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Abstract—Este documento electrénico, pretende describir e
informar acerca de la escalabilidad en los computadores,
explicando los modelos de programaciéon y cargas de trabajo
usadas en los mismos, para dar un marco tedrico que permita
entender ciertos modelos de reconfiguracion propuestos por una
empresa estadounidense que se explicaran junto con sus
aplicaciones.
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Abstract—This electronic document, is meant to give some
information about scalability in computers, explaining some
programming models and workloads used in them, to give a
theoretical framework that helps to identify some reconfiguration
models proposed for an American company that are explained
along with their applications.
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I. INTRODUCCION

La tecnologia se ha convertido en algo tan crucial para la
humanidad, tanto que al dia de hoy muy pocas personas viven
sin la influencia de algin aparato tecnoldgico; el gran uso de
la tecnologia, la gran demanda de productos innovadores, y la
competencia ha generado la evolucion de la programacion en
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diferentes formas;el problema es que la cantidad de datos aun
sigue siendo una dificultad para la programacion, por esto se
buscan formas de procesar estas cantidades enormes de datos
de forma efectiva y eficaz, mediante la utilizacion de
diferentes avances tecnologicos y diferentes reconfiguraciones
en estos mismos que se han planteado a lo largo de su
evolucion; un ejemplo de esto es VSC computers, pioneros en
computacion, principalmente en servicios en la nube y
dirigidos a Internet; en este articulo se dara una
fundamentacion tedrica y se explicara este tipo de
arquitecturas y un ejemplo de uso de las mismas en Colombia.

1I. MARCO TEORICO

A. Escalabilidad

La escalabilidad es la capacidad de adaptacion y respuesta
de un sistema con respecto al rendimiento del mismo a medida
que aumentan de forma significativa el nimero de usuarios del
mismo. Esta intimamente ligada al disefio del sistema. Influye
en el rendimiento de forma significativa.

Se pueden distinguir dos tipos de escalabilidad, vertical y
horizontal:
El escalar verticalmente o escalar hacia arriba, significa el
afladir mas recursos a un solo nodo en particular dentro de un
sistema, tal como el afiadir memoria o un disco duro mas
rapido a una computadora.
La escalabilidad horizontal, significa agregar mas nodos a un
sistema, tal como afiadir una computadora nueva a un
programa de aplicacion para espe;jo.

B. Modelos de programacion

Los modelos de programacion indican mecanismos



disponibles al programador para expresar la estructura logica
de un programa[10]

Ciertas  caracteristicas identifican el modelo de
programacién usada, entre estas: complejidad del programa,
costo de desarrollo, legibilidad, costo de mantenimiento,
rendimiento, estructura de paralelizacion. Principalmente se
distingue entre:

i. Programacion lineal

Es un algoritmo a través del cual se resuelven situaciones
reales en las que se pretende identificar y resolver dificultades
para aumentar la productividad respecto a los recursos,
aumentando asi los beneficios. El objetivo primordial de la
Programacion Lineal es optimizar, es decir, maximizar o
minimizar funciones lineales en varias variables reales con
restricciones lineales (sistemas de inecuaciones lineales),
optimizando una funcioén objetivo también lineal.

ii. Programacion paralelo

Muchas instrucciones se ejecutan simultdneamente,
operando sobre el principio de que problemas grandes, a
menudo se pueden dividir en unos mas pequefios, que luego
son resueltos simultaneamente. Hay varias formas diferentes
de computacion paralela: paralelismo a nivel de bit,
paralelismo a nivel de instruccion, paralelismo de datos y
paralelismo de tareas.

C. Computacion distribuida

Modelo de computacion en paralelo donde intervienen una

coleccion de computadoras que pueden o no estar situadas en
distintos lugares y pertenecientes a distintos dominios de
administracion sobre una red distribuida.
Estas utilizan estandares abiertos para llevar a cabo una tarea u
objetivo comun. Se caracteriza por su heterogeneidad o sea
cada computadora posee sus componentes de software y
hardware, los cuales el usuario percibe como un solo sistema.
Para el usuario todo es transparente, accede a los demas
recursos de la misma manera que accede al suyo propio. Esta
coleccion de computadoras basicamente lo que hace es
dividirse el trabajo a realizar en pequefias tareas individuales,
reciben los datos necesarios para esa tarea, la hacen y
devuelven los datos para unirlos en el resultado final.

