, 2}, 2, 2));
SetColors(LightBive, LigitGreen),
P1intBits(53, 5, StrBits(Dec2Hex(}, 2, 8))),
SetColors{LightBlue, LigMGray);
Port{Base +2] ;= Port[Base + 2) Xor $01;
GoloXY(36, 2); Write{Dec2Hex(Port(Base+2}, 2, 8)),
STBLed(47, 5, (Pon(emmmsovyo
Delay(TimeSTB);
Port[Base +2) ‘= Port[Base + 2) Xor $01;
GotoXY(36, 2); Wm.(DQcMMMﬂ 2,8));
STBLed(47, §, (Port[Bnﬂ?]And‘MPO
Dolay(TimeSTB)
Frameltem(41, 14, 71, 18,'S, UQMGny 'lnltmcclonos'),
GotoXY(42, 15); Write{{ - ] Decrementar contador’);
GotoXY(42, 16), Write(] ¢ } incrementar contador’),
GotoXY(42, 17), Write{] ,.Chr(27]" } Decrementar contador’);
GotoXY(42, 18), Write({',Chr(28),' ] (ncrementar contador');
Repeat
Ch := ReadKey, .
Until Ch In [#75, #77, #27, #828, #820),
Sonido(3750, 2),
Case Ch Of
#8320, #75; Begin



Dec(l);

<0 Then
Begin
| ;= 258;
End;
Eng;
#$28, #77 : Begin
tnc(l);
It 1 > 255 Then
Begin
1:=20;
End,
End;
End,
Until Ch = #27;
1,20,
Count = 0;
Port{Baee) .= I,

GoloXY(8, 2), Write{Dec2Hex(Count, 2, 8)).
GoloXY(11, §); th(Chr(CouM))

SetColors{LightBiue, LightGreen
PrintBity(83, 5, WWCO\JM 2,8)))
LightBiue, LightGray).

SetColors{
GotoXY(88, 2); Write(Copy(Dec2Hexa(), 2, 1, 1));
GotoXY(00, 2); Write{Copy(Decztexall, 2), 2, 2));
ClearBon(41, 14, 70, 10);
ClearBond 8, 14, 35, 17);
CloseWin(3, 3, 78, 22);

€nd;

Port{Bese) = 0,
Part{Bess +2] := Port[Base +2) xor $01;
deley(200),
Port{Bese +2] := Port[Base +2] xor $01;
End;
Procedure Checar,

Bogin
SelectPort(Base),
¥ Base <> 0 Then

Bogin
Window( 1, 25, 80, 25).
SelColors{7,0};

Wie(’ I" Banderas de Estado con of Simulador -] <); -
SelCokors(LightGray, Red); Wrke( ENTER') SetColors(LightGrey. Black);
Write(> Salr),-

SetColors(LightBiue, LightGray), , :
CreateWindow(3, 3, 76, 22, 8, 'Chaecar Banderss de estado’);
mwuo LigWGray);

andhm() 2,17, 2, §, DarkGray, 'Delos (Base]);
Frameitem(20, 2, 31, 2, 8, LightGray, Estado’);
Frameitem(34, 2, 45, 2, 8, DarkGray, ‘Control'),
medhm(u 2 70, 4, S, LightRed, 'Dimcbnn)

(* Manipuiacion Independiente. No despleglables at Inicio *)

SdCobn(UgMBIua DarkGray);

GotoXY( 8, 2). Write{Dec2Hex(Port{Base}, 2, 8));
GotoXY(22, 2); Writs(Dec2Hex(Pori(Base+1), 2, 8));
GmXY(M 2), Write{ Dec2Hex(Port[Base+2], 2, 8))



SetColors{LightBlue, LightGray),
(* Manipulacidn independiente. FIN *)

SelColors{LightBlue, LightRed),
GotoXY({55, 2); Write('Base: 10, Dec2Hexa(Base, 4), 'h');
GoloXY(55, 3), Write('Estado: 10, Dec2Hexa(Base+1, 4}, 'v');
GotoXY(55, 4), Wiite('Control. 10, Dec2Hexa(Base+2, 4), ‘W),
SetColors(LightBlus, LightGray);
Frameltem( 3, §, 33, 14, S, LightGray, 'Banderas'),
Frameltem(37, 5, 39, 14, S, LightGray, ");
GotoXY( 4, 6), Write{'No se utiliza'29);
GotoXY( 4, 7); Write{'No e utiliza" 29},
GotoXY( 4, 8), Write('No se utiliza’. 29);
GotoXY( 4, 9), Write{'Error de impresora’.29);
GotoXY( 4, 10), Write{'Impresora selecclonada'29),
GotoXY( 4, 11); Write('Falta papel'29);
GotoXY( 4, 12); Write{'Reconocimiento de caracteres'.29):
GotoXY( 4, 13), Write{'impresora no ocupada’.29),
GotoXY(43, 8), Write{'0 = Error, 1 = No hay error'),
GotoXY(43, 10); Write{'0 = No select, 1 = Select'),
GotoXY(43, 11}, Write{'0 = Tiene, 1 = Falta');
GotoXY(43, 12), Write('0 = Ack, 1 = Normal'),
GotoXY(43, 13), Write('0 = Ocupada, 1= No ocupada');
GotoXY(4, 17); Write(’ Oprima los botones dei simulador y verificar los cambios de estado’),
Repeat ‘
{GotoXY( 8, 2), Write(DecZHex(Port[Base), 2, 8));}
GotoXY(22, 2). Write{Dec2Hex(Por1[Base+1), 2, 8));
{GotoXY(36, 2); Write(Dec2Hex(Port[Base+2], 2, 8));}
GotoXY( 38, 8), Write(BitOnOM(Port[Base+1] And $01)>0]);
GotoXY( 38, 7); Write{BtOnON|({Port{Base+ 1] Shr $01) And $01)>0] );
GotoXY( 38, 8); Write{BitOnOfM|({Port[Base+1] Shr $02) And $01)>0] ),
GotoXY( 38, 9); Write(BitOnOH((Port[Base+ 1] Shr $03) And $01)>0] ).
GotoXY( 38, 10); Write(BROnOH|((Port[Base+1) Shr $04) And $01)>0] );
GotoXY( 38, 11), Write(BROnOM((Port[Base+1] Shr $05) And $01)>0) );
GotoXY( 38, 12); Write(BitOnOM((Port{Base+ 1] Shr $06) And $01)>0] ).
GotoXY( 38, 13), Write(BitOnOM({Port[Base+ 1) Shr $07) And $01)>0] ),
Untii KeyPressed;
GotoXY(25, 18); Write('Preslone ENTER para sallr...").
EnterKeyPross,
End,

CloseWin(3, 3, 76, 22);
End;
Procedure GetKeystroke(Var Code Byte;

Var Chi : Byte),

Var

TMPWord : Word,

agin
FiliChar(Regs, SizeOf(Regs), 0);
Regs. AH := $10;
Intr($16, Regs);
Code - = Regs.AH,
Ch1 . .= Regs.AL,

End;

Procedure KyBrd2LPT;
Var

I * Integer;

. Begin:
SelectPort(Base);
I Bage <> 0 Then

Begin:~



Window(1, 25, 80, 26);

SetColors(7.,0),

ClrSer,

Write(' 1 Envio de caracteres al puerto con el teclado | <');
SetColors(LightGray, Red); Write{' ESC'), SetColors{LightGray,Black),
Writa("> Salir'),

SetColors(LightGray, LightGreen);

GotoXY(2, 1), Write{'KeyBoard LPT');
SetColors{LightBtue, LightGray);

CreateWindow(3, 3, 76, 22, S, ‘Enviar caracteres'),
SetColors(LightBlue, LightGray),

ClrScer;

Frameltem(3, 2, 17, 2, S, LightGray, 'Datos [Base}),
Frameltem(20, 2, 31, 2, S, DarkGray, ‘Estada’);
Frameltem(34, 2, 45, 2, S, LightGray, 'Control');
Frameltem(3, 5, 19, 5, S, LightGray, ‘Caracter ASCII'),
Frameltem(53, 2, 71, 2, S, LightGray, 'HexaDecimal');
GotoXY(62, 2); Write(}'),

Frameltem(53, 5, 71, 5, S, LightGray,'76 543210,
Frameltem({44, 5, 50, 5, S, LightGray, 'DST8");
Frameltem(3, 8, 19, 8, S, LightGray, 'Cod. Examina’),
Framettem(41, 14, 71, 19, S, LightGray, 'tnstrucciones'),
Frameltem( 4, 14, 37, 18, S, LightGray, 'Operacién');

(* Manlpulacién independiente. No despleglables al inicio *)

GotoXY( 8, 2); Write{Dec2Hex{Port[Base), 2, 8));
TextColor( DarkGray);

GotoXY(22, 2); Write(DecZHex(Port{Base+1), 2, 8));
TextColor(LightGray),

GotoXY(38, 2), Write{Dec2Hex(Port[Base+2), 2, 8));

{* Manipulacion independiente, FIN *)

SetColors(LightBlue, LightRed),
GotoXY(23, 4); Write('Base: 10, Dec2Hexa(Base, 4), 'h');
GatoXY(23, 5), Write{'Estado; ';10, Dec2Hexa(Base+1, 4), 'h');
GotoXY(23, 6); Write{'Controk " 10, Dec2Hexa(Base+2, 4), 'h');:
SetColors(LightBlue, LightGray);
GotoXY(5, 15), Write{'Se obtiene digitacién del teclado');
GotoXY(5, 18), Write{para transferirla &l puerto’);
GotoXY(5, 17); Write{'paraielo correspondiente.');
GotoXY(42, 15); Write{{ * ] Oprima cuaiquier tecia');
GotoXY(42, 16); Wiite(' . para enviar el caracter');
GotoXY(42, 17); Write{' _al puerta');:
Repest y '
GetKeyStroke{Ch1, Code),
Sonido{3750, 2); ’
Port{Base) .= Code,
GotoXY(8, 2); wm.(D.czmx(Pon(sm] 2,8))
GotoX Y( 11, 5); Write{Chr(Cods)), -
GotoXY(10, B); Write(Ch1:3),
GotoXY(58, 2); wm.(Copy(Dacmou(Code. 2,1, 11k
GotoXY(68, 2), Write(Copy(Dec2Hexa(Cods, 2), 2, 2).1):
SeQCobn(Ligh\ﬂluo LightGreen),
PrintBite{53, 5, StrBits{Dec2Hex(Cade, 2, 8)));
SMColovs(UgmBIuo. LightGray});
Port[Base +2) := Port[Base + 2] Xor $01;
GotoXY(38, 2). Write{Dec2Hex(Port[Base+2), 2, 8)),
STBLed(47, 5, (Port[Base+2| And $01)>0);
Delay{TimeST8);



Part{Base +2} = Port{Bass + 2} Xor $01;
GotoXY(38, 2); Write{Dec2Hex{Port{Base+2}, 2, 8));
STBLed{47, 5, {Port{Base+2} And $01)>0);
Delay({300);
Untit Code = 27,
CloseWin(3, 3, 76, 22),
Port{Basa} =0,
Port[Base +2] := Port[Base +2] xor $01;
delay({200);
Port{Base +2} .= Por{[Base +2] xor $01;
End;
End;

Procedure infoGral,
Var

AddrPort Array [0..15] Of Byte Absolute $0040:0000,
{ : Byte;
Procedure PrintAddrPart(X, Y Byte;
PorthNum Byte),
Var

TMPAddr : Word;
PrePort : String,
Begin
If (PortNum >= 0) And (PortNum <= 4) Then
PrePort = 'COM'
Eise
Preport ='LPT,
Case PortNum OF
1: TMPAddr = COM1;
2: TMPAddr := COM2;
3 TMPAddr := COM3;
4 : TMPAddr = COM4,
§. Begin
PortNum .= 1,
TMPAddr := LPTY;
End;
6 : Begin
PortNum := 2;
TMPAddr := LPT2;
End;
7 : Begin
PortNum := 3;
TMPAddr := LPTY;
End,
8: Begin
PortNum := 4;
TMPAddr = LPT4;
End;

End;
if TMPAddr <> 0 Then
Begin : . )
GotoXY(X, Y), Write(PrePort, PortNUM, . *, Dec2Hexa(TMPAddr, 4), ' '),
End :

Else
Begin .
GotoXY(X, Y}, . .
Write(PrePort, PortNum, ", *.... W)
End; ’ o
End;
Begin . )
- Window{1, 25, 80, 26);



SetColors(7,0);

ClrSer,

Wirite(' ! Informacién y Ayuda de SIMPRN ")
SetColors(LightGray, LightGreen);

GotoXY(2, 1); Write('Informacin'’);

MSGWiIn(20, 23, 59, 23, LightBiue, LightGray, 'Presione ENTER para continuar...');
SetColors(LightBlue, LightGray),

CreataWindow(4, 3, 75, 20, O, 'Informacién General'),
SetColors{LightBlue, LightGray),

ClrSer;

TextColor(LightRed);

Center('+ +, 5),
Cenle[('f-f-b-ﬁ-0-#-4-4-0-{--0-0-0--4-0-0-0-0-0-4»-0-#-0-0-0-#-’-0-#-" 6)
csnter('0-0-0-0-0-04-0-0-9-0-+-+-0.+.0.¢-9.9.0-0-9-0-0-0»4-9.+-" 7

CQnIM('o-o-0-0-1--9-0-4-0-0-0-r-o-o-4-0-0-0-0-04-1--0-0-0-44-0-0-" 6),
Lo L o CLIUS USRS S 1§
Conter(*s-+-+ebatototatd L T 10)
Canter('+-+-ttototatot + bbbttt 1),
Center('+ ¥ 12);
TextColor(LightGray),

Center(' ___ _ _ __8)

Cenler(____ _ ____ ___ I § -

Center('___ _ _ _ _ _ __ 8

Center(" Version 1.Beta ', 10),

GotoXY(34, 14); Write{'Disefto y programacion:');

GataXY(34, 18); Write{'Victor José Luis Rodriguez Martinez'),
GotoXY(34, 17); Write{'Francisco Romén Ponce Saldaha');
GotoXY(34, 18); Write{'Araceli Flores Soto');

EnterKeyPress,
ClrSer;

GotoXY(2, 1), Write{'+
GotoXY(2, 2), Write{} SIMPRN V1. BETA o

GatoXY(2, 3); wmo(‘* Y,

GotoXY(2, 5); Write{' SIMPRN es un programa diseflado especialmente para manipulas los’),
GaotoXY(2, 6); Write('adaptadores de impresora con que cuenta una computadora. Este’),
GotoXY(2, 7); Write(programa s destinado para realizar prusbas de escrituraiectura de %
GotoXY(2, 8), Wrile{'los adaptadores de impresion.’);

GotoXY(2, 10); Write{'  SIMPRN proporciona tres procedimientos de verificacion de los’),
GotoXY(2, 11); Write('adaptadores de Impresion:’),

GotoXY(2, 13); Write{' Verificacidn de estado de leds’);
GotoXY(2, 14), Write{' Chequeo de banderas de Impvnom');
GotoXY(2, 15), Wirite{' Envio de caracteres con o teclado °);
EnterKeyPress; ' ' '
ClrSer,

GotoXY(2, 3); Write{'_ a primera opcidn sive plll voﬂﬂw '] 1unclonunionto dej cir'); .
GoloXY(2,” 4); Write{'culto de salida basado en el 74LSI74 y uns regieta de leds. Este pro');
GotoXv(2, 5); Write{'cedimiento consiste en escribir vaiores en ol byte de datos (direc’);
GotoXY(2, 8); Write{'cidn Base), observando ¢ despliegue en pantaiia y- comparendolo: con'),
GoloXY(2, '7), Write('s! estado que guarda ¢l circuito de salide (74L6245));

GotoXY(2, 10), Write(' -.La opcion de chequeo de banderes de impresora vmﬁco ol mado %
GotoXY(2, 11), Write('que guarda Ia impresora; las banderas a verificar son:'); .

