Preguntas y Respuestas Final SOYD:
1) ¿Qué es un SO?
Pieza de software encargada de coordinar y controlar el uso del hardware por los distintos programas de aplicación de los distintos usuarios, además de controlar la ejecución de estos programas para prevenir errores y usos inadecuados del sistema y a la vez hace de intermediario entre los usuarios y el hardware.
2) Explique mecanismos de protección por HW (modo dual, I/O, memoria, CPU).
Un SO de tiempo compartido debe asegurar que un programa incorrecto (o malicioso) no pueda causar que otros programa ejecuten incorrectamente.
Modo dual de operación: se distinguen dos modos de operación: usuario (la ejecución se hace en beneficio del usuario) y monitor/privilegiado (la ejecución se hace en beneficio del SO). Se agrega un bit de modo al HW para diferenciar entre los 2 modos.
Protección de E/S: todas las instrucciones de E/S son privilegiadas, es decir, se deben hacer a través del SO.
Protección de memoria: se debe proteger por lo menos el vector de interrupción y las rutinas de servicio de interrupción. En general, se protege a todo el SO y la memoria de los otros programas. Se puede hacer con base y limit (solo pueden ser modificados en modo monitor).
Protección de CPU: se utiliza un timer para garantizar que un programa no tome control absoluto del CPU. Cada determinado tiempo, se interrumpe al programa y se le da control al SO.

3) Diferencia entre kernel monolítico y microkernel.
Kernel Monolítico: Es extenso y complejo, engloba todas las funcionalidades y servicios del SO. Mayor seguridad y rendimiento; además de mayor velocidad, dado que todos los componentes del SO comparten privilegios y la separación funcional sólo se hace entre procesos del sistema y los de aplicación, la demora para ejecutar las system calls es mínima. 

Microkernel: Estructura el SO removiendo todos los componentes del kernel que no son esenciales e implementándolos a nivel de programas de usuario. Resulta en un kernel más pequeño, y si bien es difícil determinar qué debería estar en el microkernel, siempre proporciona lo mínimo para la administración de memoria y procesos. 

Ventajas: 
· Minimiza el tamaño del kernel. 
· Portabilidad: es fácil pasarlo de un hw a otro por su tamaño. 
· Mayor seguridad y confiabilidad: dado que los servicios corren como procesos de usuario. Si un servicio falla, el resto del SO no se ve afectado. 
· Extensibilidad: todos los nuevos servicios pueden agregarse en espacio de usuario, por lo que no se requiere modificar el kernel. 

Desventajas: 
· Performance: tiene bajo rendimiento, dado que la comunicación es por pasaje de mensajes, que no es eficiente como las system calls. 
· Complejidad en la sincronización: el los sistemas monolíticos, el kernel comparte y mapea por igual toda la memoria, lo que facilita la implementación de secciones críticas y sincronización. En microkernel, no es posible, se necesitan entonces técnicas más complejas, sofisticadas y sujetas a errores.

4) Defina y compare programación paralela y distribuida.
La computación paralela divide un programa, por vez, en subtareas que serán ejecutadas de forma simultánea en múltiples computadoras. Estos programas suelen ser para aplicaciones científicas o ingenieriles y la finalidad es alcanzar un mayor speed up (aceleración del procesamiento). Estas computadoras están fuertemente acopladas, suelen ser homogéneas y pueden tener memoria compartida.
Por el otro lado, la computación distribuida divide un programa en subtareas, que serán ejecutadas en diferentes computadoras (sitios) separados geográficamente y poseen distintos recursos. Estas computadoras ejecutan distintos procesos a la vez y, generalmente, son heterogéneas entre si. Suelen ser usadas para aplicaciones inherentemente distribuidas, (por ejemplo, un sistema bancario). Un objetivo que es común dentro de estos sistemas, es lograr que parezca ser un sistema centralizado a los ojos del usuario (transparencias).

5) Defina memoria virtual y trashing.  Ventajas de memoria virtual. Como evitar trashing. Que es false sharing?

Memoria Virtual: Es una técnica que permite la ejecución de procesos que no están completamente en memoria, permitiendo que los programas sean incluso de mayor tamaño que la memoria física disponible.
Memoria virtual involucra la separación de la memoria lógica vista por los usuarios de la física; es esta separación la que permite proveer a los programadores de un gran espacio de memoria virtual cuando sólo una pequeña parte de la memoria física está disponible.

