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Fonctionnement  d ’ un
ordinateur
Objectif :
pour prendre en compte les concepts de base en informatique, il est nécessaire de savoir comment fonctionne le traitement de l’information dans un ordinateur. Le PC est la machine standard du marché et l ’ outil de base dans l’environnement de l’informatique locale. Connaître son organisation, ses caractéristiques, son mode de fonctionnement et l’architecture de ses composants permet d ’ avoir une meilleure maîtrise de la micro-informatique.

1 ) Tracer le schéma fonctionnel d ’ un ordinateur
2 ) Tracer le schéma des différentes parties d ’ un ordinateur et expliquer leurs rôles.

3 ) Définir les principales caractéristiques des périphériques.
4 ) Citer trois micro processeurs
5 ) Définir les principales caractéristiques d ’un micro processeur.
6 ) Définir le  rôle de la mémoire dans le micro-ordinateur.
7 ) Définir le rôle des  mémoires auxiliaires.
8 ) Différencier la RAM de la ROM.
9 ) Définir le rôle du  système d ’exploitation.
10 ) Citer les grandes  catégories d ’imprimantes.
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Retour au questionnaire
Un ordinateur est composé essentiellement, sur le plan du matériel

(hardware) :
    De composants internes :
     Une alimentation
     Une carte mère ( motherboard ) qui comprend :
     Un microprocesseur ( CPU )
     Les mémoires internes
     L’ horloge interne
     Les bus
     Les fentes d’ extensions
     Des ports d’ entrée et de sortie
    Des cartes à périphériques ( internes )
    De composants externes : les périphériques .
L’ ordinateur est géré par le système d’ exploitation .
Retour au questionnaire
[image: image32.png]


4/63

Retour au questionnaire
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L’alimentation :
L’ alimentation , située à l’ intérieur du boîtier du micro ordinateur , sert à réduire le courant domestique alternatif de 220 volts en courant continu de bas voltage dans les ordinateurs.

Retour au MENU
La carte mère :
Voici le dessin d’ une carte mère :
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La carte mère est l'élément principal de l'ordinateur car c'est sur elle que sont connectés les éléments constitutifs de l'ordinateur. Celle-ci est composée :

    du support de processeur (appelé socket)


du chipset, circuit qui contrôle la majorité des ressources (interface de bus du processeur ,mémoire cache et mémoire vive, slots d'extension,...)

    puce d’ Entrée/Sortie

    mémoire cache de niveau 2 ou connecteur de mémoire cache de niveau 2
    connecteur de mémoire vive (SDRAM ou DIMM)
    BIOS ROM

    Horloge et pile du CMOS
Caractéristiques des cartes mères :
Voici une explication des sigles utilisés pour désigner les caractéristiques d'une carte mère :


AGP : ( accelerated graphic port ) indique que la carte mère peut utiliser une carte vidéo au format AGP. Celui-ci à été inventé pour remplacer les cartes vidéo au format PCI ( voir plus bas ). Il est plus rapide et permet donc d'utiliser les cartes vidéos modernes à leur pleine capacité ( en faisant appel à la RAM).


PCI : le nombre de ports PCI indique le nombre de cartes ( carte son, carte réseau, carte tuner... ) que l'on pourra ajouter dans votre PC.


ISA : très ancien format bien avant le PCI, il reste généralement un port ISA sur les nouvelles cartes mères pour assurer une compatibilité avec de vieilles cartes.


USB : nouveau format pour brancher des périphériques externes prévus pour fonctionner dans ce format. Bien que pour l'instant il ne soit pas très utilisé, de plus en plus de constructeurs commencent à s'y intéresser.


COM/LPT : ce sont les ports série et parallèle. Toutes les cartes mères ont au moins deux ports série ( pour brancher une souris, un modem... ) et un port parallèle ( pour brancher une imprimante ). C'est pourquoi ceci n'est jamais précisé dans les désignations.


AT/ATX : indique le format de l'alimentation. AT est l'ancien format, ATX apporte la gestion d'énergie (mise en veille du PC, mise hors tension du PC automatique.). On trouve maintenant plus souvent le format ATX.

Certaines cartes mères possèdent un circuit graphique et/ou son intégré.

Cela permet de réduire notablement le coût du PC, mais l'inconvénient est qu'il ne sera pas possible de changer la carte vidéo par la suite (ceci ne s'applique pas à la carte son), donc de la faire évoluer.

 Ty pe d e su pp ort d e pr oc es seur d’ un e c art e -mère
	Processeur
	Carte Mère

	K6 et plus ancien
	Socket 7

	Céléron
	FCPGA

	PII
	Slot I

	PIII
	Slot I ou FCPGA (selon le modèle )

	K7 Athlon
	Slot A

	Duron
	Socket A

	T-Bird
	Socket A


Les carte mères à base de Socket 7
Le socket 7 est un support pour les processeurs de type Pentium© (Les pentium II© sont sur un support de type Socket One). Toutefois, tous les autres fabricants de processeurs autres que Intel© utilisent ce support. Il a été adapté pour pouvoir supporter de nouvelles technologies apparues après sa création:

    Bus à 100 Mhz

    Ultra DMA
    Bus AGP
Les carte mères à base de Slot One
Avec l'apparition du Pentium II que le Slot One a vu le jour, il est maintenant utilisé

pour le Celeron. Sa fréquence interne était à la base de 66 Mhz, elle est depuis passée à
100 Mhz.

Les carte mères à base de Slot 2
Le Slot Two est un support prévu pour les stations de travail et les serveurs à base de processeur Xeon.

Retour au MENU
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Le Microprocesseur :
Le processeur  ( CPU : Central  Processing Unit ) est un circuit intégré très complexe. Il est constitué de petits transistors ; il y en a plusieurs millions sur un seul processeur.

Il existe deux types de microprocesseurs :
1. L'architecture CISC
L'architecture CISC (Complex Instruction Set Computer, ce qui signifie "ordinateur avec jeu d'instructions complexes") est utilisée par tous les processeurs de type x86, c'est-à- dire les processeurs fabriqués par Intel, AMD, Cyrix, ...

Les processeurs basés sur l'architecture CISC peuvent traiter des instructions

complexes, qui sont directement câblées sur leurs circuits électroniques, c'est-à-dire que certaines instructions difficiles à créer à partir des instructions de base sont directement imprimées sur le silicium de la puce afin de gagner en rapidité d'exécution sur ces commandes.

L'inconvénient de ce type d'architecture provient justement du fait que des fonctions supplémentaires sont imprimées sur le silicium, d'où un coût élevé.