D. Balanceo de carga

El balanceo de carga es una técnica usada para dividir el
trabajo a compartir entre varios procesos, ordenadores, u otros
recursos. Estd muy relacionado con lo sistemas
multiprocesales, que trabajan o pueden trabajar con mas de
una unidad para llevar a cabo su funcionalidad . Para evitar los
cuellos de botella, el balance de la carga de trabajo se reparte
de forma equitativa a través de un algoritmo que estudia las
peticiones del sistema y las redirecciona a la mejor opcion

E. Reconfiguracion

i. Reconfiguracion estatica

O configuracion en tiempo de compilacion; implica parar
el sistema y reiniciarlo con una nueva configuracion. Util para
procesos de depuracion y actualizacién de sistemas.

ii. Reconfiguracioén dindmica.

Tiene el objetivo de obtener equilibrio entre velocidad de
ejecucion y espacio, puede ser total o parcial.

La parcial implica la capacidad de algunos dispositivos de
admitir la modificacion de parte de la configuracion mientras
la légica restante sigue realizando la computacion de forma
ininterrumpida.

F. Map reduce

Este paradigma de programacion permite una escalabilidad
masiva a través de cientos o miles de servidores en un clister
de Hadoop (framework de software que soporta aplicaciones
distribuidas bajo una licencia libre). El término MapReduce
realmente se refiere a dos tareas distintas y separadas que
realizan los programas de Hadoop. El primero es el trabajo de
mapeo, que toma un conjunto de datos y lo convierte en otro
conjunto de datos. El trabajo de reduccion toma la salida de un
mapa como entrada y combina las tuplas de datos en un
conjunto mas pequefio de tuplas. Como la secuencia del
nombre MapReduce implica, el trabajo de reduccion siempre
se realiza después del trabajo del mapa.

G. FPGAs

Field Programmable Gate Arrays (FPGAs), son
dispositivos semiconductores que se basan alrededor de una
matriz de bloques 16gicos configurables (CLBs) conectados a
través de interconexiones programables. Los FPGAs pueden
reprogramarse a los requisitos de aplicacion o funcionalidad
deseados después de la fabricacion. Esta caracteristica
distingue a los FPGA de los Circuitos Integrados Especificos
de Aplicacion (ASICs), que se fabrican a medida para tareas
especificas de disefio. Aunque los FPGAs programables de
una sola vez (OTP) estan disponibles, los tipos dominantes
estdn basados en SRAM que pueden ser reprogramados a
medida que el disefio evoluciona. [9]

I11. Mar REDUCE

Es un framework utilizado para tratar con cantidades de
enormes de datos(big data), este framework lo utilizan
diferentes empresas como google o yahoo, permite la
recuperacion  eficiente de informacion sobre grandes
volumenes de datos, permite establecer unas capacidades
minimas de un sistema de informacion para poder manejar big
data como lo son, escalabilidad, técnicas de indexacion,
rendimiento.

El hombre siempre ha estado relacionado con la
informacion y a medida que pasa el tiempo, se tiene que
almacenar mas y mas informacion, es tal la cantidad de datos
en su mayoria necesarios que se necesita una forma ordenada
y precisa para almacenarlos y utilizarlos, es aqui donde entra a



relucir map reduce[12].

Este modelo nace al ver la necesidad de trabajar con
grandes cantidades de datos, google necesitaba hacer
multiplicaciones con matrices de enormes proporciones, de
aqui emerge la popularidad de mapreduce, hablamos de
terabytes de informacion, esto es algo enorme y dificil de
utilizar. map reduce fue originalmente desarrollado para
apoyar la distribucion del proyecto de motor de busqueda
nutch.

Se divide el procesamiento en dos funciones que son map y
reduce.
1 [Emap(function, list) {
foreach element in list {
value = function(elsment)
4 intermediateResulc.add({value)

B )
§ )

g8 [Hreduce(function, lisc, init) {

9 result = init

10 [H foreach wvalue in list {

11 result = function(result, wvalue)

}
13 outputResult,add(result)
FE - 3

Fig. 1. Implementacion de mapreduce.