Ventajas:

· Un programa no estaría limitado a la cantidad de memoria física disponible; los usuarios podrían escribir programas con un espacio de direcciones virtual extremadamente largo. Es por esto que hacen la tarea del programador más fácil, al no tener que preocuparse de la cantidad de memoria física disponible.
· Dado que los programas ocupan menos espacio de memoria física, se podría correr una mayor cantidad de programas, mejorando el grado de multiprogramación y aumentando la utilización del CPU y throughput.
· Se requieren menos operaciones de I/O para cargar y swappear los programas en memoria, por lo que estos corren más rápido.
· Espacios de direcciones virtuales que incluyen holes (como el que hay entre la heap y stack de un proceso, que a fin de cuentas sí requieren páginas físicas si stack o heap crecen) son conocidos como espacios de direcciones ralos. Estos espacios de direcciones son beneficiosos porque estos holes pueden ser rellenados por el stack o heap si crecen, o si se decide enlazar librerías dinámicamente.
· Permite compartir archivos y memoria por dos o procesos usando page sharing. Esto permite compartir librerías del sistema entre múltiples procesos; y si bien cada uno cree que las librerías son parte de su espacio de direcciones virtual, las páginas donde las librerías residen en memoria física son compartidas entre todos los procesos. También permite a un proceso crear una región de memoria que sea compartida por otros procesos.

Desventajas:

Desventajas de MV:
· Se necesita traducir las direcciones logicas en fisicas.
· Overhead del SO para el manejo de excepciones.
· TRASHING

Thrashing: Es la actividad excesiva del pager. Un proceso está thrasheando si pasa más tiempo paginando que ejecutando sus tareas.
Esto ocurre cuando un proceso tiene menos frames asignados de los que requiere para soportar las páginas en uso activo; de modo que tiene un page fault, realiza el reemplazo, pero como no tiene los frames necesarios para soportar todas las páginas que requiere en ese momento, rápidamente tiene un nuevo page fault, y tiene que reemplazar otra página que será necesitada de nuevo pronto, haciendo que tenga otro page fault, y así una y otra vez. El thrashing significa un severo problema de performance. Para evitar el thrashing, se le debe asignar a cada proceso la cantidad de frames que requieren para su ejecución.

False Sharing: es un patrón de uso que puede reducir el rendimiento de cachés distribuidos con coherencia en los bloques de recurso de tamaño más pequeño gestionado por el mecanismo de cache.

6) Como se soluciona el problema de la sección crítica (exclusión mutua, progreso y espera limitada).

El problema de la sección crítica consiste en desarrollar un protocolo que permita que estos procesos cooperen de forma sincronizada. Básicamente, cada proceso debe hacer un pedido para entrar en su sección crítica y una vez que esta fue ejecutada hacer una notificación de que se salió de dicha sección.
Para que una solución a este problema sea válida, se deben satisfacer las siguientes condiciones:
· Exclusión mutua: si un proceso P está en su sección crítica, ningún otro proceso puede estarlo.
· Progreso: si hay procesos que quieren ingresar a la sección crítica, y no hay ningún otro proceso en la sección crítica; entonces la selección del próximo proceso a ingresar en dicha sección no puede ser pospuesta indefinidamente. Léase: tarde o temprano, alguien debe poder entrar en su sección crítica.
· Espera limitada: debe existir un límite de veces en las que un proceso puede acceder a su sección crítica después que otro proceso que requirió entrar en su sección crítica no pudo.

7) Describa brevemente 2 formas de evitar deadlock

· Mantener y esperar: Para poder evitar esta situación, debemos asegurar que, cada vez que un proceso pide un recurso, no tenga ninguno en su poder. Una forma es asignar todos los recursos que un proceso necesita antes de que empiece su ejecución. Una alternativa permite que un proceso pida un recurso sólo si no tiene ninguno. Un proceso puede pedir recursos y usarlos, pero si quiere pedir más debe liberar los recursos que estaban en su poder.
· Espera circular: Se impone un orden total a todos los tipos de recurso, y se requiere que los pedidos a recursos se hagan en orden creciente de numeración. Es decir, se enumeran los recursos, y si un proceso pide un recurso número 6, sólo puede pedir un recurso cuyo número sea superior a 6. De este modo, se evita que un “la vuelta” de la espera circular (un proceso no espera por un recurso sostenido por un proceso “anterior” de la lista de procesos)

8) Defina brevemente máquina virtual y cuáles son sus principales ventajas.
La idea es poder abstraerse del hardware de una sola computadora y crear muchos (diferentes) ambientes de ejecución, de modo de crear la ilusión de que cada ambiente está corriendo en su propia computadora. Una máquina virtual no provee ninguna funcionalidad adicional.