D'autre part, les instructions sont de longueurs variables et peuvent parfois prendre plus d'un cycle d'horloge ce qui les rend lentes à l'exécution étant donné qu'un processeur

basé sur l'architecture CISC ne peut traîter qu'une instruction à la fois!
Retour au questionnaire
Ex : i80486, Pentium, MC68000, MC68040,...

2. L'architecture RISC
Contrairement à l'architecture CISC, un processeur utilisant la technologie RISC (Reduced Instruction Set Computer, dont la traduction est "ordinateur à jeu d'instructions réduit") n'a pas de fonctions supplémentaires câblées. Cela impose donc des programmes ayant des instructions simples interprétables par le processeur. Cela se traduit par une programmation plus difficile et un compilateur plus puissant. Cependant vous vous dîtes qu'il peut exister des instructions qui ne peuvent pas être décrites à partir des instructions simples...

En fait ces instructions sont tellement peu nombreuses qu'il est possible de les câbler directement sur le circuit imprimer sans alourdir de manière dramatique leur fabrication.

L'avantage d'une telle architecture est bien évidemment le coût réduit au niveau de la
fabrication des processeurs l'utilisant. De plus, les instructions, étant simples, sont exécutées en un cycle d'horloge, ce qui rend l'exécution des programmes plus rapides qu'avec des processeurs basés sur une architecture CISC.

De plus, de tels processeurs sont capables de traiter plusieurs instructions simultanément en les traitant en parallèle

Ex : i960, RS6000, DecAlpha,..

[image: image36.png]


Modèles de microprocesseurs :
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Voici les différents représentants de la famille des processeurs Intel depuis le 4004 de

1971 :

	4004
	
	Pentium
	

	8080
	
	Pentium II
	

	80286
	
	Pentium III
	

	80386
	
	Pentium IV
	

	80486
	
	


	
	Processeur
	
	Date
	
	nombre de transistors
	
	fréquence quartz
	
	fréquence max
(MHz)
	
	bits
	
	taille de la gravure
(microns)

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	4004
	nov-71
	2300
	0,108
	0,108
	4
	pas de donnée

	4040
	févr-72
	2300
	0,747
	0,747
	4
	pas de donnée

	8008
	avr-72
	3500
	0,3
	0,3
	8
	pas de donnée

	8080
	avr-74
	6000
	2
	2
	8
	pas de donnée

	8086
	juin-78
	29000
	5
	10
	16
	pas de donnée


	80286
	févr-82
	134000
	6
	12,5
	16
	pas de donnée

	80386 DX
	oct-85
	275000
	16
	33
	32
	pas de donnée

	80486 DX
	avr-89
	1200000
	25
	50
	32
	pas de donnée

	Pentium P5
	mars-93
	3100000
	60
	66
	64
	1

	Pentium
	mars-93
	3300000
	90
	120
	32
	0,6

	Pentium pro
	oct-95
	5500000
	150
	200
	32
	0,6

	Pentium II
	juil-97
	7500000
	200
	450
	64
	0,35

	Pentium III
	mars-99
	29000000
	450
	1000
	128
	0,18

	Pentium IV
	nov-00
	42000000
	1400
	1500
	128
	0,13


Les éléments principaux d'un microprocesseur sont:

Une horloge qui rythme le processeur : c'est un élément qui envoie des impulsions (que l'on appelle top). A chaque top d'horloge les éléments de l'ordinateur accomplissent une action. La vitesse de cette horloge (le nombre de battements par secondes) s'exprime en Mégahertz, ainsi un ordinateur à 200Mhz a donc une horloge envoyant 200,000,000 de battements par seconde (un cristal de quartz soumis à un courant électrique permet d'envoyer des impulsions à une fréquence précise).

A chaque top d'horloge (pour les instructions simples) le processeur :
    lit l'instruction à exécuter en mémoire

    effectue l'instruction
    passe à l'instruction suivante


Retour au MENU

Des registres : ce sont des micro mémoires, d'accès extrêmement rapides, qui permettent de stocker de manière temporaire des données, des instructions ou des adresses en cours de traitement. Lorsque le processeur traite des donnés ,le processeur stocke temporairement les données dans de petites mémoires de 8, 16 ou

32Ko (qui ont l'avantage d'être très rapides) que l'on appelle registres. Suivant le type de processeur le nombre de registres peut varier entre une dizaine et plusieurs centaines.

Les registres les plus importants sont:

le registre accumulateur: il permet de stocker les résultats des opérations arithmétiques et logiques

    le registre tampon: il permet de stocker temporairement une des opérandes

    le registre d'état: il permet de stocker les indicateurs
    le registre accumulateur: il contient l'instruction en cours de traitement
    le compteur ordinal: il contient l'adresse de la prochaine instruction à traiter

le registre tampon: il permet de stocker temporairement une donnée provenant de la mémoire


Une unité de commande qui lit les données arrivant, les décode puis les envoie à l'unité d'exécution : est un ensemble de circuits qui découpent l'instruction à traiter en instructions élémentaires et qui les synchronisent de manière cadencée grâce à une horloge .


Une unité de traitement (UAL - unité arithmétique et logique)  qui accomplit les tâches que lui a donné l'unité d'instruction : l 'U.A.L. est un ensemble de circuits traitant les opérations arithmétiques (+, -, x, /) et logiques (ET, OU, NON, <, >, =, décalage, rotation) et comporte aussi des registres où sont stockés les opérandes et le résultat de l'opération en cours.
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Le processeur travaille en fait grâce à un nombre très limité de fonctions, celles-ci sont directement câblées sur les circuits électroniques. Il est impossible de mettre toutes les instructions sur un processeur car celui-ci est limité par la taille de la gravure, ainsi pour mettre plus d'instructions il faudrait un processeur ayant une très grande surface, or le processeur est constitué de silicium et le silicium coûte cher, d'autre part il chauffe beaucoup. Le processeur traite donc les informations compliquées à l'aide d'instructions simples.

[image: image40.png]émoire
centrale

aos ap sanbuguduad

— 5305,p senbLisydLid

t !

Iterface drenirée-sortie

SO A

regstre
reqitre tampon
datresses

N

L

ctsssssingussssssinnges

Tegatre
dinstrction

uité e
N

regstre

compteur
come horloge

Unité Centrale de Traitement

— busdedomées

cvssssnsen. b Badesazs

uaveas busdecommandes




Un compteur ordinal : c’ est un registre particulier qui contient l'adresse de la prochaine instruction à exécuter.


Une unité de gestion des bus : Toutes les parties du processeur, mais aussi la mémoire centrale, les mémoires périphériques et tous les organes d'entrée-sortie sont reliés par des lignes de conducteurs afin, bien sûr, de permettre l'échange des informations. Ces lignes sont appelées des bus.

