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Microprocesador, es un circuito electrónico que actúa como unidad central de proceso de un ordenador, proporcionando el control de las operaciones de cálculo. Los microprocesadores también se utilizan en otros sistemas informáticos avanzados, como impresoras, automóviles o aviones. En 1995 se produjeron unos 4.000 millones de microprocesadores en todo el mundo.

El microprocesador es un tipo de circuito sumamente integrado. Los circuitos integrados, también conocidos como microchips o chips, son circuitos electrónicos complejos formados por componentes extremadamente pequeños formados en una única pieza plana de poco espesor de un material conocido como semiconductor. Los microprocesadores modernos incorporan hasta 10 millones de transistores (que actúan como amplificadores electrónicos, osciladores o, más a menudo, como conmutadores), además de otros componentes como resistencias, diodos, condensadores y conexiones, todo ello en una superficie comparable a la de un sello postal. 

Un microprocesador consta de varias secciones diferentes. La unidad aritmético-lógica (ALU, siglas en inglés) efectúa cálculos con números y toma decisiones lógicas; los registros son zonas de memoria especiales para almacenar información temporalmente; la unidad de control descodifica los programas; los buses transportan información digital a través del chip y de la computadora; la memoria local se emplea para los cómputos realizados en el mismo chip. Los microprocesadores más complejos contienen a menudo otras secciones; por ejemplo, secciones de memoria especializada denominadas memoria cache, que sirven para acelerar el acceso a los dispositivos externos de almacenamiento de datos. Los microprocesadores modernos funcionan con una anchura de bus de 64 bits (un bit es un dígito binario, una unidad de información que puede ser un uno o un cero): esto significa que pueden transmitirse simultáneamente 64 bits de datos. 

Un cristal oscilante situado en el ordenador proporciona una señal de sincronización, o señal de reloj, para coordinar todas las actividades del microprocesador. La velocidad de reloj de los microprocesadores más avanzados es de unos 300 megahercios (MHz) —unos 300 millones de ciclos por segundo—, lo que permite ejecutar unos 1.000 millones de instrucciones cada segundo. 
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Microprocesador
Memoria de computadora 

Como el microprocesador no es capaz por sí solo de albergar la gran cantidad de memoria necesaria para almacenar instrucciones y datos de programa (por ejemplo, el texto de un programa de tratamiento de texto), pueden emplearse transistores como elementos de memoria en combinación con el microprocesador. Para proporcionar la memoria necesaria se emplean otros circuitos integrados llamados chips de memoria de acceso aleatorio (RAM, siglas en inglés), que contienen grandes cantidades de transistores. Existen diversos tipos de memoria de acceso aleatorio. La RAM estática (SRAM) conserva la información mientras esté conectada la tensión de alimentación, y suele emplearse como memoria cache porque funciona a gran velocidad. Otro tipo de memoria, la RAM dinámica (DRAM), es más lenta que la SRAM y debe recibir electricidad periódicamente para no borrarse. La DRAM resulta más económica que la SRAM y se emplea como elemento principal de memoria en la mayoría de las computadoras. 

Microcontrolador 

Un microprocesador no es un ordenador completo. No contiene grandes cantidades de memoria ni es capaz de comunicarse con dispositivos de entrada —como un teclado, un joystick o un ratón— o dispositivos de salida como un monitor o una impresora. Un tipo diferente de circuito integrado llamado microcontrolador es de hecho una computadora completa situada en un único chip, que contiene todos los elementos del microprocesador básico además de otras funciones especializadas. Los microcontroladores se emplean en videojuegos, reproductores de vídeo, automóviles y otras máquinas.

Semiconductores 

Todos los circuitos integrados se fabrican con semiconductores, sustancias cuya capacidad de conducir la electricidad es intermedia entre la de un conductor y la de un no conductor o aislante. El silicio es el material semiconductor más habitual. Como la conductividad eléctrica de un semiconductor puede variar según la tensión aplicada al mismo, los transistores fabricados con semiconductores actúan como minúsculos conmutadores que abren y cierran el paso de corriente en sólo unos pocos nanosegundos (milmillonésimas de segundo). Esto permite que un ordenador pueda realizar millones de instrucciones sencillas cada segundo y ejecutar rápidamente tareas complejas. 

El bloque básico de la mayoría de los dispositivos semiconductores es el diodo, una unión de materiales de tipo negativo (tipo n) y positivo (tipo p). Los términos "tipo n" y "tipo p" se refieren a materiales semiconductores que han sido dopados, es decir, cuyas propiedades eléctricas han sido alteradas mediante la adición controlada de pequeñísimas concentraciones de impurezas como boro o fósforo. En un diodo, la corriente eléctrica sólo fluye en un sentido a través de la unión: desde el material de tipo p hasta el material de tipo n, y sólo cuando el material de tipo p está a una tensión superior que el de tipo n. La tensión que debe aplicarse al diodo para crear esa condición se denomina tensión de polarización directa. La tensión opuesta que hace que no pase corriente se denomina tensión de polarización inversa. Un circuito integrado contiene millones de uniones p-n, cada una de las cuales cumple una finalidad específica dentro de los millones de elementos electrónicos de circuito. La colocación y polarización correctas de las regiones de tipo p y tipo n hacen que la corriente eléctrica fluya por los trayectos adecuados y garantizan el buen funcionamiento de todo el chip. 

Transistores 

El transistor empleado más comúnmente en la industria microelectrónica se denomina transistor de efecto de campo de metal-óxido-semiconductor (MOSFET, siglas en inglés). Contiene dos regiones de tipo n, llamadas fuente y drenaje, con una región de tipo p entre ambas, llamada canal. Encima del canal se encuentra una capa delgada de dióxido de silicio, no conductor, sobre la cual va otra capa llamada puerta. Para que los electrones fluyan desde la fuente hasta el drenaje, es necesario aplicar una tensión a la puerta (tensión de polarización directa). Esto hace que la puerta actúe como un conmutador de control, conectando y desconectando el MOSFET y creando una puerta lógica que transmite unos y ceros a través del microprocesador. 

Fabricación de microprocesadores 

Los microprocesadores se fabrican empleando técnicas similares a las usadas para otros circuitos integrados, como chips de memoria. Generalmente, los microprocesadores tienen una estructura más compleja que otros chips, y su fabricación exige técnicas extremadamente precisas. 

La fabricación económica de microprocesadores exige su producción masiva. Sobre la superficie de una oblea de silicio se crean simultáneamente varios cientos de grupos de circuitos. El proceso de fabricación de microprocesadores consiste en una sucesión de deposición y eliminación de capas finísimas de materiales conductores, aislantes y semiconductores, hasta que después de cientos de pasos se llega a un complejo "bocadillo" que contiene todos los circuitos interconectados del microprocesador. Para el circuito electrónico sólo se emplea la superficie externa de la oblea de silicio, una capa de unas 10 micras de espesor (unos 0,01 mm, la décima parte del espesor de un cabello humano). Entre las etapas del proceso figuran la creación de sustrato, la oxidación, la litografía, el grabado, la implantación iónica y la deposición de capas. 

La primera etapa en la producción de un microprocesador es la creación de un sustrato de silicio de enorme pureza, una rodaja de silicio en forma de una oblea redonda pulida hasta quedar lisa como un espejo. En la actualidad, las obleas más grandes empleadas en la industria tienen 200 mm de diámetro. 

En la etapa de oxidación se coloca una capa eléctricamente no conductora, llamada dieléctrico. El tipo de dieléctrico más importante es el dióxido de silicio, que se "cultiva" exponiendo la oblea de silicio a una atmósfera de oxígeno en un horno a unos 1.000 ºC. El oxígeno se combina con el silicio para formar una delgada capa de óxido de unos 75 angstroms de espesor (un angstrom es una diezmilmillonésima de metro). 

Casi todas las capas que se depositan sobre la oblea deben corresponder con la forma y disposición de los transistores y otros elementos electrónicos. Generalmente esto se logra mediante un proceso llamado fotolitografía, que equivale a convertir la oblea en un trozo de película fotográfica y proyectar sobre la misma una imagen del circuito deseado. Para ello se deposita sobre la superficie de la oblea una capa fotosensible cuyas propiedades cambian al ser expuesta a la luz. Los detalles del circuito pueden llegar a tener un tamaño de sólo 0,25 micras. Como la longitud de onda más corta de la luz visible es de unas 0,5 micras, es necesario emplear luz ultravioleta de baja longitud de onda para resolver los detalles más pequeños. Después de proyectar el circuito sobre la capa fotorresistente y revelar la misma, la oblea se graba: esto es, se elimina la parte de la oblea no protegida por la imagen grabada del circuito mediante productos químicos (un proceso conocido como grabado húmedo) o exponiéndola a un gas corrosivo llamado plasma en una cámara de vacío especial. 

En el siguiente paso del proceso, la implantación iónica, se introducen en el silicio impurezas como boro o fósforo para alterar su conductividad. Esto se logra ionizando los átomos de boro o de fósforo (quitándoles uno o dos electrones) y lanzándolos contra la oblea a grandes energías mediante un implantador iónico. Los iones quedan incrustados en la superficie de la oblea. 

En el último paso del proceso, las capas o películas de material empleadas para fabricar un microprocesador se depositan mediante el bombardeo atómico en un plasma, la evaporación (en la que el material se funde y posteriormente se evapora para cubrir la oblea) o la deposición de vapor químico, en la que el material se condensa a partir de un gas a baja presión o a presión atmosférica. En todos los casos, la película debe ser de gran pureza, y su espesor debe controlarse con una precisión de una fracción de micra. 

Los detalles de un microprocesador son tan pequeños y precisos que una única mota de polvo puede destruir todo un grupo de circuitos. Las salas empleadas para la fabricación de microprocesadores se denominan salas limpias, porque el aire de las mismas se somete a un filtrado exhaustivo y está prácticamente libre de polvo. Las salas limpias más puras de la actualidad se denominan de clase 1. La cifra indica el número máximo de partículas mayores de 0,12 micras que puede haber en un pie cúbico de aire (0,028 metros cúbicos). Como comparación, un hogar normal sería de clase 1 millón. 

Historia del microprocesador 

El primer microprocesador fue el Intel 4004, producido en 1971. Se desarrolló originalmente para una calculadora, y resultaba revolucionario para su época. Contenía 2.300 transistores en un microprocesador de 4 bits que sólo podía realizar 60.000 operaciones por segundo. El primer microprocesador de 8 bits fue el Intel 8008, desarrollado en 1979 para su empleo en terminales informáticos. El Intel 8008 contenía 3.300 transistores. El primer microprocesador realmente diseñado para uso general, desarrollado en 1974, fue el Intel 8080 de 8 bits, que contenía 4.500 transistores y podía ejecutar 200.000 instrucciones por segundo. Los microprocesadores modernos tienen una capacidad y velocidad mucho mayores. Entre ellos figuran el Intel Pentium Pro, con 5,5 millones de transistores; el UltraSparc-II, de Sun Microsystems, que contiene 5,4 millones de transistores; el PowerPC 620, desarrollado conjuntamente por Apple, IBM y Motorola, con 7 millones de transistores, y el Alpha 21164A, de Digital Equipment Corporation, con 9,3 millones de transistores. 

Tecnologías futuras.

La tecnología de los microprocesadores y de la fabricación de circuitos integrados está cambiando rápidamente. En la actualidad, los microprocesadores más complejos contienen unos 10 millones de transistores. Se prevé que en el 2000 los microprocesadores avanzados contengan más de 50 millones de transistores, y unos 800 millones en el 2010. Las técnicas de litografía también tendrán que ser mejoradas. En el año 2000, el tamaño mínimo de los elementos de circuito será inferior a 0,2 micras. Con esas dimensiones, es probable que incluso la luz ultravioleta de baja longitud de onda no alcance la resolución necesaria. Otras posibilidades alternativas son el uso de haces muy estrechos de electrones e iones o la sustitución de la litografía óptica por litografía que emplee rayos X de longitud de onda extremadamente corta. Mediante estas tecnologías, las velocidades de reloj podrían superar los 1.000 MHz en el 2010. Se cree que el factor limitante en la potencia de los microprocesadores acabará siendo el comportamiento de los propios electrones al circular por los transistores. Cuando las dimensiones se hacen muy bajas, los efectos cuánticos debidos a la naturaleza ondulatoria de los electrones podrían dominar el comportamiento de los transistores y circuitos. Puede que sean necesarios nuevos dispositivos y diseños de circuitos a medida que los microprocesadores se aproximan a dimensiones atómicas. Para producir las generaciones futuras de microchips se necesitarán técnicas como la epitaxia por haz molecular, en la que los semiconductores se depositan átomo a átomo en una cámara de vacío ultraelevado, o la microscopía de barrido de efecto túnel, que permite ver e incluso desplazar átomos individuales con precisión. 

EL CPU COMO CORAZON DE LA ORGANIZACIÓN DEL COMPUTADOR

ALGUNOS CONCEPTOS FUNDAMENTALES

Las instrucciones que constituyen un programa que debe ejecutar una computadora se cargan en localizaciones secuenciales de su memoria principal. Para ejecutar este programa la CPU trae una instrucción por vez y realiza las funciones especificadas. Las instrucciones se traen por medio de localizaciones efectivas de la memoria hasta la ejecución de una ramificación o de una instrucción de salto. La CPU lleva un control de la dirección de la localización de la memoria de la siguiente instrucción, por medio del empleo de un registro de la CPU especial al que se denomina contador de programa (PC). Después de traer una instrucción, el contenido del PC se actualiza para apuntar a la siguiente instrucción de la secuencia.

Considérese, para simplificar, que cada instrucción ocupa una palabra de la memoria. Por lo tanto, la ejecución de una instrucción requiere que la CPU realice los siguientes tres pasos:

1 . Traer el contenido de la localización de la memoria a la que apunte el PC. Interpretar el contenido de esta localización como una instrucción que debe ejecutarse. Por lo tanto, almacenarla en el registro de instrucción (IR: Instruction Register). En forma simbólica esto puede escribirse como:

IR  [[PL]]

2. Incrementar el contenido del PC en l.

PC  [PC] + I

3. Realizar las acciones especificadas por la instrucción almacenada en el IR.

Obsérvese que en aquellos casos en que una instrucción ocupa más de una palabra, los pasos 1 y 2 pueden repetirse tantas veces como sea necesario para traer la instrucción completa. Por lo general a estos dos pasos se les conoce como fase de traída, mientras que el paso 3 constituye la fase de ejecución.

La estructura de las rutas principales de datos dentro de la CPU: Los bloques de la CPU. Estos bloques pueden organizarse e interconectarse de varias formas. Una de tales organizaciones se muestra en la siguiente figura. En este caso, la unidad aritmética y lógica (ALU) y todos los registros de la CPU están conectados a través de un bus común. Desde luego, este bus es interno y no debe confundirse con el bus externo, o buses, que conectan a la CPU con la memoria y los dispositivos de E/S. El bus externo de memoria se muestra en la siguiente figura conectado con la CPU por medio de los registros de datos y de dirección MDR y MAR. El número y funciones de los registros del RO al R(n - 1) varían mucho de una máquina a otra. Pueden ser para que el programador los emplee en operaciones generales, pero algunos de ellos pueden ser registros de aplicación especial, tales como registros índice o apuntadores de pila.
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Figura 1.: Organización de bus único para la ruta de datos dentro de la CPU

Dos de los registros de la figura, los registros Y Z, no se han mencionado. Estos registros son invisibles para el programador; esto es, no necesita preocuparse de su existencia, ya que nunca son referenciados en forma directa por instrucción alguna. Sólo son utilizados por CPU para almacenamiento temporal durante la ejecución de ciertas instrucciones. Sin embargo, nunca se utilizan para almacenar datos generados por una instrucción para que luego los utilice otra instrucción.

Con pocas instrucciones, la mayor parte de las operaciones de los pasos 1 al 3 mencionados antes pueden llevarse a cabo con una o más de las siguientes funciones, en alguna secuencia previamente especificada:

1. Traer el contenido de una localización dada de la memoria y cargarlo en un registro de la CPU. 

2. Almacenar una palabra de datos proveniente de un registro de la CPU en una localización de la memoria dada. 

3. Transferir una palabra de datos de un registro de la CPU a otro o a la ALU. 

4. Efectuar una operación aritmética o lógica, y almacenar el resultado en un registro de la CPU. 

Ahora se examinará con cierto detalle la forma en que cada una de las funciones anteriores se implanta en una computadora común.

 

Traída de una palabra a partir de la memoria

1. En una memoria de acceso aleatorio, la información está almacenada en localizaciones identificadas por sus direcciones. Para traer una palabra de información de la memoria, la CPU tiene que especificar la dirección de la localización de la memoria en donde esta información está almacenada y solicitar una operación de Leer. Esto se aplica si la información que se va a localizar es una instrucción de un programa o una palabra de datos (operando) especificada por una instrucción. Entonces, para realizar la traída desde la memoria, la CPU transfiere la dirección de la palabra de información requerida al registro de dirección en la memoria (MAR: memory address register). Según se muestra en la figura anterior, el MAR está conectado a las líneas de dirección del bus de memoria. Por lo tanto, la dirección de la palabra requerida se transfiere a la memoria principal. Mientras tanto, la CPU utiliza las líneas de control de bus de memoria para indicar que se requiere una operación de Leer. Lo normal es que después de emitir esta solicitud, la CPU espere hasta que reciba una respuesta de la memoria, que le informe que la función solicitada se ha concluido. Esto se logra por medio del uso de otra señal de control del bus de memoria, a la cual se denominará Función de Memoria Completada (MFC). La memoria pone esta señal en 1 para indicar que el contenido de la localización especificada de la memoria se ha leído y está disponible en las líneas de datos del bus de memoria. Se considerará que en cuanto la señal MFC sea igual a 1, la información que está en las líneas de datos está cargada en el MDR y por lo tanto está disponible para su uso dentro de la CPU. Esto completa la operación de traída desde la memoria. Como ejemplo, considérese que la dirección de la localización de la memoria a la que se vaya a efectuar el acceso está en el registro RI y que los datos de la memoria deben cargarse en el registro R2. Esto se logra por medio de la siguiente secuencia de operaciones:

2. MAR  [R1] 

3. Leer 

4. Esperar la señal MFC 

5. R2  [MDR] 

La duración del paso tres depende de la velocidad de la memoria utilizada. Por lo general, el tiempo necesario para leer una palabra de la memoria es más prolongado que el tiempo requerido para realizar cualquier operación única dentro de la CPU. Por lo tanto, el tiempo general de la ejecución de una instrucción puede disminuir si la secuencia de operaciones está organizada de manera tal que otra función útil se realice dentro de la CPU mientras espera que la memoria responda. Resulta obvio que sólo las funciones que no requieran del empleo del MDR o del MAR podrán realizarse durante este tiempo. Tal situación se presenta durante la fase de traída desde la memoria. Como pronto se verá, el PC puede incrementarse mientras se espera que se complete la operación de Leer. En el análisis anterior se ha presentado un ejemplo de la forma en que la transferencia de datos entre dos dispositivos puede tener lugar, en este caso la CPU y la memoria principal. El mecanismo de transferencia en que un dispositivo inicia la transferencia (solicitud de Leer) y espera hasta que el otro dispositivo responda (señal MFC) se denomina transferencia asíncrona. Puede verse con facilidad que este mecanismo permite transferir datos entre dos dispositivos independientes que tengan velocidades diferentes de operación. Un esquema opcional que se encuentra en algunas computadoras utiliza transferencias síncronas. En este caso, una de las líneas de control del bus transporta los pulsos de un reloj que funciona continuamente con una frecuencia fija. Estos pulsos proporcionan señales de temporización a la CPU y a la memoria principal. En cada ciclo del reloj se completa una operación de la memoria. Además los instantes en que la dirección se coloca en las líneas de dirección y los datos se cargan en el MDR son fijos en relación con los pulsos del reloj. El esquema de bus síncrono lleva a un implante más simple. Sin embargo, no puede aceptar dispositivos de velocidades muy variadas, si no se reduce la velocidad de todos los dispositivos a la del más lento. En el resto del análisis de la operación de la CPU, se considerará que se emplea un bus de memoria asíncrono.