Ventajas:
· Ser capaces de compartir el mismo hw, pero correr diferentes SO.
· No hay necesidad de proteger una máquina virtual de otra, de modo que nos ahorramos problemas de protección.
· Son perfectas para trabajar sobre investigación y desarrollo de un SO.

9) System call, definir y ejemplificar. ¿Por qué la operación de establecer hora está definida solo para root?

Una system call es una herramienta que provee el SO para que el usuario pueda pedir al SO que realice una dada operación por él. Las system calls proveen una interfaz para los servicios que el SO tiene disponible para el usuario. El pasaje de parametros puede ser: en registros, en un tabla de memoria + puntero en registro, usando el stack. 

Tipos de system calls:
· Control de procesos: creación y finalizacion de procesos.
· Manipulación de archivos: Crear, eliminar, abrir, cerrar, leer, escribir archivos.
· Manipulación de dispositivos: pedido y eliminación de dispositivos.
· Mantenimiento de información: obtener y modificar el tiempo.
· Comunicaciones: enviar y recibir mensajes.

10) Modelo cliente-servidor, modelo peer-to-peer, definir, ventajas y desventajas.

Cliente Servidor: Muchos de los sistemas actúan como sistemas servidores que satisfacen pedidos de otros sistemas que actúan como clientes. Esta forma especializada de sistema distribuido se conoce como sistema cliente-servidor.
Los sistemas servidores pueden categorizarse como servidor de cómputo o como servidor de datos (compartir archivos).

Ventajas:
· Todo se encuentra centralizado, lo cual facilita la administración.
· Protocolos simples.
· Alta disponibilidad.

Desventaja:
· Costos elevados para atender las conexiones.
· Se puede producir cuellos de botella generado por el número de conexiones.
· Mas lento que peer to peer.


Peer-to-Peer: En este modelo, los nodos no se distinguen entre cliente o servidor, todos son considerados peers, y cada uno puede actuar tanto de cliente como de servidor, dependiendo de si está pidiendo algo o está proporcionando un servicio.
Este modelo ofrece una ventaja sobre el cliente-servidor: mientras que en el sistema cliente-servidor el servidor es cuello de botella, en el sistema peer to peer un servicio puede ser proporcionado por múltiples nodos distribuidos por la red.
Para participar en un modelo peer to peer, un nodo primero debe unirse a la red de peers; una vez que se unió, puede empezar a pedir servicios o empezar a proporcionarlos a otros nodos de la red. 

Ventajas:
· No se dan cuellos de botella.
· Más rápido que cliente-servidor.
· Los servicios pueden ser atendidos por distintos nodos de la red.

Desventajas:
· Protocolos más complejos que cliente-servidor.
· Hay posibilidad de que exista baja disponibilidad de nodos.


11) Estados de un proceso, diagrama y explicación (completo). Razones para suspender un proceso. Indicar en qué lugar físico se encuentran los procesos en los distintos estados.

Diagrama de estados: Similar al diagrama convencional pero con la adición de Swapping.
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Transiciones:

# Waiting a Suspended-Waiting: Si no hay procesos listos, entonces se hace esto para hacer lugar a otro proceso que no esté bloqueado.
Esta transición puede hacerse aún cuando haya procesos listos disponibles. Cuando el SO determina que el proceso que está actualmente en ejecución o un proceso que está listo y que sería conveniente despachar requieren más memoria principal para mantener un rendimiento adecuado.
# Suspended-Waiting a Suspended-Ready: Se produce cuando el evento que estaba esperando el proceso ocurre. Esto requiere que la información de estado de procesos suspendidos sea accesible por el SO. (Que este en la tabla de procesos). 
#Suspended-Ready a Ready: Cuando no hay procesos listos, el SO podría traer uno, o también cuando hay un proceso en el estado Suspended-Ready con mayor prioridad que cualquiera de los procesos en estado Ready.
# Ready a Suspended-Ready: Normalmente el SO prefiere suspender un proceso bloqueado, pero pueden darse situaciones donde esto no es así, por ejemplo: cuando esta sea la única forma de liberar un bloque lo suficientemente grande de memoria. También el SO puede elegir suspender un proceso ready de menor prioridad en lugar de suspender uno bloqueado pero de mayor prioridad, si cree que éste se desbloqueara pronto.
# Suspended-Waiting a Waiting: Si un proceso termina liberando memoria y hay un proceso en la cola de Suspended-Waiting con mayor prioridad que cualquiera de los que están en el estado Suspended-Ready y se cree que se desbloqueara pronto, sería razonable traer de memoria este proceso en vez de uno que no esté bloqueado.
# New a Suspended-Ready: Cuando un proceso puede ir al estado listo el SO debe asignar el espacio para el paso y hay veces que no hay lugar en memoria, por lo que el proceso pasa al estado Suspended-Ready, en lugar de al estado Ready.
# Running a Suspended-Ready: Es una transición posible pero no necesaria. En general un proceso cambia de estado running a ready porque termina su tiempo de ejecución, pero si el SO lo saca porque hay uno de mayor prioridad en waiting/suspended-waiting que se acaba de desbloquear entonces el SO podría hacer este cambio de estado del proceso para liberar memoria de ser necesario.
# Cualquiera a Terminated: En algunos SO un proceso puede ser terminado por el padre o cuando el padre termina.