On peut distinguer : le bus de données transportant les données à traiter et les résultats (il est bidirectionnel) ; le bus d'adresse utilisé par l'unité de commande pour transmettre les adresses des informations (unidirectionnel); le bus de commandes

qui transporte les signaux de synchronisation (bidirectionnel) et les bus d'entrées- sorties pour le dialogue avec tous les périphériques.

Lorsque tous les éléments d’ un processeur sont regroupés sur une même puce , on parle de
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microprocesseur.
Performances des microprocesseurs :

Retour au questionnnaire
Les performances des microprocesseurs se mesurent au nombre d'instructions qu'ils peuvent traiter en une seconde. Exemple : 80 MiPs = 80 millions d'instructions par seconde. Cette valeur devrait être identique à la valeur de la fréquence de base du microprocesseur, mais celui-ci n'exécute pas toujours une instruction par cycle. Pour certaines instructions, il peut avoir besoin de 2 à 6 cycles, c'est pourquoi le nombre de Mips est souvent inférieur au nombre de MHz. En utilisant des techniques de traitement parallèle (ou pipe-line, en anglais) et des architectures de type multi-bus, certains microprocesseurs peuvent offrir des performances en Mips égales ou supérieures à leur fréquence d'horloge. Le flop est une unité de performance appliquée aux ordinateurs scientifiques dédiés au calcul numérique. Ceux-ci indiquent leur puissance de travail en

[image: image42.png]


Pops (Floating Point Operations per Second ou nombre d'opérations en virgule flottante par seconde).

On parle plus exactement de Mflops (mégaflops) ou Gflops (Gigaflops). Enfin, il existe également le lips (Logical Inferences per second) ou nombre d'inférences logiques par

seconde.
La mesure des performances des processeurs n'est cependant pas si simple. Elle pose deux problèmes : quelle unité de mesure, et sur quoi mesurer la performance. Il est généralement admis que la seule manière correcte d'apprécier les performances est la mesure du temps d'exécution sur des programmes réels pour des entrées déterminées. Les programmes spécifiques d'évaluation de performance ou benchmark et les unités de mesure comme le MIPS ou le Mflop ne peuvent que donner des ordres de grandeur de la performance réelle. Souvent, ces unités serviront à donner les performances maximales ou crête, que la machine ne peut dépasser. Même si on utilise le temps comme unité de mesure, il faut encore distinguer entre le temps passé par l'unité centrale pour l'exécution du programme de l'utilisateur et le temps écoulé entre l'ordre de début d'exécution d'un programme et l'obtention des résultats, qui comprend en plus le temps utilisé par le système d'exploitation pour ses différentes tâches dont les entrées/sorties

Retour au MENU
Les mémoires :
La mémoire est la partie de l'ordinateur dans laquelle programmes et données sont rangés. Sans mémoire, dans laquelle le processeur lit et écrit de l'information, il n'y aurait pas d'ordinateurs tels que nous les connaissons.

Une mémoire est formée d'un certain nombre de cellules (ou cases), chacune de ces cellules contenant une certaine quantité d'informations. Chaque cellule a un numéro,

que nous appellerons son adresse, qui permet à un programme de la référencer. Si une
mémoire a n cellules, les adresses iront de 0 à n-1. Toutes les cases de la mémoire contiennent le même nombre de bits, par exemple k bits, ce qui permet de représenter

2k combinaisons différentes.
Elle est organisée de façon matricielle par des transistors où chacun d'eux se trouve à
l’intersection d’une ligne et d’une colonne. Elle ne peut contenir que deux types d’information, les instructions et les données.

La mémoire vive est divisée physiquement en cellules, qui elles-mêmes contiennent un mot-mémoire (word), et chacune possède une adresse propre. A chaque mot est associé

une adresse et un contenu (soit une instruction, soit une donnée).
La mémoire est organisée de façon à respecter une certaine hiérarchie dictée essentiellement par la rapidité de ses composants. On peut donc les classer de la manière suivante :


Registre du CPU : Ils servent au stockage des opérandes et des résultats intermédiaires (5ns).

     Antémémoire ou mémoire cache : Elle sert de tampon entre le CPU et la

mémoire vive (15 ns).

Mémoire vive : Elle est utilisée pour le rangement des informations; Elle contient le programme à exécuter (60 ns). Elle est composée de circuit intégrés, donc très rapide

     Mémo ire d’ap pui :  C’est la mémoire tampon qui se situe entre la mémoire vive

et les mémoires de masse (100 ns).
     Mémoire de masse : Ce sont tous les systèmes d’archivage comme le disque

dur, la bande magnétique, etc. (10-30 ms).
La mémoire est constituée dans l’ordre croissant : du bit, de l’octet, du caractère, du mot, de l’enregistrement (bloc de données) et du fichier.

Ses principales caractéristiques sont : l’adresse, la capacité, le temps d’accès, le cycle

mémoire (temps entre deux accès successifs), le débit et la volatilité.
Il existe différents types d’accès suivant les fonctions mémoire désirées:

     Accès séquentiel : Pour accéder à l’information, il faut parcourir toutes celles qui

la précèdent (bande magnétique).
     Accès direct : L’information possède une adresse propre qui permet de la

localiser directement ( mémoire RAM).
     Accès semi-séquentiel : C’est une combinaison entre l’accès direct et l’accès

séquentiel (Disque dur).
     Accès par contenu : L’information est identifiée par une clé de recherche (

mémoire cache).
La gestion de la mémoire est un difficile compromis entre les performances (temps d'accès) et la quantité (espace disponible). On désire en effet tout le temps avoir le maximum de mémoire, mais on ne veut pas que cela se fasse au détriment des performances...

La gestion de la mémoire doit de plus remplir les fonctions suivantes:

    permettre le partage de la mémoire (pour un système multitâches )

    permettre d'allouer des blocs de mémoire aux différentes tâches

protéger les espaces mémoire utilisés (vous empêche par exemple de modifier une tâche déjà utilisée)

    optimiser la quantité de mémoire disponible

Il existe un type de mémoire permettant de stocker des données nécessaires au démarrage de l'ordinateur, il s'agit de la ROM (Read Only Memory, dont la traduction est mémoire en lecture seule) .

Retour au questionnaire
Mémoire morte ( ROM ) :
Elle est appelée parfois mémoire non volatile, car elle ne s'efface pas lors de la mise hors tension du système. Elle a été programmée par le constructeur et contient des informations inaltérables. Ces informations ne peuvent être stockées sur le disque dur étant donné que les paramètres du disque (essentiels à son initialisation) font partie de ces données vitales à l'amorçage.