 Almacenamiento de una palabra en la memoria

1. El procedimiento para escribir una palabra en una localización dada de la memoria es semejante al empleado para leer de la memoria. La única excepción es que la palabra de datos que se va a escribir se carga en el MDR antes de que se emita el comando Escribir. Si se considera que la palabra de datos que se va a almacenar en la memoria está en R2, y que la dirección de la memoria está en R1, la operación de Escribir requiere la siguiente secuencia:

2. MAR  [R1] 

3. MDR  [R2] 

4. Escribir 

5. Esperar la señal MFC 

Es interesante observar que los pasos 1 y 2 son independientes. Por lo tanto, pueden llevarse a cabo en cualquier orden. En realidad, pueden efectuarse de manera simultánea, si la arquitectura de la computadora lo permite, esto es, si las dos transferencias no utilizan la misma ruta de datos. Desde luego, esto no sería posible en la organización de bus único de la figura anterior. Obsérvese también que, como en el caso de la operación de Leer, el periodo de espera del paso 4 puede encimarse con otras operaciones, siempre y cuando tales operaciones no utilicen los registros MDR o MAR.

 Transferencias entre registros

Para permitir la transferencia de datos entre varios bloques conectados al bus común de la figura anterior, debe haber manejo de entrada y salida por compuerta. Esto está representado de manera simbólica en la figura siguiente (2). Las compuertas de entrada y salida del registro Ri están controladas por las señales Rientrada y Risalida, respectivamente. Entonces, cuando el registro Rientrada es igual a 1, los datos disponibles en el bus común se cargan en Ri. De manera semejante, cuando Risalida es igual a l, el contenido del registro Ri se coloca en el bus. Mientras el Risalida es igual a 0, el bus puede utilizarse para transferir datos de otros registros.

Ahora se examinará la transferencia de datos entre dos registros. Por ejemplo, para transferir el contenido del registro Rl al registro R4, se necesitan las siguientes acciones:

· Habilitar la compuerta de salida del registro R1 poniendo R1salida en 1 . Esto coloca el contenido de R1 en el bus de la CPU. 

· Habilitar la compuerta de entrada del registro R4 poniendo R4entrada en 1. Esto carga los datos provenientes del bus de la CPU en el registro R4. 

Esta transferencia de datos puede representarse en forma simbólica

R1salida, R4entrada

 Realización de una operación aritmética o lógica

Al realizar una operación aritmética o lógica, debe recordarse que la ALU es en sí misma un circuito combinatorio que no tiene almacenamiento interno. Por lo tanto, para realizar una adición, por ejemplo, los dos números que se van a sumar deben estar listos en las dos entradas de la ALU simultáneamente. Se proporciona con este fin el registro Y de la figura anterior (1) que se utiliza para contener uno de los dos números, mientras que el otro es manejado por compuerta hacia el bus. El resultado se almacena en forma temporal en el registro Z. Por lo tanto, la secuencia de operaciones para sumar el contenido del registro R1 con el del registro R2 y almacenar el resultado en el registro R3 debe ser la siguiente:

	PASO
	ACCIÓN

	1
	R1salida ,Yentrada

	2
	R2salida , Add , Zentrada

	3
	Zsalida , R3entrada


En el paso 2 de esta secuencia el contenido del registro R2 se maneja por compuerta hacia el bus; de allí, a la entrada B de la ALU que está conectada directamente con el bus. El contenido del registro Y siempre está disponible en la entrada A. La función realizada por la ALU depende de las señales aplicadas a las líneas de control de la ALU. En este caso, la línea Suma se iguala a 1, provocando que la salida de la ALU sea la suma de los dos números en A y B. Esta suma se carga en el registro Z ya que su compuerta de entrada está abierta (Zentrada). En el tercer paso, el contenido del registro Z se transfiere al registro destino R3. Es obvio que esta última transferencia no puede realizarse durante el segundo paso, ya que sólo una salida de registro puede conectarse en forma significativa al bus en cualquier momento dado.

 

Manejo de registros por compuerta y temporización de transferencias de datos

Antes de proceder a analizar la ejecución de instrucciones de máquina, es necesario detenerse brevemente para presentar algunos de los detalles necesarios del implante para el manejo de datos por compuerta hacia y desde el bus común de la figura 1. También se presentará una breve panorámica de la temporización requerida para el control de señales que estén involucradas en la transferencia de datos entre registros.
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Supóngase que cada bit de los registros de las figuras 1 y 2 consiste en el seguro simple mostrado en la figura 3. Se considera que el elemento de almacenamiento mostrado es uno de los bits del registro Z. Mientras que el control de entrada Zentrada es igual a 1, el estado del seguro cambia para que corresponda con los datos del bus. Siguiendo el cambio de 1 a 0 en la entrada Zentrada, los datos almacenados en el seguro inmediatamente antes de este cambio se aseguran hasta que Zentrada sea de nuevo igual a 1. Entonces, las dos compuertas de entrada del seguro implantan la función de interruptor de control de entrada de la figura 2.

Figura 2.: Manejo por compuerta de entrada y salida para los registros de la figura 1

Si se examinan los interruptores de salida de la figura 2 se muestra que, en el caso ideal, deben ser interruptores mecánicos de ENCENDIDO/APAGADO. Cuando un interruptor dado está ENCENDIDO, transfiere el contenido de su registro correspondiente al bus. Cuando se encuentra APAGADO, está desconectado eléctricamente del bus. Esto es, no pone al bus en estado específico alguno, permitiendo así que otro registro coloque datos en el bus. Por lo tanto, la salida de la combinación del registro con el interruptor puede ser en uno de los tres estados: 1,0 ó circuito abierto.
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En los implantes reales, los interruptores mecánicos resultan incompatibles con la tecnología electrónica empleada en computadoras en términos de velocidad de operación y de otras características. En su lugar la compuerta de salida de un registro que transfiere el contenido de ese registro al bus común se diseña para que se comporte de la misma forma que un interruptor mecánico. Esto es, es capaz de estar eléctricamente desconectada del bus.

Figura 3.: Entrada y salida manejadas por compuerta para un bit de registro

Es capaz de colocar ya sea un cero o un uno en el bus cuando sea necesario. Debido a estas tres posibilidades, se dice que tal compuerta tiene una salida de tres estados. Se utiliza una entrada separada de control, tanto para habilitar la salida por compuerta, como para ponerla en un estado de alta impedancia (desconectada eléctricamente). Este último estado corresponde al de circuito abierto de un interruptor mecánico.

Debe observarse que ni los circuitos de compuerta lógica TTL, ni los CMOS son adecuados para la conexión directa con un bus. Conectar las salidas de dos de tales circuitos en paralelo provoca un corto circuito, lo que provocaría operación inadecuada o aun daño a las compuertas involucradas. 

Un diseño optativo para el bus común de la figura 2 que no requiere de los interruptores de salida, utilizaría compuertas de colector abierto (para bipolar) o de drenaje abierto (para MOS). La salida de tal compuerta es equivalente a un interruptor a tierra. El interruptor está abierto cuando la salida de compuerta se encuentra en el estado 1 , y cerrado cuando se encuentra en 0. La estructura de un bus de colector abierto está representada simbólicamente en la figura 4. Cuando no está trabajando, el bus se mantiene en uno debido al resistor de "jalón hacia arriba" mostrado. Entonces, siempre y cuando todos los interruptores de salida de compuerta estén abiertos, esto es, todas las salidas estén en el estado 1, el bus también. Si cualquier salida de compuerta cambia a 0, el interruptor correspondiente de salida se cierra y el bus es "empujado hacia abajo" al estado 0. En otras palabras, el bus realiza una función AND en todas las salidas de compuerta conectadas con él. Algunas veces a esto se le conoce como conexión de "AND - cableado". Si se utiliza este arreglo de manejo por compuerta, la compuerta de salida de tres estados de la figura 3 puede reemplazarse por una compuerta de colector abierto NAND, según se muestra. Cuando Zsalida está alto (1), el bit almacenado en el seguro se alimenta al bus. Cuando Zsalida está bajo (0), el bus se deja en el estado 1 ocioso, permitiendo que los datos provenientes de otros registros se transfieran al bus.

En general, el diseño de tres estados permite transferencias de datos más veloces en comparación con el enfoque de colector abierto de drenaje abierto. Por esta razón su uso en el diseño de buses es mucho más común. La principal característica distintiva de un bus de colector abierto es su capacidad de AND - cableado, por lo tanto el arreglo de colector abierto se utiliza principalmente para líneas de buses en donde se requiera esta capacidad. Por ejemplo, a menudo se emplea en líneas de solicitud de interrupción.

Ahora se analizarán algunos aspectos de la temporización de transferencias de datos dentro de la CPU.
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Figura 4.: estructura de bus de colector abierto

Por ejemplo, considérese la operación de adición del paso 2 del almacenamiento de una palabra en la memoria. A partir del momento en que la señal R2salida es igual a 1, hay un retraso temporal para que la compuerta se abra y para que después los datos viajen a través del bus hasta la entrada de la ALU. Los circuitos sumadores de la ALU provocan un retraso más. Para que el resultado se almacene en la forma adecuada en el registro Z, los datos deben mantenerse en el bus durante un periodo adicional igual al tiempo de preparación y de espera de este registro. Esta situación se muestra en el diagrama de temporización de la figura 5. La suma de los cinco tiempos de retraso define la duración mínima de la señal R2salida

Organización de bus múltiple

La organización de bus único de la figura 1 representa sólo una de las posibilidades para interconectar distintos bloques de la CPU. Un arreglo alternativo es la estructura de dos buses mostrada en la figura 6. Todas las salidas de los registros están conectadas al bus A y todas las entradas de los registros están conectadas al bus B. Los dos buses están conectados a través del enlace de buses G, el cual, al habilitarse, transfiere los datos contenidos en el bus A al bus B. Cuando se deshabilita G, los dos buses están eléctricamente aislados. Obsérvese que el registro de almacenamiento temporal Z de la figura 1 no es necesario en esta organización debido a que, con el enlace de bus inhabilitado, la salida de la ALU puede transferirse en forma directa al registro destino. Por ejemplo, la operación de adición analizada antes (R3  [R1] + [R2]) ahora puede efectuarse de la siguiente forma:

	PASO
	ACCION

	1
	R1salida , Gcapacitado , Yentrada
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2
	R2salida , Add , ALUsalida , R3entrada


Figura 5.: Temporización de las señales de control durante el paso de Suma

Es importante observar que si los registros son seguros simples como el de la figura 4.3, el registro destino de la secuencia anterior debe ser diferente de R2, debido a que las dos operaciones R2entrada y R2salida no pueden realizarse al mismo tiempo. Esto se debe a que la ALU es una red combinatoria. Por lo tanto, carece de almacenamiento interno. Sin embargo, aún así es posible realizar la operación R2  [R1] + [R2], intercambiando R1salida y R2salida y reemplazando R3entrada por R2entrada en el paso 2. La restricción de que R2salida y R2entrada no puedan realizarse en el mismo paso puede atemperarse con el empleo de flip-flops disparados por flanco. Si hay uso de flip flops disparados por flanco, la temporización de una transferencia de registros que involucre a R2 permanece esencialmente igual que la de la figura 5, con Zentrada reemplazado por R2entrada. En este caso R2entrada representa la entrada de reloj al registro, la cual se considera como disparada por flanco negativa. La salida de R2 permanece sin cambio hasta t2, momento en el que los datos disponibles en el bus de entrada se cargan en R2.
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Figura 6.: Estructura de dos buses
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Figura 7.: Estructura de tres buses

 Considérese un ejemplo más de organización de la CPU. En la figura 7 se muestra una arquitectura de tres buses, con cada bus conectado sólo a una salida y a varias entradas. Al eliminar la necesidad de conectar más de una salida al mismo bus se logran transferencias más rápidas de bus en forma simple. Se proporciona un multiplexor en la entrada de cada uno de los dos registros de trabajo A y 13, lo cual permite que se carguen ya sea del bus de datos de entrada o del bus de datos de registro.

Los registros de aplicación general de la CPU de la figura 7 se muestran como un solo bloque. Se considera que están implantados utilizando una unidad de memoria de acceso aleatorio (RAM: Random-access memory). Debe enfatizarse que en este contexto el término RAM simplemente se refiere al tipo de hardware utilizado para implantar los registros y no debe confundirse con la RAM que constituye la memoria principal de la computadora. Esta última está conectada al bus externo.

 

EJECUCIÓN DE UNA INSTRUCCIÓN COMPLETA

Ahora se intentará conjuntar la secuencia de operaciones elementales necesarias para ejecutar una instrucción. Considérese la instrucción "Sumar el contenido de la localización NUM de la memoria al registro R1". Para simplificar las cosas, la dirección NUM se da en forma explícita en el campo de dirección de la instrucción. Entonces, la localización NUM se especifica en el modo directo de memoria. La ejecución de esta instrucción requiere de las siguientes acciones.

1. Traer la instrucción 

2. Traer el primer operando (el contenido de la localización de la memoria a la que señala el campo de dirección de la instrucción). 

3. Realizar la adición 

4. Cargar el resultado en RI. 

	PASO
	ACCION

	1
	PCsalida, MARentrada, Leer, Borrar Y, Fijar el acarreo de la ALU, Suma, Zentrada

	2
	Zsalida, PCentrada, Espera a MFC

	3
	MDRsalida, IRsalida

	4
	Campo de dirección de IRsalida, MARentrada, Leer

	5
	R1salida, Yentrada, Espera a MFC

	6
	MDRsalida, Suma, Zentrada

	7
	Zsalida, R1entrada

	8
	Fin


Figura 8.: Secuencia de control para la ejecución de la instrucción "Sumar el contenido de la localización direccionada de la memoria en el modo directo de la memoria al registro R1".

En la figura 8 se da la secuencia de pasos de control necesarios para implantar las operaciones anteriores en la estructura de bus único de la figura 1. Entonces, la ejecución de instrucción sucede de la siguiente forma. En el paso 1 la operación de traída de la instrucción se inicia cargando el contenido del PC en el MAR y enviando una solicitud de Leer a la memoria. A1 mismo tiempo se incrementa el PC en 1 a través del uso de la ALU. Esto se logra poniendo una de las entradas a la ALU (registro Y) en 0 y la otra entrada (bus de la CPU) en el valor presente que contenga el PC. Al mismo tiempo el acarreo a la ALU se iguala a 1 y se especifica una operación de Sumar.

El valor actualizado se regresa del registro Z al PC durante el paso dos. Obsérvese que el paso dos se inicia inmediatamente después de emitir la solicitud de Leer de a memoria, sin necesidad de esperar la conclusión de la función de la memoria. Sin embargo, el paso 3 tiene que retardarse hasta que se reciba el MFC. En el paso 3, a palabra traída de la memoria se carga en el IR (registro de instrucción: instruction register). Los pasos del 1 al 3 constituyen la fase de traída de instrucción de la secuencia de control. Desde luego, esta parte es la misma para todas las instrucciones.

En cuanto el IR está cargado, el circuito de decodificación de instrucción interpreta su contenido. Esto permite a la circuitería de control elegir las señales adecuadas para la parte restante de la secuencia de control, pasos 4 a 8, a los que se considera como la fase de ejecución. En el paso 4, el campo de dirección del IR que contiene la dirección NUM, es manejado por compuerta y se lleva al MAR y se inicia una operación de Leer de la memoria. Después el contenido de la memoria R1 se transfiere al registro Y. Cuando se completa la operación de Leer, el operando de la memoria está disponible en el registro MDR. La operación de adición se realiza en el paso 6 y el resultado se transfiere a R1 en el paso 7. La señal de Fin, paso 8, indica la conclusión de la ejecución de la presente instrucción y provoca que se inicie un nuevo ciclo de traída regresando de nuevo al paso 1.

Ramificación

Las ramificaciones se logran reemplazando el contenido actual del PC por la dirección de ramificación, esto es, la dirección de la instrucción a la cual se refiere una ramificación. Por lo común, la dirección de ramificación se obtiene sumando al valor actual del PC, un valor X de compensación, el cual está dado en el campo de dirección de la instrucción de ramificación. En la figura 9 se proporciona una secuencia de control que permite la ramificación de control incondicional utilizando la organización de bus único de la figura 1. Como de costumbre, la ejecución se empieza con la fase de traída y termina cuando la instrucción se carga en el IR en el paso 3. Para ejecutar la instrucción de ramificación, el contenido del PC se transfiere al registro Y en el paso 4. Después el valor de compensación X se envía por compuerta al bus y se realiza la operación de adición. El resultado, que representa la dirección de ramificación, se carga en el PC en el paso 6.

	PASO
	ACCION

	1
	PCsalida, MARentrada, Leer, Borrar Y, Fijar el acarreo de la ALU, Suma, Zentrada

	2
	Zsalida, PCentrada, Espera a MFC

	3
	MDRsalida, IRsalida

	4
	PCsalida, Yentrada

	5
	Campo de dirección de IRsalida, Suma, Zentrada

	6
	Zsalida, PCentrada

	7
	Fin


Figura 9.: Secuencia de control para la ejecución de una instrucción de ramificación incondicional.

Es importante observar que en este ejemplo el PC se incrementa durante la fase de traída, sin importar el tipo de instrucción que se esté ejecutando. Así, en el momento en que el valor de compensación X se suma al contenido del PC, pasos 4 y 5 de la figura 9, este contenido ya se ha actualizado para que apunte a la instrucción que sigue en el programa a la instrucción de Ramificación. Por lo tanto, el valor de compensación X debería ser la diferencia entre la dirección de ramificación y la dirección que sigue de inmediato a la instrucción de Ramificación. Por ejemplo, si la instrucción de Ramificación está en la localización 1000 y se requiere ramificar a la localización 1050, el valor de X debería ser de 49.

Considérese ahora 1 caso de una ramificación condicional, en vez de una ramificación incondicional. La única diferencia entre este caso y el de la figura 9 es el de la necesidad de verificar el estado de los códigos de condición entre los pasos 3 y 4.Por ejemplo, si la circuitería de decodificación de instrucción interpreta el contenido del IR como una instrucción de Ramificación en caso negativo (BRN: Branch on Negative), la unidad de control opera de la siguiente forma: primero, se verifica el registro de código de condición. Si el bit N (negativo) es igual a 1, la unidad de control procede a los pasos del 4 al 7 como en la figura 9. Por otra parte, si N es igual a 0 se emite una señal de Fin. En realidad, esto concluye la ejecución de la instrucción de Ramificación y provoca que la instrucción inmediata del programa se traiga, cuando se realice una nueva operación de traer. Por lo tanto, la secuencia de control para la secuencia de Ramificación condicional BRN puede obtenerse a partir de la figura 4.9 reemplazando el paso 4 por:

	4
	If [image: image9.png]


then End

	 
	If N then PCsalida, Yentrada


SECUENCIAMIENTO DE SEÑALES DE CONTROL

Para ejecutar instrucciones, la CPU debe disponer de algún medio para generar en la secuencia adecuada las señales de control analizadas antes. Los diseñadores de computadoras han utilizado una amplia variedad de técnicas para resolver este problema. Sin embargo, la mayoría de estas técnicas caen en una de las dos categorías:

1. Control fijo 

2. Control microprogramado 

En esta sección se analiza el control fijo (cableado permanente), seguido por una breve introducción al control microprogramado. Este último se analizará en detalle en el capítulo cinco.

Controladores fijos

Considérese la secuencia de señales de control dada en la figura 8. Resulta obvio que se requieren ocho lapsos que no se encimen para la ejecución adecuada de la instrucción representada por esta secuencia. Cada lapso debe tener una duración suficiente al menos para que sucedan las funciones especificadas en el paso correspondiente. Por el momento, considérese que todos los lapsos son de igual duración. Por lo tanto, es posible implantar el control necesario con el empleo de un contador manejado por un reloj, según se muestra en la figura 10. Cada estado o cuenta de este contador corresponde a uno de los pasos de las figuras 8 y 9. Por lo tanto, las señales de control necesarias están determinadas en forma única por la siguiente información:

1. Contenido del contador de control 

2. Contenido del registro de instrucción 

3. Contenido del código de condición y de otras banderas de condición 

El término banderas de condición indica aquellas señales que representan el estado de las diferentes secciones de la CPU y de las distintas líneas de control conectadas con ella, tales como la señal de condición del MFC de la figura 8.

