Nennen Sie die Adressierungsarten die Sie kennen! (5.148)

-Implied Mode

-Register Mode

-Immediate Mode

-Direct Addressing ModeRegister-Indirect Mode
-Program-Counter-Relative- Adressing Mode
-Indirect Addressing Mode

Erdutern Sie die direkte,indirekte,register-indirekie,programm-counter relative
Adressierung!

a.) direkt: Die Adresse des Datums ist i Maschinenbefehl gespeichert.

b.) indirekt: Im Maschinenbefehl ist eine Speicheradresse enthalten, an der die Adresse
des Datums steht

c.) register indirekt: |M Maschinenbefehl ist angegeben in welchem Register die
Adresse des Datums steht

d.) programm counter relative: |m Maoschinenbefehl ist ein Displocement angegeben
dos zum oktuellen Stond des Pcs addiert werden muss um die entsprechende Adresse zu
erhalten. Das Displacement ist eine positive oder negative Z ahl

Wos ist Interleaved Memory und wozu wird er eingesetzt. (s.162)

Sequentielle direkt hintereinander liegende Befehle kdnnen schneller erreicht werden, da
Adressen, die in verschiedenen Speicherbldcken liegen, schneller auf den Adressbus
gelegt werden kénnen, dls es sonst — bedingt durch Zugriffszeiten der Bausteine —
moglich wére. Die Daten kommen dadurch ebenfalls schneller beim Prozessor an.

Nenne Sie die 3 Replacement Strategien (s.165)

1. LRU-Methode (Leost Recent Used)

2. LFU-Methode (Leost Frequently Used)

3. RANDOM

Aus Erfohrung und durch Messungen hat sich gezeigt, daB dle Methoden ungefdhr gleich
gut sind, wenn die Kopazitdt des Cache nicht zu klein ist.

Erkldren Sie die Buffered-Write-Methode im Zusammenhang mit Caches! Welche
Probleme kdbnnen dabei auftreten?

Bei diesem Verfanren wird der neue Wert gleichzeitig in dos Cache und in einen zweiten,
schnellen Zwischenspeicher (Buffer) eingetragen. Wéhrend der Prozessor schon mit der
weiteren Abarbeitung des Progrommes fortfahren kann, werden die gepufferten Daten in
den Hauptspeicher Ubertragen. So kann die Datenkohdrenz erhalten bleiben. Ein Problem
fritt auf, wenn mehrere S chreiboperationen direkt aufeinander folgen und der Puffer
doher nicht schnell genug in den Hauptspeicher Ubertragen werden kann. In diesem Fall
muB der Prozessor warten.

DMA (5.168): Wos es ist und warum es verwendet wird.

Direct Memory Access (DMA) ermoglicht es, die Kommunikation zwischen dem Prozessor
und den meist sehr viel langsameren peripheren Gerdten zu beschleunigen. Er dient zur
direkten Ubertragung groBer Datenmengen vom bzw. zum Speicher, ohne die CPU dabei
in Anspruch zu nehmen. Um Konflikte zu vermeiden, darf die CPU wdhrend des DMAs
nicht auf den Bus zugreifen. Somit ist nicht sichergestellt, doss der Prozessor in der
Zeitspanne, die zum Transfer notig ist, Aufgaben durchfuhrt, die ohne externen
Buszugriff moglich sind. Auch ist eine zusdtzlich Kontrolleinheit n&tig - der DMA-
Controller.



Vorgang des DMA erkldren

1.Der Prozessor teilt dem DMAC die Adresse der Quelle (resource pointer), die des Ziels
(destination pointer) und die GréBe der zu Uberfrogenden Daten (block length) mit.
Hierauf kann die CPU mit der Abarbeitung des Programms fortfahren.

2.Der DMAC fordert nun vom entsprechenden Gerdt die Daten an und wartet, bis es zum
Transfer bereit ist.

3.Nach dem Ende der Ubertraogung meldet der DMAC dem Prozessor den erfolgreichen
AbschluB der Aktion meistens per Interruptsignal. Die Daten werden dso direkt zwischen
| /O-Device und S peicher ausgetauscht,

2 Arten von DMA:

Transparent DMA und Cyde-Stealing-DMA

Contraller und Co-Prozessoren (s.169)

Wozu dient ein virtueller Speicher (s.225)

Bei einer groBen Anzahl gleichzeitig speicherresidenter Programme waren vor der
Erfindung dieses Konzeptes sehr groBe Speicher notwendig. In der Zeit der Kernspeicher
waren jedoch der Kapazitdt Grenzen gesetzt. Diesem Problem wurde durch die Erfindung
des virtuellen Speichers abgeholfen: Im Prinzip dient dabei ein Externspeicher (eine Disk)
dis virtueller Hauptspeicher. Da ein Prozessor nur auf den physikalischen Hauptspeicher
direkt zugreifen kann, werden die fur die Exekution bendtigten “Abschnitte” einfach vom
Externspeicher geladen. Zu jedem Zeitpunkt ist also nur der gerade bendtigte Teil eines
Programmes speicherresident.

und die Abbildung (Prozess-Zusténde) auf der seite 206 anschaun.