GotoXY(2, 13); Write(' Error),
GotoXY(2, 14); Write{" - Select),
GotoXY(2, 15); Write(' * Paper End'),
GotoXY(2, 18); Write(' ‘Acknowledge'),
GotoXY(2, 17), Write{' Busy'),
EnterKeyPress,

CirSer;’

GotoXY(2, 2), Write(' 'La tercera opclbn obtiene la digitacién hecha sobro el leclado y) o
GotaXY(2, 3). Write(transfiere su codigo ASCH alregistro dé- dalos del adapatador')..
. GotoXY(Z 4) Write('desplegando| tal cddlno en la regieta de leds."), -



GotoXY({2, B), Write{" A conlinuacién se proparciona un reporte de la disposicién de'),
GotoXY(2, 9), Wnte('adaptadores de impresora y puertos seriales.’);
EnterKeyPress;
CirSer;
Frameltein(3, 2, 18, 2, 8, LightGreen, 'Puartos’),
Frameltem(22, 2, 37, 2, 8, LightGreen, 'Puertos'),
GotoXY(4,2), Write{'COM"s: *, {{Equipo Shr $08) And $07).3);
GotoXY(23, 2), Write('LPT"s. ', {(Equipo Shr $0E) And $07):3);
Frameltem(3, 5, 37, 8, S, LightGreen, ‘Direcciones');
For! =1to4do
Begin
PrintAddrPort(5,i+4, i);
PrintAddrPort(23,i+4,i+4);
End;
Frameltem(42, 2, 71, 18, S, LightRed, 'Observaciones'),
GotoXY(43,2); Write{' El obtener la direccion de'),
GoloXY(43,3); Write('los puertos, seriales y pa-'),
GotoXY(43,4); Write{'ralelos, implica consultar’),
GotoXY(43,5); Write('el contenido en la direccion’);
GoloXY(43,6), Write('0040h.0000h; donde respecti-');
GotoXY(43,7), Wrile{'vamenle les corresponden dos');
GotoXY(43,8), Write('bytes.");
GotoXY(43,10); Write' El nimero de puertos seria’),
GotoXY(43,11), Write('les/paralelos se consulla en');
GotoXY(43,12), Write(la direccién 0040h:0010h'),
GotoXY(43,14), Write{' Bits 9-11. COM"s');
GotoXY(43,15), Write{' Bits 14y 16 LPT"s '),
Frameltem(3, 11, 37, 12, S, LightGreen, 'BIOS 0040h:0000h");
GotoXY(5,11);
Write{'COM's: '),
Fori:=0to7 Do
Begin
Write{Dec2Hexa{AddrPart{1)2), * ');.
End;
GotoXY(5,12);
Write('LPT"s: ),
Forl.=8to 15 Do
Begin
Write{ Dec2Hexa{AddrPort]i),2), ' '},
End,
Frameltem(3, 15, 37, 15, S, LightGreen, '810S 0040h; 0010h'Y,
GotoXY(12,15), Write{Oec2Hex(Equipo, 2, 16));
SetColors(LightBlue, White};
GoloXY(12, 15); Writ{(Equlpo Shr $F) And $01, (Equipo Shr $E)And $01 );
GotoXY(16, 15); Write((Equipo Shr $B) And $01,(Equipo Shr $A) And $01, (Equipo Shr $9)And $01),
SetColors(LightBlue, LightGray),
Enteri<oyPress,
CloseMSGWin(4, 4, 76, 21},
CloseWin(10, 22, 70, 22);
CloseWin(3, 3, 75, 22);
End,

Procedure Ayuda,
Bagin
SetColors{LightBlue, nghtGray)‘
CreateWindow(6, 3, 72, 22, S, 'Ayuda SIMPRN V1.0');
SetCoiors(nghtBluo, LightGray);
ClrSer;
ReadLn;
CloseWin(3, 3, 76, 22), .-
.End;
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Begin

GetDate{AAMM,DD,Ds);
CheckBreak = Falss;
InitSer;
SetShow,
Window(1, 25, 80, 25);

SetColors(7,0).
CirSer,
Wirite(' | Simulador de Impresoras 1<)
SetColors(LightGray, Red); Write('ESC'); SetColors(LighiGray,Black),
Wiite('> Salir'),
GotoXY(3, 1); Write{Chr(24), Chi(25), Mover'),
SetMenuVal{MenuVal);
Lastitem = 1;
Cltem =1,
X =1,
Y =2
Citem =1,
RestoreMenu(Y, 1);
SetColors(7, 0).
GotoXY(1, Y). Write{MenuVal[Cltem].OpName:21);
Repeat

Repeat

Key .= ReadKey,

Until Key In (#72, #80, #13, #27);

Sonlda{3750, 2);

Case Koy Of

#72. Begin
Lastltem Cltem,
=Y,
Dec(Y)
Y <=1Then
Begin
Y:=86;
Lastitem =1,
End,
Dec(Citem),
It Cltem < 1 Then Citem := 5,
SetColors(LightBlue, 7);
GotoXY(1, X); Write{MenuVai{Lastitem] OpName:21);
SetColors(7, 0);
GotoXY(t, Y); Write{Menuval{Cltem} OpName:21);
End;
#80 : Begin
Lastitem := Cltem,
X =Y,
Inc(Y),
itY>6Then
Begin
Yi=Z,
Lastitem =5
End;
Inc{Cltemy,
It Citem > 5 Then Cltem = 1,
SetColors{LightBlue, 7);
GotoXY(1, X); Write{MenuVal{Lasti{tem). OpName: 21)
SetColors(7,0); .
GotoXv(1, Y) Wme(MeanaI[CI(em] OpName 21).
End;
#13: Begin



Case Cltem Of

1

Begin
Window(1, 25, 80, 25);
SetColors{7,0);
ChSer;
Write(' H Seleccidn de Puertos "y
Write(Chr{24), Chr(25), Mover'),
SetColors(LightGray, LightGreen),
GotoXY(2, 1), Write{'Ver Leds'),
Sound(50);
Delay(10 * Citem):
NoSound,;
Enviar;
SetMenuVal{MenuVal);
Window(1, 25, 60, 25);
SetColors(7,0};
CirSer,
Write{' ! Simulador de Impresoras Py
SatColors{LightGray, Rad), Write{'ESC'), SetColors{LightCray,Black),
Write{'> Salir');
GotoXY(3, 1); Write{Chr(24), Chr(26)," Mover),
RestoreMenu( Y, Citem);
End;

. Begin

Window(1, 25, 80, 25);

SetColors(7,0);

CirScer,

Write{' ' Seleccion de puertos 3
Wiite{Chr(24), Chr(25), ' Mover’),

SetColors(LightGray, LightGreen):

GotoXY(2, 1); Write{'Ver Bandaras )

Sound(75);

Delay(10 * Cltem);

NoSound,

Checar,

SetMenuVai{MenuVal);

Window(1, 25, 80, 25);

SetColors(7,0); = -

CirSer,

Wirite(' H Simulador de impresoras by .
SMCobn(nghley. Rod). Wiite{ESC'), SdColon(ngMGmy,thk) o
Write('> Salir); -~

GotoXY(3, 1), wmo(cm(w. Chr(25) ' Mover');
RestoreMenu(Y, Citem);

Eng;
: Begin
Window( 1, 25, 80, 25),

“SetColors(7,0);

.CliSer,

Wiike{' { Sd.ccién de puertos
Write(Ch(24), Chr{25), ' -Mover’),’
SetColors{LightGray, LightGresn),

GotoXY(2, 1), Write{'KeyBoard LPT');

Sound({ 100); .

Dd-mo * Citem);’

KyBrd?LPT .
SetMenuVel{MenuVat);
Window(1, 25, 80, 25,
SetColors(7,0);

ClrScr,



Write(' ' Simuladar de !mpresoras R
SetCalors(LightGray, Red}), Write('ESC'), SetCo!ors(LxghtGray Black);
Write("> Salir'),
GatoXY(3, 1); Write(Chr(24), Chr(25), * Mover'),
RastareMenu(Y, Cltem);
End;
4 Begin
Sound{75);
Delay(10 * Cltem),
NoSound,
InfoGral,
SetMenuVal(MenuValy,
Window( 1, 25, 80, 25};
SetColors(7,0};
ClrSer;
Write(' ! Simulador de Impresoras 1<)
SetColors(LightGray, Red), Writs{'ESC'); SetColars{LightGray,Black),
Write("> Salir),
GotoXY(3, 1), Write{Chr(24), Chi(25), © Maver'),
ResloreMenu(Y, Cltem),
End;
5 . Bagin
Sound(50);
Delay(10 * Cltem),
NoSound;
Key .= #27,
End,
End;
End;
End;
Until Key = #27,
Delay(1000);
CloseWin(20, 9, 50, 15);
Window(1, 1, 80, 25);
SetColors(0, 7),
ChSer;
SetCursorSize($7, $8),
WiiteLn(Termina SIMULA..."};
End,

V.7 UNIDADES UTILIZADAS EN LOS PROGRAMAS

Una unided es una coleccion de . declaraciones, de procedimientos y funciones que
constituyen un programa independiente o modulo; Es el equivalente a las librerias de
programas en ofros lenguajes. Para poder ejecutarias es necesano uamum desde el
programa principal por madio de la declaracion USES.

Las unidades qQue se mencionan a conlinuacién, conlienen funciones uhlaudu on los
prognmls 'SIMULA y de DIAGNOSTICO:

-oos:

Es una interfaz entre &l programa y las funciones que se deseen realizar (penenenclemes :
a DOS) sin salir de este.
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-CRT;

Ayuda a manejar las funciones desplegadas en pantalla.

- Win:

Con la ayuda de esta unidad se crean las ventanas de presentacion, efectos de sombras y
marcos con texto.
- SysNum:

Realiza las conversiones de bases numéricas (binario, declamal, hexadecimal, etc.)
necesaras para la ejecucion y presentacion de los programas.
- Comunica:

Es utilizada para la obtencién de ias direcciones de los puertos seriales y paralelos,

- Drives:

Proporciona Informacién referente a las unidades de disco (flexibles y/o duros); tanto de
funcionamiento, capacidad, errores, etc.
- Equip y Equipl:

Se reaiizan operaciones para obtener la informacion concerniente a la computadora que se
este analizando; esta informacion se refiere a: monitor, - mouse; teclado, etc.
- MeoTst

Se encargs de resiizes ia prueba de desempefio del mouse.
-STDPRN:

‘Con esta unidad se Heva a cabo la ojocucién de la prucba a lmpmom do matriz de
puntos en modo EPSON (9 agujas).
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APENDICE A: FUNCIONES DE DOS Y BIOS

* ROM BIOS (Read Only Memory Basic Input/Output System)

El ROM BIOS es un programa que ha sido grabado dentro de una memoria EPROM, el
programa es copiado a asta memoria como si fuera copiado a algun disco.

E! BIOS es el primer programa que hace uso total de la memona de la computadora
cuando ésta es encendida, ejecutdndose a si mismo sin orden alguna del usuario. Su funcion
es la de checar la existencia y correcto funcionamiento de todos los componentas de la
computadora, incluyendo la memoria principal; si el teclado se encuenira conectado, el
numero de unidades de discos flexibles y discos duros disponibles; inicializacién de la
impresora y otro tipo de periféricos que se encuentren conectados al sistema. Si todo se
encuentra blen, el programa envia una sefiai al primer disco flexible para ejecutar el programa
de arranque del sistema operativo, si no lo encuentra en esta unidad, lo busca en otro disco
que esté disponible. Pero si no llega a localizar el sistema operativo, solicita al usuario colocar
un disco con el sistema operativo dentro de la primera unidad de discos.

* Modos de Presentacién en Video
MODO | TIPO ADAPTADOR DEFINICION CAJA CARACTER |COLORES
00h texto CGA[3] 320 x 200 8x8 40x 25 16
EGA [2,3] 320 x 350 8x 14 40x 25 16
MCGA 320 x 400 8x 16 40x 25 16
VGA (1] 360x400 | 9x16 4025 16
ot texto CGA 320 x 200 8x8 40x 25 16
EGA[2] 320x350 | 8x14 40x25 16
MCGA 320 x 400 8x16 40x25 - 16
VGA (1] 360x400 | 9x16 | 40x2S 16
02 texto CGA {3] 640 x 200 8x8 80x 25 16
EGA {2,3] 640 x 350 8x14 80 x 25 6
MCGA 640 x 400 8x16 80x 25 16
VGA [1) 720x400 | 9x16-: 80 x 25 16
03 | texto CGA 640x200..| 8x8 80x 25 6.
EGA [2] 640 x 350 8x 4 80.x25 16
MCGA 640 x 400 . 8x 16 80 x:25 16
VGA [}} 720 x 400 9.x16. 80 X‘vZS"‘” 16 -
04 | grifico | CGA/EGA/MCGA/ ,
VGA 320 x 200 8x8 40x 25 4
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MODO | TIPO ADAPTADOR DEFINICION CAJA CARACTER |COLORES
05 | grafico | CGA/EGA [3) 320 x 200 8x8 40 % 25 4
MCGA/VGA 320 x 200 §x8 40x 25 4
06 grafico |CGA/EGA/MCGA/
VGA 640 x 200 8x8 80x 25 2
07 texto MDA/EGA 720 x 350 9x 14 80x 25 mono
VGA 720 x 400 9x 16 80x 25
08 grafico PCjr 160 x 200 8x8 20x 25 16
09 | grafico PCjr 320 x 200 8x8 40x25 16
0A | grafico PCjr 640 x 200 8x8 80 x 25 4
0B Reserv, Reservado
ocC Reserv. Reservado
0D | grafico EGA/VGA 320 x 260 8x8 40x 25 16
O0E | grafico EGA/VGA 640 x 200 8x8 80 x 25 16
OF | grafico EGA/VGA 640x350 | Bx14 80x25 mono
10 | grafico EGA/VGA 640 x 350 8x14 80x 25 - 16
A | giifico | MCGAVGA | 640x480 | ‘8x16 80%30. 2
12 | grafico VGA 640 x 480 8__)& 16 -80x 30 16
13| grifico MCGA/VGA 320 x 200 : 8x8 40x 25 256

[1] Modo VGA ampliado; de otra forma, el VGA puede emular las caracteristicas ya
sea de CGA o de EGA para este modo. ‘

{2). Modo EGA al conectarse a una pantalia de color ampliada; de olra forma, emula
{as caracteristicas de CGA para este modo.

(3] Denota tres lonos de gris.
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* Palabra de Estado de! Equipo.

BIT DESCRIPCION OPERACION VALORES
0 Unidad de disco mstalada =} ((Equipo and 01h) > 0) True/False
Coprocesador matematico
instalado = 1 ((Equipo Shr Oth) and 01) >0 True/False
2,3 RAM del tablero de sistema ((Equipo Shr 0Zh) and 03h) 00 - |6K
01 -32K
02 = 48K
03 =64K
2 Dispositivo apuntador
instalado = | (P§/2) {{(Equipo Shr 02h) and 01h) > 0 Teue/Falso
3 No se usa (PS/2)
4,5 Modo inicial de video ((Equipo Shr 04h) and 03h) 0l = 40 x 25 color
10 =80x 25 color
11 = 80 x 25 mono
6,7 Nimero de unidades de disco
instaladas ((Equipo Shr 06h) and 03h) + | Siel Bit0=1:
00 = | unidad
0} =2 unidades
10 = 3 unidades
Hl = 4 unidades
8 No se usa Ninguna Ninguno -
9, 0A, 0B | Numero de tarjetas de puerto serial  ((Equipo Shr 09h)and 07H
0C | Adaptador dojuegos instalado = | (Equipo ShrOCh)and O1h>0 | True/False
0D Modein interno instalado = | ‘
(PS12) ((Equipo Shr 0Dh) and 01h) > 0 True/False.
0E, OF Numero de adaptadores do-- ‘
L impresors . wsm OEh) and 01h) >0 .