A fin de lograr cierto conocimiento de la estructura interna de la unidad de control se empezará dando una visión simplificada del hardware relacionado con ella.

El bloque decodificador-codificador de la figura 10 es simplemente un circuito combinatorio que genera las salidas de control necesarias, dependiendo del estado de todas sus entradas. Al separar las funciones de decodificación y codificación se obtiene el diagrama de bloque más detallado de la figura 11. El paso decodificador proporciona una línea separada de señal para cada paso, o lapso, en la secuencia de control. De manera semejante, la salida del decodificador de instrucción consiste en una línea separada para cada instrucción de máquina. Esto es, para cada instrucción cargada en el IR, una de las líneas de salida de la INSl a INSm, se iguala a 1 y todas las otras líneas a 0.

Todas las señales de entrada al bloque de codificación de la figura 11 deben combinarse para que generen las señales individuales de control Yentrada, PCsalida, Suma, Fin, etc. La estructura del codificador está ejemplificada por el circuito dado en la figura 12. Este circuito es un implante de la función lógica

Zentrada = T1 + T2  ADD + T5  BR + ...

Esto es, la señal de control Zentrada, que habilita la entrada al registro Z, se enciende, ON, durante el lapso T1 sin importar la instrucción, durante T6 para una instrucción ADD, y así sucesivamente. Esta parte de la función Zentrada ha sido compilada a partir de las secuencias de control de las figuras 8 y 9. El término T, es común a todas las instrucciones ya que ocurre durante la fase de traída. De manera semejante, la señal de control Fin, figura 13, se genera a partir de la función lógica

Fin = T8  ADD + T7  BR + (T7  N + T4  [image: image10.png]


)  BRN + ... 

En la figura 11 se muestra la forma en que es posible utilizar la señal Fin para iniciar un nuevo ciclo de traída de instrucción, poniendo el contador de paso de control en su valor inicial.
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Figura 10.: Organización de la unidad de control
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Figura 11.: Separación de las funciones de decodificación y codificación
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Figura 12.: Generación de la señal de control Zentrada

 

Las señales MFC y WMFC (Wait for, MFC: espera a MFC) requieren de algunas consideraciones especiales. La señal misma WMFC puede generarse de la misma forma que las otras señales de control, utilizando la ecuación lógica.

WMFC = T2 + T5  ADD + ...
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Figura 13.: Generación de la señal de control Fin

El efecto que se desea con esta señal es retrasar el inicio del siguiente paso de control hasta que no se reciba la señal MFC de la memoria principal. Esto puede lograrse inhibiendo el avance del contador de paso de control durante el periodo requerido. Considérese que el contador de paso de control está regido por una señal llamada RUN. (Corrida)
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Figura 14.: Control de la temporización de la CPU

 El contador avanza un paso en cada pulso de reloj sólo si la señal RUN es igual a 1 . El circuito de la figura 14a logrará el control deseado. En cuanto la señal WMFC se genera, RUN se vuelve igual a 0. Entonces, el conteo se inhibe y ningún cambio de señal tiene lugar. La CPU permanece en este estado de espera hasta que la señal MFC se activa y el contador de paso de control se habilita de nuevo. E1 siguiente pulso de reloj incrementa el contador, lo cual da como resultado que la señal WMFC se iguale de nuevo a cero.

El circuito simple de la figura 14a origina un importante problema. La señal MFC es generada por la memoria principal, cuya operación es independiente del reloj de la CPU. Por lo tanto, MFC es una señal asíncrona que puede llegar en cualquier momento a ese reloj. Sin embargo, el funcionamiento adecuado de la circuitería de la CPU, incluyendo el contador de paso de control, requiere que todas las señales de control tengan tiempos de preparación y de espera con relación al reloj, según se ilustró en la figura 5. Por lo tanto, la señal MFC debe estar sincronizada con el reloj de la CPU antes de ser utilizada para producir la señal RUN. Para este fin puede utilizarse un flip-flop, según se muestra en la figura 14b. La salida de este flip-flop que se considera como disparada por flanco negativo, cambia en el extremo descendente de CLK. Esto deja suficiente tiempo para que la señal RUN se ponga antes del siguiente flanco ascendente del CLK el cual avanza al contador. Un diagrama de temporización para una operación de traída de instrucción se da en la figura 15. En esta figura, se ha considerado que la memoria principal tendrá alta la señal MFC hasta que descienda la señal de Leer, indicando que la CPU ha recibido los datos.
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Figura 15.: Temporización de las señales de control durante la traída de instrucciones

El análisis anterior ha presentado una visión simplificada de la forma en la cual puede generarse la secuencia de señales de control necesaria para traer y ejecutar instrucciones. La organización general representada en las figuras 10 y 11, junto con los diagramas de circuito de las figuras de la 12 a la 14, representa un enfoque que permite la implantación de un conjunto arbitrario de instrucciones. Ahora se considerarán algunos aspectos prácticos de la realización de tal circuitería.

Por necesidad, el enfoque empleado en un sistema digital debe tener en cuenta las capacidades y limitaciones de la tecnología del implante elegido. Los circuitos de las figuras 12 y 13 son fáciles de comprender y de diseñar. Sin embargo, es fácil apreciar que el número de compuertas lógicas necesarias para ello y la complejidad del cableado hacen que este enfoque directo resulte poco práctico. El implante de las computadoras modernas se basa en el empleo de la tecnología VLSI. En VLSI, estructuras que abarcan patrones regulares de interconexión resultan mucho más fáciles de implantar que las conexiones aleatorias empleadas en los circuitos anteriores. Tales estructuras son arreglos lógicos programables (PLA: Programable logic array). Según se describe en el apéndice A, un PLA consiste en un arreglo de compuertas AND seguido por un arreglo de compuertas OR. Puede utilizarse para implantar funciones lógicas combinatorias de varias variables. Todo el bloque de codificador - decodificador de la figura 10 puede implantarse bajo la forma de un solo PLA. Entonces, la sección de control de una CPU, o para este caso, de cualquier sistema digital puede organizarse según se muestra en la figura 16.
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Figura 16.: Implante de un controlador de secuencia en un chip VLSI

Antes de concluir el análisis de los controladores fijos, resulta conveniente hacer unos cuantos comentarios. Hasta ahora se ha supuesto que todos los pasos de control suceden en lapsos iguales. Esto lleva a implantar un contador de condición manejado por un reloj. Resulta fácil apreciar que este enfoque no es muy eficiente en lo referente al uso de la CPU, ya que no todas las operaciones requieren del mismo tiempo. Por ejemplo, por lo general una transferencia simple de registro es mucho más rápida que una operación que incluya adición o sustracción. Es posible, al menos en teoría, construir una unidad de control asíncrona por completo. En este caso, el reloj estaría reemplazado por un circuito que haría avanzar el contador de paso en cuanto se concluya cada paso. En tal enfoque el problema principal es la incorporación de algunos medios confiables de detectar la conclusión de varias operaciones. Según resulta el retraso de propagación en muchos casos es una función, no sólo de las compuertas utilizadas, sino también de los datos específicos que se estén procesando.

Sin embargo, es posible efectuar algunos arreglos. Por ejemplo, puede establecerse una retraso máximo para cada operación y las señales de temporización pueden generarse con esa base. También es posible utilizar relojes separados para subsecciones individuales de un circuito. La comunicación entre varias subsecciones puede entonces realizarse en forma asíncrona, de una manera muy parecida a la de las transferencias de datos entre la CPU y la memoria principal.

 Control microprogramado

Todas las señales de control requeridas dentro de la CPU pueden generarse utilizando un contador de estado y un circuito PLA. Se analizará un enfoque alternativo que se utiliza mucho en el diseño de computadoras. Primero se presentarán algunos términos utilizados con frecuencia.

Se empezará por definir palabra de control (CW: control word) como una palabra cuyos bits individuales representan las diferentes señales de control de la figura 11. Por lo tanto, cada uno de los pasos de control de la secuencia de control de una instrucción define una combinación única de unos y ceros en la CW. Por ejemplo, las CW correspondientes a los pasos 5, 6 y 7 de la figura 8 son como se muestran en la figura 17. Una secuencia de CW correspondientes a la secuencia de control de una instrucción de máquina constituye el microprograma para esa instrucción. Las palabras individuales de control en este microprograma por lo general se denominan microinstrucciones.
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Figura 17.: Ejemplo de microinstrucciones para la Figura 8

Considérese que los microprogramas correspondientes al conjunto de instrucciones de una computadora están almacenados en una memoria especial a la que se denomina la memoria de microprograma. La unidad de control puede generar las señales de control para cualquier instrucción, leyendo en forma secuencial las CW del microprograma correspondiente en la memoria de microprograma. Esto sugiere organizar la unidad de control según se muestra en la figura 18. Para leer en forma secuencial las palabras de control a partir de la memoria de microprograma se emplea un contador de microprograma ( PC). El bloque etiquetado "generación de dirección inicial" es responsable de la carga de la dirección inicial del microprograma en el  PC cada vez que se carga una nueva instrucción en el IR. Después, el  PC es incrementado en forma automática por el reloj, provocando que se lean microinstrucciones sucesivas de la memoria. Por lo tanto, las señales de control serán entregadas a las diferentes partes de la CPU en la secuencia correcta.

Hasta el momento no se ha analizado una importante función de la unidad de control y, en realidad, no se la puede implantar por medio de la organización simple de la figura 18. Esta es la situación que surge cuando se requiere que la unidad de control verifique el estado de los códigos de condición o banderas de condición, a fin de elegir entre cursos alternativos de acción. Se ha visto que en el caso de control fijo, esta situación se maneja incluyendo una función lógica adecuada, como en la ecuación "Fin = T8  ADD + T7  BR + (T7  N + T4  [image: image19.png]


)  BRN + ...", en la circuitería de codificación. Otro enfoque diferente que se utiliza con frecuencia con el control microprogramado se basa en la introducción del concepto de ramificación condicional en el microprograma. Esto puede lograrse ampliando el conjunto de microinstrucciones a fin de incluir algunas de ramificación condicional. Además de la dirección de ramificación, estas microinstrucciones pueden especificar cuál de las banderas de instrucción, códigos de condición o tal vez bits del registro de instrucción deben verificarse como condición para que tenga lugar la ramificación.
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Figura 18.: Organización básica de una unidad de control microprogramado

Ahora es posible implantar la instrucción de Ramificación en Negativo por medio de un microprograma como el que se muestra en la figura 19. Se considera que el microprograma para esta instrucción empieza en la localización 25. Por lo tanto, una microinstrucción de Ramificación, al final de la parte de traída de instrucción del microprograma, transfiere el control a la localización 25. Debe observarse que la dirección de ramificación de esta instrucción de Ramificación es en realidad la salida del bloque de "generación de dirección inicial". En la localización 25, una microinstrucción de ramificación condicional prueba el bit N de los códigos de condición y provoca una ramificación a Fin, si este bit es igual a 0.
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Figura 19.: Microprograma para la instrucción Ramificar en Negativo
Para apoyar la ramificación de microprogramas, la organización de la unidad de control debe modificarse según se muestra en la figura 20.
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Figura 20.: Organización de la unidad de control para permitir ramificación condicional en el programa

Los bits de la palabra de microinstrucción que especifican las condiciones y dirección de ramificación se alimentan al bloque "generador de dirección inicial y ramificación". Este bloque realiza la función de cargar una nueva dirección en el PC cuando así se le indica, por medio de una microinstrucción. Para habilitar el implante de una ramificación condicional, las entradas a este bloque consisten en banderas de condición y códigos, tanto de condición, como del contenido del registro de instrucción. Por lo tanto, el ~ PC siempre se incrementa cada vez que se trae una nueva microinstrucción a partir de la memoria de microprograma, excepto en las siguientes situaciones:

1. Cuando se encuentra una microinstrucción a Fin, el UPC se carga con la dirección de la primera CW del microprograma para el ciclo de traída de instrucción (dirección = 0 en la figura 19). 

2. Cuando se carga una nueva instrucción en el IR, el  PC se carga con la dirección inicial del microprograma para esa instrucción. 

3. Cuando se encuentra una microinstrucción de Ramificación, y la condición de ramificación se satisface, el  PC se carga con la dirección de ramificación. 

Organizaciones semejantes a la de la figura 20 se han implantado en muchas máquinas. Sin embargo, también se han desarrollado algunos enfoques alternativos que se han implantado en la práctica. 

En conclusión, deben observarse algunos puntos importantes en lo referente a las máquinas microprogramadas, los cuales son:

1. Los microprogamas definen el conjunto de instrucciones de la computadora. Por lo tanto, es posible modificar el conjunto de instrucciones con cambiar el contenido de la memoria de microprograma. Esto ofrece considerable flexibilidad tanto al diseñador como al usuario de la computadora. 

2. Ya que el contenido de la memoria de microprograma se cambia con muy poca frecuencia, si es que se llega a hacer, por lo general se llega a utilizar en una memoria de tipo sólo de lectura (ROM: Read Only Memory,). 

3. La ejecución de cualquier instrucción de máquina involucra varias traídas de la memoria de microprograma. Por lo tanto, la velocidad de esta memoria desempeña un papel importante para determinar la velocidad general de la computadora. 

Historia del Microprocesador
Han pasado más de 25 años desde que Intel diseñara el primer microprocesador, siendo la compañía pionera en el campo de la fabricación de estos productos, y que actualmente cuenta con más del 90 por ciento del mercado. Un tiempo en el que todo ha cambiado enormemente, y en el que desde aquel 4004 hasta el actual Pentium II hemos visto pasar varias generaciones de máquinas que nos han entretenido y nos han ayudado en el trabajo diario.

Dicen que es natural en el ser humano querer mirar constantemente hacia el futuro, buscando información de hacia dónde vamos, en lugar de en dónde hemos estado. Por ello, no podemos menos que asombrarnos de las previsiones que los científicos barajan para dentro de unos quince años. Según el Dr. Albert Yu, vicepresidente de Intel y responsable del desarrollo de los procesadores desde el año 1984, para el año 2011 utilizaremos procesadores cuyo reloj irá a una velocidad de 10 GHz (10.000 MHz), contendrán mil millones de transistores y será capaz de procesar cerca de 100 mil millones de instrucciones por segundo. Un futuro prometedor, que permitirá realizar tareas nunca antes pensadas.
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Los inicios

Sin embargo, para que esto llegue, la historia de los procesadores ha pasado por diferentes situaciones, siguiendo la lógica evolución de este mundo. Desde aquel primer procesador 4004 del año 1971 hasta el actual Pentium II del presente año ha llovido mucho en el campo de los procesadores. Tanto, que no estamos seguros si las cifras que se barajan en Intel se pueden, incluso, quedar cortas. Aquel primer procesador 4004, presentado en el mercado el día 15 de noviembre de 1971, poseía unas características únicas para su tiempo. Para empezar, la velocidad de reloj sobrepasaba por poco los 100 KHz (sí, habéis leído bien, kilohertzios), disponía de un ancho de bus de 4 bits y podía manejar un máximo de 640 bytes de memoria. Realmente una auténtica joya que para entonces podía realizar gran cantidad de tareas, pero que por desgracia no tiene punto de comparación con los actuales micros. Entre sus aplicaciones, podemos destacar su presencia en la calculadora Busicom, así como dotar de los primeros tintes de inteligencia a objetos inanimados.

Poco tiempo después, sin embargo, el 1 de abril de 1972, Intel anunciaba una versión mejorada de su procesador. Se trataba del 8008, que contaba como principal novedad con un bus de 8 bits, y la memoria direccionable se ampliaba a los 16 Kb. Además, llegaba a la cifra de los 3500 transistores, casi el doble que su predecesor, y se le puede considerar como el antecedente del procesador que serviría de corazón al primer ordenador personal. Justo dos años después, Intel anunciaba ese tan esperado primer ordenador personal, de nombre Altair, cuyo nombre proviene de un destino de la nave Enterprise en uno de los capítulos de la popular serie de televisión Star Trek la semana en la que se creó el ordenador. Este ordenador tenía un coste de entorno a los 400 dólares de la época, y el procesador suponía multiplicar por 10 el rendimiento del anterior, gracias a sus 2 MHz de velocidad (por primera vez se utiliza esta medida), con una memoria de 64 Kb. En unos meses, logró vender decenas de miles de unidades, en lo que suponía la aparición del primer ordenador que la gente podía comprar, y no ya simplemente utilizar.

 La introducción de IBM

Sin embargo, como todos sabemos, el ordenador personal no pasó a ser tal hasta la aparición de IBM, el gigante azul, en el mercado. Algo que sucedió en dos ocasiones en los meses de junio de 1978 y de 1979. Fechas en las que respectivamente, hacían su aparición los microprocesadores 8086 y 8088, que pasaron a formar el denominado IBM PC, que vendió millones de unidades de ordenadores de sobremesa a lo largo y ancho del mundo. El éxito fue tal, que Intel fue nombrada por la revista "Fortune" como uno de los mejores negocios de los años setenta. De los dos procesadores, el más potente era el 8086, con un bus de 16 bits (por fin), velocidades de reloj de 5, 8 y 10 MHz, 29000 transistores usando la tecnología de 3 micras y hasta un máximo de 1 Mega de memoria direccionable. El rendimiento se había vuelto a multiplicar por 10 con respecto a su antecesor, lo que suponía un auténtico avance en lo que al mundo de la informática se refiere. En cuanto al procesador 8088, era exactamente igual a éste, salvo la diferencia de que poseía un bus de 8 bits en lugar de uno de 16, siendo más barato y obteniendo mejor respaldo en el mercado.
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En el año 1982, concretamente el 1 de febrero, Intel daba un nuevo vuelco a la industria con la aparición de los primeros 80286. Como principal novedad, cabe destacar el hecho de que por fin se podía utilizar la denominada memoria virtual, que en el caso del 286 podía llegar hasta 1 Giga. También hay que contar con el hecho de que el tiempo pasado había permitido a los ingenieros de Intel investigar más a fondo en este campo, movidos sin duda por el gran éxito de ventas de los anteriores micros. Ello se tradujo en un bus de 16 bits, 134000 transistores usando una tecnología de 1.5 micras, un máximo de memoria direccionable de 16 Megas y unas velocidades de reloj de 8, 10 y 12 MHz. En términos de rendimiento, podíamos decir que se había multiplicado entre tres y seis veces la capacidad del 8086, y suponía el primer ordenador que no fabricaba IBM en exclusiva, sino que otras muchas compañías, alentadas por los éxitos del pasado, se decidieron a crear sus propias máquinas. Como dato curioso, baste mencionar el hecho de que en torno a los seis años que se le concede de vida útil, hay una estimación que apunta a que se colocaron en torno a los 15 millones de ordenadores en todo el mundo.

 
Microsoft también juega

El año de 1985 es clave en la historia de los procesadores. El 17 de octubre Intel anunciaba la aparición del procesador 80386DX, el primero en poseer una arquitectura de 32 bits, lo que suponía una velocidad a la hora de procesar las instrucciones realmente importante con respecto a su antecesor. Dicho procesador contenía en su interior en torno a los 275000 transistores, más de 100 veces los que tenía el primer 4004 después de tan sólo 14 años. El reloj llegaba ya hasta un máximo de 33 MHz, y era capaz de direccionar 4 Gigas de memoria, tamaño que todavía no se ha superado por otro procesador de Intel dedicado al mercado doméstico. En 1988, Intel desarrollaba un poco tarde un sistema sencillo de actualizar los antiguos 286 gracias a la aparición del 80386SX, que sacrificaba el bus de datos para dejarlo en uno de 16 bits, pero a menor coste. Estos procesadores irrumpieron con la explosión del entorno gráfico Windows, desarrollado por Microsoft unos años antes, pero que no había tenido la suficiente aceptación por parte de los usuarios. También había habido algunos entornos que no habían funcionado mal del todo, como por ejemplo el Gem 3, pero no es hasta este momento cuando este tipo de entornos de trabajo se popularizan, facilitando la tarea de enfrentarse a un ordenador, que por aquel entonces sólo conocíamos unos pocos. Windows vino a ser un soplo de aire fresco para la industria, pues permitió que personas de cualquier condición pudiera manejar un ordenador con unos requerimientos mínimos de informática.
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Y si esto parecía la revolución, no tuvimos que esperar mucho para que el 10 de abril de 1989 apareciera el Intel 80486DX, de nuevo con tecnología de 32 bits y como novedades principales, la incorporación del caché de nivel 1 (L1) en el propio chip, lo que aceleraba enormemente la transferencia de datos de este caché al procesador, así como la aparición del co-procesador matemático, también integrado en el procesador, dejando por tanto de ser una opción como lo era en los anteriores 80386. Dos cambios que unido al hecho de que por primera vez se sobrepasaban el millón de transistores usando la tecnología de una micra (aunque en la versión de este procesador que iba a 50 MHz se usó ya la tecnología .8 micras), hacía posible la aparición de programas de calidad sorprendente, entre los que los juegos ocupan un lugar destacado. Se había pasado de unos ordenadores en los que prácticamente cualquier tarea compleja requería del intérprete de comandos de MS-DOS para poder ser realizada, a otros en los que con mover el cursor y pinchar en la opción deseada simplificaba en buena medida las tareas más comunes. Por su parte, Intel volvió a realizar, por última vez hasta el momento, una versión de este procesador dos años después. Se trataba del 80486SX, idéntico a su hermano mayor salvo que no disponía del famoso co-procesador matemático incorporado, lo que suponía una reducción del coste para aquellas personas que desearan introducirse en el segmento sin necesidad de pagar una suma elevada.