La figura muestra como implementar map reduce, puede
utilizarse para contar la cantidad de animales repetidos en un
grupoo|[8], las dos funciones son:

e map(): Map funciona agrupando subgrupos de datos
de cantidades enormes de datos, esto lo hace segin
los valores intermedios de los subgrupos para
adjuntar.

e reduce(): Reduce se le aplica a cada valor intermedio
que representa a los subgrupos.

H. Aplicaciones de map reduce

e Trabajar con big data

e En grep distribuido(varias aplicaciones enfocadas a
una tarea que trabajan en conjunto)

e  Ordenamiento distribuido
e Construccidn de indices invertidos
e Sistemas de recomendacion (ej:netflix)

e  Machine learning[6]

Entradas

P P e
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piscina

Reductor

Salida

Fig. 2. Modelo de mapreduce.

1L Aplicacion de map reduce en contexto colombiano

Map reduce podria aplicarse para cualquier empresa donde
se traten cantidades de datos muy grandes, por ejemplo en la
registraduria nacional para utilizar de manera eficiente las
bases de datos que tienen o en empresas que tengan sistemas
de recomendacion como netflix, en los buscadores, en
diferentes areas incluso en la investigacién, puesto que
manejan desde datos Unicos y simples hasta resultados de
tecnofactos que arrojan miles de datos casi instantineamente,
para procesar todos estos datos se puede utilizar map reduce,
otra aplicacion podria ser en biologia o medicina puesto que
cosas como los genes tienen mucha informacién, tanta que
hasta hace muy poco era imposible sacar siquiera una parte
pequeiia de esa informacion y ponerla en una computadora,
mapreduce podria trabajar con esos datos ayudando a la
investigacion colombiana[13].

IV. COMPUTADORES ESCALABLES WSC

J. Descripcion

WSC, acrénimo de Warehouse-scale computer (WSC) es
la fundacién de servicios de internet que ofrece servicios de
comunicacion vitales actualmente, como lo son: busqueda,
redes sociales, mapas, videos, compras en linea, correo, etc..

La gran diferencia entre WSC y los demas datacenters es
que, actualmente WSC funciona como una sola maquina y,
disponible para todo el mundo.

Anteriormente, los supercomputadores tenian el proposito
de proveer alto desempefio computacional (HPC); sin
embargo, el principal objetivo de WSC es proveer tecnologias
de informacién al mundo, por lo que probablemente juegue un
rol mas importante a la sociedad que los supercomputadores
anteriores, y esto se demuestra porque tiene muchos mas
usuarios que los mismos.

Algunos de los requerimientos de los arquitectos de WSC
son: desempefio-costo, eficiencia energética, fiabilidad por



medio de redundancia, amplio paralelismo.

e Relacion Desempeiio-costo: El trabajo hecho por dolar
es critico en parte por la escala..

e Eficiencia energética: El trabajo hecho por Joule es
critico para WSC y los servidores debido al alto costo
de construccion de la infraestructura energética y
mecanica.

e Fiabilidad por medio de redundancia: El software en
WSC debe proveer al menos un 99,9% de
disponibilidad (menos de 1 hora por afio de no
disponibilidad). Los arquitectos de WSC confian en
servidores conectados por medio de una red de bajo
costo y, redundancia gestionada por software.

e Amplio Paralelismo: Las aplicaciones por lote se
benefician del gran nimero de conjunto de datos
independientes  que  requieren  procesamiento
independiente; este procesamiento es paralelismo a
nivel de datos, aplicado al almacenamiento, en lugar
de a la memoria.

El enfoque principal de WSC

V. XILINX

K. Caracteristicas

e Xilinx es una compailia tecnologica de los Estados
Unidos que vende sus propios dispositivos ldgicos
programables, uno de sus mejores proyectos ha sido
el FPGA. (field programmable gate array)

o Ross Freeman, Bernand Vonderschmitt y James V
Barnett III fundaron Xilinx en 1984, queriendo
fabricar chips que vinieran en blanco y permitieran a
los usuarios programarlos ellos mismos.

e En la actualidad la compafiia vende variedad de
productos FPGA CPLD(Commplex programmable
logic devices).

e La empresa propone una reconfiguracion parcial
dindmica en FPGA de la cual hablaremos mas
adelante.