Equipo = apuntador a la tabla de BIOS, en la direccién 0040h:0013h
Shr = Shift Right (corrimiento a fa derecha)’
h = Notacién utilizada para valores hexadecimales
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* Bits de Estado del Controlador de Disco

BIT =1 |VALOR DESCRIPCION OPERACION
0 Oth Orden invalida para el controlador. ((Drive and 01h) > 0)
l 02h Marca de direccion no encontrada. ((Drive Shr01h) and O1h) > 0
0,1 03h Disco protegido contra escritura. ((Drive and O1h) > 0) and (((Drive Shr Oth
and 0lh) > 0)
2 04h Sector solicitado no encontrado. ((Drive Shr 02h) and 0lh > 0)
1,2 06h Linea de cambio de disco activa. {(((Drive Shr 01h) and 01h) > 0) and
(((Drive Shr 02h) and 01k) > 0)
3 08h | Desbordamiento de capacidad de DMA. {(Drive Shr 03h) and 0lh) >0
0,3 0%h Intento de DMA con frontera 64K {(Drive and 01h) > 0) and (((Drive Shr 03h
and 01h) > Q)
2,3 0Ch Medios invalidos. (((Drive Shr 02h) and 01h) > 0) and
(((Drive Shr 03h and Olh) > 0)
4 10h Error de CRC (Check Redundancy
Cyclic). ((Drive Shr 04) and 01h) > 0
5 20h Error del controlador, ((Drive Shr 05) and 0lh) > 0
6 40h Error de busqueda. ((Drive Shr 06) and Olh) > 0
7 80h Tiempo perdido de disco (Drive no ) .
Redy). ((Drive Shr 07) and Olh) > 0

Nota: lLa variable drive apunta a la localidad de memoria RAM, donde se localiza el registro
de control de disco. Aunque se puede utilizar el valor numérico del registro de estado de!
controlador de disco, es preferible realizar las operaciones booieanas correspondientes para
un mejor control del programa al utilizar sélo una variable de referencia,

* Gits de Estado de Puerto
BiTs=1 DESCRIPCION OPERACION -

0 Datos proparados. (COMxlndOlh)>0

1 Ervor de desbordamianto de capacidad. ((COMx Shr-0ih)and Oth) >0
2 Ersor de paridad. ((COMx Shr 02h) and 01h) > 0
3 Error de formulacion. ((COMx Shr 03h) and 0th)>0
4 Interrupcion detectada. ((COMx Shr 04h) and 01h) > 0
5 Registro de detencion para transmision vacia (THR). | ((COMx Shr 0%h) and 01h) > 0
6 Registro de desplazamiento para transmision (TSR). ((COMx Shr 08h) and 01h) > 0
7 ‘Tiempo de espers. ((COMx Shr 0Th) and 01h) > 0

Nota: Esta tabla es utiizada para verificar el estado de cualquiera de los pusrtos seniales
después de cada una de (as operaciones (Init; Write, Read, Etc). - En me caso, la vmable :
COMXx tipo Byte apunla al registro de estado del puerto en uso.
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* Bits de Estado de Modem.

BIT=1 DESCRIPCION OPERACION
0 Cambio de estado de clear to send (CTS). (Modemand 0lh ) >0
1 Cambio de estado de data set ready (DSR). ((Modem Shr 01h) and 0th) > 0
2 Indicador de llamada de extremo final. ((Modem Shr 02h) and 01h) > 0
3 Cambio de sefial de linea de recepcion. {(Modem Shr 03h) and 01h) > 0
4 Clear to Send (CTS) (despejado para enviar). ((Modem Shr 04h) and 01h) >0
5 Data Set Ready (DSR) (conjunto de datos preparado). | ((Modem Shr 05h) and 01h) >0
6 Indicador de llamada. ((Modem Shr 06h) and Oth) > 0
7 Seiial de linea de recepcion detectada, ((Modem Shr 07h) and Qlh) > 0
* Cédigos de Retorno de Servicios de Cassette
CODIGO DESCRIPCION

00h Orden invilida.

0th Error de CRC.

02h Pérdida de transiciones de datos.

03h Ningiin dato localizado en cinta.

04h Datos no encontrados (s6lo para PCjr).

86h Ninifm puerto de cassette dimible.

* Tabla de Descriptor Giobal (GDT)
DESPLAZAMMENTO DESCRIPCION -
00h Ficticio (vale cer0). - -
08h Localidad de segmento de datos de GDT (vah cero)
10h Apuntador de GDT fuente. .
18h Apuntador de GDT destino.
20h Apuntador al segmento de codigo de BIOS, con valor inicial

de cero. BIOS usard enta drea para crear ol segmento de
codigo de modo "
Apuntador al segmento de pila.de BIOS, con valor inicial de
cero. BIOS usara esta area para crear ol scgmmto de pila de
modo pmtelldo




* Disposicion de GDT Fuente/Destino

DESPLAZAMIENTO DESCRIPCION
00h Limite de segmento.
02h Direccion fisica de segmeato de 24 bits.
05h Derechos de acceso a datos (vale 93h).
06h Palabra reservada (debe ser cero).

* Bits de Estado de impresién.

BIT DESCRIPCION OPERACION
0 Tiempo de espera. ((Printer and 01h) > 0)

1,2 No se utiliza,
3 Error de Entrada/Salida. ((Printer Shr 03h) and Oih) > 0
4 Impresora seleccionada. ((Printer Shr 04h) and Olih) > 0
5 Falta papel. ((Printer Shr 05h) and Oth) >0
6 Reconocido. ((Printer Shr 06h) and O1th) > 0
7 Impresora desocupada {(Printer Shr 07h) and O1h) > 0

* FUNCIONES DE BIOS

BIOS significa Basic Input/OutPut System. Sus interrupciones y servicios se describen a
continuacién:

INT 10h
Servicio 00h
Set Video Mode (Fijar modo de video)

Llamada: AH := 00h
AL := Modo de representacuén

Devueive: Nada -

Comentario; Fija el modo de video despejando la pantalla. Si desea conservar el contenido
de la pantalla en sistemas EGA, MCGA y VGA, fije el blt 7deALen 1.

AL := AL XOr 80h
AL = AL + ModeVideo
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INT 10h
Servicio 01h
Set cursor type (Fija tipo de cursor)

Liamada: AH=0th
CH = Linea inicial de examinacion {limite superior) en bits 0-4
CL .= Linea finat de examinacién (limite inferior) en bits 0-4

Devuelve: Nada
Comentario; Para modos monocromaticos, ta linea de examinacién inicial por omisién es 0Bh,

y la final @s OCh. Para modo de color, la linea de examinacion inicial por omisién es 06h, y la
de terminacion es 07h.

INT 10h
Serviclo 02h
Set cursor position (Fija posicion del cursor)
Liamada: AH .= 02h
BH := Numero de pagina (0 para los modo graficos)
DH := Renglén “
DL := Columna
Devueive: Nada
Comentario:
Phginas |  Modos | Adaptadores )
0.7 00h, Olh CGA, EGA, MCGA, VGA
03 02h, 03h CGA
07’ 02h, 03h EGA, MCGA, VGA
0 0Th MDA
0-7 0Th EGA, VGA
INT 100
Servicio 03

Read Cursor position and configuration (Leer posicion y configuracion del cursor)

Liamada: AH ;=03 ,
BH := Numero de pigina

Devuelve: BH := Numero de pigina de video
CH := Linea de sxaminacién iniclal para el cursor
.CL := Linea de examinacion final para el cursor
DH:=Rengbn =

DL := Columna
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Comentario: Devuelve las lineas de examinacion inicial y final de cursor, y su posicion actual.

INT 10h
Servicio 05h
Read cursor position and configuration {Leer posicidn y configuracion del cursor)
Ltamada: AH .=.05h
AL .= Nimero de pagina seleccionada
Devuelve; Nada
Comentario:
Péaginas Modos Adaptadores
0-7 00h, Olh CGA, EGA, MCGA, VGA
0-3 02h, 03h CGA
0-7 02h, 03h EGA, MCGA, VGA
0-3 07h, ODh EGA, VGA
0-3 OEh EGA, VGA
] OFh, 10h EGA, VGA
INT 10h
Servicio 06h

Scroll Windows Up (Desplazar la ventana hacia arriba)

Llamada: AH := 08h ,

AL := Numero de renglones por desplazar
BH ‘= Atributo usado para 4rea en blance
CH := Renglén, esquina superior izquierda
CL := Columna, esquina superior izquierda
DH := Renglén, esquina inferior derecha -
DL := Columna, asquina Inferior derecha

Devuelve; Nada

Comentario:. Dospeja una ventana con el atibuto especifico o desplaza;la. vontana hacia
arriba determinado niimero de renglones. - Todos los mngiones de la.ventana se dnplazan
hacia arriba y se afladen renglones en blanco en ia parte inferior: Pm dupojlr una ventana,
se fija AL en cero o en un valor mayor que el numero de rtnqloms dt [} vcntana ‘

INT 10h
Servicio 0Th ‘
Scroll Windows Down (Desplazar la ventana t}acia abajo)

Llamada: AH = 07h
AL := Numera de renglones por despiazar
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BH = Atributo usado para area en blanco
CH =Renglon, esquina superior izquierda
CL '= Columna, esquina superior izquierda
DH = Renglén, esquina inferior derecha
DL = Columna, esquina inferior derecha

Devuelve: Nada

Comentario: Despeja una ventana con el atributo especifico, o desplaza la ventana hacia
abajo determinado numero de renglones. Todos los renglones de la ventana se desplazan
hacia abajo y se afaden renglones en blanco en la parte superior. Para despejar una
ventana, se fija AL en cero o en un valor mayor que el nimero de renglones de la ventana.

INT t0h
Servicio 08h
Read Character and attribute (Leer caracter y atributo)

Lismada: AH := 08h
BH := Pdgina de presentacion visual

Devugive: AH ‘= Byte de alributo
AL .= Carécter ASCli

Comentario: Obtiene el codigo del caracter y atributo desplegado en 1a posicién actuat det
cursor.

INT 100
Servicio 0%h .
Write Character and attribute (Escribir caracter y alributo)

Lismada: AH = 09h
AL := Caracter ASCil
BH := Pégina de presentacion visual
BL := Byte de atributo del caracter en AL
CX .= Numerg do uumus por escribir

Davuelve: Nada

Comeniario; Escribe el caracter seleccionado ¢! nimero de veces deseado. ‘ Eista funcbén
escribe hasta 65538 caracteres en modo texto.

NT 10h
Serviclo 0Ch
Wﬁu Graphics Pixel (Escribir pixel para graficos)

Liamada: AH :=0Ch



AL "= Valor del color

BH ‘= Numero de pagina

CX = Numero de columna del pixel
DX = Numero de renglén del pixel

Devuelve: Nada

Comenitarios:  Ninguno

INT 10h
Servicio 0Dh
Read Graphics Pixel (Leer pixel para graficos)

Llamada; AH =0Dh
BH = Numero de pagina
CX = Numero de columna del pixel
DX ‘= Numero de rengién del pixel
Devuelve; AL = Valor del color

Comentanios:  Ninguno

INT 10h
Servicio 0Fh . _ .
Get current display mode (Obtener modo de presentacién a'ctual)
Liamada: AH := OFh
Devuelve; AH ‘= Ntimero de columnas en pantalla

AL := Modo de prasentacion
BH := Pégina activa de presentacion

Comentarios:: - Ninguno

INT 10h
Servicio 13h

Wiite string (Escribir cadena)
Liamada: AH :=13h

AL := Modo de escritura

BH ;= Pdgina de video L

‘BL-;= Atributo (modos de escritura 0.y 1)
.CX = Longitud de la cadena ~ - ,

DH := Rengion en el cual se escribira la cadena
DL := Columna en la cual se escribird la cadena
ES .= Segmento de.la cadena
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BP -~ Offset de fa cadena

Devuelve: Nada
Comantarios:
Modo Comentario
0 Atributo BL. Cadena solo de caracteres, no
actualiza posicion del cursor.
1 Atributo BL. Cadena sélo de caracteres,
actualiza 1a posicion del cursor.
2 Atributo BL. Cadena alterna caracter/atributo,
no actualiza posicion del cursor.
] Atributo BL. Cadena alterno caracter/atributo,
actualiza posicion del cursor.
INT 1th
Servicio
Get equipment status (Obtener estado del equipo)
Llamada: Ninguna
Devuslve: AX .= Estado del equipo

Comentanos: Regresa la configuracion del equipo (Coprocesador, Video, Puertos, Drives,
sic). Consuite ia tabla de estado de equipo.

INT 120
Servicio
Get memory slze (Obtener tamafio de memoria base)
Liamada: Ninguna
Devuelve: AX := Numero de bloques de memornia de 1K

Comentarios: Regresa el nimero de bioques de 1024 bytes instalados como memoria. Pm
obtener el tamafio exdcto aplique la siguiente formula:

MemoriaBase := (NumBloguo_s X 1024) Bytes'

INT 13h
Servicio 00h
Reset floppy disk system (Restablecar sistema de disco flexible)

Llamada: AH = 00h ‘ v
DL := Numero de unidad (basado en cero)
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Bit 7 = 0 para disco flexible, 1 para disco duro
Devuelve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito

Bandera de acarreo en uno si hubo error

AH .= Cédigo de retorno

Comentanos: Forzala unidad a tirar de las cabezas hacia la pista cero.

INT 13h
Servicio 01h
Get floppy disk system status (Obtener estado del sisterna de disco flexible)
tlamada: AH = 01h
Devuelve: AH ;= Byte de estado

Comentarios: Con esta funcién se puede comprobar el estado que guarda el controlador de
unidades de disco flexible después de cada operacién.

INT 13h
Servicio 02h
Read floppy disk (Leer disco flexible)

tiamada: AH  :=02h
AL :=Numero de sectores por transferir (1-9)
ES:BX := Apuntador al buffer de disco del usuaro
CH  :=Numero de pista
CL  := Numero de sector

DH = Numero de cabeza
DL := Numero de unidad (0'a 3).

Devuelve: Bandera de acarreo en cero s hubo éxito
Bandera de acarreo en uno si hubo efror
AL := Numero de sectores transferidos -
AH = Bytedeestado =~

Comentarios: Transfiere uno o mas sectores del disco a fa memoria principal.

INT 13h
Servicio 03h ;
Wirite disk sectors (Escnbir sectores del disco)
Llamada: AH = 03h: .
AL = Numero de sectores por transferir - ..

ES:BX:= Apuntador al buffer de disco del usuario
CH . " :=Numero de pista -
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CL Numero de sector

DH = N(mero de cabeza

DL = Numero de unidad (0 a 3)
Devuelve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito

AH =0

AL = Ntmero de sectores transferidos
Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH := Byte de estado

Comentarios: Escnibe en uno o mas sectores del disco 1a informacion almacenada en la
memoria principal.

iINT 13h
Servicio 04h
Verify disk sactors (verificar sectores de disco)

Liamada: AH:= 03h
AL := Nimaero de sectores por transferr
CH .= Numero de pista
CL := Numero de sector
DH := Numero de cabeza
DL ‘= Numero de unidad (0 a 3)

Devuelve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito
AH =0
Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH .= Byte de estado

Comentarios: Verifica el CRC (Cyclic Redundancy Check) de jos sectoros‘d_ol disco.

INT 13h
Servicio 0bh :
Return disk drive parameters (Devoiver parametros de unidad de disco) .

Lismada: AH ‘= 08h ,
DL := Nimero de unidad (basado en 0)

Bandera de acarreo en cero si hubo éxito

CH = Nimero de pistas por lado

CL = Numero de sectores por pista. -

DH  := Numero de lados

DL. .= Nuamero de unidades consecutivas conectadas

ES:DI := Apuntador a tabla de parémetros de disco de 11.bytes
BL  :=Valor de tipo de unidad valido de CMOS

0th = 5%, 360Kb, 40 pistas
02h = 5%, 1.2Mb, 60 pistas’



03h = 3%, 720Kb, 80 pistas
05h = 3%, 1.44Mb, B0 pistas

Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH = Byte de estado

Comentarios: Permite verificar las caracteristicas del drive. Proporciona acceso a la tabla de
parametros del drive.