 

Llega el Pentium

Sin embargo, Intel no se quedó contemplando la gran obra que había creado, y rápidamente anunció que en breve estaría en la calle una nueva gama de procesadores que multiplicaría de forma general por cinco los rendimientos medios de los 80486. Se trataba de los Pentium, conocidos por P5 en el mundillo de la informática mientras se estaban desarrollando, y de los que la prensa de medio mundo auguraba un gran futuro, tal y como así ha sido. Estos procesadores pasarán a la historia por ser los primeros a los que Intel no los bautizó con un número, y sí con una palabra. Esto era debido a que otras compañías dedicadas a la producción de procesadores estaban utilizando los mismos nombres puesto que no se podía registrar una cadena de ellos como marca, y por lo tanto, eran de dominio público. De modo que a Intel no le quedó más remedio que ponerle una palabra a su familia de procesadores, que además, con el paso del tiempo, se popularizó en los Estados Unidos de tal forma, que era identificada con velocidad y potencia en numerosos cómics y programas de televisión. Estos procesadores que partían de una velocidad inicial de 60 MHz, han llegado hasta los 200 MHz, algo que nadie había sido capaz de augurar [image: image38.png]


unos años antes.
Con una arquitectura real de 32 bits, se usaba de nuevo la tecnología de .8 micras, con lo que se lograba realizar más unidades en menos espacio (ver recuadro explicativo). Los resultados no se hicieron esperar, y las compañías empezaron aunque de forma tímida a lanzar programas y juegos exclusivamente para el Pentium, hasta el punto que en este momento quien no posea un procesador de este tipo, está seriamente atrasado y no puede trabajar con garantías con los programas que actualmente hay en el mercado. Algo que ha venido a demostrar la aparición del nuevo sistema operativo de Microsoft Windows 95, que aunque funciona en equipos dotados de un procesador 486, lo hace sin sacar el máximo partido de sus funciones.

 

Pentium Pro y Pentium II

La aparición, el 27 de marzo de 1995, del procesador Pentium Pro supuso para los servidores de red y las estaciones de trabajo un aire nuevo, tal y como ocurriera con el Pentium en el ámbito doméstico. La potencia de este nuevo procesador no tenía comparación hasta entonces, gracias a la arquitectura de 64 bits y el empleo de una tecnología revolucionaria como es la de .32 micras, lo que permitía la inclusión de cinco millones y medio de transistores en su interior. El procesador contaba con un segundo chip en el mismo encapsulado, que se encargaba de mejorar la velocidad de la memoria caché, lo que resultaba en un incremento del rendimiento sustancioso. Las frecuencias de reloj se mantenían como límite por arriba en 200 MHz, partiendo de un mínimo de 150 MHz.
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 Un procesador que en principio no tiene muchos visos de saltar al mercado doméstico, puesto que los procesadores Pentium MMX parecen cubrir de momento todas las necesidades en este campo. No podemos asegurar que en un futuro cercano esto no acabe ocurriendo, pues en el mundo de la informática han sucedido las cosas más extrañas, y nunca se sabe por dónde puede tirar un mercado en constante evolución.

Una evolución que demostró Intel hace muy poco con un nuevo procesador, denominado Pentium II, que viene a ser simplemente un nuevo ingenio que suma las tecnologías del Pentium Pro con el MMX. Como resultado, el Pentium II es el procesador más rápido de cuantos ha comercializado Intel. Por el momento únicamente se dispone de las versiones a 233 y 266 MHz, pero después de este verano podremos disfrutar de la versión de 300 MHz, que supondrá un nuevo récord de velocidad de reloj. El Pentium II, cuyas características fueron tratadas con detalle en el artículo de portada del pasado mes de la revista, es hoy (por poco tiempo) el extremo de la cadena evolutiva de Intel.

 
El futuro de los microprocesadores

La evolución que están sufriendo los procesadores es algo que no parece escapar a la atención de millones de personas, cuyo trabajo depende de hasta dónde sean capaces de llegar los ingenieros de Intel a la hora de desarrollar nuevos chips. El último paso conocido ha sido la implementación de la nueva arquitectura de 0.25 micras, que viene a sustituir de forma rotunda la empleada hasta el momento, de 0.35 micras en los últimos modelos de procesador. Esto va a significar varias cosas en un futuro no muy lejano. Para empezar, la velocidad se incrementará una media del 33 por ciento con respecto a la generación de anterior. Es decir, el mismo procesador usando esta nueva tecnología puede ir un 33 por ciento más rápido que el anterior. Para que os podáis hacer una idea del tamaño de esta tecnología, deciros que el valor de 0.25 micras es unas 400 veces más pequeño que un pelo de cualquier persona. Y este tamaño es el que tienen los transistores que componen el procesador. El transistor, como muchos sabréis, permite el paso de la corriente eléctrica, de modo que en función de en qué transistores haya corriente, el ordenador realiza las cosas (esto es una simplificación de la realidad, pero se ajusta a ella más o menos). Dicha corriente eléctrica circula entre dos puntos, de modo que cuanto menor sea esta distancia, más cantidad de veces podrá pasar pues el tiempo de paso es menor. Aunque estamos hablando de millonésimas de segundo, tened en cuenta que un procesador está trabajando continuamente, de modo que ese tiempo que parece insignificante cuando es sumado a lo largo de las miles de millones de instrucciones que realizar, nos puede dar una cantidad de tiempo bastante importante. De modo que la tecnología que se utilice puede dar resultados totalmente distintos incluso utilizando el mismo procesador.
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 Por el momento, en un futuro cercano además de contar con la arquitectura de 0.25 micras, podremos disfrutar de duna de 0.07 para el año 2011, lo que supondrá la introducción en el procesador de mil millones de transistores y alcanzando una velocidad de reloj cercana a los 10000 MHz, es decir, 10 GHz.

 

La tecnología MMX

Aunque no podamos considerar la tecnología MMX como un procesador en sí mismo, sería injusto no hablar de ella en un informe como éste. Es uno de los mayores pasos que ha dado Intel en la presente década, y según ellos mismos, todos los procesadores que fabriquen a partir de mediados del próximo año llevarán incorporada esta arquitectura. Para su desarrollo se analizaron un amplio rango de programas para determinar el funcionamiento de diferentes tareas: algoritmos de descompresión de vídeo, audio o gráficos, formas de reconocimiento del habla o proceso de imágenes, etc. El análisis dio como resultado que numerosos algoritmos usaban ciclos repetitivos que ocupaban menos del 10% del código del programa, pero que en la práctica suponían el 90% del tiempo de ejecución. De modo que nació la tecnología MMX, compuesta por 57 instrucciones y 4 tipos de datos nuevos, que se encargan de realizar esos trabajos cíclicos consumiendo mucho menos tiempo de ejecución. Antes, para manipular 8 bytes de datos gráficos requería 8 repeticiones de la misma instrucción; ahora, con la nueva tecnología, se puede utilizar una única instrucción aplicada a los 8 bytes simultáneamente, obteniendo de este modo un incremento del rendimiento de 8x. 
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INTEL

Desde la aparición del 8088 hace los principios de funcionamiento de los micros no se han modificado mucho, a pesar de que ahora se ha llegado a la quinta generación de estos chips y se ha profundizado en todo lo referente a las prestaciones, en tema en los que hace diez años uno ni tan sólo se atrevía a soñar. De todas maneras estas modificaciones se refieren especialmente a la velocidad de trabajo del procesador con el cual se maneja el DOS, no al concepto básico, por lo menos en lo referente al modo real.

Echemos de todas formas, en primer lugar, un vistazo a la historia del desarrollo de los procesadores Intel.

La tarea del procesador es la de tratar las series de órdenes en lenguaje máquina, pues el lenguaje máquina es el único que entiende el procesador. Las instrucciones en el lenguaje máquina no son exactamente iguales para todos los ordenadores, sino que solo son validas para el tipo de microprocesador en cuestión. Los diferentes miembros de la familia 80xxx trabajan sin embargo con el mismo lenguaje máquina, lo que permite que estos sean compatibles entre ellos. 

El primer representante de esta familia, el 8086, se desarrollo ya en el año 1978. Sus sucesores fueron modificados de muchas maneras, y en parte fueron modificados de forma radical, pero sin perder la compatibilidad con los anteriores. En el caso del 8088 esto significó un paso hacia atrás, ya que si bien el 8088 disponía del mismo grupo de instrucciones y la misma estructura interna que el 8086, se comunicaba con la memoria mediante un bus de datos de 8 bits, en lugar de 16 bits.

El resto de miembros de esta familia, son desarrollos posteriores del 8086. De manera que por ejemplo el 80186 dispone de nuevas funciones adicionales, mientras que al 80286 se le crearon mas registros en comparación al 8086, así como también se le amplió el área de direcciones. La novedad mas decisiva del 80286 respecto a sus predecesores la representa el modo protegido, que sin embargo no puede utilizarse con el DOS. 

Al 80286 le siguió el 80386, que marcó un notable salto en la capacidad de rendimiento. Continuó desarrollando el modo protegido y fue el primero de disponer de un procesador Intel de registros de 32 bits, que sin embargo no pudo utilizarse correctamente en la programación del DOS. Este procesador existe también en una versión SX y DX, que se diferencian únicamente en la frecuencia y en el tamaño del bus de dato; el SX trabaja con un bus de datos de 16 bits, mientras que el DX puede transmitir de una sola vez una palabra de 32 bits mediante su bus.

El micro que sigue al 80386, también llamado "i486" es el 80486. Este se distingue especialmente del 80386 por la integración del coprocesador numérico 80387, por la preparación de un código-caché y el tratamiento más rápido de muchas instrucciones en lenguaje máquina, siendo también compatible con el 8086.

El hito técnico actual lo marca el procesador Pentium que ha mejorado la velocidad de proceso interna en relación con el 486. En determinadas situaciones el procesador esta en situación de procesar dos ordenes consecutivas al mismo tiempo, siempre y cuando la segunda no dependa del resultado de la primera. 
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También la denominación en nueva en el Pentium puesto que se esperaba que tras el 80486 el sucesor se denominaría 80586. Intel sin embargo rompió con la tradición puesto que nombres como 8088 o 80486 no 

pueden ser patentados. Esto lo aprovecharon durante largo tiempo otros fabricantes de estos componentes para distribuir procesadores compatibles con Intel, con otros nombres parecidos.

  
REGISTROS DEL PROCESADOR
En el centro de todos los procesadores se encuentran sus registros, "variables de hardware", en los cuales pueden cargarse datos de la memoria, tratarlos allí con l a ayuda de las instrucciones del lenguaje máquina y finalmente volverlos a escribir en la memoria. Esto es mucho más rápido que la manipulación de información dentro de la memoria, ya que los registros se evacuan directamente en el procesador y por lo tanto no es necesario acceder al bus para poner su contenido a disposición de las instrucciones en lenguaje máquina. Por esta razón los registros del procesador juegan un papel muy importante para la programación del sistema, ya que es mediante estos registros que se desarrollan el flujo de información entre un programa y las funciones del DOS y BIOS que este llama.
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Todos los registros tienen un tamaño de 16 bits (2 bytes). Así pueden registrar un valor entre 0 y 65535 (111111111111111b, o FFFFh). 

 El Procesador 386
El microprocesador 386 (también conocido como 386 DX) supone un paso muy importante frente al 286. Hasta entonces, tanto los micros 8088 y 8086 como el 286 eran microprocesadores de 16 bits; trabajaban con 16 bits a la vez en cada ciclo de reloj. Por el contrario, el 386 es un microprocesador de 32 bits, que procesa 32 bits simultáneamente en cada ciclo de reloj. Los ordenadores 386 tienen una velocidad desde 16 a 50 Mhz.

El bus de direcciones del 386 tiene 32 bits. Con 32 bits se pueden redireccionar 232 celdas de memoria lo que equivale a 4096 MB. También en este caso los primeros 1024 k se reparten como los micros 80886 y 286: 640k de memoria convencional y los 364k restantes de memoria superior.

El microprocesador 80386 esta diseñado para soportar aquellos sistemas operativos optimizados para multitarea. El micro 80386 es capaz de direccionar hasta 4 gigabytes de memoria física y 64 tetrabytes de memoria virtual. La gestión de memoria integrada y arquitectura de protección incluye registros de traducción de direcciones y mecanismo de protección para soportar sistemas operativos y hardware avanzado de multitarea.

El transvase entre instrucciones - pipelining -, una elevada anchura del bus y una traducción de direcciones en la pastilla acortan significativamente el tiempo medio de ejecución de la instrucción, manteniendo un alto rendimiento del sistema. Estas características de diseño de arquitectura habilitan al 80386 a ejecutar instrucciones a una frecuencia de 3 a 4 millones por segundo.

Características adicionales se incluyen autotest, acceso directo a la memoria interna (cache) donde se realiza la traducción de página y cuatro nuevos registros de "Breakpoint". El 80386 tiene el código objeto compatible con el 8086, 8088 y 80286.

 El procesador 386SX
Los microprocesadores 386SX aparecieron después que el 386 como una solución intermedia en precio y prestaciones entre el 286 y el 386. Los micros 386 puros (386DX) necesitan a su alrededor una circuiteria de 32 bits, mientras que los SX necesitan una circuiteria de 16 bits, mucho mas barata. De esta forma, los fabricantes podían utilizar todos los componentes y la circuitería de 16 bits que usaban para un 286, pero ahora incorporando un microprocesador de 32 bits.

La diferencia entre un ordenador 386DX y un ordenador 386SX se percibe en la velocidad del ordenador, pero desde el punto de vista de las aplicaciones que se pueden ejecutar, es totalmente, indiferente tener un microprocesador 386DX que un 386SX.

 El procesador 386SL
El microprocesador 386SL es equivalente al 386SX con la particularidad de estar diseñado especialmente para los ordenadores portátiles, cuidando sus especiales necesidades de baja potencia y consumo. El 386SL posee un modo sleep que utiliza menso energía durante su funcionamiento. Además, existen nuevos recursos para poder minimizar el funcionamiento del ordenador (el consumo de energía) cuando no se utiliza. El resultado es que la batería puede doblar su tiempo en un portátil con 386SL frente a un 386SX. Los microprocesadores 386SL sólo se utilizan en portátiles y notebooks y, hoy en día, son los únicos microprocesadores 386 en los que continúa desarrollando y trabajando.

 Tipos de datos

La pastilla microprocesadora 80386 soporta varios tipos de datos además de los soportados por sus predecesores (80x86). Soporta enteros con signo y sin signo de 32 bits y campos de bits de 1 a 32 bits de

longitud. También soporta los tipos de punteros estándares, así como un puntero de desplazamiento de 32 bits y un puntero completo de 48 bits.

 Otros registros de 32 bits (ESI, EDI, EBP, ESP) no se pueden dividir en registros de 16 bits. Por otra parte, el puntero de instrucciones EIP, también es un registro de 32 bits, cuyo contenido se modifica dependiendo de los cambios que experimente el flujo del programa que el procesador ejecute. Por lo tanto, EIP se modifica implícitamente mediante instrucciones en código máquina.

ARQUITECTURA BASE

La pastilla microprocesadora 80386 proporciona al programador 32 registros. Estos 32 registros pueden ser divididos en siete categorías principales.

- Registros de propósito general

- Registros de segmentos

- Puntero de instrucción y señalizaciones

- Registros de control

- Registros de direcciones del sistema

- Registros de test.

Estos registros son un superconjunto de los registros del 8086 y el 80286; además, todos los registros de 16 bits del 8086 y el 80286 están contenidos en el microprocesador 80386 de 32 bits.

 REGISTROS DE PROPOSITO GENERAL

Los ocho registros de propósito general se utilizan de forma análoga a los ocho registros de propósito general asociados al 80286, excepto que los registros tienen ahora 32 bits. Estos registros son capaces de soportar operandos de datos de 1, 8, 16 y 32 bits y campos de bits de 1 a 32 bits. Los ocho registros son el EAX (acumulador), EBX (base), ECX (contador), EDX (datos), ESP (puntero de pila), EBP (puntero base), ESI (índice fuente) y EDI (índice destino).

Para acceder a los 32 bits de un registro, todas las referencias del registro deben comenzar "E". Cada uno de los ocho registros de propósito general puede ser descompuesto en sus equivalentes de 16 bits del 8086/80286 referenciando los registros sin usar el prefijo "E".

 REGISTOS DE SEGMENTOS

El microprocesador 80386 contiene seis registros segmento de 16 bits. Los seis registros segmento mantiene los valores del selector en las posiciones de memoria actualmente direccionables. En modo de dirección real, un segmento puede variar desde 1 byte hasta un tamaño de segmento máximo de 64 bytes, o 216. El direccionamiento en modo protegido habilita rangos de segmento desde 1 byte hasta un máximo de 4 gigabytes, o 232 bytes.
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 Tecnologías Paralelas

 COPROCESADOR MATEMÁTICO

El coprocesador matemático esta diseñado para que funcione en paralelo con el microprocesador. El conjunto de instrucciones incluye muchas operaciones extremadamente potentes en coma flotante.

Cuando el microprocesador encuentre una instrucción en coma flotante, envía el código de operación necesario y direcciones de memoria de operandos al coprocesador matemático. Esto libera al microprocesador de ejecutar la siguiente instrucción, mientras el coprocesador matemático realiza simultáneamente el cálculo numérico. 

El coprocesador matemático puede hacer peticiones de acceso a memoria a través de una canal de datos dedicado permanente en el microprocesador.

OVERDRIVE

El nombre de OverDrive no corresponde explícitamente a un microprocesador de Intel, sino que se utiliza indistintamente para designar tanto un nuevo zócalo que incluye algunas placas madres 486 como el microprocesador que se puede insertar en dicho zócalo, que no es otro que un 486DX2. En definitiva, OverDrive es sinónimo de insertar un nuevo microprocesador en la placa madre, ya sea en un zócalo vacío dispuesto para tal fin o en el zócalo donde reside el antiguo microprocesador. Hay que señalar que solo soportan OverDrive las placas madres 486, ya sean 486DX o 486SX.

PROCESADOR Pentium

El Pentium es una CPU que, manteniendo la compatibilidad a nivel binario con procesadores anteriores de la

Pentium Classic: 

Las primeras series, funcionaban a 60 y a 66 Mhz., y debido a que trabajaban a 5V. tenían problemas de sobrecalentamiento. Además trabajaban a la misma velocidad que el propio bus. Estos modelos se pueden actualizar mediante el Overdrive de Intel a 120 ó a 133, que duplica la velocidad del bús, e incorpora un reductor de 5V a 3,3V.

A partir del modelo de 75 Mhz ya se empieza a trabajar con multiplicadores de frecuencia internos para que el rendimiento de los procesadores sea mayor que el que el bus y la memoria permiten. Además se soluciona el problema de "calentura" rebajando la tensión de funcionamiento de los nuevos modelos a 3,52 voltios, con lo que se consigue un menor consumo.