L. Reconfiguracion Parcial Dinamica En FPGA

El mercado de FPGA ha crecido rdpidamente con gran
cantidad de aplicaciones para diferentes industrias, con este
crecimiento ha llegado un nuevo concepto que es la
reconfiguracion parcial dindmica o DPR.

Con esto nos referimos a la capacidad que posee el FPGA
para permitir su reconfiguracion logica sin necesidad de
cambiar totalmente el dispositivo, esto da pie a los disefiadores
para reconfigurar segin su necesidad y permite cambiar

funcionalidades de las areas o modulos seleccionados de un
FPGA en la marcha mientras que las demas partes que no se
quieren cambiar, se pueden dejar sin cambiar y esto no afecta
el resultado.

Aunque en la actualidad encontramos diferentes
arquitecturas dinamicas a disposicion de los usuarios, las
FPGA destacan sobre el reto puesto que es una tecnologia
madura sustentada con un amplio proceso de disefio durante
varios afos.[2]

M. Tipos de reconfiguraciones
e La primera division de los tipos de reconfiguraciones
es la configuracion estitica y la configuracion
dindmica.
e Lareconfiguracion dinamica se subdivide en dos: total
y parcial.

e Por ultimo la reconfiguracion parcial dinamica de
divide en dos, diferencial y modular.[3]

Pari
i
\
Fig. 3. Mapa conceptual de los tipos de reconfiguraciones.

N. Reconfiguracion Estatica y Dindmica

e [a Reconfiguraciéon Estatica; también Ilamada
Reconfiguracion en tiempo de compilacion, nos lleva
a reiniciar el sistema con una nueva configuracion,
esta reconfiguracion es util para procesos de disefio y
actualizacion de sistemas.

e La reconfiguracion dinamica tiene el objetivo de
obtener un equilibrio entre velocidad, tiempo de
ejecucion y espacio.

O. Reconfiguracion parcial

Capacidad de algunos dispositivos de admitir la
modificacion de parte de su configuracion mientras se sigue
realizando el resto de las operaciones de forma interrumpida;
se subdivide en reconfiguracion diferencial y modular.[1]



e Reconfiguracion diferencial: se refiere a realizar
pequeiios cambios en un disefio. Ejemplo: cambiar
una compuerta, estos cambios son implementados
previamente, en el FPGA y después se genera un
bitstream que contiene las diferencias entre el disefio
inicial y el modificado. Este flujo de disefio permite
una rapida descarga del archivo de configuracion
porque solo se alteran sectores puntuales de la FPGA
sin embargo, es un proceso que consume tiempo para
generar el bitstream diferencial porque es necesario
sintetizar nuevamente todo el disefio, asi los cambios
realizados sean pequefios.

e Reconfiguracion modular o basada en modulo: cuando
los cambios se realizan en modulos interrelacionados.
Al modificar un comportamiento del sistema se
reconfigura solo el disefio del dicho modulo que
realiza estas funciones, busca disminuir el tiempo
necesario para generar el bitstream parcial, en el cual
se divide el area de la FPGA en diferentes secciones
de acuerdo a ciertas restricciones impuestas por el
fabricante. el bitstream describe la configuracion de
uno de estos sectores que ha sido instanciado como un
modulo del sistema. La sintesis de este modulo
corresponde a una parte del sistema total, entonces se
gasta menos tiempo que en la reconfiguracion
diferencial.

e No todos los FPGA admiten reconfiguracion dinamica
parcial(DRP)
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Fig. 4. Reconfiguracion parcial del nicleo.

La reconfiguracion dinamica parcial es soportada por
cualquiera de los siguientes esquemas de configuracion:

e Interfaz flash paralela x16.

o Procesadores internos.

P. Parte estatica

Esta parte permanece activa durante todo el tiempo de la
ejecucion de una aplicacion, estatica significa que no
cambiara, entonces se coloca en el area del dispositivo que no
cambia y se mantiene intacta todo el tiempo.

También proporciona la infraestructura para la carga y
descarga de las partes dinamicas, debe incluir el controlador
de configuracion y la loégica necesaria para la gestion de datos
e interfaz.