Offset Significado
00h Primer byte especificado.
01h Segundo byte especificado.
02h Niimero de "tic-tacs" de reloj antes de apagar el motor de la
unidad.
03h Ntimero de bytes por sector:
00h - 128, 0th = 256, 02h= 512, 03h = 1024
0dh Sectores por pista.
05h Longitud de marca de terminacion.
06h Longitud de datos,
07h Longitud de marca de terminacion para formato.
08h Byte de relleno para formato.
0% Tiempo de colocacion de la cabeza en milisegundos. -
0Ah Tiempo de arranque del motor en octavos de g]u_ndo.

INT 13h
Servicio 09h
Initiafize fixed disk table (Asignar valores iniciales a la tabla de disco duro)
Llamada: AH = 0%h
DL ;= Numero de unidad de disco duro
Devuelve; Bandera de acarreo en cero si hubo éxito
AH:=0

Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH :='Byte de estado

Comentarios; Los numeros de las unidades de disco duro iniclan con el valor 80h para el

primer.disco, 81h para el segundo, etc. La informacion es obtonidl de |a tabla de parimotros i

del disco (Vectores de interrupcion 41h, 42h).

INT 13h
Servicio OAh ‘
Rnd‘long,sador (Leer sector largo)
Llamada: . ‘AH-=0Ah
‘ AL := Numero de sectores (1'a 121)
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ES = Segmento de buffer de datos

BX = Desplazamiento en el segmento de buffer de datos
CH = Pista (0 a 1023)

CL := Sector (1 a 17)

DH = Numero de cabeza (de 0a 15)

DL = Ntmero de unidad (80h, 81h, stc.)

Devuslve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito
AH =0
Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH := Byte de estado

Comentarios:  Ninguno

INT 130

Servicio 08h

Wirite long sector (Escribir sector largo)

Liamada: AH = 08h
AL := Numero de sectores (1 a 121)
ES ‘= Segmento de buffer de datos
BX .= Desplazamiento en el segmento de buffer de datos
CH := Pista (O a 1023}
CL := Sector (1 a 17)
DH ‘= Nimero de cabeza (de 0 3 15)
DL .= Nimero de unidad (80h, 81h, elc.)

Devuelve. Bandera de acarreo en cero si hubo éxito
AH:=0
Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH := Byte de estado

Comentarios:  Ninguno

INT 130

Servicio OCh

Seek Cylinder (Buscar Ciindro)
Lismada: AH = 0Ch

CH := Pista de orden inferior

CL := Pista de orden alto

DH := Numero de cabeza

DL ;= Nimero de unidad de disco duro

Bandera de acarreo en cero si hubo bxito
AH=0



Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH - Byte de estado

Comentanos:  Ninguno

INT 13h
Servicio 0Dh
Alternate disk reset (Restablecer e} disco)
Llamada: AH =0Dh
DL := Numero de unidad de disco duro
Devuelve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito
AH =0

Bandera de acarreo en uno si hubo error
AH := Byte de estado

Comentanios:  Disponible en PC AT. Esta funcion es idéntica a la 13h/00h.

INT 13h

Servicio 15h
Return DASD (Direct Access Storage Device) Type ‘
Devaolver tipo de dispositivo de almacenamiento de acceso diracto.

Llamada: AH := 15h
DL = Ndmero de unidad

Devuelve: Bandera de acarreo en cero si hubo éxito

AH := Tipo de unidad de DASD o
00 La unidad requerida no esta disponible
01 Unidad presente, no se puade detectar cambio de disco
02 Unidad presents, se puede detectar cambio de disco -
03 Disco duro

CX .= Segmento de nimero de sectores de disco duro

DX := Despiazamiento en e| segmento de nimero de
sectores de disco duro

Bandera de acarreo en uno si hubo error

AH .= Byte de estado

Comentarios:  Ninguno--
INT 13h

Servicio 16h
Read disk change line Status (Leer estado de linea de cambio qu div‘sco)

Liamada; AH := 16h
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DL .= Ndmero de unidad

Devuslve: Bandera de acarreo en cero
AH = 0 Disco no cambiado
Bandera de acarreo en uno
AH =0 Error
8 Disco cambiado

Comentarios:  Ninguno

INY 14h
Servicio 00h
Initislize communications port (Preparar puerto de comunicaciones)

Liamada: AH ;= 00h
AL := Pardmetro de inicislizacion
DX := NGmaero de puerto PC/IAT
0 COM1
1 Com2
2 COM)
3 COM4

Devueive: AH := Estado de puerto
AL = Estado de modem

Comenianios:
S 7,68 Bes, 3 (Y] T IN R
Velocidad en bauds Paridad Bisdeakto | Longitud cbpl,!g_bu i
000 = 110 X0 = ninguna |0 = Un bit 10 = Siste bits
001=150  [Ol=impar |1 = Dosbits 11 = Ocho bits

010=300 10 = Ninguna
011 =600 11 =par

100 = 1200
101 =2400
110 = 4800
111 = 9600
INT 14h
Servicio 01h

Wirite character to communications port (Escribir caracter al puerto de comunicaciones)

Usmada: AH:= 01h | o
AL := Codigo de examinacion del caracter
DX = Numero del puerto ‘



Devuelve: AH .= Bit 7 = 0 (no hubo error)
AH "= Bit 7 = 1 (error); los bits 0 a 6 muestran la causa de la falla

Comentarios.  Antes de utilizar esta funcion debe inicializarse el puerto

INT 14h
Serviclo 02h
Read character to communications port (Leer caracter del puerto de comunicaciones)

Llamada: AH = 01h
DX = Numero del puerto

Devuelve; AH ;= Bit 7 = 0 (no hubo error)
AL = Cédigo de examinacién del caracter
AH = Bit 7 = 1 {error); los bits 0 a 6 muestran la causa de la falla

Comentarios;  Antes de utilizar esta funcién debe inicializarse el puerto

INT 14h
Servicio 03h
Request communications port status (Solicitar el estado del puerto de comunicaciones)

Llamada: AH = 03h
DX := Namero de puerto

Devuelve: . AH := Estado del puerto
AL := Estado del modem

Comentarios:  Ninguno

INT t4h
Servicio 04h ,
Extended initialization (P$/2) (Preparacion ampliada (PS/2))
Liamada: AH ;= 04h
AL := Valor de interrupcion
BH ;= Paridad '
BL := Bits de alto

CH := Longitud de datos
CL .= Velocidad de transmislén (bps)
DX .= Numero de puerto

Devuelve: AH := Estado del puerto
AL := Estado del modem
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Comentarios:

Registro Significado Disposiciones Significado
AL Interrupcion 00h No hay interrupcion
Oth Interrupcion
BH Paridad 00h No hay paridad
Oth Paridad impar
02h Paridad par
03h Paridad de adhesion impar
04h Paridad de adhesién par
BL Bit de alto 00h Un bit de alto
0lh Dos bits do ako (1.5, CH = 00h)
CH { Longitud de datos 0Ch Cinco bits
Olh Seis bits
02h Siate bits
03h Ocho bits
CL Velocidad 00h 110 bps
Olh 150 bps
02h 300 bps
03k 600 bpe
Odh 1200 bps
0%h 2400 byps
06h 4300 bps
(1Y, 9600 bps
00h I’Ml
INT 14h
$Servicio 08h )
Extended communications port control (PS/2) (Control del puerto de comunicacionss
ampliado (PS/2))

Lismada: AH:=05h ..
AL := Leer 0 escridir on
00h = Leer ..
01h = Escribir
BL := Regisiro de control de modem (8i AL := 01h véase tabla en
comentanos) .
DX = Nomero de puerto

o fogiero de conirol de modem

AH ;= Estado del puerto
AL := Estado del modem
BL ;= Registro de control de modem

Comentarios: Permite la lectura/escritura en ol regisiro de control de modem asociado con el
puerto RS232 deseado. Los bits de BL se definen en ia siguienie tabia:



Descripcion

Terminal de datos preparada (DTR)
Solicitud de envio (RST)
Fuera uno (Out 1)

Fuera dos (Out 2)

Prueba de retroalimentacion
Reservado

INT 15h
Servicio COh

Return system configuration parameters (Devolver pardmetros de configuracion del
sistema)

Llamada: AH := COh

Devuelve: PC, Pgjr. Bandera de acarreo en uno, AH .= 80h
PC XT BIOS (11/08/82), PC/AT BIOS (1/10/84):
Bandera de acarrec en uno, AH "= 86h
Todo log demads:
ES:BX Apuntador a la tabla de descriptor del sistema en ROM

Comentarios:  La tabla de descriptor de sistema en ROM contiene informacién Gtil sobre el
sistema. La siguiente tabla muestra el significado de las entradas:

Desplazamlento Significado
00h Conteo de bytes do los datos subsecuentes (minimo 8) *-
02h ‘Byto modelo
03h Byte submodelo _
04h Nivel de revision de BIOS (00h = primera liberacion)
05h Informacion de caracteristicas.

Bit0-X Reservado

Bit | =0 Canal do E/S de linea de PC

Bit [ =  Arquitoctura de microcanal

Bit2=1 Asignadoa EBDA

Bit3=1 Esperapara evento extcrno s¢
permite o .

Bitd =1 Intercepcion de teclado por INT - .-
h o

Bit 5= 1 - - Reloj de tiempo rcal presentc

Bit6 =1 - Scgundo microcirculto de
interrupcion presente

Bit7=1  Canal DMA 3 usado por BIOS .
dediscoduto.

06h - 09h Rescrvado




El byte modelo contenido en et desplazamiento 02h de fa tabla de descriptor del sistema
deberia ser igual al byte de identificacion del sistema (almacenado en la direccién
FOOO:FFFE). E! byte submodelo (desplazamiento 03h) puede usarse para una identificacion
adicional del sistema.

INT 16h
Servicio G0h
Read keyboard character (Leer caracter de teclado)
Liamada: AH ;= 00h
Devuelve: AH := Codigo de examinacion de tectado

AL := Cddigo de caracter ASCH!

Comentarios: Espera y lee un sdlo caracter del buffer del teclado y lo devuelve junto con su
cédigo de examinacion. El buffer del teclado por lo general se localiza en 0040:001A.

INT 18h
Servicio 01h
Read keyboard status (Leer estado del teclado)
Liamada: AH = 01h
Devuelve: Bandera de acarreo en cero (5@ oprimio una tecla)

AH := Cddigo de examinacion
AL -= Caracter ASCI
Bandera de acarreo en uno (no se oprimi6 tecla aiguna): -

Comentanos:  Ninguno

INT 18h
Servicio 02h
Return keyboard flags (Devolver banderas de teclado)

Llamada: . AH := 02h
Devuelve: AL := Byte de banderas de tectado de ROM BIOS

Comentarios:  Devuelve el estado de los conmutadores biestables y de las:teclas Shift.del .
registro de eslado de BIOS mantenido en la localidad de memoria 0040; 0017. La siguiente,
tabla muestra el significado de los blu de registro AL rogresando dela 1uncl<’m

Bit0=1 Te_cla Shift derecha opnmlda_
Bit1=1 Tecla Shift izquierda oprimida
Bit2=1 Tecla Ctrl oprimida - -

Bit3=1 Tecla Alt oprimida -



Bit4 =1 Scroll Lock habilitado
Bit5=1 Num Lock habilitado
Bité=1 Caps Lock habilitado

Bit7=1 Tecla Insert activada
INT 18h
Servicio 10h
Get keystroke (Obtener digitacién)
Llamada: AH .= 10h
Devuelve: AH .= Codigo de examinacion

Al = Caracter ASCll

Comentarios: Sdlo trabaja en los sistemas PC/AT y PS/2 con teclados expandidos. Permite
el reconocimiento de teclas similares.

INT 18h
Servicio 11h
Chack keyboard (Verificar teclado)
Llamada: AH = 11h
Devuelve: AH := Cédigo de examinacion

AL := Caracter ASCHi
Bandera de acarreo en uno si no hay alguna qigitacbn disponible

Comentaries:  Ninguno

INT 18h
Servicio 12h L
Get keyboard status flags (Obtener banderas de estado del teclado)
Uamada: AH = 12h
Devueive: AL = Bandera de eslado uno
H = Blndm de uudo dos

Comentanios;  Esta tuncion ‘sblo tana on los sistemas PC/AT y PSR2 con todadou
expandidos, ucomola INT mvozn sfiadiendo la mundabmdmdumdoddudado

Bandera de estado uno:

BitO=1  Tecia Shift derecha oprimida ©
Bitt=1 Tecle Shift izquierda oprimida ™
Bit2=1 chlaCtnopnmlda



Bit3=1 Tecta Alt oprimida
Bit4 =1 Scroft Lock habilitado
Bit5=1 Num Lock habilitado
Bit6=1 Caps Lock habillitado
Bit7=1 Tedla Insert activada

Bandera de estado dos:

Bit0=1 Tecla Ctrl izquierda oprimida
Bit1=1 Tecla Alt izquierda oprimida
Bit2=1 Tecla Ct derecha oprimida
Bit3=1 Tecla Alt derecha oprimida
Bit4=1 Tecla Scroll Lock oprimida
Bit5=1 Num Lock oprimida

Bitg =1 Caps Lock oprimida

Bit7=1 Tecla SysReq oprimida

INT ATh
Sevvicio O0h
Write character to printer (Escribir caracter en impresora)
Liamada; AH := 0Ch
AL := Caracter

DX .= Numaero de impresora (0 a 2)
Devueive: AH := Estado de impresora
Comentarios; Escribe e! caracter especificado en el puerto de impresora y devuelve ! estado
actual de la impresora. '

INT 17h
Servicio 01h
initialize printer port (Preparar puerto de impresién)

Liamada: AH = 01h
DX := Numero de impresora (0 8 2)

Devueive: AH := Estado de la impresora
Comentarios: Prepara el puerto paralelo de la impresoray m:orni ol estado de éste.
La funcidn dirige la sucesion de caracteres 08h y OCh &l puerto de impresora. ..