Welchen Vorteil besitzt die ,von Neumann® und die ,Harvard-Architektur ™!
Geben Sie auch schematische Darstellungen dser beiden Architekturen on!

Von Neumann-Architektur: Progromme und Daten werden in ein und demselben S peicher
gehdlten und Uber einen einzigen Datenbus Ubertragen.

Processor <:> Main Memory

Harvard-Architektur :Programme und Daten werden in gefrennte Speichern gehalten und
Uber getrennte Busse Ubertrogen.

ﬁ Instruction Memory
Processor
N

Data Memory

Welchen Vorteil besitzt die ,Harvard-Architektur® gegentiber ,von Neumonnschen *, und
wo wird dieser genutzi?

Bei der Harcard Architektur ist ein simultaner Zugriff Uber getrennten Speichern fur
Daten und Instruktionen moglich. Dieser Vorteil wird bein Instruction-Pipelining genutzt.



Geben Sie einige Quellen fur Probleme, die beim |nstruction-Pipelining auftreten, an!

1. Sprunge (bedingte und unbedingte)

2. Soubroutine - Cdlls

3. Interferinginstructions: Das Ergebnis der n-ten Operation wird adls Operand
(n+ T)ten bendtigt. Operation n zerstdrt Register, das von Operation (n-1) noch
benodtigt wird.

Sprunge (bedingte und unbedingte):

Sprunge kénnen sowohl auf Register-Transfer-Ebene als auch auf Mas chinen-Code-Ebene
erfolgen. Bei dieser Operation wird der MIC (bzw. Programm-Counter) mit einem neuen
Wert geladen. Bei bedingten Sprdngen kann zusdtzlich eine Bedingung angegeben
werden, die erfullt sein muss, damit ein Sprung erfolgen konn.

Subroutine Calls:

Da es bei umfangreicheren Programmen oft vorkommt, daB eine bestimmte Folge von
Befehlen &fters vorkommt, wird dieser nur einmal programmiert und von verschiedenen
Stellen aus aufgerufen. Danach wird die Return-from-Subroutine-1nstruktion ausgefuhrt,
die an der Stelle nach dem Aufruf der Subroutine im Programm fortsetzt., Es sind auch
geschachtelte Aufruffolgen moglich.

Call-Subroutine:

a. Retten des PC, der Registerinhate und des PSW

b. Laden des PC mit der Startadresse (stellt einen Teil des Befehls dar) der Prozedur

C. Beginn der Abarbeitung der Prozedur durch den Interpreter
Return-from-Interrupt-Subroutine

1.Wiederherstellung des PSW und der Registerinhalte

2.Laden des PC mit dem Wert, der beim Cdll-Subroutine-Befehl gesichert wurde (der PC
zeigh nun auf die erste Instruktion noch dem Cdll-S ubroutine-Befehl)

3. Fortsetzen des Prograommablaufes

Interrupts:
Dieses Konzept erm&glicht die Bewdltigung von diversen Problemen, die nicht im

Programmablauf vorgesehen sind. Dabei wird der Programmablauf unterbrochen und die
ISRs (Interrupt Service Routinen) aufgerufen. Daonoach konn meist dos unterbrochene
Programm fortgesetzt werden. Die Interrupts sind mit Subroutinen vergleichbaor
(Unterschied: Werden durch prozessorinterne Ausnahmefdlle oder externe Ereignisse
ausgelbst).

Was sind Race Conditions?

Daos sind Schwierigkeiten, die durch nie zu bestimmende Exekutionsreihenfolgen™
paralleler Prozesse auftauchen kénnen.,

Bsp: Druckerwarteschlange

Race Conditions liegen vor, wenn das “Ergebnis” der Ausfuhrung eines Programmsystems
von der relativen "Geschwindigkeit” der beteiligten Prozesse abhdngt. Dos Eingrenzen
dieses Problem, dos durch die parallele Abarbeitung entsteht, ist durch dos relativ seltene
und indeterministische Auftreten eine duBerst schwierige und zeitraubende
Angelegenheit. Die Eigentliche Ursache ist die Tatsache, daB dos P_SIGNAL ignoriert
wird, wenn der Empfdngerproze nicht im Zustond BLOCKED ist = mittels P_SIGNAL
gemeldetes Einfreten eines Ereignisses “aufheben”, wenn der empfangene ProzeB (noch)
nicht im Blockierungszustand ist. Eine oft verwendete Moglichkeit ist es, im READY-
Zustaond ankommende Ereignismeldungen in einer Liste im ProzeBdeskriptor
zwischenzuspeichern und bei einem spdteren P_SLEEP gar keine Blockierung mehr
vorzunehmen. In diesem Zusaoammenhang ist es Ublich, von anstehenden Ereignissen zu




sprechen. Eine dlternative dazu wére es, dem Aufrufer von P_SIGNAL mitzuteilen, ob der
Empfdnger das Ereignis brauchen konnte (BLOCKED war) oder nicht.

Was versteht man unter Trashing?

Ein Phdnomen, dos beim Paging auftritt, wenn der Speicher zu klein ist um dle Working
Sets aufzunehmen: Die Maschine ist praoktisch ausschlieBlich damit beschdftigt, die
referenzierten Pages vom Externspeicher zu laden.