De ésta serie de microprocesadores poco se puede decir que no se sepa. Fué famoso en ellos un "bug" detectado que en unas circunstancias muy concretas provocaba un error de cálculo. 

Está optimizado para aplicaciones de 16 bits. 

Dispone de 8Kb de caché de instrucciones + 8Kb de caché de datos. 

Utiliza el zócalo de tipo 5 (socket 5) o el de los MMX (tipo 7). También es conocido por su nombre clave P54C. 

Está formado por 3,3 millones de transistores

	Especificaciones de la gama Pentium

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje
	Bus
	Multiplicador
	Socket

	P60
	60Mhz.
	0,8 µ
	5v
	60Mhz
	-
	4

	P66
	66Mhz
	0,8 µ
	5v
	66Mhz
	-
	4

	P75
	75Mhz
	0,6 µ
	3,52v
	50Mhz
	1,5
	5 / 7

	P90
	90Mhz
	0,6 µ
	3,52v
	60Mhz
	1,5
	5 / 7

	P100
	100Mhz
	0,6 µ
	3,52v
	66Mhz
	1,5
	5 / 7

	P120
	120Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	60Mhz
	2
	5 / 7

	P133
	133Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	2
	5 / 7

	P150
	150Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	60Mhz
	2,5
	7

	P166
	166Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	2,5
	7

	P200
	200Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	3
	7


 
Pentium MMX:

El Pentium MMX es una mejora del Classic al que se le ha incorporado un nuevo juego de instrucciones (57 para ser exactos) orientado a mejorar el rendimiento en aplicaciones multimedia, que necesitan mover gran cantidad de datos de tipo entero, como pueden ser videos o secuencias musicales o graficos 2D. Al ser un juego de instrucciones nuevo, si el software que utilizamos no lo contempla, no nos sirve para nada, y ni Windows 95, ni Office 97 ni la mayor parte de aplicaciones actuales lo contemplan (Windows 98 si). Sin embargo, aun en el caso de que no utilicemos tales instrucciones, notaremos una mejora debido a que, entre otras mejoras, dispone de una caché que es el doble de la del Pentium "normal", es decir 16 Kb para datos y 16 Kb para instrucciones.

La gama MMX empieza en los 133Mhz, pero sólo para portatiles, es decir la versión SL. Para ordenadores de sobremesa la gama empieza en los 166Mhz., luego viene el de 200 y finalmente el de 233 que utiliza un multiplicador de 3,5 y que además necesita de algo más de corriente que sus compañeros.

Sigue siendo un procesador optimizado para aplicaciones de 16 bits. 

Requiere zócalo de tipo 7 (socket 7). También es conocido como P55C. 

Trabaja a doble voltaje 3,3/2,8V. 

Utiliza la misma tecnología de 0,35 micras. 

Lleva en su interior 4,5 millones de transistores. Tambien podemos distinguir según el encapsulado sea plástico o cerámico. El mejor y más moderno es el primero.

Pentium Pro: 

Este es uno de los mejores procesadores que ha sacado Intel, a pesar de su relativa antigüedad. Parte de este mérito lo tiene la caché de segundo nivel, que está implementada en el propio chip, y por tanto se comunica con la CPU a la misma velocidad que trabaja ésta internamente. 

El zócalo es específico para este modelo y es conocido como Tipo 8. 

No cuenta con el juego de instrucciones MMX. 

Está optimizado para aplicaciones de 32 bits. (Windows NT, Unix, OS/2...) 

Dispone de una caché L1 de 8KB + 8KB. (instrucciones + datos) 

Hay una gama de procesadores que posee 256 KB. de caché L2, otra 512, y por último un modelo que cuenta con un Mega. 

Puede cachear hasta 64 GB. de RAM. 

Está formado por 5,5 millones de transistores.
	Especificaciones de la gama Pentium Pro

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Caché L2
	Voltaje
	Bus
	Multiplicador

	P.Pro150
	150Mhz.
	0,6 µ
	256K
	3,1v
	60Mhz
	2,5

	P.Pro180
	180Mhz
	0,35 µ
	256K
	3,3v
	60Mhz
	3

	P.Pro200
	200Mhz
	0,35 µ
	256K
	3,3v
	66Mhz
	3

	P.Pro166
	166Mhz
	0,35 µ
	512K
	3,3v
	66Mhz
	2,5

	P.Pro200
	200Mhz
	0,35 µ
	512k
	3,3v
	66Mhz
	3

	P.Pro200
	200Mhz
	0,35 µ
	1MB
	3,3
	66Mhz
	3


 Pentium II:

Este es el último lanzamiento de Intel. Básicamente es un Pentium Pro al que se ha sacado la memoria caché de segundo nivel del chip y se ha colocado todo ello en un tarjeta de circuito impreso, conectada a la placa a través de un conector parecido al del estandar PCI, llamado Slot 1, y que se es utilizado por dos tipos de cartuchos, el S.E.C. y el S.E.P.P (el de los Celeron). También se le ha incorporado el juego de instrucciones MMX. [image: image27.jpg]



Está optimizado para aplicaciones de 32 bits. Se comercializa en versiones que van desde los 233 hasta los 400 Mhz. 

Posee 32 Kbytes de caché L1 (de primer nivel) repartidos en 16Kb. para datos y los otros 16 para instrucciones. La caché L2 (segundo nivel) es de 512 Kb. y trabaja a la mitad de la frecuencia del procesador. La velocidad a la que se comunica con el bus (la placa base) sigue siendo de 66 Mhz, pero en las versiones a partir de los 333 ya pueden trabajan a 100 Mhz. Incorpora 7,5 millones de transistores. Los modelos de 0,35 µ pueden cachear hasta 512 Mb, los de 0,25 hasta 4 Gb. (menos los antiguos modelos a 333)
	Especificaciones de la gama Pentium II

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje
Core
	Voltaje I/O
	Bus
	Multiplicador

	PII 233
	233Mhz.
	0,35 µ
	2,8 v
	3,3
	66Mhz
	3,5

	PII 266
	266Mhz
	0,35 µ
	2,8 v
	3,3
	66Mhz
	4

	
	
	0,25 µ
	2,0 v
	
	
	

	PII 300
	300Mhz
	0,35 µ
	2,8 v
	3,3
	66Mhz
	4,5

	
	
	0,25 µ
	2,0 v
	
	
	

	PII 333
	333Mhz
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	5

	PII 350
	350Mhz
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	100Mhz
	3,5

	PII 400
	400Mhz
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	100Mhz
	4


 CELERON

Este procesador ha tenido una existencia bastante tormentosa debido a los continuos cambios de planes de Intel. Debemos distinguir entre dos empaquetados distintos. El primero es el S.E.P.P que es compatible con el Slot 1 y que viene a ser parecido al empaquetado típico de los Pentium II (el S.E.C.) pero sin la carcasa de plástico. El segundo y más moderno es el P.P.G.A. que es el mismo empaquetado que utilizan los Pentium y Pentium Pro, pero con distinto zócalo. En este caso se utiliza el Socket 370, incompatible con los anteriores socket 7 y 8 y con los actuales Slot 1. Por suerte existen unos adaptadores que permiten montar procesadores Socket 370 en placas Slot 1 (aunque no al revés).

También debemos distinguir entre los modelos que llevan caché y los que no, ya que las diferencias en prestaciones son realmente importantes. Justamente los modelos sin caché L2 fueron muy criticados porque ofrecían unas prestaciones que en algunos casos eran peores que las de los Pentium MMX a 233. [image: image28.jpg]



Está optimizado para aplicaciones de 32 bits. Se comercializa en versiones que van desde los 266 hasta los 466 Mhz. La caché L2 trabaja a la misma velocidad que el procesador (en los modelos en los que la incorpora). Posee 32 Kbytes de caché L1 (de primer nivel) repartidos en 16Kb. para datos y los otros 16 para instrucciones. No poseen cache de nivel 2 los modelos 266-300 y sí el resto (128 KB). La velocidad a la que se comunica con el bus (la placa base) sigue siendo de 66 Mhz. Posee el juego de intrucciones MMX. Incorpora 7,5 millones de transistores en los modelos 266-300 y 9,1millones a partir del 300A (por la memoria caché integrada).
	Especificaciones de la gama Celeron

	Procesador
	Frecuencia
	Caché L2
	Tecnología
	Voltaje
Core
	Voltaje I/O
	Bus
	Multiplr.
	Zócalo

	Celeron 266
	266Mhz.
	0
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	4
	Slot1

	Celeron 300
	300Mhz
	0
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	4,5
	Slot1

	Celeron 300ª
	300Mhz.
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	4,5
	Slot1-S.370

	Celeron 333
	333Mhz
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	5
	Slot1-S.370

	Celeron 366
	366Mhz.
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	5,5
	Slot1-S.370

	Celeron 400
	400Mhz
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	6
	Slot1-S.370

	Celeron 433
	433Mhz.
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	6,5
	Slot1-S.370

	Celeron 466
	466Mhz
	128 KB
	0,25 µ
	2,0 v
	3,3
	66Mhz
	7
	S.370


Xeon

Al Xeon le ocurre algo parecido al Celeron, ya que no dejan de ser variantes de un mismo procesador, o mejor dicho, de una misma CPU, ya que las variaciones principales están fuera de la CPU.

En este caso, se ha buscado un procesador que sea un digno sucesor del Pentium Pro, el cual, y a pesar de los años que hace de su nacimiento, todavía no había sido igualado en muchas de sus características, ni por el mismo Pentium II. Este procesador está orientado al mismo mercado que el modelo al que pretende sustituir, es decir al de los servidores. En este caso, lo tiene más fácil, ya que la tecnología de socket 8 que implementaba el PRO, se había quedado un tanto estancada por su poca difusión. Por tanto, sus diferencias más importantes las tenemos en su memoria cache de segundo nivel que puede ir desde los 512 Kb. hasta el mega, aunque los próximos modelos podrán salir ya con 2 MB. Esta memoria además es más rápida, y trabaja a la misma velocidad que la CPU.

Otra característica importante es que mediante la electrónica y el chipset adecuado se pueden montar equipos con hasta 8 procesadores.

La carcasa del procesador también ha experimentado un crecimiento, sobretodo en altura, para que la CPU y demás componentes puedan obtener una mayor refrigeración.

Resumiendo podemos decir que para usuarios individuales no aporta mejoras sustanciales, sobre todo si miramos su precio, pero para plataformas servidoras se convertirá seguramente en el nuevo estándar.

Utiliza el slot 2, que es una variante del slot1, pero incompatible con aquel. Está optimizado para aplicaciones de 32 bits. Posee 32 KBytes de caché L1 (de primer nivel) repartidos en 16KB. para datos y los otros 16 para instrucciones. La cache de segundo nivel puede ser de 512 KB o 1 MB. Para comunicarse con el bus utiliza una velocidad de 100 Mhz. Incorpora 7,5 millones de transistores. Puede cachear hasta 4 Gb. de memoria RAM.
	Especificaciones de la gama Xeon

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Caché L2
	Voltaje
Core
	Voltaje I/O
	Bus
	Multiplicador

	Xeon 400
	400Mhz.
	0,25 µ
	512KB
	2,0 v
	2,5
	100Mhz
	4

	
	
	
	1 MB
	
	
	
	


 Pentium III:

Su lanzamiento fue el 21 de Febrero de 1999en sus versiones iniciales de 450 MHz y 500 MHz, y llagará alcanzar los 750MHz. Cansada de que su competencia ( AMD y Cyrix sobre todo) copiaran no solo sus diseños de Microprocesadores si no sus mismos nombres comerciales, Intel decidió que el sucesor del 486 no se llamaría 586 si no Pentium.

En aquella época parecía imposible que aquel curioso nombre se perpetuara hasta el siglo XXI … pero mientras algunas cosas cambian, como por ejemplo el meritorio paso de AMD de empresa ¨asimiladora¨ de ideas ajenas a potente innovadora tecnológica, otras permanecen. Llegó primero el Pentium ¨clásico¨, luego el remozado Pentium MMX, el potente e innovador Pentium Pro, el exitoso Pentium II… y ya están ante el Pentium III, también conocido como Katmai. 

A primera vista el Pentium III se parece muchísimo a un híbrido de Pentium II y Celeron. Por delante tiene la forma típica de un cartucho negro para conectar al slot 1 que ya tenía el Pentium II …pero por el otro lado está desnudo como el Celeron. Intel denomina este formato S.E.C.C.2, para diferenciarlo del formato S.E.C.C del Pentium II y del S.E.P.P del Celeron. El objetivo buscado al eliminar una de las caras de plástico es aumentar la refrigeración de los chips, tanto de micro en si como de los chips de caché L2, ya que de esta forma el disipador de calor apoya directamente sobre ello. El nuevo formato es una buena idea, aunque no es algo que emocione demasiado, pero el micro en sí no tiene nada destacable físicamente, se parece mucho a los recientes Pentium II.

Pentium IV

Netburst se refiere a la arquitectura del micro, que ha sido diseñado casi completamente desde cero; el hecho de llamarse Pentium IV es una cuestión de Marketing, ya que no se trata de una evolución del diseño de los Pentium. Entre las novedades de esta arquitectura está el bus de 400 MHz y las instrucciones SSE2 de 128 bits( actualmente son de 64 bits)

En cuanto a Rapid Execution Engine, promete mejorar sensiblemente el rendimiento del chip, ya que se refiere a su capacidad para hacer funcionar la unidad aritmético- lógica de enteros ( ALU) al doble de la velocidad del resto del chip. Se ha demostrado ya un prototipo forzado hasta los 2GHz, sin duda una velocidad mucho mayor a la que se utilizará en su introducción en el mercado. Los primeros sistemas basados en memoria Rambu eran del año 2001. 




En el año 2002 salieron los sistemas para memoria SDRAM y DDR- SDRAM. El micro utilizará un nuevo conector tipo sócalo probablemente de 423 pines.

La velocidad inicial fue entre los 1.3 y 1.4 GHz; sigue siendo de 32 bits( no debe confundirse con el profesional Itanium de 64 bits); el bus del sistema será mucho mayor de los 133 MHz y se supone que utilizará memoria Rambu.
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Con el paso de los años, nuestras líneas de productos se han ampliado, nuestra cultura ha evolucionado y nuestros empleados han cosechado éxitos personales. He aquí un breve resumen de las casi tres décadas transcurridas..., magnífico presagio de los años que nos aguardan. 

Una de las cosas que unen a los empleados de AMD en todo el mundo es una historia jalonada por extraordinarios logros. Desde 1969, AMD ha pasado de ser una empresa embrionaria, instalada en la sala de estar de uno de sus fundadores, a una multinacional con ingresos anuales de US$ 2.400 millones. Aquí se señalan los sucesos que impulsaron el crecimiento de AMD y las bases sobre las que descansarán nuestros éxitos futuros.

1969-74 - En busca de oportunidades 

El 1 de mayo de 1969, Jerry Sanders y siete colaboradores llevaban meses trabajando duramente para poner en marcha su rudimentario proyecto. Un año antes, Jerry había abandonado su puesto de director de marketing internacional en Fairchild Semiconductor, y ahora se encontraba al frente de un equipo entregado a una misión claramente definida: sacar adelante una exitosa empresa de semiconductores ofreciendo componentes básicos de una creciente complejidad para beneficiar a los fabricantes de equipos electrónicos de informática, comunicaciones e instrumental. 

Aunque la empresa había nacido en la sala de estar de John Carey, uno de los cofundadores, pronto se trasladó a dos habitaciones en la parte trasera de una empresa de corte de alfombras de Santa Clara. En septiembre del mismo año, AMD había acumulado el dinero que necesitaba para empezar a fabricar productos y se trasladó a sus primeras instalaciones permanentes, en el 901 de Thompson Place, Sunnyvale. 

Durante los primeros años, la empresa se dedicó principalmente a fabricar dispositivos de fuentes alternativas, productos obtenidos de otras empresas y rediseñados para dotarlos de mayor velocidad y eficacia. Incluso entonces, el lema de AMD era “Superioridad paramétrica”. Para aumentar el margen de ventas, la empresa instituyó una garantía de calidad sin precedentes en el sector: todos los productos se fabricarían y comprobarían mediante la estricta aplicación de la norma MIL-STD-883, sin importar quién fuera el cliente y sin recargos. 

Al final del quinto año, AMD contaba con cerca de 1,500 empleados, fabricaba más de 200 productos distintos --muchos de ellos propios-- y alcanzaba unas ventas anuales de cerca de US$ 26.500 millones. 

RETROSPECTIVA 

· 1 de mayo de 1969--Se crea AMD con un capital de US$ 100.000. 

· Septiembre de 1969--La empresa se traslada a su nueva sede del 901 de Thompson Place, Sunnyvale. 

· Noviembre de 1969--De Fab 1 sale la primera matriz de alta calidad: la Am9300, de 4 bits, con registro de desplazamiento MSI. 

· Mayo de 1970--AMD completa su primer año de operaciones con 53 empleados y 18 productos, pero aún sin ventas. 

· 1970--Se fabrica el primer producto propio, el Am2501. 

· Noviembre de 1972--Se empiezan a fabricar láminas de silicio en la nueva planta del 902 de Thompson Place. 

· Septiembre de 1972--AMD sale a bolsa con una emisión de 525.000 acciones a US$ 15 cada una. 

· Enero de 1973--Primera planta de fabricación en el extranjero: en Penang, Malasia, dedicada a la producción en serie. 

· 1973--Se implementa el reparto de beneficios. 

· 1974--AMD cierra su quinto año fiscal con unas ventas por valor de US$ 26,5 millones.
1974-79 - Definición del futuro 
El segundo quinquenio de AMD dio al mundo una muestra del rasgo más perdurable de la empresa: su tenacidad. Pese a una obstinada recesión en 1974-1975, en la que las ventas cayeron ligeramente, durante este periodo la empresa creció hasta alcanzar los US$ 168 millones, lo que supuso una tasa de crecimiento compuesto anual de más del 60 por ciento. 

Para su quinto aniversario, AMD celebró una fiesta al aire libre a la que asistieron los empleados y sus familiares. Este acto acabó convirtiéndose en una tradición. 

Éste también fue un periodo de gran expansión fabril, incluidas la construcción de la fábrica del 915 de DeGuigne, en Sunnyvale, la apertura de una planta de ensamblaje en Manila, Filipinas, y la ampliación de la fábrica de Penang. 

RETROSPECTIVA 

· Mayo de 1974--Con motivo de su quinto aniversario, AMD celebra una fiesta al aire libre y regala un televisor, bicicletas de 10 velocidades y barbacoas. 

· 1974--Se completa la construcción del edificio del 915 de DeGuigne, en Sunnyvale. 

· 1974-1975--La recesión obliga a AMD a implementar la jornada laboral de 44 horas para el personal profesional. 

· 1975--AMD se incorpora al mercado de RAM con la AM9102. 

· 1975--"Las personas primero, los productos y los beneficios vendrás detrás." -Jerry Sanders 

· 1975--La línea de productos de AMD incluye el procesador estándar 8080A y la familia de procesadores AM2900. 

· 1976--Primera gran fiesta de Navidad de AMD, celebrada en Rickey’s Hyatt House de Palo Alto. 

· 1976--AMD e Intel firman un acuerdo de cesión mutua de patentes. 

· 1977--Siemens y AMD fundan Advanced Micro Computers (AMC) 

· 1978--AMD abre una planta de ensamblaje en Manila. 

· 1978--La empresa bate un récord: alcanza unas ventas anuales proyectadas de US$ 100 millones. 

· 1978--Cimentación de la planta de Austin. 

· 1979--Inicio de producción en Austin. 

· 1979--Las acciones de la empresa cotizan en la Bolsa de Nueva York.

1980 - 1983 - En busca de un lugar destacado 

El principio de la década de los ochenta se definió, para AMD, por dos símbolos hoy famosos. El primero, la denominada “Era del espárrago”, representó el esfuerzo de la empresa para aumentar el número de productos exclusivos ofrecidos al mercado. Como esta cosecha lucrativa, el cultivo de los productos exclusivos es lento, pero la rentabilidad de la inversión suele ser alta. El segundo símbolo fue una gigantesca ola marina, la que anunciaba la campaña publicitaria de contratación de personal de la empresa bajo el lema “Coge la ola”, una fuerza imparable en el negocio de los circuitos integrados. 