INTATHh
Servicio 02h - . ,
Request printer port status (Solicitar estado’ de puerto de impresién) ..
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Llamada: AH .= 02h
DX = Numero de impresora (G a 2)

Devuelve: AH := Estado de la impresora

Comentarios:  Devuelve el estado de! puerto de impresora paralelo especificado. Si esta
utilizando un PC/AT, PC/XT286 o PS/2 y BIOS determina que la impresora esta ocupada,
BIOS ejecutarad una INT 15h/90h (dispositive ocupado [DEVICE BUSY])

* FUNCIONES DE DOS

Los serviclos ofrecidos por DOS cubren las interrupciones 20h a 2Fh y se describen a
continuacton:

INT 21h
Servicio 05h
Printer output (Salida de imprasora)

Liamada: AH := 05h
DL := Datos de 8 bits para imprimir STOPRN (Unidad disefiada en Pasca!
para ¢! Programa da Diagnéstico)

Devuelve: Nada

Comentanios: Eapera hasta que !a impresora esta lista y luego envia un byte. La deteccién-
de Ctd C y Ctrl Break durante esta funcién ocasiona fa ejecucion da la INT 23h (Vector de

interrupcion),

INT 21h

Servicio 0Eh ‘
Select Disk {Seleccionar disco)

Liamada: AH ;= 0Bh

DL := Nimero de unidad (A =0a Z = 25)
Devueive: AL:= UMmbnﬁnmodounﬁ.g(A= 122=28)
Comentarios;  Ninguno
INT 21h
Servicio 18h ) ‘
Get default drive (Obtener unidad por omisién) -
AH = 18h



Devuelve: AL := Nimero de unidad actual (A= 0 a Z = 25)

Comentarios:  Ninguno

INT 21h
Servicio 18h
Get allocation table information (Obtener informacion de la tabla de asignacion)
Llamada: AH := 1Bh
Devuelve: AL := Sectores por cluster

CX := Bytes por sector fisico

DX := Cluster por disco

DS := Segmento del byte descriptor de medio de almacenamiento

BX := Desplazamiento sobre el segmento del byte descriptor de medios
de almacenamiento

Comentarios: Vdlido para versiones superiores a 2, DS:BX apunta ai byte descriptor de
medios contenido en la FAT (Tabla de asignacion de archivos), pero en la versién 1 apunta a
la FAT en memoria. Ei byte descriptor de medios o FAT ID puede usarse para Identificar el
formato de ios medios de almacenamiento de acuerdo a la siguiente informacion:

FOh  No identificable/18 sectores, 80 pistas
F8h  Disco duro

Foh  De 2lados, 15 sectores por pista (1.2 MB)
Fsh  De 2 lados, 9 seclores por pista (720 KB)
FCh. De 1 solo iado 9 sectores por pista

FOh - De 2 lados, 9 sectores por pista (360 K8)
FEh  De 1 stio lado, 8 sectores por pista -

FFh  De 2 lados, 8 sectores por pists -~ . -

INT 21h

Servicio 1ICh
Get allocation table information for specific drive (Obtener infamacnén de la tabla de
asignacion para drive especifico)

Llamada: AH := 1Ch ‘ ‘
DL := Numero de unidad (Unidad actual =0,A=1aZ~= 26)

Devuelve: AL := Saclores por cluster
CX := Bytes por sector fisico
DX := Cluster por disco -
DS := Segmento del byte descriptor de medio de almacenamiento .
BX := Desplazamiento sobre el segmento de byte descriptor de medlos ‘
-de almacenamiento ' P
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Comentarios: Valido para versiones superiores a 2. DS:BX apunta al byte descriptor de
medios contenido en la FAT (Tabla de asignacion de archivos), pero en la version 1 apunta a
la FAT en memoria. El byte descriptor de medios o FAT D puede usarse para identificar e!
formato de los medios de almacenamienta de acuerdo con la siguiente informacion:

FOh  No identificable/18 sectores, 80 pistas
F8h  Disco duro

F9h De 2lados, 15 sectores por pista (1.2 MB)
F9h  De 2 lados, 9 sectores por pista (720 KB)
FCh De 1 sdlolado 9 sectores por pista

FDh  De 2iados, 9 sectores por pista (380 KB)
FEh De 1 solo lado, 8 sectores por pista

FFh  De 2 lados, 8 sectores por pista

INT 33h
Servicio 00h
Reset Mouse and get status (Reiniciar mouse y obtener estado)
Liamada; AX = 0000h
Devueive: Si el soporte para mouse esta disponible:
AX = FFFFh

BX := Nimero de hotones
Si no esta disponible:
AX =0Q000h

Comentanos: Después de realizar la uamada a este procadcmlento al controlador del mouse
s inicializado:
- El apuntador del mouse aparece enel cantro de la pantalia.
- La paglina de video se fija en caro,
- Se fijan los valores ya predeterminados para los tipos de apuntadores del.
mouse.
- El controlador de eventos del usuario es deshabilitado.
- Los valores del mouse (1/200 inch) horizontal se fjan en 8x8 y
el vertical en 16x8.

INT 33h
Serviclo 0th v
Show mouse poiqtqr (Presentar apuntador del mouse)
Uamada: AX = 0001h
Devuelve: ‘Nada:

Comentarios: Ninguno
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INT 33h
Servicio 02h
Hide mouse pointer (Ocultar apunlador del mouse)

Liamada: AX =0002h
Devuelve: Nada
Comentarios:  Ninguno
INT 33h

Servicio 03h

Get mouse position and button status (Obtener posicion del mouse y estado de los
botones)

Llamada: AX = 0003h
Devuelve:; B8X .= Estado de los botones
Significado de Bits:

0 Boton Izquierdo presionado
1 Boton derecho presionado
2 Boton central presionado
315 Reservados

CX ‘= Coordenada horizontal (X)

DX := Coordenada vertical (Y)

Comentarios: Los valores de las coordenadas son dados de acuerdo con el modo de
despliegue actual. Posicion superior Izquierda (X,Y) = (0,0).

INT 33h
Servicio 0Th ,
Set horizontal limits for pointer (Fijar limites horizontales para ef apuntador)

Uamada: AX = 0007h
CX := Coordenada horizontsl (X) minima
DX := Coordenada horizontal {X) méxima
Devuelve: Nada
Comentarios;  Si el valor minimo (CX) es mds grande que el vator mtximo (DX), Ios dos
valores son intercambiados entre si.

INT 33h
Servicio 08h - N
Set vertical limits for pointer (Fijar fimites verticales para el apuntador) ..
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Llamada: AX = 0008h
CX .= Coordenada Vertical (Y} minima
DX .= Coordenada Vertical (Y) maxima

Comentanios: Si el valor minimo (CX) es mas grande que el valor maximo (DX), ios dos
vaiores son intercambiados entre si.

INT 33h
Servicio 10h
Set mouse pointer exclusion area (Fijar drea de exclusidn para el apuntador del mouse)

Llamada: AX = 0010h
CX = Coordenada (X) superior izquierda
DX '= Coordenada (Y) superior izquierda
S| = Coordenada (X) inferior derecha
D1 .= Coordenada (Y) inferior derecha

Devueive: Nada

Comentarios.  El &rea de exciusién puede ser modificada llamando nuevamente esta
funcién o utilizando la funcién 00h 6 01h.

INT 33h
Servicio tFh
Disable mouse driver (Deshabilitar controlador de mouse)
Llamada: AX .= 001Fh
Devuelve: Si se realizo |a funcion
AX .= 001Fh

ES = Segmanto dei controlador
BX := Despiazamiento sobre el sagmento

.8ino se realizd
AX ;= FFFFh

Comentarios:  Ninguno

INT 33h
Servicio 20h = ,
Enable mouse driver. (Habilitar controlador de mouse)
Llamada:- AX =0020h "
-Devuelve: Nada
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Comentarios:  Ninguno

INT 33h

Servicio 22h
Set lenguage for mouse driver messages {Fijar el lenguaje para los mensajes del
controlador)

Llamada: AX .= 0022h
BX .= Numero del lenguaje

0 Inglés

1 Francés

2 Holandés

3 Aleman

4 Sueco

5 Predeterminado

6 Espadol

7 Portugués

8 Raliano
Devuelve: Nada

Comentano: Debe verficarse la presencia del controlador del mouse. Esta funcion se
encuentra disponible sdlo en las versiones internacionales de Microsoft Mouse.

INT 33h

Servicio 23h
Get language for mouse driver messages (Obtener el lenguaje para los mensajes del
controlador)

Liamada: AX = 0022h

‘Devuelve: BX := Nimero del lenguaje
S inglds
" Francés

Holandés
Alemén
Sueco
Predeterminado
Espafiol
Portugués
Italiano

ENONBWNQ

Comentario: Debe verificarse la presencia del controlador del mouse. Esta funcion se
encuentra disponible sdlo en (as versiones internacionales de Microsoft Mouse.
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INT 33h
Servicio 24h
Get mouse information (QObtener informacion del mouse)

Liamada: AX =0024h
Devuelve: B8X = Version del controlador

8L .= Relacion de version
CH ;= Tipo de mouse;

1 Bus mouse
2 Serial mouse
3 InPort mouse

4 PS/2 mouse
5 HP mouse
CL := Numero de IRQ
0 PS/i2
2,3,45 67 Numero de IRQ

Comentarios:  Ninguno

* Area de datos BIOS

E! BIOS utlliza el sistema RAM para almacenar los datos de especificacidn. El segmento
asignado para este propdsito es e 0040h. La tabia que se presenta a continuacion se extrae
de "IBM PC CMOS BIOS", sin realizar la traduccion de la misma, para evitar confusion de
términos.

Desplazamiento  Servicio BIOS

00h INT 14h 1/Q Address of up to 4 uml eommunlcatsom adapters -
08h INT 17h 1/0 Address of up to 4 paraiiel printer adaptm
10h INT 11h Numbaer of devices installed, Where. -

Bit 15-14 = Number of pdmor adapters

Bit 13-12 = Reserved -

Bit 11-9 Nmboro'nynd\mnouc adapters
Bit 8 =Reserved
Bit 7-6° = Number.of mk drives, where
00b = 1 Disk drive -
01b = 2 Disk drives
Bit 5-4 =lmvmom where:
1000 = EGANVGA or PGA
01b = 40x25 Color ~ * * -
10b = 80)25 Color . - . -
'11b = 80x25 Black and White
8it 3 =Reserved: - -
Bit 2 =Pointing device
Bit 1 =1 if math Coprocessor
8it 0 = Diskette available for boot



Desplazamiento  Servicio BIOS Descripeion

12h POST Manufacturing test port (AT only)
13h INT 12h Installed memory in Kilobytes
15h POST Manufacturing test port (AT anly)
17h INT 16h Keyboard shift flags, where:

Bit 7 = 1 Insert active

Bit 68 = 1 Caps Lock active

Bit 5 = 1 Num Lock active

Bit 4 = 1 Scroll Lock active

Bit 3 = 1 Alt pressed

Bit 2 = 1 Ctr pressed

Bit 1 = 1 Left Shift pressed

Bit 0 = 1 Right Shift prassed
18h INT 16h Extended Keyboard Shift flags, where:

Bit 7 = 1 Insert pressed

Bit8 = 1 Caps Lock prassed

Bit 5 = 1 Num Lock pressed

Bit 4 = 1 Scroll Lock pressed

Bit 3 = 1 Ctri-Num Lock state active

Bit 2 = 1 Sys Req pressed

Bit 1 = 1 Left Shift pressed

Bit 0 = 1 Right Shift pressed

19h INT 16h Work area for alt key an numeric keypad input
1Ah INT 16h Pointer to next character in keyboard buffer
1Ch INT 16h Pointer to first available sport in keyboard buffer
1Eh INT 16h Keyboard buffer of 16 word entries
3Eh INT 13h Diskette drive recalibrate status, where.

Bit7 =1 Diskatte hardware interrupt

_ .. has occurred
Bit6-4 = No used

Bit 3-2 = Reserved
Bit 1 =1 recalibrate drive 1
8it 0 . = 1 recafibrate drive 0
3Fh Diskette drive molor status, Where:
Bit7 - =1 currontoponﬂomuwrﬂaor
B format ,
. Ocurrent opouﬂon isa nad or verify
Bit6. =Reserved ‘.
Bit 5-4 = Drive ubet -m» whm
00b = Drive' 0 selected
01b = Drive 1 selected
10b = Reserved
11b = Resarved
Bit1 . = Drive 1 motor.is On
Bit0 = Drive 0 motoris On
Diskette motor time-ott count



Desplazamiento  Servicio BIOS Deseripeion

41h INT 13h Diskette status return code, where:

Bit7 =1 Drive no ready

Bit6é =1 Seek error occurred

Bit5 =1 Diskette controller fajled

Bit 4-0 = Error codes, where:
00h = No error
01h = lilegal function was requested
02h = Address mark not found
03h = Write protect error
04h = Sector not found
06h = Drive door was opened
08h = DMA overrun error
09h = DMA Boundary error
0Ch = Media type unknown
10h = CRC failed on disk read

42h-48h INT 13h Diskette controller status bytes and command butes for

fixed disk controfier

49h INT 10h Video mode setting

4Ah INT 10h Number of colums on screen

4Ch INT 10h Current page size (video)

4Eh INT 10h Current page address (video)

50h INT 10h Cursor position as 8845, Two bytes/page. First byte of
each pair is column; secon byte is row. 0,0 Is upper left
corner of screen.

60h INT 10h Cursor type defined as 6845 video chip-compatibie

startin an ending scan lines. High byte Is startin scan
line; low is ending scan line.

62h INT 10h Current page number (video)
63h INT 10h 6845-compatible /O port number for current mode
{Port 03D4h or 0384) (video)
65h INT 10h Current mode select register
66h INT 10h Current paietie value ,
67h-6Ah POST Pointer to resent code upon ‘system reset for real mode-
ro-entry. ’
68h POST -Last unexpected interrupt that occurred.
6Ch INT 1Ah “Timer count. Number of ticks since midnight (Four
‘ bytes)
70h INT 1Ah 24 hour roll overfiag
72h POST System reset flag (AT only). ,
1234h = Bypass momofy mt (also warm boot) -
4321h = Preserve memory

0084h: = Burn in mode



Desplazamiento  Servicio BIOS Descripeidn

74h INT 13h Status from last fixed disk operation, where:
00h = Noerror
01h = Invalid function request

02h = Address mark not found

03h = Wirite protect error

04h = Sector not found

05h = Reset failed

07h = Drive parameter aclivity failed
08h = DMA overrun on operation

0%h = DMA boundary error

0Ah = Bad sector flag detected

0Bh = Bad track detected

0Dh = Invalid number of sectors on format
OEh = Control data address mark detected
0Fh = DMA arbitration level out of range.
10h = Uncorrectable ECC o CRC error
11h = ECC corracted data error

20h = Ganeral controiler failure

40h = Seek operation failed

80h = Time-Out

AAh = Drive not ready

BBh = Undefined error occurred

CCh = Write fault on seleected drive
EOh = Status errorferror register is 0
FFh = Sense operation failed

75h INT 13h Number of fixed disk
78h INT 13h Fixed disk coptrol byte .
77h INT 17h Fixed disk por offset
78h INT 14h Printer time-out table (ports 0-3)
7Ch INT 16h . Serial lime-out table (ports 0-3) L
80h INT 160 Offset to start of keyboard buffer (From segment 40h)
82h INT 10h Offset to en of keyboard buffer (from segment 40h)
84h INT 10h Number of rows on screen (24/25) (VGA only)
85h INT 10h Character height (bytes/character) (VGA only)’
87h INT 10h Video control bits (VGA only), whare: -
Bit 7 = Clear RAM ’ '
Bit 8-5 = Memory on adapter as follows:
s 00b = 64K i
01b = 128K
10b = 192K
11b = 256K

Bit4 =Noused :
8it3 =0 EGANGA-compatible adapter aclive
Bit2 = Wait for.display enable - .
8it1 =0 Color or ECD monitor s attached to-
EGANGA-compatible adapter
1 Monochrome monitor is attached to -
EGANGA-compatible adapler



Desplazamiento

88h

89h

8Ah
8Bh

8Ch
80h
8th
8Fh’

Servicio B10S

INT 10h

INT 10h

INT 13h
INT 13h

INT 13h
INT 13h
INT 13h
INT 13h

Descripeion

Bit 0 = 0 Translate cursor video modes 0-3
when using ECD monitor in 350
line mode
1 Inhibit cursor transiation
EGA/NGA switch data (VGA only), Where:
Bit 7-4 = Feature connector bits 3-0, respectively
Bit 3-0 = Option switches 3-0, respectively
EGA/NGA control bits (VGA only), whare:

Bit7 =200lines
Bit 8-5 = Reserved
Bit4 =400lines

Bit3 = No palete load
Bit2 =Mono monitor
Bit1 = Gray scalling
Bit0 = Reserved
Index into DCC table (VGA only)
Diskette data rate information
Bit 7-8 = Last data rate set by controller, where:
00b = 500 Kilobits/second (Kbs)
01b = 300 Kbs
10b = 250 Kbs
Bit 5-4 = Last diskette drive step rate selected
Bit 3-2 = Data transfer rate at operation start. -
Where: R :
00b = 500 Kbs -
01b = 300 Kbs
10b = 250 Kbs
Bit 1-0 = Reserved
Fixed disk status register (AT only)
Fixed disk error register (AT only)
Fixed disk interrrupt flag (AT only)
Diskette controlier information, where:
Bit.7 = Reserved
Bit6=1 Drive determined for drive 1
BA 5 = 1 Drive 1 is multirste
Bit 4'=.1'Drive 1 supports change line -
Bit 3 = Reservad
Bit 2=1Drive Mmimd for drivo 0
81 1=10nve0is multirale
810 = 1. Drive 0 supports’ change imo
Diskette controller information. Where.:

.(one byte per drive, drive 0 at 40:90h; drive 1 at4091h) i

Bt 7.6 = Data ransfer rate, whers:
~/00b'= 500 Kbs
- 01b = 300 Kbs
100 = 250 Kbs
Bit 5 = 1 Double stepping required
(380Kb media/1.2Mb drive)



Desplazamiento  Servicio BLOS Deseripeidn

Bit4 =1 Known media in drive
Bit3 =Reserved
Bit 2-0 = Definitions on return to user;
111b =720K media in 720K or 1.44Mb
drive; or 1.44Mb media in 1.44Mb drive
101b =Known 1.2Mb media in 1.2Mb
drive
100b =Known 360K media in 1.2Mb
drive
011b =Known 360K media in 360K
drive
010b =Trying 1.2Mb media in 1.2Mb
drive
001b =Trying 360K media in 1.2Mb
drive
000b =Trying 360K media in 360K drive
92h INT 13h Diskette device service work area. Each entry is first
diskette device service value tried. One byte per drive.
Drive 0 at 92h, drive 1 at 93h.