La ROM contient les éléments essentiels au démarrage, c'est-à-dire:


Le  BIOS : un programme permettant de piloter les interfaces d'entrée-sortie principales du système, d'où le nom de BIOS ROM donné parfois à la puce de mémoire morte de la carte mère


Le  chargeur d'amorce: un programme permettant de charger le système d'exploitation en mémoire (vive) et de le lancer. Celui-ci cherche généralement le

système d'exploitation sur le lecteur de disquette, puis sur le disque dur, ce qui
permet de pouvoir lancer le système d'exploitation à partir d'une disquette système en cas de dysfonctionnement du système installé sur le disque dur


Le  Setup CMOS, c'est l'écran disponible à l'allumage de l'ordinateur permettant de modifier les paramètres du système

    Le  Power-On Self Test (POST), programme exécuté automatiquement à l’

amorçage du système permettant de faire un test du système (c'est pour cela par exemple que vous voyez le système "compter" la RAM au démarrage)

ROM
Les premières ROM étaient fabriquées à l'aide d'un procédé inscrivant directement les données binaires dans une plaque de silicium grâce à un masque. Ce procédé est maintenant obsolète.

PROM
Les PROM (Programmable Read Only Memory) ont été mises au point à la fin des années

70 par la firme Texas Instruments. Ces mémoires sont des puces constituées de milliers de fusibles pouvant être "grillés" grâce à un appareil appelé programmateur de ROM, envoyant un fort courant (12V) dans certains fusibles. Ainsi, les fusibles grillées correspondent à des 0, les autres à des 1.

EPROM
Les EPROM (Erasable Programmable Read Only Memory) sont des PROM pouvant être effacées. Ces puces possèdent une vitre permettant de laisser passer des rayons ultraviolets. Lorsque la puce est en présence de rayons ultraviolets d'une certaine longueur d'onde, les fusibles sont reconstitués, c'est-à-dire que tous les bits de la mémoire sont à nouveau à 1. C'est pour cette raison que l'on qualifie ce type de PROM d'effaçable

EEPROM
Les EEPROM (Electrically Erasable read Only Memory) sont aussi des PROM effaçables, mais contrairement aux EPROM, celles-ci peuvent être effacées par un simple courant électrique, c'est-à-dire qu'elle peuvent être effacées même lorsqu'elles sont en position dans l'ordinateur. Ces mémoires sont aussi appelées mémoires flash (ou ROM flash), et l'on qualifie de flashage l'action consistant à reprogrammer une EEPROM

Etant donné que les ROM sont beaucoup plus lentes que les mémoires de types RAM (une ROM a un temps d'accès de l'ordre de 150ms tandis qu'une mémoire de type SDRAM a un temps d'accès d'environ 10ms), les instructions contenues dans la ROM sont parfois copiées en RAM au démarrage, on parle alors de shadowing (en français cela pourrait se traduire par ombrage, mais on parle généralement de mémoire fantôme).
Mémoire vive (RAM: Random Access Memory, traduisez
mémoire à accès aléatoire):
Elle sert de zone de stockage temporaire pour les programmes et données que vous utilisez. Ce stockage est temporaire, contrairement à une mémoire de masse comme le disque, car elle permet de stocker des données tant qu'elle est alimentée électriquement, c'est-à-dire qu'à chaque fois que l'ordinateur est éteint, toutes les données présentes en mémoire sont irrémédiablement effacées.

Le principe de base des mémoires à semi-conducteurs est d’utiliser des bistables (bascules RS) comme point de mémoire. Ce sont des mémoires à accès direct qui peuvent être lues et écrites. Il en existe plusieurs type qui sont de conception et de nature différente et qui correspondent à des besoins bien particuliers en informatique: la RAM est à accès direct et on distingue plusieurs technologies :

-
SRAM (Static RAM) : de technologie bipolaire (2 portes NOR et chaque porte NOR est formée de deux transistors); C’est un type de mémoire qui est très rapide et on s’en sert essentiellement pour constituer la mémoire centrale de l’ordinateur.

-
DRAM (Dynamic RAM) : de technologie MOS (transistor + condensateur); Elle demande à être rafraîchie périodiquement et est donc plus lente. Elle sert beaucoup en vidéo, en particulier sur les cartes graphiques, et permet pour une résolution d’écran donnée d’afficher davantage de couleurs.

-
SDRAM (Synchronous DRAM) : qui est une DRAM dont l'accès est synchrone; c'est a dire que chaque requête mémoire se fait en un seul cycle d'horloge.

-
EDO (Extended data Output) : Elle est structurée comme la DRAM, à une petite différence près : un petit circuit a été ajouté , qui agit comme une minuscule zone de stockage ou tampon servant à sauvegarder les adresses. Ce tampon reçoit l’adresse de la prochaine donnée à lire ou à écrire avant même que la donnée précédemment lue ou écrite ait été traitée.

Fonctionnement de la mémoire vive :
La mémoire vive est constituée de centaines de milliers de petits condensateurs emmagasinant des charges. Lorsqu’ils sont chargés, l’état du condensateur est à 1, dans le cas contraire il est à 0, ce qui signifie que chaque condensateur représente un bit de

la mémoire. Etant donné que les condensateurs se déchargent, il faut constamment les recharger (le terme exact est rafraîchir) à un intervalle de temps régulier appelé cycle
de rafraîchissement (d’une durée d’environ 15ms pour une mémoire DRAM). Chaque
condensateur est couplé à un transistor permettant de « récupérer » l’état du condensateur. Ces transistors sont rangés sous forme de tableau (matrice), c’est-à-dire que l’on accède à une « case mémoire » par une ligne et une colonne. Or cet accès n’est

pas instantané et s’ effectue pendant un délai appelé temps de latence. Par conséquent l’accès à une donnée en mémoire dure un temps égal au temps de cycle auquel il faut ajouter le temps de latence.

Ainsi, pour une mémoire de type DRAM, le temps d’accès est de 60 nanosecondes (35ns de délai de cycle et 25ns de temps de latence). Sur un ordinateur le temps de cycle correspond à l’inverse de la fréquence de l’horloge, par exemple pour un ordinateur cadencé à 200Mhz, le temps de cycle est de 5ns (1/(200.106)).
Par conséquent un ordinateur ayant une fréquence élevée et utilisant des mémoires dont le temps d’accès est beaucoup plus long que le temps de cycle du processeur doit effectuer des cycles d’attente (en anglais wait state) pour accéder à la mémoire. Dans le cas d’un ordinateur cadencé à 200Mhz utilisant des mémoires de types DRAM (dont le temps d’accès est de 60ns), il y a 11 cycles d’attente pour un cycle de transfert. Les performances de l’ordinateur sont d’autant diminuées qu’il y a de cycles d’attentes, il est donc conseillé d’utiliser des mémoires plus rapides.