Otras razones para suspender un proceso
· Por swapping
· Pedido del usuario
· Otra razón del SO (puede decidir suspender el proceso si sospecha que causa un problema)
· Por tiempo: si se ejecuta con cierta frecuencia, mientras no se ejecuta, se suspende. 
· Solicitud del proceso padre: desea suspenderlo para examinar o modificar el proceso o coordinar con otros.

12) Defina deadlock y responda ¿Cuáles son las condiciones necesarias y suficientes para que existan? Muestre una secuencia de 4 procesos y 5 recursos tal que:

· Conduzca a deadlock
· No conduzca a deadlock

En un ambiente multiprogramado, se puede dar la situación en donde múltiples procesos compiten por un número finito de recursos. Cuando un proceso pide un recurso que no está actualmente disponible (tomado por otro proceso), el proceso debe esperar, es decir, pasa a estado waiting. Puede ocurrir el caso en donde el proceso nunca pueda cambiar de estado, porque los recursos que pidió están siendo sostenidos por otros procesos en estado waiting. A esta situación se la conoce como deadlock.

Condiciones
Para que se de la ocurrencia de un deadlock, se deben cumplir simultáneamente las siguientes cuatro condiciones:

1. Exclusión mutua: Al menos un recurso debe ser mantenido en un modo exclusivo (no-compartible), es decir, sólo un proceso puede usar el recurso en un momento dado.
2. Mantener y esperar: Un proceso debe mantener en su poder un recurso y estar esperando por otro, que está siendo mantenido por otro proceso.
3. No apropiación: Los recursos no pueden ser apropiados; el recurso sólo vuelve a estar disponible si el proceso que lo tenía en su poder lo libera de manera voluntaria.
4. Espera circular: Debe existir un conjunto de procesos {P0, P1,… PN} en donde P0 espere por un recurso sostenido por P1, P1 espere por un recurso sostenido por P2… PN-1 espere por un recurso sostenido por PN, y PN espere por un recurso sostenido por P0.  La espera circular implica que exista la condición de mantener y esperar, por lo que las condiciones no son plenamente independientes. 

13) Thread, definir, motivaciones para su uso. Sincronización de threads.

Un hilo es la unidad más pequeña de procesamiento que puede ser planificada por el SO; se compone de un pc, un thread id, un conjunto de registros y una pila. Comparte con el resto de los hilos de un mismo proceso la sección de datos, de código y otros recursos usados por el proceso, como archivos abiertos o señales. Un proceso tradicional (heavyweight) tiene un único hilo de control; si un proceso tiene múltiples hilos de control, puede realizar más de una tarea a la vez.
La motivación de si uso es que la creación de procesos consume mucho más tiempo y recursos que la creación de hilos de un mismo proceso (dado que los hilos de un mismo proceso comparten todo lo básico). Si se necesitan nuevos procesos que van a ejecutar la misma tarea, en vez de elegir la creación de nuevos procesos (con toda esa overhead), se podrían crear nuevos hilos de un mismo proceso. En general, es más eficiente tener un solo proceso con múltiples hilos.

La sincronización de threads se lleva a cabo por medio de Pthreads (librería para threads de POSIX) que es considerada una API, que especifica el comportamiento de los mismos y no su implementación.

14) Planificación: FCFS, SJF, RR. Definir.
First Come First Served (FCFS): El más simple de los algoritmos, cuyo código es fácil de escribir y entender. El proceso que primero requiera el CPU (First Come), será a quien se le asignará el CPU primero (First Served). La política de este algoritmo es fácilmente manejada mediante una cola FIFO.
Cuando un proceso ingresa en la ready queue, su PCB se linkea al final de la cola. Cuando el CPU está libre, se le asigna al proceso que se encuentra en la cabeza de la cola, siendo retirado de la cola en cuanto se le asigna el CPU. 
El waiting time bajo esta política es bastante largo, dependiendo del orden de llegada de los procesos. 
Existe un convoy effect cuando todos los procesos esperan por un gran proceso que tiene el CPU en su poder; este efecto hace que se tenga menos utilización del CPU y de los dispositivos, que podría evitarse si se permitiera a los procesos más cortos ir primero. Es no apropiativo, una vez que el CPU se asignó a un proceso, este no lo libera hasta que no termina o espera por I/O.