94h INT 13h Current track number for both drives. One byte per
drive. Drive O at 94h, drive 1 at 83h.
96h INT 16h Kerboard status byte:

Bit7 =1 Read |D in progress
Bit6 =1 Lastcode was first 1D

Bit5 =1 Forced Num Lock
Bit4 =1 101/102 keyboard used
Bit3 =1 Right Alt active

Bit2 =1 Right Ctrl active
Bit1 =1 Last code was EOh
Bit0 =1 Las codewas Elh

97h INT 16h Keyboard LED status byts;
Bit7° = Error flag for keyboard command
Bit8 =LED UpDate in progress
Bit5 ' = Resend received from keyboard :
Bit4 =ACK received from keyboard
Bit3 =Reserved - '
Bit 2 - = Current sistus of Caps Lock LED .
Bit1 = Current status of Num Lock LED
Bit 0.~ = Current status of Scroll Lock LED

98h INT 15h User wait fiag offset address (AT only)
9Ah INT 15h User wait flag segmant address (AT only)
9Ch INT 15h Least significant byte of wait count (AT only)
9Eh INT 15h Most significant byte of wait count (AT only)
AOh INT 15h Wait active flag. (AT only). -

Bit7 =1 Wail time elapsed

Bit6-1 = Reserved = =

BitO = 1INT 15h, AH = 86h occurred



Desplazamiento
ABh

BOh-BSh
B6h-B8h
COh-COh
CEh
CFh-FFh
100h

Servicio BIOS

INT 10h

POST
INT 1Ah
INT O5h

Descripcion

Pointer video parameters and overrides (in
segmaent:offset format) VGA only.
Reserved

Reserved for POST (At only)

Reserved

Count days sinca 1-1-80

Reserved

Print screen status byte.



APENDICE B: FUENTE DE PODER Y SECUENCIA DE INICIO DE DOS

La fuente de poder o alimentacion utilizada en las PC's es del tipo conmutada, la cual requiere de
un minimo de carga para tener una operacion adecuada. En condiciones normales, no ocurre
ningtin danto si la fuente es alimentada con voltaje de AC si no se tiene conectada alguna carga en
cualquiera de sus conectores de salida. En tal caso , la fuente automaticamente se apaga,

La fuente de poder, provee a la PC de una sefal de OK (power good) indicando la operacion
adecuada de fa fuente. Cuando la fuente se encuentra apagada y se conmuta a encendida,
transcurre un lapso minimo de 1 s y la seflal de OK es generada, asumiendo que no hubo
problemas. Esta sefial, es una sefal légica AND proveniente de la salida de voltaje de DC y de la
entrada de AC percibidas en |a seiial. La sefial de OK, también es compatible con TTL, tenlendo
nivel alto en operaciones normales y nivel bajo en condiciones de falla. La sefial de falia de AC
causa que la sefial de OK entre a un nivel bajo de por lo menos 1 ms antes de cualquier salida de
voitaje de falia por debajo de los limites de regulacién. El punto de operacién como medida de
referencia de 1 ms es de operacion normal con un minimo de voltaje de linea y un méximo de
carga. La sefial de salida del voltaje de DC percibida mantiene la sefial de OK en un nivel bajo
cuando la fuente es encendida hasta que todos los voltajes de salida hayan alcanzado su minimo
nivel.

Caracteristicas de una fuente de poder con problemas;

- No trabaja el ventilador.

- La computadora no enciende.
- Olor a quemado, sonidos de click (positlemente
un capacitor dafiado),

- Series de mas de 2 beeps

- Mensaje de error 02xx

En el caso de los mensajes de error y de beeps, puede variar en cada PC, dependiendo del
BIOS que contenga cada una.

Los probliemas con fa fuente pueden ser causados por.

- El switch de eleccion de volaje que se encuenira en la parte posterior de la fusnte no ha sido
fijado correctaments, este debe seleccionarse dependiendo del voltaje de linea que 3o tenga. -

- €| cable de simentacion se encuenire defectuoso; Ouwmmmmwmf
mummmmmmmmmaummumy
dafiar los cables, por lo que se debs cuidar donde s colocan ios cables.

- Otro tipo de dafio en el cable, son las puntas que NO reslizan buen contacto con el enchule,
astodobodoama!csbdoporo’ddwm seenummdoﬂudasonoummmnumdasd
cable.

-Lafuentadepoderpuodonopmentarvolwoalgunode saloda estopowbmnteaquese
quemo un fusible, si este es el problema, sedobedemmphwolfuwhdmdopototro
equivalente.

*-'Si se tiene voltaje de salida en la fuente, el ventiador de la fuente rabaja, dmonnorenaende
'pemastenomuestranada en la pantalia, el pmNemapueden ser los conhctosdela fuente que



no se encuentran conectados en la tafjeta madre. Se debe de revisar adecuadamente las
conexiones de la fuente, puesto que puede no tenerse un buen contacto y causar que la
alimentacidn de voltaje sea intermitente.

- Por el continuo uso el swilch de encendido y apagado, al accionarse puede quedarse
estancado, siempre encendido o siempre apagado, poar lo que este debe ser sustituido por ofro en
huen estado.

- Cuando la computadora da inicio pero nada aparece en la pantalla se emiten beeps continuos;
la luz indicadora del disco duro se encuentra intermitente y no completa su procaeso de arranque,
da inicio nuevamente e! arranque o a la mitad de |a ejecucién de un programa el sistema realiza un
arranque en caliente por si mismo; hay insuficiencia de potencia de salida de la fuente, por lo que
es necesario cambiaria por una fuente de mayor potencia (watts).

- En algunas ocasiones es demasiada la corriente que se demanda a ia fuente por tarjetas de
expansion, por lo que puede apagar compjetamente el sistema. Se puede realizar @] cambio de la
fuente de poder o remover alguna de las tarjetas de expansion.

- Cuando enlalinea da alimentacidn existen fluctuaciones de voltaje, eslo pueda ser causado
por tormentas eléctricas, apagando y encendiendo aparatos eléctricos conectados en un mismo
contacto. Las fluctuaciones pueden ser en forma de pequefios rizos, 10s cuales pueden causar un
sobrecalentamiento en los componentes de los circuitos. Una alimentacion de AC con
fluctuaciones, puede causar continuos errores de paridad inconsistentemente en locaciones de
memoria. Muchas de estas variaciones pueden ser causadas por la unidad de fuente de poder.
Para evitar tales problemas se debe de tener una fuente de poder de alta calidad para tener un
mejor suministro de energla y un buen desempefio de la PC.

Para evitar tener fluctuaciones de voltaje de AC se debe tener cuidado en los siguientes
aspectos:

a) No se debe de conectar en el mismo contacto a la computadora con un circuito de
magquinaria pesada, aires acondicionados, herramientas, televisiones, impresoras ldser, maquinas
copiadoras, cafateras eléctricas, aspiradoras o cualquier otro aparato que se encienda o apague
frecuentements. Preferiblemente la computadora debe de conectarse en su propio contacto.

b) La computadora debe de conectarse a tierra utilizando las tres puntas def enchufe,

¢) Se debe de evitar utilizar extensiones de cable de alimentacidn cuando sea posible, puesto
que el ruido enla linea eléclica se puede incrementar. - Si se utiliza una extension, se debe
conocer el calibre del cable a utilizar debido a la longitud que se necesite para manejar
adecuadamente |a carga.

- Para tratar de eliminar an lo mas minimo los rizos en la linea de voltaje de AC, se debe de
utilizar - @l protector adecuado, ya sean MOV's (Metal Oxide Varistor), aoondtcuomdores 0

reguladores de votaje, filtros, fuentes ininterrumpibles, etc.

Secuencia de inicio de DOS

Si se llega a tener aiguin problema con el sistema de la computadora dumnlo U inicio al ser.
encendida, se puede determinar el problema ocurrido Siguiendo una serie de aventos que son
ejecutados en secuencia..S! se conocen los eventos que deben ocurrir, podremos encontrar. 1a ‘
causa dei problema. A continuacién se enumeran los eventos tipicos que ocurren en la secuencia
de inicio de DOS;
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1. Se suministra energia eléctrica al sistema.

2. La proporcion de energia da inicio a una autoprueba. Cuando todos los voltajes y niveles de
corriente son adecuados, la fuente indica que la energia se encuentra estable y manda una seal
de OK a la tajeta madre. El tiempo que transcurre entre el encendido y la verificacion de
estabilidad de energia, normalmente se encuentra entre 0.1 y 0.5 segundos.

3. Si el reloj del microprocesador no recibe la sefial de OK, causa que el reloj se detenga y
genere una sefial de reset (reinicio) para el microprocesador.

4. El microprocesador comienza a ejecutar el codigo de ROM BIOS comenzando en la direccion
de memoria FFFF.0000. Esta localidad de solamente 16 bytes que se encuentra al final del
espacio disponible en ROM, contiene una instruccién JMP (salto) para la direccidn actual de inicio
del ROM BIOS.

5. EI ROM BIOS ejecuta una prueba al hardware central para verificar la funcionabilidad de los
sistemas basicos, Cualquier error que llegue a ocurrir es indicado por medio de un cédigo de audio
(unbeep), esto debido a que el sistema de video no ha sido inicializado todavia.

6. El BIOS ejecuta una busqueda en el video ROM entre las localidades de memoria C000.0000
a C780:0000, buscando e} programa de video adaptador de ROM BIOS contenido en una tarjeta
adaptadora de video conectada en un siol. Si el ROM BIOS de video es encontrado, una prueba
de verificacion es sjecutada. Si pasa la prueba entonces la ROM es ejecutada y e cddigo de video
en ROM inicializa e video adaplador desplegando un cursor en la pantalla: Si en la prueba se
obtiene una falla aparece el siguiente mensaje:

C000 ROM Error

7. Si BIOS no encuentra ef ROM video adaptador, este utiiza el driver de video de la tarjeta
madre para dar Inicio al despliegue de video y un cursor aparece en la pantalla,

8. El ROM BIOS de la tarjeta madre localiza ja memoria: ROM a través de las localidades
C800:0000 a la DF80:0000 en incrementos de 2K para cualquier ROM localizada en ofra tarjeta

adaptadora. Si es encontrada otra ROM se le realiza una prusba y es ejecutada. cualqmrm
ROM en las tarjetas adaptadoras pueden alterar las rutinas existentes de. BIOS asl como‘
esiablecer nuevas,

9, CualquiorhlaenlapnmbadodlagnésboodocualqummédulodoROMcausaqueel
slguiomememqoapmzca

00X ROMEm)r
10.La dmwanXXde‘caelseqmentododireodéndelafallaenelmédulo ROM

. EIROMBIOvaiuolvabrdolapdnbmenlalocaﬁdaddenmmﬂnoooom72paravo_rsax,ﬁ
ol Inicio del sistema es en caliente o frio. Si el valor de la palabra es de:1234h en esta localidad, es . -

unabmdemquohdocammmomcdnnb.qumuuqmlapombndopmbadomma1}.

del POST (Power On Self Test, Autoprueba de.energia) no.se realize, Cualquier otro valor.de -
palabra. en esta Iocahdad mdtca que se. ha reahzado el inicio en frio y es real'zado oomphto eli
POST. :
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12. Si se indica inicio en frio se ejecuta el POST, cualquier error encontrado durante el POST
as reportada por medio de una combinacion de audio y video desplegando mensajes de error. Si
el POST ha tenido éxito es indicado por medio de un beep.

13. EIROM BIOS busca el sector de arranque que contenga el DOS en el cilindro 0, cabeza 0y
sector 1 del drive A. Este sector es cargado (alojado) en la memoria en la direccion 0000:7C00 y es
verificado. Si un disco se encuentra en el drive pero el sector no puede ser lefdo ¢ si el disco no se
encuntra presente, el BIOS continua con el siguiente paso.

14. Si el primer byte del DOS en el sector de arranque que es cargado del disco en el drive A es
menor, mayor o Igual que 06h y las primeras nueve palabras contienen el mismo modelo de datos,
se despliega el siguiente mensaje de error y el sistema se detiene.

602 Diskette Boot Record Error

15. Si el sector de arranque o puede ser leido del drive A, el BIOS - busca una particién
maestra del sector de arranque en el cilindro 0, sector 1 del primer disco que se-encuentre
preparado con el sector de arranque. Si este sector es encontrado, se carga en memoria en la
direccién 0000;7C00 y busca una "firma” (los dos Gltimos bytes de la particion maestra).

16, Sila firma del sector de arranque no es igual a 55AAh es invocada la interrupcion 18h (Int
18h), esto ocurre en la mayor parte de los sistemas. En un sistema |BM PS/2 es deplegado un
mensaje con caracteristicas graficas especiales representando que se debe de introducir un disco
en el drive A y presionar la tecla F1. Para ningln sislema PS/2 hecho por |IBM, una Int 18h
ejecutard el ROM BIOS basado en el intérprete BASIC, en cualquier otro sistema |BM compalible
se despliega un mensaje indicando que ocurrit algin tipo de error de arranque. Por ejemplo, un
sistema con ROM BIOS para AT de Phoenix despliega el siguiente mensaje:

No Boot Device Available
Strike F1 to Retry Boot, F2 for Setup Utiity

17. El programa de Ia particién maestra del sector de arranque busca su tabla de particién para
una entrada con un sistema indicador de byte; si el programa encuentra tal entrada, se carga la
particion extendida del sector de arranque en [a localidad indicada, la cual cuenta con una tabla
adicional en la que se busca otra particion extendida. Si otra particion es encontrada, es cargada
al sector de arranque de la localidad indicada y la busqueda continua hasta que no existan méas
particiones extendidas o se alcance el ntimero maximo de part_k:lones que es de 24.

18. La particion maestra del sector de arranque busca su tabladepartiuonpamedlodeun
byte indicador de wrmuommandowpamdén activa;

18. En un sistema |BM si ninguna de las particiones es marcada activa (bootable), el ROM
BIOS basado en BASIC es invocado. En muchos sistemas oompatvbtes con 1BM alounos tipos de
mensqes de error de disco son dosplogados

20. Si cualgquier Ind(cadorde arranque on la particién maestra grabado en la tabla es invalido o'
si mds de uno indica una particién activa, aparece el siguiente mensaje y el sistema se detiene;

Invelid partition table
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21. Si una particion activa es encontrada en la particion maestra del sector de arranque, la
etiqueta del sector de arranque de a particion activa es cargada y venficada.