Types de barrettes de mémoire vive :
Il existe de nombreux types de mémoires vives. Celles-ci se présentent toutes sous la forme de barrettes de mémoire enfichables sur la carte mère.

DRAM
La DRAM (Dynamic RAM, RAM dynamique) est le type de mémoire le plus répandu au début du millénaire. Il s'agit d'une mémoire dont les transistors sont rangés dans une matrice selon des lignes et des colonnes. Les mémoires DRAM possèdent jusqu'à 256 millions de transistors (c'est-à-dire que chaque barrette de DRAM peut contenir jusqu’à

256Mo maximum). Ce sont des mémoires dont le temps d'accès est de 60ns. Pour accélérer les accès à la DRAM, il existe une technique, appelée pagination consistant à accéder aux différentes lignes d'une colonne en modifiant uniquement l'adresse de la ligne. On parle alors de DRAM FPM (Fast Page Mode).
D'autre part, les accès mémoire se font généralement sur des données rangées consécutivement en mémoire. Ainsi le mode d'accès en rafale (burst mode) permet d’accéder aux trois données consécutives à la première sans temps de latence supplémentaire. Dans ce mode en rafales, le temps d'accès à la première donnée est égale au temps de cycle auquel il faut ajouter le temps de latence, et le temps d'accès aux trois autres données est uniquement égal aux temps de cycle, on note donc sous la forme X-Y-Y-Y les quatre temps d'accès, par exemple 5-3-3-3 pour un bus dont la fréquence est de 66Mhz.RAM EDO

La RAM EDO (Extended Data Out, soit Sortie des données amélioré) est apparue en
1995. La technique utilisée avec ce type de mémoire consiste à adresser la colonne suivante pendant la lecture des données d'une colonne. Cela crée un chevauchement des accès permettant de gagner du temps sur chaque cycle.

Ainsi, la RAM EDO, lorsqu'elle est utilisée en mode rafale permet d'obtenir des cycles de la forme 5-2-2-2, soit un gain de 4 cycles sur l'accès à 4 données.

SDRAM
La SDRAM (Synchronous DRAM, soit RAM synchrone) est un type de RAM apparu en

1997 permettant une lecture des données synchronisées avec le bus. Celle-ci permet d'obtenir un cycle en mode rafale de la forme 5-1-1-1, c'est-à-dire un gain de 3 cycles

par rapport à la RAM EDO. De cette façon la SDRAM est capable de fonctionner avec une
cadence de 100Mhz, lui permettant d'obtenir des temps d'accès d'environ 10ns.
RDRAM
La RDRAM (Rambus DRAM) est un type de mémoire permettant de transférer les données sur un bus de 16 bits de largeur à une cadence de 800Mhz. Comme la SDRAM, ce type de mémoire est synchronisé avec l'horloge du bus pour améliorer les échanges de données.

Mémoire cache :

Retour au questionnaire
Le principe de la mémoire cache est de trouver une solution à la grande différence de vitesse entre le processeur et la mémoire centrale, car il existe une grande disparité de vitesse entre ces deux modules ( celle-ci peut atteindre un rapport 10). Les ordinateurs ont différents types de cache, chacune a son propre usage, mais elles possèdent toutes, à peu de chose près, la même définition.

Les fonctions d'une cache
La cache réalise quelques tâches spécifiques. Certaines caches sont dédiées à ne faire qu'une seule tâche, mais la plupart réalisent les tâches suivantes : Cache en écriture - utilisée lorsqu'un périphérique rapide envoi de l'information à un périphérique lent. Normalement le périphérique rapide devrait attendre que le périphérique lent lui indique qu'il est prêt à recevoir d'autres données. C'est comme essayer de tenir une conversation pendant que quelqu'un traduit chaque mot que l'on dit avec un

dictionnaire. Ainsi la cache en écriture possède une logique et les logiciels lui permettant de transmettre automatiquement (écrire) son contenu dans le périphérique lent à la vitesse de celui-ci, de manière à ce que les périphériques soient libérés et prêts à une autre utilisation.

Imaginez par exemple l'évier de votre cuisine. Lorsque vous désirez y déverser un litre d'eau, vous pouvez verser le litre entier d'un seul trait, et cela même si le drain de l'évier n'est pas aussi rapide que le déversement que vous effectuez. L'évier peut être

vu ainsi comme une cache - c'est un tampon (buffer) entre vous et le drain. Vous versez l'eau dans l'évier et il se rempli aussi rapidement que vous déversez l'eau, le drain

pendant ce temps videra l'évier à sa propre vitesse (qui est plus lente). Si vous
remplissez complètement l'évier d'eau, vous devrez alors attendre que le niveau d'eau soit assez bas pour y déverser un autre litre; cependant vous avez la possibilité de faire autre chose pendant ce temps.

Le rapport entre les vitesses des périphériques décidera de la grosseur de la cache à utiliser (plus la différence de vitesse est grande, plus grande devra être la cache). Cache en lecture - utilisée lorsqu'un périphérique rapide obtient de l'information d'un

périphérique lent. Les caches en lecture possèdent la plupart du temps une logique leur
permettant de lire d'avance (prefetch) ce que vous pourriez avoir besoin par la suite. Ainsi ils font une lecture lente de toutes les informations dont vous pourriez avoir besoin. Lorsque vous demandez quelque chose qui est déjà dans la cache, vous l'obtiendrez rapidement. Lorsque la cache est vide, elle peut se remplir d'elle même pendant que vous faites autre chose. Imaginez encore votre évier de cuisine, plus particulièrement du point de vue de son drain. Vous laissez quelqu'un d'autre remplir l'évier d'eau, un verre plein d'eau à la fois. Lorsque vous désirez avoir de l'eau en bas,

vous ouvrez le drain et l'eau en sort (jusqu'à ce que l'évier soit vide). Tampons de cache
- ce sont des zones qui renferment des choses que vous avez demandées auparavant. Ils se rappellent des dernières données ou informations, ainsi si vous les désirez à nouveau, elles vous attendent déjà. Si vous répétez souvent la même chose, grande

sont les chances d'avoir accès à l'information directement dans le tampon. Les programmes d'ordinateur effectuent souvent un travail répétitif, et cela survient beaucoup plus souvent que vous ne pouvez l'imaginer. Combinaisons - la plupart des caches sont des combinaisons des fonctions énumérées précédemment ou renferment toutes ces fonctions.