Shortest Job First (SJF): Este algoritmo requiere tener además del proceso, la longitud de la próxima ráfaga de CPU del proceso. Cuando el CPU está disponible, es asignado al proceso cuya próxima ráfaga de CPU sea la más corta. En caso de que haya dos de la misma longitud, se elige por FCFS.
Si bien este algoritmo es optimal, dado que da mínimo promedio del waiting time para un dado conjunto de procesos, no es posible su implementación debido a que no se puede determinar la duración de las ráfagas de CPU. Sin embargo, existe la posibilidad de aproximarse a este algoritmo haciendo una predicción del tamaño de las ráfagas; en general, esta predicción se realiza mediante un promedio exponencial de ráfagas de CPU previas.
Este esquema puede ser apropiativo o no apropiativo. La apropiatividad se puede dar en ambientes donde llega un nuevo proceso con una ráfaga de CPU menor a lo que resta (de la ráfaga) del proceso que está corriendo actualmente.

Round Robin Scheduling (RR): Este algoritmo fue diseñado especialmente para sistemas de tiempo compartido. Es similar al FCFS, pero se agrega la apropiatividad para lograr el intercambio de procesos necesario para este tipo de sistemas.
Se define una unidad pequeña de tiempo, llamada time quantum o time slice (10 a 100 ms aprox.), y luego, el scheduler de corto plazo recorre la ready queue (la cual es tratada como una cola circular), asignando la CPU a cada proceso por un intervalo de tiempo equivalente a un quantum. 
Para implementar este algoritmo se mantiene una ready queue como un cola FIFO de procesos (los nuevos procesos se agregan al final de la cola; el CPU se le asigna a la cabeza de la cola, y un timer interrumpe después de un time quantum, y entra el dispatcher a realizar su tarea).
En caso de que la ráfaga de CPU del proceso sea menor a un quantum, entonces el proceso deja el CPU voluntariamente; el scheduler entonces procederá a buscar el próximo proceso en la ready queue. El proceso que deja el CPU cuando se acaba su time slice pasa al final de la ready queue.
En este esquema a ningún proceso se le asigna más de un time quantum en una vuelta, a menos que sea el único proceso ready.
El desempeño de este algoritmo depende fuertemente del tamaño del time quantum. Si tenemos un quantum muy grande, la política es igual a la de FCFS; y, si el quantum es muy chico, se denomina processor sharing. Es por esto que a la hora de elegir nuestro time quantum, es deseable que la duración de los cambios de contexto sea una pequeña fracción de este.

15) En deteccion y recuperacion de deadlocks, que problema trae resolverlo atacando la espera circular.

Es complicado definir un orden que se corresponda con la ejecución general de los programas. Puede generar bajo uso de recursos, porque obliga a requerir en un orden que puede no ser el original y porque requiere que todas las instancias de un mismo recurso se pidan al mismo tiempo (aunque no se necesiten todas en ese momento).

16) Comentar brevemente en que consiste webservices. ¿Puede relacionarlo con RPC?

Un Web Service es un programa que es llamado por otro programa a través de la red usando protocolos abiertos. 
El MODELO se basa en estos tres componentes: 
· registro del servicio 
· proveedor del servicio 
· solicitante del servicio 
La interacción entre esos componentes involucra operaciones de publicación, de búsqueda y de ligado/invocación. El modelo de Web Service sigue el paradigma de publicar, buscar y ligar. 
La idea consiste en que el proveedor del servicio publique en el registro, que luego el cliente se conecte con el registro para encontrar el servicio que busca, y finalmente se ligan al proveedor con el cliente.

La relación con RPC (Remote Procedure Call) es básicamente que los Web Service son la evolución de tecnologías como RPC. 
Recordemos que un RPC era un mecanismo de IPC que permitía a un programa de computadora causar una subrutina para ejecutar en otro espacio de direcciones (comúnmente en otra computadora conectada por red), sin que el programador deba explicitar los detalles de esa interacción remota. De este modo, el desarrollador escribe el mismo código ya sea para una llamada local o remota.