22. Si la eliqueta de DOS de! sector de arranque no puede ser leida exitosamente de la
particion activa en cinco intentos debido a errores de lectura, el siguiente mensaje es desplegado
y el sistema se detiene:

Error loading operating system

23. La stiqueta de DOS en el sector de arranque es revisada para encontrar una firma. Sila
etiqueta de DOS en el sector de arranque no contiene e} valor de firma de 55AAh como los dos
ultimos bytes en el sector, aparece el siguiente mensaje y &l sistema se detiene:

Missing operating system

24. La etiqueta del sector de arranque es ejecutada como un programa, e! cual revisa el
directorio raiz para estar seguro de que los dos primeros archivos encontrados son IBMBIO.COM e
IBMDOS.COM. Si estos archivos estan presentes entonces son cargados.

25. Si el disco fue preparado con FORMAT o SYS usando DOS version 3.3 o anterior, y en el
sistema de especificacion de archivos no se encuentran los primeros dos archivos de inicio en el
directorio o si un problema fue encontrada al ser cargados, aparece el sigulente mensaje:

Non-System disk or disk error
Repiace and strike any key when ready

26. Si el disco fue preparado con FORMAT o SYS usando DOS version 3.3 o anterior y el
sactor de arranque esta daflado, se obtiena el siguiente mensaje:

Disk Boot failure

27. Si el disco fue preparado con FORMAT o SYS usando DOS versién 4.0 o posterior, y en el
sistema de especificacion de archivos no encuentra los dos primeros archivos en el directorio, o si
ocurrié un problema al cargaros o el seclor de arranque estd daflado, aparece el siguiente
mensaje:

Non-System disk or disk error
quxowkaunykoywmnmdy

28. Si no ocurrieron problemas, laouquetade DOS dei sector de arranqueopwtaemchivo
IBMBIO.COM.

29, El codigo de iniciakzacion de IBMBIO.COM se copia a si mismo dentro de la regién aka de la
memoria contigua de DOS y transfiere ef control a la copia. La copia de! codigo de inicializacion -
relocaiza a IBMDOS sobre la porcion de IBMBIO en memoria baja que. contiene el codigo de -
inicializacion, debido a que este codigo (que no es muy grande) necesita estaren asa localidad.

30. El codigo de inicializacion ejecuta IBMDOS la cual inicializa la base de los [manejadores de
dispositivos, determina el estado del equipo, realiza un reset en el sistema de discos, se da
un reset 8 inicializa encendiendo los dispositivos y fija los pardmetros por defecto de! sistema. .
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31. El sistema de DOS se encuentra activo y e cddigo de inicializacién de IBMBIO obtiene
nuevamente el control.

32. El codigo de inicializacion ds IBMBIO lee CONFIG.SYS cuatro veces.

33. Durante la primer lectura todas las declaraciones excepto DEVICE, INSTALL y SHELL son
lefdas y procesadas en orden predeterminado. De este modo, el orden da aparicion de otras
declaraciones diferentes a las anteriores mencionadas en CONFIG.SYS no son de importancia.

34. Durante la segunda lectura declaraciones tipo DEVICE son procesadas en el orden que
aparezcan y si otros archivos de manejador de dispositivos son llamados, se cargan y se ejecutan.

35. Durante la tercer lectura las declaraciones INSTALL son procesadas en el orden que
aparezcan, y los programas llamados son cargados y ejecutados.

38, Durante la cuarta y dlima lectura, la declaracion de SHELL es procesada y carga la
especificacion de procesador de comandos con la especificacién de pardmetros. Si el archivo
CONFIG.SYS no contiene ia declaracidn de SHELL, por defecto el procesador COMMAND.COM
s cargado con parametros por defecto. Cargando el procesador de comandos se sobreescribe el
cadigo de inicializacién en memoria (porque el trabajo del codigo de inicializacién se ha terminado).

37. Si AUTOEXEC.BAT estd presente, COMMAND.COM es cargado y ejecuta
AUTOEXEC.BAT. Después de haber sido ejecutados los comandos de AUTOEXEC.BAT el
apuntador (prompt) de dos aparece (a menos que el AUTOEXEC.BAT llame a algin programa de
aplicacion o cubierta de algun tipo, en cuyo caso, el usuario puede operar el sistema sin haber
visto el apuntador de DOS).

38. Si el AUTOEXEC.BAT no esta presente, COMMAND.COM ejecuta los comandos internos
de fecha y tiempo (DATE y TIME) desplegando un mensaje de derechos reservados {copyright) y
despiiega el apuntador de DOS.

Estos pasos son los primeros que ejecuta un sistema IBM AT y muchos sistemas |BM PC
compatibles. Algunos cambios menores en estos pasos pueden ocurrir, tal como los introducidos
por ofros programas de ROM en varios adaptadores que pueden estar conectados en una ranura
(slot); también depende de |a exacta programacion de ROM BIOS; puesto que algunos de (os
mensajes de error y secuencias pueden variar. o

Ademas se 'puéde modificar el procedimiento del sistema de encendido si se alteran los:
archivos CONFIG.SYS y AUTOEXEC.BAT. Estos archivos controlan la configuracion de DOS 'y
permiten una ejecucidn especial de programas para ser activados cada vez que el sistema da
inicio.



APENDICE C: CODIGOS DE ERROR PARA IBM PC, PC/XT, PC
PORTATILES Y COMPATIBLES

* Cddigos de Error de POST

No hay beep y:

Pantalla en blanco............c.ccovvevereencees Problema con la fuente

No se puede leer la pantalla................. Problema con la fuente

Mensaje de verificacion de paridad......Problema con la memona

ECPOr 1Ko ot reecnnaenne Problema con la tarjéta madre

1 beep largo y 1 beep corto.................. Reemplazar |a tarjeta madre o
los chips ROM BASIC

1 beep largoy 2 beeps cortos.............. Cada adaptador de video tiene falla
o la tarjeta EGA tiene un probiema

1 beep largo y 3 beeps cortos............. Cada adaptador de video tiene falla

o |a tarjeta EGA tiene un problema
1 beep corto y se depliega BASIC.......Disco flexible o disco duro tienen

problemas de arranque
1 beep corto y el prompt de DOS........ Operacion normal
1 beep corto y un beep largo............... Problema con el adaptador de video

2 beeps cortos y:

Pantalla en blanco o no se puede leer....Cada adaptador de video tiene falla o

la tarjata EGA tiene un problema
Imagen distorsionada.......... rrevereres ersaenes Cada adaptador de video tiene falla o
' . latarjata EGA tiene un problema
Error Xabed XX 201....omininiviiinninns Error de memoria en la tarjeta madre o
* on la tarjela de expansion
Ereor XX 201......coverissirinnisiviens. EFTOF 4@ MOMOria on I tarjeta mndre )
) on la larjeta de. oxplnﬂdn '
EFFOF B0Tecmine it sensiesnssn e Problema con el teclado
Error XX 301......cveresneereeeeeissnnns Problema con el leclado -
Problema con o oodigo de rastreo de
“una tecls especifica -
Error 801...uin it invnneniiiniosinninransraninine o ....Problema con el drive
EFFOF 17X crvrvierrnrrsescsosinrnnsonsiinmsiensivens Problema con el disco duro o con el
) adaplador
Error 30X X.......oveniviminenissenerenenenaenses Problema con el adaptador pnmano de
C PCparared
Error 31X X cciiviiinrennss insbarsesieresreies Problema con e! adaptador allerno de

PC para red




Error CBO000 ROM.........covcvrveervernie, Reemplazar el adaptador del disco dur¢

Error CCOO0 ROM...........ooovvrrecrerrenn, Prablema con el adaptador primario de
PC para red

Errorde ROM........ccccooovvvivcrevereri, Reemplazar la tarjeta madre

Error FXXXX ROM.......oovcvirercriiernnnn, Reemplazar la tarjeta madre

Beeps continuos.............cc.ccoeeeenrinnene, Problema conla fuente

Repeticion de beeps cortos.................., Problema con la fuenle



APENDICE D: INTERFACES Y DIAGRAMAS DE CIRCUITOS

* Interfaz Paralelo Centronlcs

Conectores de interfase:

19 3a
Impresora: Amphenol 57LE-40360 o equivalente (g_gégéég 99999990909
Cable: Amphenol 57FE-30360 o equivalente 0000000000
Tipo cable: Cable torcido de pareja ! 18

Longitud: 1.9m (6 ft) maximo

Pin Sedal Pin Seital
1 | Data Strobe 19
2 | Bitdata0 20
3 Bit data 1 21
4 | Bitdata2 22
5 | Bitdata3d 23
6 | Bitdata 4 24
7 | Bitdatas 25
8 | Bitdaa® 26
9 | Bitdata? 27
10 | ACKNLG 28
11 | Busy 29
12 { PE 30 | input Prime Ret -
13| +5V (4.7K Ohms sacar) 31 | input Prime "
14 | Outo Feed -32. | Fault -
15 | No usado 3|0V
18 [0V 34 | Nousado -
7 [ oV |35 | #5V 47K Onhms sacar)
18 [+5V 38 |SICTIN
* Descripcion de sefales
DATA STROBE: (Entrada)

Pulso de estroboscopio de lectura dato cuya ampmud minima debe de’ ser 1ms. Alto '(high)
en estado estable, el dato es laldo al ﬂanco anterior. ¢uando aste signo es ba;o (low‘ ra
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DATA 0-7; (Entrada)

Desde el bit 0 hasta bit 7 del dato. El nivel es High (alto) para 1 y Low (bajo) para 0. La
amplitud minima debe ser de 3ms.
ACKNLG: (Salida)

Pulso de reconocimiento de salida al completamiento de la entrada de dato o al
completamiento de la operacion de la impresora. La amplitud del pulso minima, 6ms.
BUSY: (Salida)

Sefal para indicar si la impresora puede aceptar datos. La entrada de dato es posible
cuando esta seflal se coloca en el nivel bajo (low).

Esta sefial va al nivel alto (high) bajo las siguientes condiciones:

a) Durante la operacion de la impresora
b) Durante ia entrada del dato
c) En el estado de fuera de linea (Deselect)

PE (Paper End): (Salida)

Seflal del nivel de DC que va al nive! alto (high) cuando e} estado vacio de papel es
descubierto,

+5V (Salida)

Elevar hasta +5V por resistor de 4.7K Ohms

AUTO FEED: (Entrada)

Cuando esta sefial va al nivel bajo (Low), ia impresora carga a@:fom_élléémenle el papel,

+5V SOURCE: (Salida)

El maximo de a salida es 300mA

INPUT PRIME: (Entrada) -

Cuando esta sefal va al nive! bajo (low), la impresora es reiniciada con los ya{o'rqs, Iniciales,
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FAULT: (Salida)

Sedal del nivel de DC que va al nivel bajo (low) cuando la impresora esta en el estado de

fuera de linea.

SLCT IN: (Entrada)

Cuando esta seiial va al nivel bajo (low) coloca a la impresora en el estado de en linea, en
caso contrario, fuera de linea.

- Circuito de interfaz

Las sefiales de ia linea de interface son compatibles a los niveles logico de TTL. Los

niveles de entrada y salida son como se muestran a continuacion:

Nivel Bajo (Low) V

Nivel alto (High) V

Emrgga

0<3V<=04

24<=V<=50

Saiida

0<=V<=04

24<=V<=50

En las siguientes figuras se muestran los diagrama

légico TTL:

- Circuitos de Entrada:

8) Gircuitos de Entrada (Deta 1-8)

s de interfases compatibles al nivel




- Circulto de salida:

BV

4.7k SN7405

o]

1000pF T

oV

Tablas de distribucion:

Memoria Biifer liena 6 entrada de comando

/1 .~ ey
S r— ACKNLG

f"~_——"L_|"'
Memoria Bifer llena 6 enirada de comando

S

(L
))“ LJ [———

- /1 { § |




1) Dato aceptado bajo a condicion de un dato BUSY
2) Data aceptado bajo ia condicién de una linea BUSY
3) Dato aceptado de INPUT PRIME

* interfaz serial (RS-232)

Este tipo de interfaz es un estandar para conectar componentes de sistemas tales como:
modems, impresoras y computadoras. El estdndar fue establecido por Electronic Industries
Association (EIA).

El RS-232 cuenta con 25 hitos de sedial (pines) que establecen 18 circuitos con un retornc
a través de tierra. Ademas, el estdndar define los voltajes utilizados en todos los circuitos
(los rangos para 0 y 1 10gicos).

El estandar fue definido por el CCITT (Comité Consultivo Internacional de Telefonia y
Telegrafia), dando como resuitado una interfaz que satisface completamente a la industria de
este ramo. El puerto serial de la IBM PC solamente utiliza nueve hilos y puede funcionar solo
con tres de etlos.

Un valtaje entre 2 y 5 volts es un 1 1dgico, y un voitaje entre 0 y 0.8 volts es un 0 ldgico.
Estos niveles no son utilizados fuera de la computadora, debido a que eilos no proveen de ia
suficiente inmunidad contra ruido eléctrico.

La computadora y muchos equipos de comunicaciones tienen sefales de salida de 112
volts. Sin embargo, una entrada de mas o menos 3 volts es suficiante para definir el estado

légico.

La sedal de la RS-232 es reversible en polaridad proveniente de fas sefales TTL ~que
maneja la computadora; por ejemplo, 3 volts TTL es un 1 iégico que es equivalante a -12
voits, 1 légico o marca.



- Conectores de interfaz:

Impresora:  Amphenot 17LE-13250 o equivalente
Cable: Amphenol 17JE-23250 o equivalente

Tipo cable;  Blindado
Longitud: 2 m (6.5 ft) maximo

1

00O0000000000O
000000000000

14

PIN Seiial INJOUT | PN Seiial INOUT
1 FG 141 ~ SCA o 7 (b
2 sD g 115 NC
3 RD x 16 NC
4 RTS 7] 17" | Vientre de intensidad de corrients (DTR) 7]

5 CTs x 18 NC
8 DSR ® 19 NC
7 SG 20 DTR 2
8 cD ® 21 NC
9 NC 22 NC
10 NC 23" |Vientre de intensidad de corriente (RP) RET
1 SCA 1} 24 Nientre de intensidad de corriente (DTR) RET
12 NC 25 Vientre de intensidad de corriente (RP) x
13 NC
Nota: @ =0ut, x = In, son las diracciones de entrada/salida de las seiiales
* Las seflales de los pines 17, 23, 24 y 25 son opcionalmente disponibles
- Circuitos de interfaz:
SNT5188 Swr3ee
1000 pF 47 1000 pF I
o0V oo ——\/\/\/\_Q 5V T
' (1%
a) Circuito de entrada b) Circuito de salida
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Tablas de distribucion

1) Giro a modos de fuera de linea y de en linea

Fuera de linea

SLCT ——

En linea

so —1

—t—
—r—

DC1

o —

DTR ..—_L_*f }__me

2) Dato aceptado

SLCT







APENDICE E: CONECTOR RS-232 LOOPBACK

La figura que a continuacién se muestra es un conector serial para realizar la prueba de
LoopBack (Retroalimentacion) utilizando un conector DB25. Este tipo de conector es versatil
en la forma en que puede ser configurado, debido a que solo utilizando puentes (alambres)
se pueden realizar las conexiones adecuadas para el LoopBack.

Couector RS-232 Break-Out Bin

Si se desea construir algun tipo de conector para realizar las pruebas de. Léopeack,. se
deben de tomar en cuenta las caracleristicas que se describen en |as tablas siguientes:

- Conector de Puerto Serial 9 pines (AT)

Pin Descripcién Seial * _ Direccién
Carrier Detect cD
2 Receive Data RD




Pin Descripeion Seial Direccion

3 Transmit Data D Out

4 Data Terminal Ready DTR Out

5 Signal Ground SG

8 Data Sel Ready DSR n

7 Request lo Send RTS Qul

8 Clear to Send CTS In

9 Ring Indicator RI In

- Conector de Puerto Serial 25 pines (PC, XT y PS/2)

Pin Descripcién Sedal Direccidn
1 Chassis Ground - -
2 Tranamit Data 10 Out
3 Receive Data RD In
4 Request to Send RTS Qut
5 Clear 1o Send CcTS in
8 Data Set Ready DSR In
7 al Ground SG -
8 Carrier Detoct cD In
9 (+) Transmit current Loop - Out

Return
11 (-) Transmi current Loop - Out
Data
18 (+) Recsive current Loop - In
Oate

20 Data Terminal Ready DTR Out

22 Ring Indicetor RI In

25 () Receive current Loop - In

Return

Nota: Pines 9, 11, 18 y 25 son usados para una retroaimentacion en la interfaz.