Types de cache :
    Cache L1
Le processeur de votre ordinateur est très rapide, il peut tourner à des vitesses dépassant 500mhz. La mémoire RAM standard est plus rapide que la plupart des autres composantes de votre ordinateur, mais elle ne tient pas le coup face à des vitesses approchant celle du processeur. Ainsi les concepteurs de processeur (CPU) ont réservé un espace mémoire très rapide à l'intérieur même de la puce du processeur. C'est la cache L1, elle fonctionne à la même vitesse que le processeur. L'espace sur la puce du processeur coûte très chère, il n'est alors pas possible de réserver une grande quantité de mémoire pour la cache L1 (approximativement 1/1000 de la taille totale de la mémoire RAM de votre ordinateur). Puisque les programmes d'ordinateur effectuent beaucoup de boucles autour du même code, les instructions et données de la cache L1 sont exécutées souvent. Même une petite cache L1 peut donner un gain très appréciable en vitesse. Plus la vitesse du processeur est rapide par rapport à la mémoire principale RAM et plus la quantité de données sur laquelle vous travaillez est importante, plus grande devra être la cache L1.

    Cache L2
La mémoire rapide situé dans le processeur (cache L1) est de petite taille, et la cache L1 ainsi que le processeur sont encore beaucoup plus rapides que la mémoire RAM (jusqu'à

50 fois plus rapide). Lorsque que les données ne sont pas dans la cache L1, le processeur doit aller les chercher dans la mémoire RAM, il y a alors un ralentissement

notable. Le processeur doit alors attendre un long moment (par rapport à sa vitesse)
pour que la mémoire RAM lui rende l'information, le processeur ne peut alors rien faire d'autre qu'attendre. Ainsi entre la cache rapide L1 (et le processeur) et la mémoire lente

RAM, est insérée une deuxième cache, la cache niveau 2 ou L2. Cette cache est
fabriquée à partir de mémoire rapide, mais relativement peu dispendieuse, appelée mémoire statique ou SRAM et est approximativement 10 fois plus rapide que la mémoire RAM standard. On peut ainsi se permettre 256k et même 1 ou 2 megabytes de SRAM.

Le processeur travaille presque toujours sans arrêt, il fera probablement quelque chose qu'il a fait récemment (une boucle) et les données seront dans la cache L1; ou il possédera la logique qui lui aura permit de lire d'avance (prefetch) l'information située dans la cache L1; cependant les ordinateurs exécutent des centaines de millions d'instructions à la seconde! 1% de ratés dans la cache L1 signifie que pendant un million de fois par seconde le processeur devra lire dans la mémoire RAM. Les ratés dans la cache L1 peuvent atteindre 10 à 20%, ainsi la cache L2 apporte un aide précieux. Lorsque le processeur ne trouve pas ce dont il a besoin dans la cache L1, il le trouvera la plupart du temps dans la cache L2. Le fait que la mémoire RAM soit plus lente que le processeur devient alors beaucoup moins significatif. Lorsqu'on entend parler de cache,

il s'agit la plupart du temps de la cache L2. La majorité des ordinateurs personnels d'aujourd'hui possède les deux niveaux de cache (L1 et L2).

    Cache L3 et L4
Certains systèmes sont tellement rapides qu'ils ont besoin de plusieurs niveaux de cache entre le processeur et la mémoire RAM. Chacun de ces niveaux possède le numéro suivant dans la séquence de numérotation des caches (L1, L2, L3, etc.). Le processeur x704 de la compagnie Exponential possède 3 niveaux de cache, ainsi que le processeur Alpha de DEC. Les caches L3 sont rares et peu connues, mais elles sont présentent dans les processeurs qui tournent à des vitesses supérieures à 500mhz. Les ordinateurs évoluent si rapidement, qui sait le nombre de caches que posséderont les futurs processeurs .

    Cache de disque dur
De la même manière que le processeur est plus rapide que la mémoire RAM, celle-ci est beaucoup plus rapide que les disques durs. Une cache est utilisée entre le disque dur et la mémoire, lorsque l'ordinateur écrit sur le disque, les données sont placées dans la cache, elles sont alors écrites lentement (à la vitesse maximale du disque dur) alors que l'ordinateur peut s'occuper à faire autre chose. Lorsque l'ordinateur désire lire sur le disque, la cache peut avoir lu d'avance (prefetch) ou posséder des données lues auparavant, celles-ci sont alors tirées directement de la cache sans avoir à passer par le disque dur. Non seulement l'ordinateur peut-il lui même utiliser une partie de sa mémoire RAM comme cache entre lui et le disque dur (cache logicielle), les concepteurs de disques durs ont également ajouté une petite quantité de mémoire directement sur les contrôleurs de disques durs comme cache (cache matérielle) et c'est la norme actuellement dans la fabrication des disques durs. Cependant les gens ont de la

difficulté à différencier entre la cache logicielle et la cache matérielle du disque dur, soyez donc prudent lorsque vous utiliserez cette terminologie; les caches font la même chose, mais différemment.

    Cache de CD-ROM
Les disques durs sont rapides comme l'éclair comparativement à la majorité des lecteurs CD-ROM. Des ingénieurs astucieux ont décidé d'utiliser le disque dur ou la mémoire RAM ou les deux à la fois pour accélérer les accès au CD-ROM. Ils fonctionnement comme les caches de disques durs et conservent les données temporairement sur le disque dur ou dans la mémoire RAM, jusqu'à ce que l'ordinateur ait besoin de lire. Rappelez-vous que les CD-ROM ne peuvent être que lus, il n'y donc pas de cache en écriture pour ceux-ci. (On peut écrire sur certains lecteurs CD, mais ils ne sont pas appelés CD-ROM, plutôt

CD-R). Il y a également des caches de lecture d'avance (prefetch) directement sur les lecteurs CD-ROM.

En conclusion, une cache est placée entre deux composantes possédant des vitesses
différentes. Quelquefois la cache est matérielle, mais plus souvent elle est logicielle. Les caches ne sont parfois utilisées que pour emmagasiner de l'information, elles peuvent posséder également leur propre logique leur permettant de se vider et lire d'avance (prefetch) ce que vous risquez d'avoir besoin plus tard.

Registres du CPU
Le CPU possède ses propres registres qui lui permettent d’exécuter ses instructions :
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
Le compteur ordinal (CO) contient l’adresse en mémoire de la prochaine instruction. Il est incrémenté après chaque utilisation et le programmeur n’y accède pas.


Le registre d’instruction (RI) qui est l’endroit où le processeur va chercher l'instruction à exécuter. Le programmeur n’y accède pas.