17) Dar 3 ventajas que aporta la concurrencia en sistemas operativos

Ventajas:
· Facilita la programación de aplicaciones al permitir que éstas se estructuren como un conjunto de procesos que cooperan entre sí para alcanzar un objetivo común. 
· Acelera los cálculos. Si se quiere que una tarea se ejecute con mayor rapidez, lo que se puede hacer es dividirla en procesos, cada uno de los cuales se ejecuta en paralelo con los demás. 
· Posibilita el uso interactivo a múltiples usuarios que trabajan de forma simultánea. 
· Permite un mejor aprovechamiento de los recursos, en especial de la CPU, ya que pueden aprovechar las fases de entrada-salida de unos procesos para realizar las fases de procesamiento de otros. 
Desventajas
· Inanición e interrupción de procesos 
· Ocurrencia de bloqueos 
· Que dos o mas procesos requieran el mismo recurso (No apropiativo)

18) Contesta brevemente las siguientes preguntas:
· ¿Qué es y que ventaja introduce el uso de planificador de corto plazo?
· ¿Cuál es el propósito de la sincronización de procesos?
· ¿Qué es el PSW? Describa los componentes de PSW
· ¿Cuáles son las ventajas y desventajas de los threads de usuario vs los de kernel?
· Defina proceso y recurso. ¿Cómo se identifica a un proceso en un SO actual?
a) Scheduler de corto plazo (CPU scheduler): selecciona un proceso de los que están listos para ejecutarse, y le asigna el CPU. La principal diferencia con el planificador a largo plazo es la frecuencia de ejecución. El scheduler de corto plazo es el que realiza su trabajo con mayor frecuencia, eligiendo el próximo proceso a ser ejecutado por el CPU. Entonces, es esencial que sea rápido. En cambio, el scheduler de largo plazo se ejecuta menos frecuentemente.

b) El propósito se da en situaciones en la que el resultado de una ejecución de procesos que acceden y modifican los mismos datos concurrentemente depende del orden de esos accesos. Para evitar esto, tenemos que sincronizar los accesos para asegurar que sólo un proceso pueda modificar los datos compartidos (sección crítica) a la vez.

c) PSW: Es uno de los registros que mantiene el procesador para poder controlar su funcionamiento. La PSW almacena información sobre el programa que se está ejecutando: Códigos de condición; indicadores de habilitación de traps; nivel de prioridad de interrupciones; modo previo; modo actual; pila de interrupciones; primera parte hecha (dónde se quedó); traza pendiente (debug).Contiene información del procesador después de haber ejecutado una instrucción. Funcionalidad; dónde se guarda; etc.

d) El soporte para threads se da tanto en nivel de usuario, user threads, como a nivel de kernel, kernel threads. Los primeros están por arriba del kernel y son manejados sin el soporte del kernel; mientras que los kernel threads son soportados y manejados directamente por el SO. Los user threads se manejan con una librería de threads que contiene código para crear y destruir hilos, intercambiar mensajes y datos entre ellos, planificar la ejecución de hilos, y para salvar y restaurar el contexto de hilos. 

User Threads
· El kernel desconoce de la existencia de estos threads. 
· Todo el manejo de los mismos es realizado por la aplicación usando una librería de threads. 
· El cambio de contexto de threads no requiere privilegios de modo kernel, porque todas las estructuras de datos requeridas para estos se encuentran en el espacio de direcciones del usuario. Se evita la sobrecarga de cambio de modo y todo el overhead que conlleva. 
· El algoritmo de scheduling es específico para la aplicación. 
· Pueden correr en cualquier SO que tenga esa librería de threads. 
· Como desventaja, si un threads hace una system call bloqueante, el proceso entero se bloquea. Además, no puede tomar ventaja de un sistema multiprocesador, dado que no puede asignársele más de un procesador a un proceso. 

Kernel Threads
· Todo manejo de los threads es realizado por el kernel. 
· Los cambios de contexto entre threads requieren el privilegio del modo kernel, teniendo una menor performance que los user threads. 
· El kernel mantiene info de contexto tanto de procesos como de threads. 
· En un sistema multiprocesador, el kernel puede distribuir los threads en distintos procesadores. 
· Ante una system call, sólo se bloquea el thread que la realiza, no todo el proceso.

e) Proceso: Para brindar un mejor control y un mayor seccionamiento de los programas en ejecución surge la noción de proceso, que no es más que la instancia de un programa en ejecución. En los sistemas de tiempo compartido, los procesos, son la unidad básica de trabajo.
A grandes rasgos, un sistema consiste de una colección de procesos: procesos del sistema operativo que ejecutan al propio sistema y procesos del usuario que representan la ejecución de los programas de aplicación del usuario.