- Conector de Puerto Paralelo 25 pines (PC.XT, AT y PS/2)

g
d
QQSEEESEEE

Olowi-SicDienlmi
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Pin Descripcion Direcciin
10 - Acknowledge In
1 + Busy In
12 +Paper End In
13 + Select in
14 - Auto Feed Out
15 - Error In
18 - Inilialize Printer Out
17 - Select Input Out
18 - Data Bit 0 Return (Ground) In
19 - Data Bit 1 Return (Ground) in
20 - Data Bit 2 Return (Ground) In
21 - Data Bit 3 Relurn (Ground) in
22 - Data Bit 4 Return (Ground) in
23 - Data Bit 5 Return (Ground) in
24 - Data Bit 8 Relurn (Ground) In
25 - Data Bit 7 Return (Ground) fn

- Conexiones para cable serial adaptador de 9 pines a 28 pines

__Descripciéon | Seftai [ 9 pines 128 pines
Carrler Detect cD 1 8
Receive Data RD 2 3
Transmit Data TD 3 2
Data Terminal Ready DTR 4 20
Signal Ground SG 5 7
Data Set Ready DSR 8 8
Request to Send RTS 7 4
Clear to Send CT§ 8 5
Ring Indicator Ri 9 22

Comectores LoopBack RS-23Y/DB17 (IBM 72X8566)






APENDICE F: ESPECIFICACION DE CIRCUITOS

741504 HEX INVERTER

vVee
GND
Guaraneed Operating Ranges
Symbol Parameter Min Typ Max Unit -
Vee Supply Voltage 475 50 5.25 v
Ta Operating Ambient Temperature Range 0 25. 70 °
lon Output Current - High -0.4 mA |
low Output Current - Low 8.0 mA
DC Characteristics over operating temperature range
Limits
Symbol | Parameter Unit
Min Typ Max
Vi Input High Voltage 20 \"
Vi Input Low Voltage 08 v
Vik Input Clamp Diode Voitage 085 - A8 ]V
Vou Output High Voltage 27 35 05 | v
L 025" 04 v
Vo .Output Low Vollage o
0.35 05| V

273



20 mA
™ Input High Current
0.1 mA
" input Low Current -04 mA
los Short Circuit Current -20 -100 mA
Power Supply Current Total,
fec Output High 24 mA
Total Output Low 8.6

74L.5244 OCTAL BUFFER/LINE DRIVER WITH 3-STATE QUTPUTS

Tabla de Verdad
Vee
INPUTS
QUPUT

1G, 2G D
L L L
L H H

X

H @ 1Q

H=High Voitage Leve!
L=Low Volitage Level

2B IY1 O IY2 203 Y3 2A2 WA 2AN

OoDODODER «

1AL Jv4 1A2 2YD 1AY 2Y2 (1A4 2YF GND

X=immaterial
Z=High impedance
Guaranieed Operating Ranges
] Parameter Min Typ Max Unit
Supply Volage 475 50 .| 828 v
T ‘Operaling Ambient Temperature Range 0 5. 70 .| °
lon Output Current - High 4871 mA.
Oulput Current - Low 24 | mA
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DC Characleristics over operating temperature range

=== Limits
Symbol | Parameter Unit
Min Typ Max
Vin Input High Voltage 20 V'
Vi Input Low Voltage 08 V'
Vri.-Vr. | Hysteresis 0.2 0.4
Vik Input Clamp Diode Voltage -0.85 1.5 Vv
Vou Oulput High Voitage 20 Vv
0.25 04 Vv
Vou Output Low Voltage
0.35 0.5 Vv
lozn Output Off Current High 20 mA
lozt Output Off Current Low -20 mA
20 mA
hin Input High Curreni
0.1 mA
e Input Low Current 0.2 mA
los Short Circuit Curreni -40 -225 mA
Power Supply Current Tolal, Output 27
lec High
mA
Total, Cutput Low
Total at High 2




7415245 OCTAL BUS TRANSCEIVER

Tabla de Verdad
v
INPUTS
ouPut

E D

L L Bus B Data to Bus A

L H Bus ADatatoBus B

H X 1sotation

DiR At

Guaranteed Operating Ranges

E

Bi

82 83 B4 05 8 B

B8

A2 A M OA M AT M GND

Symbol Parameter Min Typ Max Unit
Vee Supply Voltage 475 5.0 525 Vv
Ta Operating Ambient Temperature Range 0 25 70 °C
lon Output Current - High -15 mA
fo Output Current - Low 24 mA:
DC Characteristics over operating temperature range
Symbol Unit
Min Typ | Max
Vi Input High Voltage 20 v
Vi Input Low Voltage 08 v
Vi V1. Hysteresis 02 0.4
Input Clamp Diode Voltage 0,65 1.5 Vv
Output High Voltage 20 Vv
0.25 04 v
0.35 0.5 v
Yoz Qutput Cff Current High 20 A
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lozt. Qutput Off Current Low -200 mA
AorB, 20 mA
lin Input High Current -
DRorE
- 0.1 mA
DRorE
AorB 0.1 mA
Iy Input Low Current -0.2 mA
los Short Circuit Current -40 -225 mA
Power Supply Current Total, Output High
70
lee Total, Output Low
Total at High Z mA
90
95
TALSIT4 OCTAL D TYPE FLIP-FLOP WiTH 3-STATE OUTPUT
Tabla de Verdad
Yo¢c 07 07 Dg Og Os D5 D4 Oy CP
Dy LE OE 0,
H L H
L _|" Ll
X | x | H |- Oy Oy O O D D3 Oy
H=High Voltage Level

L=Low Volage Levei

- X=immateriat

Z=High Impedance

‘Note: Contents of flip-flops u,na_ftécled by the state of the Outptit Enable tnput (CE).. "
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Guaranteed Operating Ranges

Symbol Parameter Min Typ Max Unit
Vce Supply Voltage 4.75 5.0 5.25 v
Ta Operaling Ambient Temperalure Range 0 25 70 °c
low Output Current - High -2.6 mA
lot Output Current - Low 24 mA
DC Characteristics over operaling temperature range
Limits )
Symbol Parameter Unit.
Min Typ Max
Vin Input High Vallage 2.0 v
Vi Input Low Voltage 0.8 v
Vi Input Clamp Diode Voltage 085 | 15 | v
Vou Output High Voltage 24 34 v

025 | 04-| V
Voo Output Low Vollage )

'0.35 0.5 v
tozn . Oulput Off Current High mA
loz- - Output Off Cuirrent Low mA

mA

ln
01 | mA
N Input Low Current 04| mA
Short Clrcult Current. . -130..| mA
Power Supply Current’ 40" | mA




AC Characteristics (T,=25 °C, Vcc=5.0 V)

Limits
Symboi Parameter Unit
Min Typ Max
fuax Maximum Clock Frequency 35 50 MHz
tpun Propagation Delay, ns
ter Data to Output
tpuw Cilock or Enable 15 28
tonL to Output 19 28 ns
tozni Qutput Enable Time 20 28 ns
toa 21 28
tenz Output Disable Time 12 20 ns
toyz 15 25
Formas de Onda de AC
W = =efe- 1yt
cP 1V 1.3V 13v o R
"+:=““r—— J% 1.3V 13V
L748 bz
On
Vwr 1.3V
|pu4——n~hi lmvﬂ———b‘ j— VoL
outPUY 13V 5& 1av 05v

|



7415164 SERIAL IN PARALLEL QUT SHIF T REGISTER

Modo de Seleccién y Tabla de Verdad

Q6

OnonnoL

O
ARERRREES L]

|
Q2 Q3 GND

Operating Mode INPUTS QUTPUTS
MR |A | B |Q| Q-
Reset (Clear) L X | X L] LL
H | | L Qo-Qs
Shift H | h L Qo Qs
H | h { L QorQe
H h h H Qo-Qs
Pin Names
AB Data Inputs
cP “Clock (Active High golng edge) Input
MR Master Reset (Active Low) lnput
QrQ; Outpuls
Guaranteed Operating Ranges
Symbol Parameter Min | Typ | Max | Unit
Vee Supply Votage 475 | 50 | 525 | v
T Operaling Ambient Temperature Range 0 25 70 °
! Output Current - High -04-
lou Output Current - Low 8.0: mA
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DC Characteristics over operating temperature range

Limits
Symbol Parameter Unit
Min Typ Max
Vin Input High Voltage 20 v
Vi Input Low Voltage 08 v
Vik Input Clamp Diode Voltage ) -0.85 -1.5 v
Vou Oulput High Vollage 27 35 v
0.25 04 v
Voo Oulput Low Voltage —
0.35 05 \"
20 mA
lin Input High Current
0.1 mA
Iy Input Low Current -0.4 mA
los Short Circuit Current -20 -100 mA
ler Power Supply Current 27 mA~
AC Characteristics (Ta=25 °C}
Limits
Symbot Paramaeter Unit
Min | Typ | Max
fuax Maximum Clock Frequency 25 38 MHz
tou Propagation Delay,
(. MR to output Q "
tpin Propagation Delay 17 27 ns
ter Ciock to Output Q 21 32




AC SETUP REQUIRMENTS (T,=25°C)

B o )

Limits
Formas de Onda de AC
r——-'/' lx _
: L'W’“‘ u 13y 13v
13V %13y 13V

cP ' ic—- L% ocL-—o‘»I,n

L——-k!m L.__..«.. tPIH o L1
a | 1av frav b

e 1av

Clock to Output Delays and
Ciock Pulse Width

1y

Master Reset Pulse Width, Master Reset to
Gutput Delay snd Master Reset to Clock..
Recovery Time ‘

N | :
ey
M‘ (21

W

(k1)

fiet— W) ""1’-?4 ey

13V (& LAY

13¥ (K]

Data Setup and Hoid Times



SES55 Precision Timer

Vee DISCH THERS CONT

LI

e

O
| T

GND  TRIG

Recommended Operating Conditions

OUT RESET

SE565
Unit
Min Max
Supply voitage, Vce 4.5 18 \
Input voltage (control, reset, threshold and trigger) Vee Vee v
Output current £200 200 mA
Qperating free-air Temperature, Ta -55 125. °

Efectrical characteristics at 26°C free air temperature, Vce=5 V to 18V

Paramaeter Test Conditions Min Typ Max | Unit
Threshold voltage level Vee=15V 94 10108 | ¥
Vee= 5V 27334
Threshold cusrent 30.250. | nA
Trigger voltage level Vee= 15V 48 552 v
Vee=5V 1.45 1.7 1.9




Trigger current Triggerat 0 v 0508 mA
Reset voitage levet 03071 \
Resel current Reset at Vice 0.1 04 mA
Reset at 0 V 04 -1
Discharge swilch off-state current 20 100 nA
Control voltage (open circuit) Vee= 15V 9610 104 \
Vee= 5V 29 33 3.8
Low-level output voltage Vee= 15V loe=10 mA 0.10.15
lo.= 50 mA 0405
lo.= 100 mA 222 v
lo,= 200 mA 2.5
Vee=5V lo.= 5 mA 0.1.02
o= 8 mA 015025
High-level qutpul voltage Vee= 15V lon= <100 mA . 13 133
low= -200 mA 126 - v
Vee=5V low= «100 mA 333
Supply current Output Low, Vee= 15V 10 12
No Load
Vee= 5V 3-8
OutputHigh, |  Vee=15V mA
No Load o
“Vee= 5.V +. 2 A
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CONCLUSIONES

Antes de iniciar el desarrollo del sistema, se buscaron antecedentes de! funcionamiento de
las computadoras e impresoras con el fin de entender mas a fondo la operacion de estos
dispositivos y asi poder identificar las fallas que se presentan en el hardware y el software.

Al conocer como operan los equipos de computo (procesamiento, manejo de
interrupciones, almacenamiento, etc.) se ideo la forma de presentar adecuadamente el
sistema de diagndstico, asi el programa disedado proparciona la Informacién del equipo que
se este analizando (configuracion basica, verificacion de impresion, etc.).

Para el desarrollo del programa, 'a informacidn presentada se obtuvo con ayuda de!
programa DEBUG (MS-DOS). Con este programa se consultaron las direcciones y bytes en
ROM BIOS que proporcionan la configuracion de! equipo, la cual fue confirmada con los datos
incluidos en los manuales o lista de configuracion proporcionados por el fabricante de cada
computadora en que se trabajo y con la utilizacién de software comercial (Norton Utilities y
Checklt).

La forma en que se presentan los pasos para la obtencion de la configuracion del equipo
que se este analizando (capitulo V), es |a que nosotros utilizamos para poder interpretar la
informacion obtenida; ademds, pensamos que con este tipo de presentacion el lector pueda
comprobar y ilevar a cabo las pruebas que nosotros realizamos, pero de una manera mas
sencilla.

Gran parte de la informacion contenida en el ROM BIOS no se encuentra documentada por
lo que muchos de estos datos no pueden ser interpretados correctamente; por. ejemplo,
existen datos tales coma: identificador y velocidad del microprocesador, caracteristicas de
disco duro, etc, '

Unc de los problemas que nos encontramos al tratar. de obtener la configuracldn completa
de una computadora, fue como manejar y obtener informacion acerca de las memorias
expandida y extendida, este lipo de memorias son manejadas mediante controladores
proporcionados por disefiadores de software, l0s cuales no publican o restringen el acceso a
la informacién sobre su manejo. S| se conocieran tales datos, se podria implementar y
mejorar un método de diagndstico de las paginas de almacenamiento y la existencia de
alguna falla en estos tipos de manejadores de memoria. B

La presentacion de la configuracion del equipo proporcionada por el programa“ de
dlagndstico, es para que el usuario al detectar algin tipo de falla en su equipo, verifique los
datos proporcionados por el fabricante y los reales obtenidos mediante el software, y de esta
manera localizard adecuadamente el origen de la falla; esto se facilita a través de la consulta
de una lista de fallas y posibles causas, proporcionadas en el texto.

En lo que se refiere al manejo y operacion de impresoras es dificil conformar un estandar,
debido a que los protocolos existentes entre las diferentes clases de estas (matriz.de puntos,
inyeccion de tinta, laser, etc) no son compatibles entre elios; por o que en este caso, se tomd
la decision de manejar una sola clase de impresora (matriz de puntos de 9 agujas en modo



EPSON), con la que podemos dar a conocer las bases del funcionamiento de las impresoras
en una forma general, asi como el manejo de los protocolos.

En el manejo de impresion encontramos dos formas de escribir al puerto: por medio de
DOS o escribiendo en la direccién base del puerto (BIOS); resultando esta ultima més
conveniente para ef diagnastico det puerto utifizado. Por otro lado, debemos mencionar que
debido a fa diferencia de protocolos y forma de operacion de fas impresoras, el byte de estado
almacenado en fa direccion base es interpretado de diferentes formas para el disefio de
controladores de impresion.

Las pruebas de andlisis desarrolladas con el programa, conectores y simulador, ademas
de lainformacién presentada, nos ayuda a determinar fallas comunes que puede presentar
un equipo de computo; este tipo de analisis puede llegar a ser mas complicado conforme ias
computadoras evolucionen y no se tenga informacién concerniente a las caracteristicas de
astas, contenidas en ROM BIOS o en algun otro dispositivo

El diseflo e implementacién de este sistema cubre algunos de los requerimientos de
programas comerciales, ya menclonados; presentando desde luego la informacién de una
forma mas accesible para las personas que no se encuentrer familiarizadas con sistemas de
cdmputo.
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