Esta parte gestiona todas las entradas y salidas de la
aplicacion y se comunica con los modulos dinamicos a través
de una interfaz fija.

Q. Parte dinamica

Estas partes dinamicas son independientes del disefio de
entrada y pueden estar activas durante el tiempo de ejecucion
de la aplicacion o no estarlo.

Estas partes van dentro de un dispositivo compartiendo
zonas comunes puesto que no se requiere la utilizacion
simultanea de todas las partes.

Se cargan y descargan a un dispositivo destino conforme a lo
solicitado por el programador del sistema y normalmente se
almacenan como un flujo de bits en una memoria fuera de la
FPGA

R. Utilidad de los FPGA
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Fig.5.  FPGA.

Los FPGA son muy utiles para aplicaciones que requieren
flexibilidad en el cambio del disefio sin la necesidad de
modificar partes que no influyen directamente ni resetear por
completo el disefio reconfigurando el dispositivo desde el
principio o también pueden ser utilizados cuando se tiene el
requerimiento de cargar de diferentes disefios en una misma
area del dispositivo.

Se pueden utilizar en aplicaciones de alto ancho de banda
que admiten interfaces multi-estandar de 150Mbps a 28bps.
De esta forma se puede actualizar o modificar la funcionalidad



de la FPGA sin interrumpir los servicios de todos los clientes.

En una actividad en donde el tiempo es critico, si se tiene
que parar para resetear y reconfigurar todo, la pérdida de
tiempo afectara directamente el resultado, por lo tanto, si
puede hacer una reconfiguracion en tiempo de ejecucion se
permanecera mas tiempo en actividad prestando su servicio;
esta es una de las importancias de la capacidad de modificar
en tiempo de ejecucion[7].

Con el nacimiento de las FPGA y la posibilidad de la
programacion del hardware muchos investigadores empezaron
a buscar unos chips que se pudieran autoreprogramarse
fisicamente, es decir cambiar su disefio hardware en tiempo de
ejecucion pero, hasta el dia de hoy esto no ha sido posible.[4]

S. Ventajas

e La reconfiguracion parcial dinamica es util en gran
variedad de aplicaciones a través de muchas industrias
tales como las aeroespaciales y de defensa. Los
dispositivos parcialmente reconfigurables se han
beneficiado del sistema de radio tactica conjunta.

e Optimizacion del sistema mientras que hay una parte
del sistema que se encuentra en reconfiguracion, otra
parte del sistema se encuentra funcionando, es decir
no se presenta la inactividad que vuelve ineficientes a
otras aplicaciones; esto también permite multiples
aplicaciones en un tinico FPGA.

e Otra ventaja es que se tiene mayor flexibilidad y
capacidad de cambiar el hardware: los FPGA se
pueden actualizar en cualquier momento de forma
local o remota permitiendo ejecutar varias
aplicaciones en un solo FPGA. La reconfiguracion
parcial nos permite facilidad en el soporte,
actualizacion y ahorro en el espacio necesario para
almacenamiento, esto da menor consumo de energia y
reduce los costos.

e Se reduce el tiempo empleado en reconfiguracion,
puesto que se puede modificar solo una parte
seleccionada y no el dispositivo completo; se
disminuye el tiempo de reconfiguracion necesario para
el correcto funcionamiento de la aplicacion.

e Se mejora la légica por la posibilidad de la
eliminacion de funciones que no act@ian
simultaneamente puesto que, estas funciones se
pueden almacenar en memorias externas y cargarlas
cuando sea necesario.

T. Inconvenientes

e La reconfiguracion parcial se puede aplicar en los
dispositivos, pero estos permiten hacer esto de forma
diferente cada uno; es decir algunos dispositivos solo

permiten la reconfiguracion por columnas enteras cada
vez, esto lleva al programador a tener que elegir
cuidadosamente la tecnologia que va a utilizar.

e Fl diseflador debe optimizar esto dos parametros para
satisfacer la especificacion de requisitos técnicos.

e También es necesario diseflar un controlador de
configuracion.

e El disefiador debe analizar siempre la aplicacion con
mucho mas detalle para tratar de estimar el
rendimiento resultante. Ademads, este debe superar
otras tecnologias en parametros como disipacion de
potencia, tamafio, peso, coste, tiempo de ejecucion,
etc, de no conseguir alguna de estas mejoras, usar esa
tecnologia con DRP no tendra sentido.