Los procesos de identidican en un SO por medio de un PID. El identificador de procesos (PID) es un número entero usado por el kernel de algunos sistemas operativos para identificar un proceso de forma unívoca

19) ¿cuáles son las diferencias entre un proceso y un thread?

Los threads comparten el mismo espacio de direcciones. No hay protección de acceso entre los mismos. Comparte con sus pares su sección de código, datos y recursos del SO (ej: archivos abiertos).El context switch es mucho más rápido (sobre todo si son a nivel usuario), la comunicación es mas rápida, compartir memoria es más fácil. La creación y eliminación es más rápida.

20) Responda no superando los 10 renglones para cada uno:
a. ¿Con que finalidad se introdujo el modo de funcionamiento dual en los sistemas informáticos?
b. ¿Qué es SMP y cuáles son las ventajas de un SO que soporta SMP?
a) Con el fin de asegurar una correcta ejecución del SO debemos ser capaces de distinguir cuando se está ejecutando código del SO o código definido por el usuario, es por esto que necesitamos al menos dos modos de operación: user mode y kernel mode. 
Esto mediante un soporte del hardware que nos permite diferenciar entre varios modos de ejecución mediante la adición de un bit de modo (mode bit), que sirve para indicar el modo en el que se encuentra: Kernel (0), User (1). Si se está ejecutando una aplicación de usuario, el sistema se encuentra en user mode; ahora bien, si la aplicación pide un servicio del SO (por medio de system call), entonces se pasa de user mode a kernel mode, para poder llevar a cabo el pedido.

b) Multiprocesamiento simétrico (SMP): Cada procesador se planifica a sí mismo. Todos los procesos pueden ser almacenados en una ready queue común a todos los procesadores, o bien, cada procesador puede tener su propia cola privada de procesos en estado ready. Cualquiera sea el modo, cada procesador debe planificar examinando la ready queue y seleccionando de ahí un proceso. En caso de tener múltiples procesadores tratando de acceder a una ready queue compartida, los schedulers deben ser programados cuidadosamente para que no elijan el mismo proceso.
Como ventaja esto implica la compartición de carga entre procesadores, y la ejecución concurrente de varios threads dada por los múltiples procesadores.
21) ¿Cuál es el contenido del bloque de control de procesos (PCB)? Justifique el porqué de su empleo en un sistema multiproceso. ¿Dónde se encuentra físicamente y quien maneja su actualización?

En el SO, cada proceso es representado mediante un PCB. Este contiene pequeñas porciones de información asociada a un proceso específico.
Información respecto a:
· Estado del proceso 
· Valor del program counter (dirección a la próxima instrucción que debe ser leída y ejecutada por el proceso)
· Valores de los registros del procesador usados por ese proceso: registros acumuladores, de propósito general, de indexado, punteros a pilas… Notar que es necesario que toda esta info se guarde para permitir que el proceso pueda continuar su ejecución correctamente cuando una interrupción ocurre.
· Información del CPU para permitir scheduling (prioridad del proceso, punteros a las colas de scheduling, cualquier otro parámetro de planificación)
· Información para el manejo de memoria (valores de los registros base y límite, tablas de página o segmento)
· Accounting information (tiempo real usado, tiempos límites, número de proceso, etc)
· Información respecto a I/O (lista de dispositivos usados por el proceso, lista de dispositivos que le proceso espera para usar, lista de archivos abiertos)

Son utilizados en sistema multiprocesos, porque ya que al existir una gran cantidad de procesos ejecutando concurrentemente, es necesaria esta estructura para almacenar información en ella a medida que atraviesa las distintos estados.
Se encuentran residente en las distintas estructuras que utiliza el scheduling y este, junto con el dispatcher son los encargados de su actualización.

22) Describa los conceptos de condición de carrera, recurso crítico, y región crítica.

Condición de carrera: Situación en la que el resultado de una ejecución de procesos que acceden y modifican los mismos datos concurrentemente depende del orden de esos accesos. Para evitar esto, tenemos que sincronizar los accesos para asegurar que sólo un proceso pueda modificar los datos compartidos (sección crítica) a la vez.

Recurso crítico / Sección crítica: Dado un conjunto de n procesos cooperativos , cada uno posee un segmento de código, denominado sección crítica, donde sean utilizado cualquier dato o estructura compartida, conocido como recurso crítico. Es importante asegurar que cuando un proceso esta en su sección crítica ningún otro proceso lo esté. El problema de la sección crítica consiste en desarrollar un protocolo que permita que estos procesos cooperen de forma sincronizada. Básicamente, cada proceso debe hacer un pedido para entrar en su sección crítica y una vez que esta fue ejecutada hacer una notificación de que se salió de dicha sección.