    L’Accumulateur (ACC) qui appartient à l’UAL et qui contient une des opérandes

avant exécution et le résultat après. Il peut aussi servir de tampon dans les
opérations d’entrées-sorties. Le programmeur y accède souvent.


Les registres généraux qui permettent de sauvegarder des résultats intermédiaires ou des informations utilisées pendant le programme. Le programmeur y accède souvent.

Les instructions les plus répandues permettant de les manipuler sont :

    le chargement d’un registre à partir de la mémoire,

    l’enregistrement en mémoire d’un registre,
    le transfert d’un registre dans l’Accumulateur,
    l’incrémentation ou la décrémentation d’un registre.
Cette suite d'étapes s'appelle cycle de chargement-décodage-exécution, cycle qui est au

cœur du fonctionnement de tous les ordinateurs.

Il n'est pas obligatoire qu'un programme soit exécuté directement par une UC matérielle, c'est-à-dire composée de circuits électroniques; Un programme qui charge, décode et exécute les instructions d'un autre programme est appelé un interpréteur.

Cette équivalence entre processeurs matériels et interpréteurs a d’importantes
conséquences du point de vue de l'architecture des ordinateurs. Lorsqu'on spécifie le langage machine L d'un nouvel ordinateur, il convient de décider si ce langage L sera directement exécuté par le matériel ou s'il sera interprété. Si l'on décide d'écrire un interpréteur, il faudra alors faire une machine sur laquelle tournera cet interpréteur. Puisqu'un interpréteur traite les instructions de sa machine cible par petites étapes, la machine sur laquelle tourne l'interpréteur est souvent plus simple et donc moins chère, que ne le serait le mécanisme cible réalisé en matériel. C'est pour cela que les programmes du niveau machine traditionnel sont sur la plupart des ordinateur modernes traités par un interpréteur qui tourne sur une machine beaucoup plus simple que nous avons appelée niveau microprogramme.

Hiérarchie des mémoires
	Mémoire
	Taille moyenne
	Temps d'accès

	Registre des mémoires
	< 100 octets
	1 cycle (qq nano-secondes)

	Mémoire cache
	Quelques kilo-octets
	1 à 10 cycles

	Mémoire vive
	Plusieurs méga-octets
	5 à 20 cycles

	Mémoire de masse
	Plusieurs Giga-octets
	10 à 50 ms


Les bus :

Retour au MENU
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C'est le nom des voies électroniques de 8, 16, 32, et 64 bits sur lesquelles circulent des informations. Au sein d'un ordinateur, on distingue le bus interne (circuits physiques sur la carte mère reliant le processeur à la mémoire ) et les bus d'extension (bus ISA

, bus AGP et bus PCI ) comportant en plus des connecteurs pour les cartes d'extension. Le chipset régit tous les échanges au sein du PC en aiguillant les données sur les différents bus de la carte mère comme le bus mémoire (ou bus système).

Le bus interne :
Pour circuler entre les divers composants de la carte mère, les données prennent le bus interne, sous le contrôle du chipset. La fréquence du bus interne est la même que celle de la carte mère. C'est une autoroute à plusieurs pistes divisée en :


Bus de données : voie véhiculant les données. Sur les PC actuels, il est d'une largeur de 32 bits permettant le transfert de 4 octets de données à la fois.

     Bus d'adresses ou bus mémoire: voie véhiculant les adresses mémoires.

Actuellement, c'est un adressage 32 bits, adressant au maximum 4 096 Mo de mémoire vive. La fréquence du bus mémoire limitée jusqu'à présent à 66 Mhz

passe avec le chipset 440 Bx à 100 Mhz. Le bus originel était de 4.77 MHz.
Actuellement ce bus système est 133 Mhz .

Les bus d'extension :
C’est le bus destinés aux cartes d'extensions.

Il y en a au moins deux (ISA et PCI). C'est la voie empruntée par les données transitant vers ou en provenance du "monde extérieur", c'est à dire les cartes d'extension ou les connecteurs situés sur la face arrière de l'ordinateur. Un composant (intégré maintenant au chipset), le contrôleur d'extension, fait la frontière entre les bus d'extension et le bus de données.
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Bus ISA (Industry Standard Architecture):
C'est un bus lent 8/16 bits né en 1983, avec une fréquence de 8.33 MHz et un débit maximal de 5.5

Mo/seconde. Il n'est plus utilisé que par des périphériques qui n'ont pas besoin de transférer des

données trop volumineuses (modem, carte son, carte
propriétaire 8 bits pour scanner). Il est relié à des connecteurs ISA : on en trouve généralement 3 (2 seulement sur les cartes NLX). Il reste avantageux pour certaines utilisations car les cartes à ce format coûtent généralement moins chère que les mêmes au format PCI. Il devrait disparaître au profil des bus AGP et PCI.

Bus VLB (Vesa Local Bus):
Ce bus à l'époque des 486 a eu grand succès. C'était un bus très rapide notamment pour les cartes graphiques, beaucoup plus que l'ISA. Ce bus connectait directement les cartes au CPU, ce qui limitait le nombre de slot à 2 ou 3. Le bus PCI c'est assez vite imposé face au bus VLB, notamment grâce au Pentium d'Intel et au chipset Triton d'Intel (qui ne supportait pas le bus VLB). Seuls les premiers Pentium ont eu un bus VLB avec les cartes mères dotées de chipsets Orion.

Bus PCI (Periphereal Component
Interconnect) :
Ce bus qui remplace l'ISA est beaucoup plus rapide. Il mesure 85 mm et est doté de 2 lignes de 60 contacts. Il gère le bus de données et d'adresse avec une largeur de

32 bits, une fréquence de 33.3 MHz et donc soutient un débit théorique maximum de 133 Mo/secondes. Il

reconnaît dès le démarrage les périphériques connectés
sans passer par le microprocesseur. Il autorise le Plug and Play. C'est dans les connecteurs PCI (4 généralement) qu'on insère les cartes à haut débit
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(contrôleur SCSI ,carte vidéo de décompression 3D, carte graphique ) . Le bus PCI peut gérer jusqu’à 6 slots, et il peut être chaîné afin de démultiplier le nombre de

connecteur.
Bus AGP (Accelerated Graphic Port) :
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Il remplace dans le domaine vidéo, le bus PCI actuel.Il permet de relier directement la carte graphique, le microprocesseur et la mémoire vive. Cadencé à 66 Mhz(basé sur la norme PCI 2), puis 100 Mhz, le bus AGP a une bande passante de 266 MHz en mode classique ("x1").