U. Modelos de programacion

Io siguen en
Modelo su disefio los \ Programas
Lenguajes de
Programacién
i
i
Orientado a Objetos Salesticiiaeh
:@l
sebasay Subprogramas.
estructura en ()
estructura en
aamier
Proposicones logicas
Fig. 6. Diagrama de modelos de programacion.

Parte de la teoria matematica que se ha consolidado en la
actualidad como optimizacion, a groso modo trata sobre un
conjunto de técnicas matematicas usadas principalmente para
obtener el mayor beneficio posible en diferentes sistemas,
desde tipo tecnoldgico hasta de tipo social, tal funcionamiento
puede describirse basicamente de un modo matematico
adecuado.

La programacion lineal se desarrolld6 como modelo
matematico para planificar costos y retornos, fue usada
principalmente en sus inicios dentro de la segunda guerra
mundial para reducir costos militares. Varios fueron los
fundadores de estas técnicas matematicas, entre los cuales se
encuentran, Dantzig, quien publicd el algoritmo Simplex,
Khachiyan que disefio el llamado algoritmo del elipsoide, a
través del cual demostré que el problema de programacion
lineal puede ser resoluble de manera eficiente, es decir, en
tiempo polinomial.

Uno de los ejemplos mas conocidos es el de Dantzig, que
cuestiona cual deberia ser la mejor asignacion de 70 personas
en 70 puestos de trabajo, es casi logico percibir que la
potencia de computacion necesaria para examinar todas las
permutaciones a fin de seleccionar la mejor asignacion es muy
extensa, sin embargo por medio del modelo de programacion
lineal y la aplicacion del algoritmo simplex, esta teoria se



reduce drasticamente en cuanto a posibles soluciones.
Ejemplo practico

Usando algoritmo Simplex:

Fig. 7. Ejemplo practico..

Existen tres minas de carbon cuya produccion diaria es:

e Lamina "a" produce 40 toneladas de carbon por
dia;

e Lamina"b" produce 40 t/dia; y,

e Lamina "c¢" produce 20 t/dia.

En la zona hay dos centrales termoeléctricas que consumen:

e Lacentral "d" consume 40 t/dia de carbon; y,
e Lacentral "e" consume 60 t/dia

Los costos de mercado, de transporte por tonelada son:

De "a" a "d" =2 monedas
De "a" a"e" = 11 monedas
De "b" a "d" = 12 monedas
De "b" a "e" = 24 monedas
De "¢ a "d" = 13 monedas
De "¢" a"e'" = 18 monedas

Si se preguntara a los pobladores de la zona como
organizar el transporte, tal vez la mayoria opinaria que debe
aprovecharse el precio ofrecido por el transportista que va de
"a" a "d", porque es mas conveniente que los otros, debido a
que es el de mas bajo precio.

En este caso, el costo total del transporte es:

Transporte de 40 t de "a'" a ""d" = 80 monedas
Transporte de 20 t de "¢ a "e" = 360 monedas
Transporte de 40 t de ""b" a "e'" = 960 monedas
Total 1.400 monedas.

Sin embargo, formulando el problema para ser resuelto por
la programacion lineal se tienen las siguientes ecuaciones:

e Restricciones de la produccion:
Xosd + Xase <40 [T/dial
Xpsd + Xpe <40 [T/dia]
Xesd + Xese <20 [T/dia)

e Restricciones del consumo:

Xosd + Xpsag + Xesg > 40 [T/dia]
Xa—)e + Xb—)e + Xc—)e z 60 [T/dla]

e La funcidn objetivo sera:

2Xo0q + 11X, e + 12X g + 24X e + 13X, g + 18X, . = Min!

La solucion de costo minimo de transporte diario resulta
ser:

o X, 4= 40 resultando un costo de 12 x 40 = 480

monedas

e X . =40 resultando un costo de 11 x 40 = 440
monedas

o X . =20 resultando un costo de 18 x 20 = 360
monedas

e Total 1.280 monedas.