¡Y no había quien nos parara! AMD se convirtió en un líder en inversiones en investigación y desarrollo. A finales del año fiscal de 1981, la empresa había duplicado con creces las cifras de ventas de 1979. Se construyeron más plantas e instalaciones, pero sobre todo se construyó en Texas. Se levantaron nuevas plantas de producción en San Antonio y se amplió el espacio fabril de Austin. En poco tiempo, AMD se había convertido en uno de los principales competidores del sector de los semiconductores. 

RETROSPECTIVA 
· 1980--Josie Lleno gana US$ 1.000 al mes durante 20 años en la fiesta "Navidad en mayo", celebrada en el Centro de Convenciones de San José. 

· 1981--El transbordador espacial Columbia lleva chips AMD. 

· 1981--Se construyen las instalaciones de San Antonio. 

· 1981--AMD e Intel renuevan y amplían su acuerdo de cesión mutua de licencias. 

· 1982--Se pone en marcha la primera cadena de producción (MMP) en Austin, con cuatro empleados. 

· 1982--AMD e Intel firman un acuerdo de colaboración tecnológica con énfasis en la familia de microprocesadores y periféricos iAPX86. 

· 1983--AMD introduce INT.STD.1000, la norma de calidad más alta del sector. 

· 1983--Se abre la planta de AMD en Singapur.

1984-1989 - Capeando el mal tiempo 

AMD celebró su 15 aniversario con una de las mejores cifras de ventas anuales de su historia. Unos meses después, los empleados de la empresa recibieron sumas récord por reparto de beneficios y celebraron la Navidad con el grupo musical Chicago en San Francisco y con Joe King Carrasco y los Crowns en Texas. 

Sin embargo, en 1986 una corriente de cambios sacudió al sector. Los fabricantes japoneses de semiconductores se hicieron con el dominio del mercado de las memorias --hasta entonces, uno de los puntales de AMD-- y el mercado de los ordenadores entró en una feroz recesión que redujo la demanda de todo tipo de chips. Junto con el resto del sector de semiconductores, AMD empezó a buscar nuevas formas de competir en un entorno cada vez más complejo. 

En 1989, Jerry Sanders habló de cambios: transformar toda la empresa para competir en nuevos mercados. AMD empezó a construir sus primeras instalaciones de alta precisión con el Submicron Development Center. 

RETROSPECTIVA 
· 1984--Empieza la construcción de las instalaciones de Bangkok. 

· 1984--Empieza la construcción del Edificio 2 de Austin. 

· 1984--AMD aparece en el libro "The 100 Best Companies to Work for in America" (Las 100 mejores empresas en las que trabajar en los Estados Unidos). 

· 1985--AMD aparece por primera vez en el ranking del Fortune 500. 

· 1985--Entran en funcionamiento las fábricas 14 y 15 de Austin. 

· 1985--AMD lanza la campaña Liberty Chip. 

· 1986--Sale al mercado la familia 29300 de chips de 32 bits. 

· 1986--AMD lanza el primer chip de memoria EPROM de un millón de bits. 

· Octubre de 1986--Debilitada por la larga recesión, AMD anuncia su primera reestructuración laboral en más de una década. 

· Septiembre de 1986--Tony Holbrook es nombrado presidente de la empresa. 

· 1987--AMD crea la tecnología CMOS con Sony. 

· Abril de 1987--AMD recurre a una comisión de arbitraje contra Intel. 

· Abril de 1987--AMD y Monolithic Memories Inc. acuerdan fusionarse. 

· Octubre de 1988--Cimentación del SDC.

1989-94 - La transformación 

La búsqueda de nuevas formas de competencia condujo al concepto de "Esferas de influencia". Para AMD, que estaba en plena transformación, estas esferas fueron los microprocesadores compatibles con ordenadores IBM, los chips para redes y comunicaciones, los dispositivos de lógica programable y los chips de memoria de alto rendimiento. Además, la supervivencia de la empresa dependía del desarrollo de tecnologías de procesos de alta precisión que cubrieran as necesidades de fabricación del siglo XXI. 

Para su 25 aniversario, AMD había puesto hasta el último gramo de tenacidad en el esfuerzo por alcanzar estos objetivos. En la actualidad, AMD es el número uno o el número dos en cada uno de los mercados en los que opera, incluido el negocio del hardware compatible con Microsoft® Windows, en el que la empresa ha superado obstáculos legales para fabricar sus propias versiones de los populares microprocesadores Am386® y Am486®. AMD también se ha convertido en un destacado fabricante de chips de memoria flash, EPROM, para redes y telecomunicaciones y de lógica programable. Y está a un paso de crear un nuevo área de producción en serie dedicada a dispositivos de alta precisión. Durante los últimos tres años, la empresa ha batido marcas en ventas y en ingresos de explotación. 

En 25 años, AMD ha cambiado mucho. Pero sigue siendo el competidor agresivo y resuelto que siempre fue, capaz de hacer frente a cualquier reto gracias a la fuerza de su gente. 

RETROSPECTIVA 

· Mayo de 1989--AMD instituye el consejo de administración, formado por los tres directivos más altos de la empresa. 

· Mayo de 1990--Rich Previte asume el puesto de president and chief operation officer. Tony Holbrook permanece como chief technical officer y se convierte en vice chairman of the board. 

· Septiembre de 1990--Se empiezan a producir componentes de silicio en el SDC. 

· Marzo de 1991--AMD saca al mercado la familia de microprocesadores AM386, rompiendo el monopolio de Intel. 

· Octubre de 1991--AMD fabrica su chip Am386 número un millón. 

· Febrero de 1992--Terminan cinco años de arbitraje con Intel; a AMD se le otorgan plenos derechos para fabricar y vender toda la familia de microprocesadores Am386®. 

· Abril de 1993--AMD y Fujitsu firman un tratado de cooperación para fabricar chips de memoria flash. 

· Abril de 1993--Salen al mercado los primeros miembros de la familia de microprocesadores Am486®. 

· Julio de 1993--Cimentación de Fab 25 en Austin. 

· 1993--Se anuncian los planes del proyecto AMD-K5. 

· Enero de 1994--Compaq Computer Corp. y AMD forman una alianza a largo plazo para la utilización de microprocesadores Am486® en ordenadores Compaq. 

· Febrero de 1994--El personal de AMD se empieza a trasladar a One AMD Place, en Sunnyvale. 

· Febrero de 1994--Digital Equipment Corp. empieza a fabricar el microprocesador Am486 para AMD. 

· 10 de marzo, 1994--En un juicio federal se dictamina el derecho de AMD a utilizar el microcódigo del coprocesador matemático 287 de Intel. 

· 1 de mayo, 1994--AMD celebra su 25 aniversario con Rod Stewart en Sunnyvale y Bruce Hornsby en Austin.

1995-1999 - De la transformación a la trascendencia 

El crecimiento de AMD en lo que queda de siglo probablemente será impulsado por la imparable demanda de dispositivos móviles y de telecomunicaciones, dos mercados a los que AMD ha dedicado años de desarrollo. El desarrollo de la empresa dependerá en gran parte de la creación de lazos estrechos con sus clientes, y del desarrollo continuado de las tecnologías de fabricación y procesos necesarias para producir la siguiente generación de dispositivos de alta precisión. 

De una cosa no cabe duda: el futuro de AMD estará regido por los mismos principios que le dieron vida en el pasado: su empuje para la competencia, su dedicación a los clientes, sus productos innovadores y su habilidad para aprender de los cambios y adaptarse a ellos. Pero, sobre todo, el futuro de la empresa será obra de los empleados de AMD, cuyo esfuerzo dio lugar a la creación de una empresa de éxito y legendaria. 

RETROSPECTIVA 

· 1995--Se empieza a edificar la planta para el tratado de cooperación Fujitsu-AMD Semiconductor Limited (FASL). 

· 1995--Se completa la Fab 25. 

· 1996--AMD compra NexGen. 

· 1996--AMD pone los cimientos para Fab 30, en Dresde. 

· 1997--AMD saca al mercado el procesador AMD-K6®. 

· 1998--AMD da a conocer el procesador AMD Athlon™ (hasta entonces conocido por el nombre en clave K7) en el Microprocessor Forum. 

· 1998--AMD y Motorola anuncian una alianza a largo plazo para desarrollar conjuntamente la tecnología de interconexión de cobre y productos con chips de memoria flash. 

· 1999--AMD celebra su 30 aniversario. 

· 1999--AMD presenta el procesador AMD Athlon™, el primer procesador de séptima generación para ordenadores compatibles con Microsoft Windows®. 

· 2000--AMD anuncia el nombramiento de Héctor Ruiz como president and COO. 

· 2000--AMD Japón celebra su 25 aniversario. 

· 2000--Las ventas de AMD en el primer trimestre superan los mil millones de dólares por primera vez en la historia de la empresa. 

· 2000--AMD anuncia un acuerdo para vender su Communication Product Division a Francisco Partners. 

· 2000--AMD empieza a obtener beneficios con los dispositivos producidos en Fab 30, en Dresde. 

· 2001--En la junta de accionistas de 2002, AMD consolida sus planes para que Héctor Ruiz sustituya a Jerry Sanders como CEO de la empresa.

Tipos de Microprocesadores:

K5: 

El K5 de AMD fué la primera competencia de Intel en el terreno del Pentium. Aunque hoy en día está ya descatalogado, no podemos dejar de mencionarlo, en cuanto que su importancia, no a nivel de ventas, pero si en cuanto a rendimientos fué destacada.

Como la comparación es obligatoria, diremos que maneja peor los datos en punto flotante, debido a una MFU más deficiente que la del Pentium (es decir el famoso coprocesador matemático). Su gama va desde los PR75 hasta los PR166, que identifican a que tipo de Pentium Classic hacen la competencia, no su velocidad real. Resumiendo podemos decir que ofrece unas prestaciones algo mejores que las del Pentium Classic en manejo de enteros y una mejor relación calidad/precio, lo que lo convirtieron en la mejor opción para tareas de oficina. Lástima que saliera al mercado algo tarde.

Optimizado para ejecutar instrucciones de 16 y 32 bits. Utiliza el socket 7. Dispone de una caché de instrucciones de 16Kb, y 8Kb. para los datos. Trabaja a 3,52 voltios y algunos a doble voltaje. Están fabricados con tecnología de 0,35 micras. Incorpora 4,3 millones de transistores.

	Especificaciones de la gama K5

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje
	Bus
	Multiplicador

	
	
	
	Core
	I/O
	
	

	PR75
	75Mhz.
	0,35 µ
	3,52v
	50Mhz
	1,5

	PR90
	90Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	60Mhz
	1,5

	PR100
	100Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	1,5

	PR120ABQ
	90Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	60Mhz
	1,5

	PR120AHQ
	
	
	2,93
	3,3
	
	

	PR133ABQ
	100Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	1,5

	PR133AHQ
	
	
	2,93
	3,3
	
	

	PR166ABQ
	116,66Mhz
	0,35 µ
	3,52v
	66Mhz
	1,75*

	PR166AHQ
	
	
	2,93
	3,3
	
	


· La posición en la placa base debe coincidir con la de x2,5.

K6: 

Con el K6, AMD no sólo consiguió hacerle la competencia a Intel en el terreno de los MMX, sino además amargarle la vida, ofreciendo un procesador que casi se pone a la altura del mismísimo Pentium II.

En cuanto a potencia bruta, si comparamos sus prestaciones en la ejecución de software de 16 bits, vemos que la diferencia es escasa entre todos los procesadores, quedando como único descolgado el Pentium Pro.

Si pasamos a los programas de 32 bits, aquí es al revés, y el que se lleva la palma es el Pentium Pro (El Pentium II puede vencerle sólo si lo comparamos con versiones a mayor velocidad), quedando el K6 algo por debajo del Pentium II, pero muy por encima del MMX e incluso del Cyrix 6x86MX.

Y ya para terminar en cálculos en punto flotante, el K6 también queda por debajo del Pentium II, pero por encima del MMX y del Pro, y aquí el que se queda más descolgado como siempre es el Cyrix.

Cuenta con una gama que va desde los 166 hasta los 300 Mhz y con el juego de instrucciones MMX, que ya se han convertido en estandar. Optimizado para ejecutar instrucciones tanto de 16 como 32 bits. Utiliza socket 7. Funciona a 66 Mhz, aunque suele tolerar frecuencias de bus de 100 Mhz. sin demasiados problemas en los modelos superiores (sobretodo el 300). La memoria caché esta compuesta por 32 Kb para instrucciones y 32 para datos. Posee 8,8 millones de transistores.
	Especificaciones de la gama K6

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje Core
	Voltaje I/O
	Multiplicador

	K6-166
	166Mhz
	0,35 µ
	2,9
	3,3
	2,5

	K6-200
	200Mhz
	0,35 µ
	2,9/2,2
	3,3
	3

	K6-233
	233Mhz
	0,35 µ
	3,2 / 3,3/2,2
	3,3
	3,5

	K6-266
	266Mhz
	0,25 µ
	2,2
	3,3
	4

	K6-300
	300Mhz
	0,25 µ
	2,2
	3,45
	4,5


 

K6-2:

Este procesador es una mejora del K6, al que se le ha añadido un nuevo juego de instrucciones llamado 3D-Now, que acelera las operaciones en 3D, es decir, las operaciones realizadas con grandes cantidades de datos en punto flotante. Una de las ventajas de ésta tecnología es que tiene mecanismos para que la CPU no se quede inactiva mientras se ejecutan los cálculos, como ocurre con el coprocesador.

Al igual que ocurre con las extensiones MMX, para poder aprovecharse de ellas hace falta que el software lo contemple. Una buena noticia para AMD es que Microsoft dará soporte a esta tecnología en sus DirectX 6, aunque su total aprovechamiento sólo es posible con programas que hagan uso directamente del nuevo juego de instrucciones. 
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Se puede decir tranquilamente que con el software adecuado (software que practicamente no existe), este procesador supera al Pentium II en todo. Otra cosa es que con el MMX2 al llegar (algo parecido al 3DNow), Intel le de la vuelta a la tortilla, y más teniendo en cuenta que el zócalo del futuro seguramente acabará siendo el Slot 2. 

Da soporte al bus de 100 Mhz. Hay que tener en cuenta que la norma Super 7 marca que aunque el bus trabaje a 100Mhz, los zócalos PCI y AGP siguen funcionando a sus velocidades nominales, con lo que los problemas apuntados en las placas con soporte a 75 y 83 Mhz. que suelen utilizar los 6x86MX, aquí ya no tienen sentido.

Soporta zócalos tipo 7 a 66 Mhz y tipo Super 7 a 100 Mhz. Dispone de 64 Kb. de caché L1. Fabricado con 8,8 millones de transistores.
	Especificaciones de la gama K6-2

	Procesador
	Frecuencia
	Voltaje Core
	Voltaje I/O
	Bus
	Multiplicador

	K6-2/266
	266Mhz
	2,2
	3,3
	100Mhz
	2,5

	
	
	
	
	66Mhz
	4

	K6-2/300
	300Mhz
	2,2
	3,3
	100Mhz
	3

	
	
	
	
	66Mhz
	4,5

	K6-2/333
	333Mhz
	2,2
	3,3
	95Mhz
	3,5


 [image: image32.png]



CYRIX

6x86: 

Cyrix siempre ha sido el tercero en discordia entre los fabricantes de procesadores Intel - compatibles. Sus procesadores se han caracterizado por tener una unidad de punto flotante bastante "floja" por lo que es una mala opción para los que utilicen programas CAD, 3D, e incluso juegos. Además de ésto, se ha caracterizado también por sus diseños avanzados y "originales" lo que le ha provocado más de un dolor de cabeza por falta de compatibilidad. Decir que ha adolecido de ciertos problemas de diseño, y de compatibilidad, que han puesto en entredicho la imagen de su fabricante. Sus primera versiones tuvieron serios problemas debido a su alto consumo, que generaba un calentamiento excesivo en los reguladores de tensión de las placas base. Primeramente trabajaban a 3,52v., pero más tarde fueron sustituidos por otras versiones a 3,3v, y por último, para evitar problemas, sacaron un modelo que podía trabajar automáticamente con cualquiera de esos voltajes.

Pero los problemas no terminaron hasta que en la revisión 2.7 consiguieron reducir sus sed de amperios hasta niveles "normales". Además tenía un problema con Windows NT4, ya que dicho sistema operativo desactivaba la caché del procesador, y por tanto éste se ejecutaba a paso de tortuga. Ya por último sacaron un nuevo modelo llamado 6x86L (L de "Low Voltage"), que utilizaba el mismo doble voltaje que los procesadores Pentium MMX, y que solventaba todos los problemas, pero ya era demasiado tarde, ya que su tecnología había quedado algo obsoleta por la salida de dichos procesadores de Intel.

Utiliza el socket 7. Lleva implementado un multiplicador de x2 y otro de x3, para las placas que no admitan un voltaje de 75 Mhz. Posee una caché unificada para datos e instrucciones de 16Kb. Está formado por 3 millones de transistores.
	Especificaciones de la gama 6x86 y 6x86L

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje
	Bus
	Multiplicador

	
	
	
	Core
	I/O
	
	

	PR90+
	80
	0,65 µ
	3,52 v
	40Mhz*
	2

	PR120+
	100Mhz.
	0,65 µ
	3,3 o 3,52v
	50Mhz
	2

	PR133+
	110Mhz
	0,65 µ
	3,3 o 3,52v
	55Mhz*
	2

	PR150+
	120Mhz
	0,65 µ
	3,3 o 3,52v
	60Mhz
	2

	PR150+(L)
	
	0,5 / 0,35 µ
	2,8v
	3,3v
	
	

	PR166+
	133Mhz
	0,65 µ
	3,3 o 3,52v
	66Mhz
	2

	PR166+(L)
	
	0,5 / 0,35 µ
	2,8v
	3,3v
	
	

	PR200+
	150Mhz
	0,65 µ
	3,3 o 3,52v
	75Mhz*
	2

	PR200+(L)
	
	0,44 / 0,35 µ
	2,8v
	3,3v
	
	


* No todas las placas soportan esta frecuencia.

 6x86MX: 

Este es el primer micro de Cyrix que lleva implementado el juego de instrucciones MMX. No adolece de ninguno de los problemas que poblaron las versiones más antiguas del modelo al que sustituye. Las pegas de siempre son el pésimo rendimiento de su coprocesador matemático, y la originalidad que conlleva que por lo menos dos de sus procesadores trabajen con una velocidad de bus de 75 y 83 Mhz. Y decimos "pega" porque esta velocidad, que aumenta las prestaciones de nuestra máquina puede causar algún problema, al no estar preparadas ni las memorias EDO ni algunas placas PCI que, trabajando a la velocidad más alta deben funcionar a 42 Mhz. en lugar de los 33, que es la velocidad para la que han sido fabricados.

De todas formas, para compensar este posible problema, y después de aprender del modelo anterior que llevaba el multiplicador fijo, Cyrix ha implementado multiplicadores de x2, x2,5, x3 y x3,5, con lo que siempre podremos trabajar con una frecuencia de bus más normal y ajustar el multiplicador para que la CPU trabaje a una frecuencia parecida a la autorizada. Aunque mediante ésta técnica, pierde parte de las virtudes que a priori tiene. Tambien hay que notar que no todas las placas soportan dichas frecuencias. Es un buen procesador para tareas ofimáticas, si lo encontramos a buen precio.

Utiliza el socket 7. Lo fabrica IBM, quien también lo comercializa con su nombre (dicen que con mejor control de calidad). Dispone de 64Kb de caché unificada (la misma para instrucciones y datos). Está formado por 6,5 millones de transistores.
	Especificaciones de la gama 6x86MX

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje Core
	Voltaje I/O
	BUS
	Multiplicador

	PR166
	150Mhz
	0,35
	2,8 / 2,9
	3,3
	50
	3

	
	
	
	
	
	60
	2,5

	
	
	
	
	
	75*
	2

	PR200
	166Mhz
	0,35
	2,8 / 2,9
	3,3
	55*
	3

	
	
	
	
	
	66
	2,5

	
	
	
	
	
	83*
	2

	PR233
	188Mhz
	0,35
	2,8 / 2,9
	3,3
	75*
	2,5

	PR266
	208Mhz
	0,25
	2,7
	3,3
	83*
	2,5


* No todas las placas soportan esta frecuencia.