23) Determinar si es verdadera o falsa la siguiente afirmación: “El uso de mecanismo de sincronización como los semáforos evita el comportamiento anómalo de los procesos.

Falsa, el programador puede utilizarlas erróneamente.


[bookmark: _GoBack]24) Explique brevemente al menos 5 transparencias deseables que debería brindar un SD.

La transparencia es el ocultamiento al usuario de las funcionalidades del sistema. Estas funcionalidades escondidas son manejadas por el sistema de forma tal de que el usuario no necesite conocer el detalle.
· Fallas transparentes: permite el encubrimiento de fallas; los usuarios o las aplicaciones pueden completar sus tareas aún cuando estas ocurran.
· Ubicación transparente: permite que los objetos de información, ya sean locales o remotos, sean accedidos sin tener conocimiento de su ubicación real.
· Migración transparente: permite el movimiento de información dentro del sistema sin afectar a los usuarios o las aplicaciones.
· Acceso transparente: permite que los objetos de información, tanto locales como remotos, se accedan usando operaciones idénticas.
· Replicación transparente: implica tener múltiples copias de objetos de información (con el fin de aumentar la confiabilidad y el rendimiento) sin que los usuarios tengan conocimiento de estas copias.
· Concurrencia transparente: permite que varios procesos operen concurrentemente sobre objetos de información (tanto locales como remotos) sin interferencias sobre ellos. 
·  Escalabilidad transparente: el sistema y las aplicaciones se expanden sin cambiar los algoritmos de la aplicación o la estructura del sistema (respectivamente).
· Rendimiento transparente: el sistema se reconfigura para mejorar el rendimiento cuando la carga varía.

23) Explique brevemente por qué un file system distribuido es más complejo que uno centralizado.
Por las razones generales de distribuido vs centralizado. Hay un trade off entre eficiencia y
disponibilidad + confiabilidad + consistencia + escalabilidad.

24) ¿Que es un cambio de contexto? ¿Cuál es su finalidad? ¿Cuál es su principal desventaja? ¿Qué acciones lleva a cabo el kernel ante uno, y que estructuras de datos son involucradas?
Cuando ocurre una interrupción, es necesario que el sistema guarde el contexto actual del proceso que está siendo ejecutado, para luego poder restaurar este contexto y que el proceso continúe su ejecución sin problemas. El contexto está representado en el PCB del proceso, es decir, todos los valores que allí se guardan son el contexto del proceso.
Entonces, al momento de la interrupción, se realiza un state save del estado actual del CPU, y luego de que la interrupción es tratada se hace un state restore, para volver a ejecutar al proceso interrumpido.
Al hacer scheduling, cuando se cambia el control del CPU de un proceso a otro, se realiza un save state del primer proceso, y un state restore del segundo proceso; esta tarea es la conocida como cambio de contexto o context switch. Debe ser muy rápido debido a que el tiempo que se consume es puro overhead, porque el sistema no hace trabajo útil durante esos momentos.

25) En el contexto de los SO, ¿en qué consiste la técnica de envejecimiento?
Es una técnica que consiste en incrementar gradualmente la prioridad de un proceso que espero durante mucho tiempo. De esta manera se elimina el problema de inanición (starvation).

26) ¿Cuáles son los criterios de planificación?

· Procesamiento total (thoughtput): Número de procesos que completan su ejecución por unidad de tiempo.
· Tiempo de retorno (turnaround): Cantidad de tiempo para ejecutar un determinado proceso
· Tiempo de espera: Cantidad de tiempo que un proceso ha estado esperando en la cola
· Tiempo de respuesta: Cantidad de tiempo que transcurre desde que fue hecho un requerimiento hasta que se produce la primera respuesta


27) Explique qué es el kernel de un SO, cuáles son sus funciones y por qué se lo mantiene residente en memoria.
El kernel es extenso y complejo, engloba todas las funcionalidades y servicios del SO. Mayor seguridad y rendimiento; además de mayor velocidad, dado que todos los componentes del SO comparten privilegios y la separación funcional sólo se hace entre procesos del sistema y los de aplicación, la demora para ejecutar las system calls es mínima.
Las funciones básicas del kernel son: scheduling, manejo basico de memoria y I/O y las system calls.
Se lo mantiene residente en memoria porque está en ejecución constantemente, es decir, se hace un uso de él siempre.
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