120 monedas menos que antes.
b) Paralela

Bésicamente es el uso de varios procesadores que puedan
trabajar en conjunto para dar solucion a una tarea comun, esto
mediante la division del trabajo, donde cada procesador realiza
una porcion de problema mediante intercambio de datos por
una red de interconexion, o bien a través de la memoria.

La programacion paralela tiene muchas ventajas en cuanto
a la optimizacion del trabajo, ya que, al dividirlo entre varios
procesadores, no solo puede realizarse de una manera mas
optima, sino que también se puede ir mas alld y resolver
problemas mucho mas complejos y en un tiempo mas
razonable.

El rendimiento de las maquinas tradicionales secuenciales
esta cada vez mas saturado, debido a que las aplicaciones dia a
dia requieren de mas complejidad en sus trabajos, lo que las
hace mas ineficaces y poco Optimas, la solucion estd en el
paralelismo, con varios procesadores en sistemas paralelos,
obteniendo mejores resultados con mas ganancia de eficiencia,
esto teniendo en cuenta de que los algoritmos sean igualmente
optimizados.[11]

2 técnicas basicas:
e Pipeline:

Un pipeline es un conjunto de elementos
procesadores de datos conectados en serie, en el cual
la salida de un elemento esta conectado en la entrada
del que sigue. los elementos de esta técnica son
ejecutados en paralelo, debe haber un tipo buffer
insertando los elementos.



Las aplicaciones consisten en multiples procesos que
estan ordenados de tal forma que el flujo de salida de
un proceso se alimenta de la entrada del siguiente
proceso.

Pipeline.

e Replicacion Asincrénica:

Fig. 9.

Replicacion asincronica.

Tecnologia en la que una vez que los datos estan escritos
en el sitio de almacenamiento primario, los nuevos datos a este
sitio son aceptadas, sin tener que esperar que el sitio de
almacenamiento secundario o remoto termine su escritura[5].

Tipos de Paralelismo:
e Paralelismo de bits:

El aumento del tamafio de la palabra reduce el nimero de
instrucciones que el procesador debe ejecutar para realizar una
operacion en variables cuyos tamafios son mayores que la
longitud de la palabra.

e Paralelismo de instrucciones:

Un programa de ordenador es, en esencia, una secuencia
de instrucciones ejecutadas por un procesador. Estas
instrucciones pueden reordenarse y combinarse en grupos que
luego son ejecutadas en paralelo sin cambiar el resultado del
programa. Esto se conoce como paralelismo a nivel de
instruccion.

e Paralelismo de datos:

El paralelismo de datos es el paralelismo inherente en
programas con ciclos, que se centra en la distribucion de los
datos entre los diferentes nodos computacionales que deben
tratarse en paralelo. La paralelizacion de ciclos conduce a
menudo a secuencias similares de operaciones (no
necesariamente idénticas) o funciones que se realizan en los
elementos de una gran estructura de datos. Muchas de las
aplicaciones cientificas y de ingenieria muestran paralelismo
de datos.

e Paralelismo de Tareas:

El paralelismo de tareas es la caracteristica de un programa
paralelo en la que calculos completamente diferentes se
pueden realizar en cualquier conjunto igual o diferente de
datos. Esto contrasta con el paralelismo de datos, donde se
realiza el mismo calculo en distintos o mismos grupos de
datos. El paralelismo de tareas por lo general no escala con el
tamafio de un problema.

CONCLUSIONES

Se puede ver que hay una gran necesidad de avances
tecnologicos debido a la gran cantidad de datos que se generan
dia a dia, debido a esto se gener? la existencia de frameworks
como mapreduce, para solucionar problemas de big data, si se
puede lograr que las maquinas trabajen esta informacion de
manera mas eficiente, se podrd conseguir cada vez un mayor
entendimiento del mundo que nos rodea.

Cada dia se generan mas tecnologias para solucionar
diferentes problemas existentes y estas tecnologias se pueden
ir modificando a medida que se van encontrando fallas e
inclusive, se vayan necesitando diversas mejoras para cumplir
las exigencias que cada dia van aumentando.

Para el caso especifico de Xilinx podemos observar que la
reconfiguracion parcial modular es mdas rapida que la
diferencial puesto que no exige un replanteamiento completo
sino solo por modulos.
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