 MII:

Si el 6x86MX se hizo con la intención de plantarle cara a los MMX, el MII pretende pelearse codo a codo con los Pentium II, tal como su nombre nos quiere insinuar. La verdad es que suponemos que se han ajustado sus "ratios" para que no se alejen demasiado del modelo con el que pretenden competir (los famosos PRxxx, o "Performance ratio")

Su diseño es identico al del 6x86MX, y sólo consigue imponerse a aquel por la mayor velocidad de sus nuevos modelos. 
El problema de este procesador es el eterno de esta casa, de hacer procesadores con una FPU poco potente. Este problema se agrava, porque con los actuales juegos 3D y unas cada vez mayores necesidades de este tipo de cálculos, se va a quedar relegado a entornos ofimáticos, aunque, claro está, con una buena tarjeta 3D muchas cosas se pueden hacer.

Una de las ventajas es que funciona con cualquier placa preparada para MMX, no necesita de placas de última generación con voltajes más bajos de 2,9. Lo que nos permite actualizar a nuestra máquina a 300 Mhz. sin necesidad de cambiar de placa. [image: image33.jpg]FAN/HEATSINK REQUIRED





Al igual que el modelo al que sustituye, es un buen procesador para tareas ofimáticas por su bajo precio y buenas prestaciones para tales tareas.

Utiliza el socket 7 y super 7. Dispone de 64Kb de caché unificada (la misma para instrucciones y datos). El modelo PR300 funciona a 66 Mhz de velocidad de placa, mientras que el PR333 ya puede ir a velocidades de 100 Mhz. Incorpora multiplicadores por 2, 2,5, 3 y 3,5. Trabajan a doble voltaje 2,9/3,3 Están hechos con tecnología de 0,30 micras y 6 millones de transistores.

	Especificaciones de la gama MII

	Procesador
	Frecuencia
	Tecnología
	Voltaje Core
	Voltaje I/O
	BUS
	Multiplicador

	PR300
	233 Mhz
	0,30
	2,9 v
	3,3
	66
	3,5

	
	225 Mhz
	
	
	
	75*
	3

	PR333
	250 Mhz
	0,30
	2,9 v
	3,3
	100
	2,5


 IDT

CENTAUR TECHNOLOGY IND., subsidiaria de INTEGRATEDDEVICE TECHNOLOGY, INC.( IDT) lanzó su primer procesador caracterizado por un bajo coste, bajo consumo de energía y totalmente compatible y chipsets que existen  actualmente en el mercado.

WINCHIP C6

Este procesador es compatible con las placas base chipsets que existen en el mercado, pues funciona a 3.3 V ó 3.5 V.

El secreto de este procesador es su diseño no super- escalar, parecido al del 486, pero al utilizar el bus del Pentium de 64 bits, una caché de 64 KB y un diseño de canal de transferencia de datos avanzados, consigue unas prestaciones similares a las de un Pentium.

Se presenta en velocidades de 150- 200 MHz, pero sus prestaciones son inferiores, debido a su floja unidad de coma flotante( coprocesador matemático)  y la ausencia de las instrucciones MMX. Su comportamiento en aplicaciones ofimáticas es bastante bueno, pero su rendimiento desciende ostensiblemente en aplicaciones de multimedia.

Este es un procesador adecuado para equipos portátiles de bajo coste o para ordenadores que se utilizan en tareas sencillas. No es un procesador adecuado para un equipo multimedia.

WINCHIP C6+ 

Este procesador de IDT lanzado en el año 1998, mejora la unidad de coma flotante del C6 y añade instrucciones MMX y la especificación 3DNow! del AMD K6-2 con 53 nuevas instrucciones.

Se presentan en versiones de 200MHz, 225 MHz y 240 MHz y es compatible con el zócalo 7, presente en todas las placas para Pentium y en las Super 7.

WINCHIP 2- 3D

IDT anunció para el año 1999 este nuevo procesador con 64 KB de caché de nivel 1 y soportes de instrucciones 3DNow! licenciadas por AMD, que no suena revolucionario.

Primera novedad, frente a toda la competencia, nada de voltajes duales: este procesador puede funcionar a 3.52 V o a 3.3 V,  es decir funciona en cualquier placa Pentium Zócalo 7                      

( incluso las primeras con el chipset 430 FX) o de las nuevas super 7.

El bus de este procesador es de 60, 66, 75, 83 y 100 MHz.

Lo único que nos hace falta por último es la actualización de las BIOS que soporte el nuevo procesador.

Este procesador se presenta en versiones de 225 MHz( bus de 75 MHz), 233 MHz( bus de 66 MHz), 240 MHz( bus de 60MHz), 250 MHz ( bus de 83 MHz), 266 MHz ( bus de 66 MHz), y 300MHz ( bus de 75 y 100 MHz).

IBM:

International Business Machines Corporation

International Business Machines Corporation, IBM, fabricante estadounidense de ordenadores o computadoras, con sede en Armonk, Nueva York. IBM es uno de los grandes proveedores de sistemas de tratamiento de información, software, sistemas de comunicaciones, estaciones de trabajo y suministros y servicios auxiliares en todo el mundo. Sus productos se utilizan en una amplia variedad de entornos, desde las compañías privadas hasta los organismos públicos, pasando por las organizaciones científicas, la defensa, la medicina y la exploración del espacio. La compañía se estableció en 1911 como Computing-Tabulating-Recording Company, producto de la fusión de tres compañías menores. Tras varias adquisiciones, absorbió a la International Business Machines Corporation en 1924 y tomó su propio nombre. Thomas Watson llegó ese mismo año y comenzó a convertir la indecisa compañía en un gigante industrial. IBM se convirtió con rapidez en el fabricante de relojes de control de personal más importante de Estados Unidos, y desarrolló y comercializó la primera máquina de escribir eléctrica. En 1951 la compañía entró en el terreno de las computadoras. El desarrollo de la tecnología de IBM se financió en gran medida mediante contratos con la Comisión de Energía Atómica del gobierno de Estados Unidos. El paralelismo entre los productos fabricados para el gobierno y los comercializados por la compañía era evidente. A finales de la década de 1950, IBM se distinguió por dos innovaciones: el concepto de familia de computadoras (su familia 360) que permitía ejecutar el mismo software en todos los equipos pertenecientes a la familia, y la nueva máxima de la empresa, según la cual todos los clientes podrían utilizar con éxito un sistema IBM. Esta nueva política produjo una enorme lealtad hacia el Big Blue, o gigante azul, sobrenombre con que se empezó a conocer a IBM. Entre la década de 1960 y la de 1980, IBM dominó el mercado global de las grandes computadoras, aunque durante los años ochenta comenzó a ceder terreno ante otros fabricantes en áreas especializadas como la computación de alto nivel. Cuando durante la década de 1970 aparecieron los miniordenadores o minicomputadoras, IBM los vio como una amenaza a su mercado de grandes computadoras y no supo reconocer su potencial, dando pie al éxito de competidores como Digital Equipment Corporation, Hewlett-Packard y Data General. Sin embargo, en 1981 IBM presentó con gran éxito el IBM PC, que se convirtió rápidamente en un modelo de la microinformática. La compañía tuvo menos éxito a la hora de defender su cuota de mercado frente a otras empresas en el terreno de los costes de fabricación. A finales de la década de 1980, IBM se convirtió en el mayor productor del mundo de una línea completa de computadoras y en el principal productor de equipos de oficina, incluyendo máquinas de escribir y fotocopiadoras. Así mismo, la compañía era el principal fabricante de circuitos integrados para sus propios productos. La venta de grandes ordenadores y el software y los periféricos correspondientes suponían casi la mitad del negocio de IBM y entre un 70% y un 80% de sus beneficios. A principios de la década de 1990, en plena recesión de la economía estadounidense, IBM se reorganizó formando divisiones autónomas más cercanas a los diversos mercados de la empresa. Como consecuencia, 40.000 empleados perdieron sus puestos de trabajo en 1992, y se anunciaron más recortes para 1993. A principios de 1993, tras batir el récord de pérdidas en 1992 y sufrir un recorte en los dividendos de las acciones por primera vez en su historia (a menos de la mitad de su valor anterior), John F. Akers, presidente desde 1985 dimitió. En abril de 1993 se designó como presidente de la compañía a Louis V. Gerstner, hijo. En 1994, IBM se asoció con Apple Computer Inc. para fabricar el Power PC, un ordenador capaz de ejecutar programas de ambas empresas. En 1995, IBM adquirió la Lotus Development Corporation, una empresa de soporte lógico, para ampliar su presencia en dicho sector.

Zócalo:

Zócalo de expansión, en informática, zócalo dentro de la consola de un ordenador o computadora, diseñado para contener tarjetas de expansión y conectarlas al bus del sistema (trayectoria de datos). La mayoría de los equipos informáticos personales tiene entre 3 y 8 zócalos de expansión. Los zócalos ofrecen un medio para añadir características nuevas o mejoradas al sistema, así como también memoria.

CPU Sockets Chart 

This list is not comprehensive.

	Sockets

	Sockets
	Pin
Holes
	Typical
Voltages
	Typical
Bus Speeds
	Typical
Multipliers
	Typical
Chipsets
	Processors

	486 Socket
486 bus
	168 pin LIF
	5v
	20MHz
25MHz
33MHz
	1.0x
2.0x
3.0x
	?
	486DX 20~33
486DX2 50~66
486DX4 75~1201
486DX2ODPR 50~66
486DX4ODPR 75~100
Am5x86 1331
Cx5x86 100~1201
--
ComputerNerd RA4
Gainbery 5x86 133
Kingston TurboChip 133
PowerLeap PL/586 133
PowerLeap PL-Renaissance/AT
Trinity Works 5x86-133

	Socket 1
486 bus
	169 pin LIF
169 pin ZIF
	5v
	16MHz
20MHz
25MHz
33MHz
	1.0x
2.0x
3.0x
	?
	486SX 16~33
486SX2 50~66
486SXODP 25~33
486SX2ODP 50
486DX 20~33
486DX2 50~66
486DX4 75~1201
486DXODP 25~33
486DX2ODP 50~66
486DX4ODP 75~100
486DX2ODPR 50~66
486DX4ODPR 75~100
Am5x86 1331
Cx5x86 100~1201
--
ComputerNerd RA4
Evergreen 586 133
Gainbery 5x86 133
Kingston TurboChip 133
Madex 486
PowerLeap PL/586 133
PowerLeap PL-Renaissance/AT
Trinity Works 5x86-133

	Socket 2
486 bus
	238 pin LIF
238 pin ZIF
	5v
	25MHz
33MHz
40MHz
50MHz
	1.0x
2.0x
3.0x
	Intel 420TX (Saturn)
VLSI 82C480
	486SX 25~33
486SX2 50~66
486SXODP 25~33
486SX2ODP 50
486DX 25~50
486DX2 50~80
486DX4 75~1201
486DXODP 25~33
486DX2ODP 50~66
486DX4ODP 75~100
486DX2ODPR 50~66
486DX4ODPR 75~100
Pentium ODP 63~83
Am5x86 1331
Cx5x86 100~1201
--
ComputerNerd RA4
Evergreen 586 133
Gainbery 5x86 133
Kingston TurboChip 133
Madex 486
PowerLeap PL/586 133
PowerLeap PL-Renaissance/AT
Trinity Works 5x86-133

	Socket 3
486 bus
	237 pin LIF
237 pin ZIF
	3.3v
5v
	25MHz
33MHz
40MHz
50MHz
	1.0x
2.0x
3.0x
	ALi M1429
ALi M1439
ALi M1489 (FinALi)
Intel 420EX (Aries)
Intel 420TX (Saturn)
Intel 420ZX (Saturn-II)
OPTi 82C495
OPTi 82C895
SiS 85C406
SiS 85C461
SiS 85C471
SiS 85C49x
UMC UM8498
UMC UM888x
VIA 82C496 (Pluto)
	486SX 25~33
486SX2 50~66
486SXODP 25~33
486SX2ODP 50
486DX 25~50
486DX2 50~80
486DX4 75~120
486DXODP 25~33
486DX2ODP 50~66
486DX4ODP 75~100
486DX2ODPR 50~66
486DX4ODPR 75~100
Pentium ODP 63~83
Am5x86 133
Cx5x86 100~120
--
ComputerNerd RA4
Evergreen 586 133
Gainbery 5x86 133
Kingston TurboChip 133
Madex 486
PowerLeap PL/586 133
PowerLeap PL-Renaissance/AT
PowerLeap PL-Renaissance/PCI
Trinity Works 5x86-133

	Socket 4
P5 bus
	273 pin LIF
273 pin ZIF
	5v
	60MHz
66MHz
	none
	Intel 430LX (Mercury)
OPTi 82C546 (Python)
OPTi 82C596 (Cobra)
	Pentium 60~66
Pentium OverDrive 120~133
--
Computer Nerd RA3
Evergreen AcceleraPCI
PowerLeap PL/54C
PowerLeap PL/54CMMX
PowerLeap PL-Renaissance/AT
PowerLeap PL-Renaissance/PCI
Trinity Works P6x

	Socket 5
P54C bus
	296 pin LIF
296 pin ZIF
320 pin LIF
320 pin ZIF
	STD
VR
VRE
	50MHz
60MHz
66MHz
	1.5x
2.0x
	ALi Aladdin III
ALi Genie
Intel 430FX (Triton I)
Intel 430NX (Neptune)
OPTi 82C546 (Python)
OPTi 82C596 (Cobra)
OPTi Vendetta
SiS 501/02/03
SiS 5511/12/13
SiS 5571 (Trinity)
SiS 5581/82
SiS 5596 (Genesis)
SiS 5597/98 (Jedi)
UMC 881x
VIA Apollo Master
VLSI 82C59x
	K5 PR75~PR133
6x86L PR120+~PR166+1
Pentium 75~133
Pentium ODP 125~166
--
K6 166~3001
K6-2 266~4001
Winchip 180~200
Winchip-2 200~240
Winchip-2A 233
6x86MX PR166~PR2331
Pentium ODP MMX 125~180
Pentium MMX 166~2331
--
Concept Manuf. VA55C
Evergreen PR166
Evergreen MxPro
Evergreen AcceleraPCI
Evergreen Spectra
Kingston TurboChip
Madex 586
PNY QuickChip 200
PNY QuickChip-3D 200
PowerLeap PL/OD54C
PowerLeap PL-ProMMX
PowerLeap PL/K6-III
PowerLeap PL-Renaissance/AT
PowerLeap PL-Renaissance/PCI
Trinity Works P7x

	Socket 6
486 bus
	235 pin ZIF
	3.3v
	25MHz
33MHz
40MHz
	2.0x
3.0x
	?
	486DX4 75~120

	Socket 7
P54C bus
P55C bus
	296 pin LIF
321 pin ZIF
	Split
STD
VR
VRE
VRT
	40MHz
50MHz
55MHz
60MHz
62MHz
66MHz
68MHz
75MHz
83MHz
90MHz
95MHz
100MHz
102MHz
112MHz
124MHz
	1.5x
1.75x
2.0x
2.33x
2.5x
2.66x
3.0x
3.33x
3.5x
4.0x
4.5x
5.0x
5.5x
6.0x
	ALi Aladdin III
ALi Aladdin IV
ALi Aladdin IV+
ALi Aladdin V
ALi Aladdin V+
ALi Aladdin 7
AMD 640
Intel 430FX (Triton I)
Intel 430HX (Triton II)
Intel m430MX (Ariel)
Intel 430TX
Intel 430VX (Triton II/III)
OPTi 82C556 (Viper)
OPTi 82C566 (ViperMax)
OPTi 82C576 (Viper Xpress)
OPTi 82C750 (Vendetta)
SiS 530 (Sinbad)
SiS 540
SiS 5511/12/13
SiS 5571 (Trinity)
SiS 5581/82
SiS 5591/92 (David)
SiS 5596 (Genesis)
SiS 5597/98 (Jedi)
VIA Apollo Master
VIA Apollo MVP3
VIA Apollo MVP4
VIA Apollo VP-1
VIA Apollo VP-2
VIA Apollo VP-2/97
VIA Apollo VP-3
VIA Apollo VPX
VIA Apollo VPX/97
VLSI 82C541 (Lynx)
	K5 PR75~PR200
6x86 PR90+~PR200+
6x86L PR120+~PR200+
Pentium 75~200
Pentium ODP 125~166
--
K6 166~300
K6-2 266~550
K6-2+ 450~550
K6-III 400~450
K6-III+ 450~500
Winchip 150~240
Winchip-2 200~240
Winchip-2A 200~266
6x86MX PR166~PR333
M II 233~433
Pentium ODP MMX 125~200
Pentium MMX 166~233
mP6 166~266
--
Computer Nerd RA5
Concept Manuf. VA55C
Evergreen PR166
Evergreen MxPro
Evergreen AcceleraPCI
Evergreen Spectra
Kingston TurboChip
Madex 586
PNY QuickChip-3D 200
PowerLeap PL/OD54C
PowerLeap PL/ProMMX
PowerLeap PL/K6-III
PowerLeap PL-Renaissance/AT
PowerLeap PL-Renaissance/PCI

	Socket 8
P6 bus
	387 pin LIF
387 pin ZIF
	VID VRM
(2.1v~3.5v)
	60MHz
66MHz
75MHz
	2.0x
2.5x
3.0x
4.5x
5.0x
5.5x
6.0x
6.5x
7.0x
7.5x
8.0x
	Corollary Profusion
Intel 440FX (Natoma)
Intel 450GX (Orion)
Intel 450KX (Mars)
OPTi 650 (Discovery)
VIA Apollo P6
	Pentium Pro 150~200
Pentium II OverDrive 300~333
--
Evergreen AcceleraPCI
PowerLeap PL-Pro/II
PowerLeap PL-Renaissance/AT
PowerLeap PL-Renaissance/PCI

	Slot 1
P6 bus
	242 pin SECC
242 pin SECC2
242 pin SEPP
	VID VRM
(1.3v~3.3v)
	60MHz
66MHz
68MHz
75MHz
83MHz
100MHz
102MHz
112MHz
124MHz
133MHz
	3.5x
4.0x
4.5x
5.0x
5.5x
6.0x
6.5x
7.0x
7.5x
8.0x
8.5x
9.0x
9.5x
10.0x
10.5x
11.0x
11.5x
	ALi Aladdin Pro I
ALi Aladdin Pro II
ALi Aladdin TNT2
ALi Aladdin Pro 4
Intel 440BX
Intel 440EX
Intel 440FX (Natoma)
Intel 440GX
Intel 440LX
Intel 810 (Whitney)
Intel 810e (Whitney)
Intel 815 (Solano)
Intel 815e (Solano-2)
Intel 820 (Camino)
Intel 820e (Camino-2)
Intel 840 (Carmel)
SiS 5600
SiS 600
SiS 620
SiS 630
SiS 630E
SiS 630S
VIA Apollo P6
VIA Apollo Pro
VIA Apollo Pro+
VIA Pro133
VIA Pro133A
VIA Pro266
VIA PM-133
VIA PM601
	Celeron 266~300 (Covington)
Celeron 300A~433 (Mendocino)
Celeron 300A~5331 (Mendocino PGA)
Celeron 500A~1.1GHz1 (Coppermine-128)
Pentium Pro 150~2001
Pentium II 233~300 (Klamath)
Pentium II 266~450 (Deschutes)
Pentium III 450~600B (Katmai)
Pentium III 533EB~1.13GHz (Coppermine)
--
Evergreen Performa
PowerLeap PL/PII
PowerLeap PL-iP3
PowerLeap PL-iP3/T
various Slotket adapters

	Slot 2
P6 bus
	330 pin SECC
	VID VRM
(1.3v~3.3v)
	100MHz
133MHz
	4.0x
4.5x
5.0x
5.5x
6.0x
6.5x
7.0x
	Intel 440GX
Intel 450NX
Intel 840 (Carmel)
Intel Profusion
	Pentium II Xeon 400~450 (Drake)
Pentium III Xeon 500~550 (Tanner)
Pentium III Xeon 600~1GHz (Cascades)