Nennen Sie alle Layer des 1SO OS| Reference Models!
Layer 1. Physical Layer

Layer 2. Data Link Layer

Layer 3. Network Layer

Layer 4: Transport Layer

Layer 5. Session Layer

Layer 6: Presentation Layer

Layer 7. Application Layer

Welches Problem tritt beim Linken im Zusammenhang mit direkter Adressierung
auf und wie kann es behoben werden?

Beim Linken entstehen durch das Zusammenfligen von Modulen Verdnderungen in den
Adressen der Sprungziele. Bei direkter Adressierung muB der Linker eine Modifikation der
Operanden durchfUhren, dasonst die Adressen der Sprungziele verfehlt werden. Fur die
Code-Segmente kénnen Probleme dieser Art durch die Berlcksichtigung der Konvention
far Position Independent Code (PIC) geldst werden. Dabei werden z.B. staft absoluter
Sprungadressen nur die Distanzen (Displacements) von der oktuellen Adresse
angegeben. Da sich durch die Verschiebung die Displacements nicht dndern, entfallen die
Operaondenmodifikationen vallig.

Kann es zwischen Threads zu einem Deadlock kommen?

Es konn dozu kommen, weil die meisten Progromme nicht fur paradllele, sondern fur

sequentielle Abarbeitung geschrieben sind. Je mehr Progromme paordlel ausgeflhrt

werden mussen, desto groBer ist die Wahrscheinlichkeit eines Fehlers, weil die

Verwaltung komplizierter wird.

Mbglichkeiten der Behaondiung eines Deadlocks:

1. Deadock Detection and Recovery: im Zuge der ganz gewdhnlichen Z uteilungen
und Freigaben von Objekten wird der Resource Allocation Groph oktudlisiert und
auf Deadlock-Situationen untersucht. Bei Auffinden solcher Zyklen, wird er durch
dos Terminieren der beteiligten Prozesse aufgel6st. Nachteile: die recht brutae
Vorgehensweise kann zu Problemen fUuhren und die Andlyse des Grophen
verursacht einen nicht unerheblichen System-Overhead beim Type-Maonagement.

2. Deadlock Prevention: basiert dorauf, dlein durch die Beachtung gewisser Kriterien
beim Design eines Betriebssystems eine der notwendigen Bedingungen fur einen
Deadlock a priori zu “verletzen”, wodurch ein solcher gar nicht entstehen kann.

3. Deadlock Avoidonce: auch dieser Methode liegt eine sorgféltige Beobachtung der

Objekt- Anforderungen zugrunde: es wird versucht vorausschauend zu kldren, ob
die Zuteilung irgendwelche spdteren Deadlocks nach sich ziehen kann. Es gibt
dafur zwar Algorithmen, aber diese liefern nur im Falle des Vorhandenseins
gewisser zusdtzlicher Informationen “sichere” Zuteilungsentscheidungen.

Welche Weiterentwicklungen der RISC Architektur sind im Vorlesungsbuch
beschrieben?

1. SPARC-Architektur (Scadble Processor Architecture)
2. MIPS-Architektur (Microprocessor without [ nterlocking Stoges)

Welche I6schbaren optischen Platten gibt es und auf welchen physikalischen
Prinzipien beruhen sie?

1. rein optische Platten:




Beim Schreiben wird ein dunner Film einer besonderen Metallegierung mittels eines
leistungsstarken Losers zum Schmelzen gebracht, wos einen Ubergang vom
kristallinen zum amorphen Zustand zur Folge hat, der weniger Licht reflektiert.

Dies wird dann beim Abtasten mit einem schwdcheren Loser ausgenutzt, indem maon
die Sté&rke des reflektierten Lichtes miBt. Beim Léschen wird die gesamte
Plattencberfldche einheitlich erhitzt und adlle Teilchen der Metdlegierung in den
kristallinen zurickversetzt.

2. mogneto-optisch Platten:

Beim Schreiben wird ein dinner Film einer besonderen Metallegierung mittels eines
Losers erhitzt, was die Umpolung von einzelnen magnetischen Bezirken mittels eines
Maognets, der auf dem Schreib-Lesekopf angebracht ist, erleichtert. Das Metdl kuhlit
schnell ab und die Information bleibt erhadlten.

Beim Lesen nufzt mon die Eigenschaft aus, daB die Magnetisierungsrichtung der
magnetischen Bezirke die Schwingungsebene des polarisierten Lichtstrahles des
Losers on der Plattenoberfldche entweder nach links oder rechts dreht (log. 1 oder 0).
Dos Loéschen erfolgt wiederum durch dllgemeine Erhitzung der gesamten
Plattenoberfldche, wobei dlle magnetischen Bezirke gleichsinnig ausgerichtet werden.

Was ist ein endlicher deterministischer Automat?

endlich: die Anzahl der Zustdnde des Automaten ist begrenzt

deterministisch: aus der Eingangsinformation und dem Vorzustond |88t sich stets
eindeutig vorherbestimmen, in welchen Zustand der Automat wechseln wird.