	Socket 370
P6 bus
	370 pin ZIF
	VID VRM
(1.05v~2.1v)
	66MHz
100MHz
133MHz
200MHz
	4.5x
5.0x
5.5x
6.0x
6.5x
7.0x
7.5x
8.0x
8.5x
9.0x
9.5x
10.0x
10.5x
11.0x
11.5x
12.0x
13.0x
14.0x
	ALi Aladdin TNT2
ALi Aladdin Pro 4
ALi Aladdin Pro 5
ALi Aladdin Pro 5T
Intel 440BX
Intel 440ZX
Intel 810 (Whitney)
Intel 810e (Whitney)
Intel 810e2 (Whitney)
Intel 815 (Solano)
Intel 815e (Solano-2)
Intel 815eg (Solano-3)
Intel 815ep (Solano-3)
Intel 815g (Solano-3)
Intel 815p (Solano-3)
Intel 820 (Camino)
Intel 820e (Camino-2)
Intel 830G (Almador)
Intel 830P (Almador)
SiS 630
SiS 630E
SiS 630ET
SiS 630S
SiS 630ST
SiS 633
SiS 633T
SiS 635
SiS 635T
SiS 640T
VIA Apollo Pro+
VIA Pro133A
VIA Pro133T
VIA Pro266
VIA Pro266T
VIA PL-133
VIA PL-133T
VIA PLE133 (PM601)
VIA PLE133T
VIA PM-133
VIA PM-266T
VIA Pro333T
	M3 600~??? (Mojave)
Celeron 300A~533 (Mendocino)
Celeron 500A~1.1GHz (Coppermine-128)
Celeron 1.0A~1.4GHz (Tualatin)
Pentium III 500E~1.13GHz (Coppermine)
Pentium III 866~1.13GHz (Coppermine-T)
Pentium III 1.0B~1.33GHz (Tualatin)
Pentium III-S 700~??? (Tualatin)
Cyrix III PR433~PR533 (Joshua)
Cyrix III 533~667 (Samuel)
C3 733A~800A (Samuel 2)
C3 800A~866A (Ezra)
C3 800T~1.0T (Ezra-T)
C3 1.0~??? (Nehemiah)
C3 ??? (Esther)
--
PowerLeap PL Neo-S370

	Slot A
EV6 bus
	242 pin SECC
	VID VRM
(1.3v~2.05v)
	100MHz (x2)
133MHz (x2)
	5.0x
5.5x
6.0x
6.5x
7.0x
7.5x
8.0x
8.5x
9.0x
9.5x
10.0x
	AMD 750 (Irongate)
VIA KX-133
	Athlon 500~700 (K7)
Athlon 550~1GHz (K75)
Athlon 650~1GHz (Thunderbird)
Athlon Ultra (Mustang)

	Socket A
EV6 bus
	462 pin ZIF
	VID VRM
(1.1v~2.05v)
	100MHz (x2)
133MHz (x2)
	6.0x
6.5x
7.0x
7.5x
8.0x
8.5x
9.0x
9.5x
10.0x
10.5x
11.0x
11.5x
12.0x
12.5x
13.0x
13.5x
14.0x
14.5x
15.0x
	ALi MAGiK 1
ALi MAGiK 2
ALi Aladdin K7 III
ALi M1667
AMD 750 (Irongate)
AMD 760 (Irongate-4)
AMD 760MP (Irongate-4)
AMD 760MPX (Irongate-4)
AMD 770
ATI IGP 320
NVidia nForce220 (Crush 11)
NVidia nForce220D (Crush 11)
NVidia nForce230 (Crush 11)
NVidia nForce230-T (Crush 11)
NVidia nForce415D (Crush 12)
NVidia nForce420 (Crush 12)
NVidia nForce420D (Crush 12)
NVidia nForce430 (Crush 12)
NVidia nForce430-T (Crush 12)
NVidia nForce615D (Crush ?)
NVidia nForce620D (Crush ?)
NVidia nForce2-G IGP (Crush 18)
NVidia nForce2-GT IGP (Crush 18)
NVidia nForce2-S SPP (Crush 18)
NVidia nForce2-ST SPP (Crush 18)
NVidia nForce2 400 (Crush 18)
NVidia nForce2 Ultra 400 (Crush 18)
SiS 730S
SiS 733
SiS 735
SiS 740
SiS 741
SiS 745
SiS 746
SiS 746DX
SiS 746FX
SiS 748
SiS 750
SiS 760
VIA KL-133
VIA KL-133A
VIA KLE133
VIA KM-133
VIA KM-133A
VIA KM-266
VIA KM-333
VIA KM-400
VIA KT-133
VIA KT-133A
VIA KT-133E
VIA KT-266
VIA KT-266A
VIA KT-266DP
VIA KT-333
VIA KT-333A
VIA KT-400
VIA KT-400A
KT-600
	Duron 600~950 (Spitfire)
Duron 1.0GHz~1.3GHz (Morgan)
Duron 1.33G (Appaloosa)
Duron 1.4GHz~1.8GHz (Applebred)
Athlon 650~1.4GHz (Thunderbird)
Athlon Ultra (Mustang)
Athlon 4 850~??? (mobile Palomino)
Athlon MP 1.0GHz~2100+ (Palomino)
Athlon MP 2000+~2600+ (Thoroughbred)
Athlon MP 2800+~??? (Barton)
Athlon XP 1500+~2100+ (Palomino)
Athlon XP 1600+~??? (Thoroughbred)
Athlon XP 2500+~??? (Barton)
Athlon XP ??? (Thoroughbred-S)
Athlon XP ??? (Thornton)

	Socket 423
P6.8 bus
	423 pin ZIF
	VID VRM
(1.0v~1.85v)
	100MHz (x4)
	13.0x
14.0x
15.0x
16.0x
17.0x
18.0x
19.0x
20.0x
	Intel 845 (Brookdale)
Intel 850 (Tehama)
VIA P4X-266
	Pentium 4 1.3GHz~2.0GHz (Willamette)
Pentium 4 1.6A~???1 (Northwood)
Celeron 1.7GHz~1.8GHz1 (Willamette)
--
Powerleap PL-P4/W
Powerleap PL-P4/N

	Socket 478
P6.8 bus
	478 pin ZIF
	VID VRM
	100MHz (x4)
133MHz (x4)
166MHz (x4)
200MHz (x4)
	15.0x
16.0x
17.0x
18.0x
19.0x
20.0x
22.0x
24.0x
25.0x
26.0x
	ALi Aladdin P4
ALi Aladdin P4A
ALi M1672
ALi M1681
ALi M1741
ATI IGP 330
ATI IGP 340
ATI IGP ??? (RS-250)
ATI ??? (RS-300)
ATI ??? (RX-300)
ATI ??? (RS-400)
Intel 845 (Brookdale)
Intel 845B (Brookdale DDR)
Intel 845E (Brookdale-E)
Intel 845G (Brookdale-G)
Intel 845GE (Brookdale-GE)
Intel 845GL (Brookdale-GL)
Intel 845GV (Brookdale-GV)
Intel 845PE (Brookdale-PE)
Intel 850 (Tehama)
Intel 850e (Tehama-E)
Intel 855 (Tulloch)
Intel E7205 (Granite Bay)
Intel 865P (Springdale-P)
Intel 865PE (Springdale-PE)
Intel 865G (Springdale-G)
Intel 875P (Canterwood)
SiS 645
SiS 645DX
SiS 648
SiS 648DX
SiS 648FX
SiS 650
SiS 650GX
SiS 651
SiS 655
SiS 655FX
SiS 660
SiS 661FX
SiS R658
SiS R659
VIA P4M-266
VIA P4M-266A
VIA P4M-333
VIA P4X-266
VIA P4X-266A
VIA P4X-266E
VIA P4X-333
VIA P4X-400
VIA P4X-400A
VIA PT-600
VIA PT-800
	Celeron 1.7GHz~1.8GHz (Willamette)
Celeron 2.0GHz~??? (Northwood-128)
Pentium 4 1.4GHz~2.0GHz (Willamette)
Pentium 4 1.6A~??? (Northwood)
Pentium 4 Extreme 3.2GHz~??? (Gallatin)
Pentium 4 2GHz+ (Prescott)

	Socket T
P6.8 bus
	775 ball LGA
	VID VRM
	200MHz (x4)
266MHz (x4)
	?x
	Intel ? (Grantsdale)
Intel ? (Grantsdale-G)
Intel ? (Copper River)
	Pentium 4 3GHz+ (Prescott)
Pentium 4 3GHz+ (Tejas)
Pentium 4 3GHz+ (Nehalem)

	Socket 603
Socket 604
P6.8 bus
	603 pin ZIF
604 pin ZIF
	VID VRM
(1.1v~1.85v)
	100MHz (x4)
133MHz (x4)
166MHz (x4)
	14.0x
15.0x
17.0x
18.0x
20.0x
22.0x
	IBM Summit
Intel 860 (Colusa)
Intel 860E (Colusa-E)
Intel E7500 (Plumas)
Intel E7501 (Plumas 533)
Intel ? (Plumas LE)
Intel E7505 (Placer)
Intel 870
Intel ? (Lindenhurst)
	Xeon 1.4GHz~2.0GHz (Foster)
LV Xeon 1.6GHz~2.0GHz (Prestonia)
Xeon 1.8GHz~3.06GHz (Prestonia)
Xeon 3.06GHz~??? (Gallatin)
Xeon ??? (Nocona)
Xeon ??? (Jayhawk)
Xeon MP 1.4GHz~1.6GHz (Foster MP)
Xeon MP 1.5GHz~??? (Gallatin)
Xeon MP ??? (Potomac)

	PAC418
P7 bus
	418 pin VLIF
(plus power slot)
	VID VRM
(?v~?v)
	133MHz (x2)
	5.5x
6.0x
	Intel 460GX
	Itanium 733~800 (Merced)

	PAC611
P7 bus
	611 pin VLIF
(plus power slot)
	VID VRM
(?v~?v)
	200MHz (x2)
	4.5x
5.0x
	IBM Summit
Intel 460GX
Intel E8870
	Itanium 2 900MHz~1.0GHz (McKinley)
Itanium 2 1.3GHz~??? (Madison)
Itanium 2 1GHz+ (Deerfield)
Itanium 2 1GHz+ (Montecito)
Itanium 2 1GHz+ (Shavano)
Itanium 2 1GHz+ (Tanglewood)

	Socket 754
HT bus
	754 pin ZIF
	VID VRM
(0.8v~1.55v)
	200MHz (x2)
	?
	ALi M1687
ALi M1688
AMD 8000 (Golem)
AMD Lokar
ATI ??? (RS-380)
ATI ??? (RX-380)
NVidia nForce3
NVidia CK8
SiS 755
SiS 760
VIA K8M-800
VIA K8T-800
	Athlon 64 3200+~??? (Clawhammer)
Athlon 64 1GHz+ (Paris)
Athlon 64 1GHz+ (San Diego)
Athlon 64 1GHz+ (Victoria)

	Socket 940
HT bus
	940 pin ZIF
	VID VRM
(0.8v~1.55v)
	200MHz (x2)
	7.0x
8.0x
9.0x
	ALi M1687
ALi M1688
AMD 8000 (Golem)
AMD Lokar
NVidia nForce3
NVidia nForce3 Pro 150
NVidia nForce3 Pro 250
SiS 755
SiS 760
VIA K8T-400M
VIA K8T-800
	Athlon FX-51~??? (Sledgehammer)
Opteron ??? (Clawhammer DP)
Opteron 140~??? (Sledgehammer)
Opteron 240~??? (Sledgehammer)
Opteron 840~??? (Sledgehammer)


Opteron ??? (Athens)


Anexos:

                                        Noticias:
El nuevo AMD es un triunfador

AMD le ha ganado la batalla del "caché" a Intel. Los más recientes procesadores Athlon XP, llamados Barton, han duplicado el nivel de caché 2 de los modelos anteriores. 
Las primeras pruebas que realizamos lo demuestran: los sistemas que emplean el Athlon XP 3000+ Barton volaron en las tareas de productividad y superaron a los sistemas Pentium 4 más rápidos que hemos probado. 
Las computadoras basadas en AMD también siguen triunfando sobre la competencia en cuanto a precio, ya que a menudo se venden por cientos de dólares menos que los sistemas Pentium 4 con una configuración similar. 
Probamos tres PCs de alto nivel que utilizan el Athlon XP 3000+: la Polywell Poly 880NF2-3000 (US$2.155); la Sys Technology Sys Performance 3000+ (US$3.153); y la Falcon Northwest Mach V Athlon XP 3000+ (US$3.275). Todas vinieron con 1GB de memoria DDR a 333 MHz y un montón de componentes de alta calidad, entre ellos la tarjeta de gráficos ATI Radeon 9700 Pro. Las máquinas de Polywell y Falcon trabajaron con Windows XP Home, en tanto que la Sys utilizó el Windows XP Professional (un factor insignificante en nuestras pruebas PC WorldBench 4). Polywell envió una unidad de preproducción, pero los otros dos modelos ya estaban disponibles para la venta.
La PC de Sys logró una marca de 137 en nuestra prueba de referencia (el resultado más alto obtenido por un sistema hasta la fecha; la Polywell alcanzó 136, mientras que la Falcon llegó a 134), pero todas estas diferencias de desempeño son insignificantes. 
En comparación, el sistema P4 de 3,06 GHz más rápido que hemos probado, una unidad Sys de US$2.860 con 512MB de RDRAM a 1,066 GHz que ya habíamos evaluado anteriormente, logró 132, sólo un poco más bajo que nuestro sistema Athlon XP 3000+ de mejor ejecución. 
Otros tres sistemas P4 de 3,06 GHz equipados con 1GB de memoria que habíamos probado para el artículo de hyperthreading de enero ( visite www. pcwla.com y busque bajo la sección Revista) promediaron una marca de 121. Eso significa que las mejores PCs equipadas con el Athlon XP alcanzaron un promedio 13 por ciento más alto; una diferencia que se nota. 
Para comparar también probamos los sistemas de Poly y Falcon equipados con el chip de AMD Athlon XP 2800+ original, no basado en Barton, y vimos que los resultados en PC WorldBench 4 bajaron de 2 a 4 puntos. Pero en varias otras pruebas –incluso las de Nero Burning ROM y Musicmatch– las computadoras con el 3000+ se desempeñaron ligeramente mejor que los sistemas 2800+.
El tiempo promedio de 226 segundos que los sistemas 3000+ lograron en la prueba de AutoCAD, aplastó al tiempo promedio de 273 segundos de las PCs equipadas con P4. 
Las computadoras 3000+ también fueron más rápidas que los sistemas Intel durante las pruebas con Photoshop, Premier, Nero Burning ROM y Unreal Tournament; las Pentium 4s dominaron en las pruebas con Musicmatch y Return to Castle Wolfenstein.
detalles del 3000+ 
AMD tiene a la venta tres nuevos procesadores basados en Barton: el Athlon XP 3000+ (que funciona a 2,167 GHz), un nuevo XP 2800+ (2,083 GHz) y el primer XP 2500+ (1,833 GHz). 
Los tres incluyen un caché L2 de 512KB y un bus frontal de 333 MHz. El procesador 2800+ basada en Barton reemplaza a un chip existente Athlon XP 2800+, que AMD despachó en cantidades pequeñas a cinco fabricantes de PCs a finales de 2002. 
El chip 2800+ original funciona a 2,25 GHz, más rápido que el chip que viene a reemplazarlo y que el 3000+. ¿Cómo puede ser? Según AMD, el número de modelo 2800+ está basado en el nivel de desempeño que el chip produce en las PCs cuando ejecuta ciertas aplicaciones. El nuevo 2800+ usa el caché o memoria intermedia en vez de los megahertz para alcanzar ese nivel de desempeño con las aplicaciones. De acuerdo con AMD, cuando usted lea esto ya todos los chips 2800+ que se venden en las PCs deben ser modelos basados en la tecnología Barton.
AMD planea despachar un Athlon XP 3200+ para mediados de 2003; en septiembre la compañía presentará su procesador Athlon 64 que tanto se ha demorado. El chip futuro de AMD combina la tecnología de 64 bits con una interfaz de memoria más rápida, lo cual debe generar un desempeño aun mejor.
Intel también tiene planeados varios chips novedosos, incluso un P4 de 3,2 GHz que debe estar listo para abril, dice Kevin Krewell, gerente general de la firma de investigación In-Stat/MDR. La compañía lo seguirá con un chip de 3,4 GHz, llamado Prescott, que ofrece el doble del caché L2 actual del P4 (1MB) y un mejor manejo del hyperthreading.
Mientras tanto, el mejor negocio que usted puede hacer en términos de precio/desempeño es probablemente una computadora que venga equipada con el chip Athlon XP 2800+ de AMD, ya que los precios de las PCs son notablemente inferiores (cerca de US$200) a los de los equipos que usan el 3000+, pero el desempeño no lo es. Y las diferencias de precio entre las PCs con Athlon XP 3000+ y los sistemas P4 de 3 GHz pueden llegar a US$600.
–Laurianne McLaughlin

Que hay detrás de los recortes de precio de los microprocesadores?

 (CNN) -- Se ha tornado tan predecible como las fases de la luna. 

	

	Gana el consumidor con la guerra de precios entre Intel y AMD. 
	 


Cada dos meses, Intel y AMD reducen el precio de los microprocesadores, ofreciéndole al público cada vez más poder por menos dinero. 

Los microprocesadores son complejos circuitos de decenas de millones de transistores que son los cerebros de las computadoras. Los de Intel y AMD son compatibles a nivel de software: ambos pueden ejecutar los más populares programas basados en el sistema operativo Windows. 

Una nueva ronda de reducciones, anunciada el lunes, corta el precio del microprocesador más potente de Intel, el Pentium 4 de 2 gigahertzios, a 401 dólares. La semana pasada el precio oficial era de 562. 

Mientras, el procesador más veloz de AMD, el Athlon XP 1800+, que lleva menos de un mes en el mercado, bajó de precio 12 por ciento a 223 dólares, a partir de 252. 

En el fondo, lo que hace posible esta constante reducción de precios es la llamada "Ley de Moore". 

Gordon Moore, uno de los fundadores de Intel, y su jefe por muchos años, dijo en un estudio científico publicado en 1965 que sería posible duplicar cada 18 meses el número de transistores en un microcircuito. 

"Los circuitos integrados llevarán a maravillas como computadoras de casa ... controles automáticos para automóviles y equipos portátiles de comunicaciones personales," Moore dijó en el texto publicado en la revista Electronics en Abril de 1965, apenas 4 años después de la creación del primer circuito de este tipo. 

Pero lo que está obligando a los fabricantes a remitir el ahorro al consumidor es la ley de la competencia: AMD e Intel luchan desesperadamente por mantenerse en el peor mercado para microprocesadores desde que surgiera la industria de las computadoras personales hace un cuarto de siglo. 

Hasta hace un par de años se consideraba que los microprocesadores de AMD no podían competir con los mejores de Intel. Pero esto cambió cuando AMD lanzó el Athlon en 1999, y desde entonces Intel ha estado perdiendo cuota de mercado. Para finales del 2000, había bajado al 80 por ciento; seis meses después, estaba al 76,8 por ciento, según la empresa de investigaciones Mercury Research. 

Si el mercado estuviera creciendo con brío, la cifra no sería tan preocupante para Intel. Pero el peligro de seguir perdiendo la llevó a lanzar una guerra de precios sumamente agresiva. 

Intel solía cobrar alrededor de mil dólares por el procesador más veloz en un momento dado, y esa cifra se ha reducido por la mitad. El resto de su línea también ha bajado de precio. Y con las ventas estancadas o encogiéndose, el impacto ha sido devastador: A mediados de octubre Intel anunció que sus ventas en el trimestre que terminó en septiembre habían bajado en 25 por ciento, y sus ganancias en 77 por ciento, en comparación con el mismo trimestre del año anterior. 

El impacto sobre AMD ha sido incluso mayor: AMD informó en octubre de su primera pérdida trimestral en tres años con una caída en el valor de sus ventas del 37 por ciento. 

Pero no todos pierden: el consumidor está obteniendo cada vez mejor valor por dinero gracias al efecto combinado de la Ley de Moore y de la ley de la oferta y la demanda. 

Maria Esther 

srei.producto@viajes.cha.cyt.cu
 