Le mode x2" permet de doubler la bande passante et autorise un transfert théorique de 528 Mo/seconde. Avec ce procédé utilisé pour la norme Ultra DMA/33, le transfert de données se fait à la fois aux front montants et descendants du cycle d'horloge.


Actuellement ce bus offre un seul slot (une évolution carte mère et chipset est prévu afin de pouvoir en gérer 2).

    Il existe plusieurs modes de transmission :


Frame : technique la plus simple mais la moins efficace et n'est prévu que pour les carte "x1".

     Pipe : supporté par " x2" . Ordres et données sont envoyées

mélangées

SBA (Sideband Adressing Port) utilise des lignes spéciales pour transférer les requêtes, ce qui permet
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d'échanger simultanément des données et de ne plus avoir à les séparer les unes des autres.


DIME (Direct Memory Execute) : Grâce au débit important du bus AGP, il est maintenant possible d'utiliser la mémoire centrale de l'ordinateur à la place de la mémoire de la carte graphique pour le stockage des éléments graphiques volumineux comme les textures des scènes 3D. Cette allocation dynamique de la mémoire centrale, au fur et à mesure des besoins, permet de se passer de

la coûteuse mémoire de la carte vidéo classique.
Avec l'apparition du bus AGP 4X, la bande passante passe à 1Go/s.

Cette norme utilise une fois de plus un nouveau type de support, si bien que les cartes existantes seront incompatibles avec cette norme.

Retour au MENU
Les ports :
Les ports sont les prises par lesquelles l'ordinateur échange des données avec l'extérieur

(connexions de l'imprimante, du modem ou réseau local, etc...)

Un certain nombre de périphériques sont reliés au contrôleur sans cartes d'extension. Ils utilisent les ports situés à l'arrière de la machine :

    Le contrôleur de disquette permet de piloter les lecteurs de disquettes 3 1/2 et

5 1/4 dans les diverses densités (de 360 Ko à 2,8 Mo).

Le port infrarouge ou IR : Le port infrarouge est présent sur la plupart des cartes mères, malheureusement ce type de périphériques est peu commun, malgré l'amélioration des débits et la réduction des contraintes.
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De haut en bas :
     Ports PS/2
     Port USB
     Port Série1 et 2
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     Port parallèle
	
	Port PS/2 :
Le clavier est raccordé par une prise de type DIN large ou par un connecteur

PS/2 (mini-DIN). Ce port est amené à disparaître

	
	Ports séries RS 232 ou COM :
Les ports séries sont au nombre de 4, dont souvent deux sont directement disponibles sous formes de connecteurs 9 broches ou 25 broches.
Ils sont pilotés par l’UART (émetteur-récepteur asynchrone universel). En général les COM 1 et 2 sont utilisés par le modem et la souris.

Ce port est le plus ancien. On parle de "série" parce que les informations (0 ou
1) ne peuvent passer sur un même fil, que les unes après les autres, c'est à dire bit par bit. Le débit maximum est de 56 Kbps.

	
	Port parallèle Centronics dit aussi LPT pour Local Printer :
sert à connecter l'imprimante (câble parallèle IEEE-1294), mais aussi un lecteur de disque amovible comme le ZIP.

Différence avec le port série, chaque bit d'un mot occupe son propre canal, et ce mot est transmit en une seule fois en "parallèle".

Il comporte entre 25 broches.
Il est présent sur tous PC, il est spécialement destiné aux imprimantes. Il utilise des protocoles appelés ECP/EPP (Extended Capabilities Port/Ehanced Parallel Port), qui offrent des débits jusqu’à 1 Mo/sec en mode Full Duplex ce qui signifie qu’il peut transmettre et recevoir des données en même temps.



	
	Port USB :
C'est un nouveau port série universel (Universal Serial Bus) chargé de reconnaître automatiquement et de gérer des périphériques externes qui n'ont pas besoin d'un taux de transfert élevé comme les claviers, souris, joysticks, scanners, imprimantes, téléphone numérique, haut-parleurs.

    Son débit est faible (1.5 Mo/seconde soit 12 Mbits/seconde).


Les périphériques sont immédiatement reconnus dès qu'on les branche sur une sortie USB, sans qu'il soit besoin d'éteindre l'ordinateur. On peut

intervertir les périphériques "à chaud", sans que Windows proteste, c'est
le Hop Plug and Play.


Le port USB incorpore le transport du courant électrique et peut donc alimenter les périphériques reliés.


Des hubs USB ou répétiteurs multiprises comprennent 3 prises USB. Ils peuvent se trouver aussi sur les périphériques (pied d'un écran ou

arrière d'un clavier par exemple). On peut atteindre 5 mètres maximum entre deux hubs.


Sur ce bus on peut connecter en chaîne en théorie et dans n'importe quel ordre jusqu'à 127 périphériques. Cependant une portion de la bande

passante étant allouée à chaque nouveau périphérique sur le bus, il y a saturation bien avant le 127éme périphérique...

Les périphériques USB doivent être reconnus par le PC. Windows 95 OSR 2.1 (dernière version de Windows 95 - novembre 1996) était déjà capable de

reconnaître les périphériques USB à condition de disposer des drivers USB. Windows 98 propose une compatibilité totale avec les périphériques USB

	
	Port Firewire ou Bus IEEE-1394:
Né à la fin des années 1980 chez Apple et Texas Instruments et connue sous le nom de "Fire Wire" pour câble de feu, ce bus série haut débit intégré dans la norme SCSI-3, est beaucoup plus performant que l'USB, Il présente l'avantage d'être compatible avec une très vaste gamme de périphériques informatiques, mais aussi multimédia (DVD, caméras vidéos). Le remplacement par IEEE-

1394 de la norme Midi a même été envisagé.

Il existe 3 versions qui respectivement atteignent les débits de 12.5, 25 et 50
Mo/seconde. Des versions jusqu'à 125 Mo/seconde puis 153 Mo/seconde (voire

400 Mo/s) sont à l'étude. Il faudra cependant que le bus PCI évolue car il est limité actuellement à 132 Mo.


Retour au MENU
Les périphériques
Il existe plusieurs sortes de périphériques :

Et les périphériques internes.
Les périphériques de stockages
Le disque dur :
Le disque dur est l'organe du PC servant à conserver les données de manière permanente, contrairement à la RAM, qui s'efface à chaque redémarrage de l'ordinateur. Il a été inventé au début des années 50 par IBM.

Le fonctionnement interne
Un disque dur est constitué non pas d'un seul disque, mais de plusieurs disques rigides (en anglais hard disk signifie disque dur) en métal, en verre ou en céramiques empilés les uns après les autres à une très faible distance les uns des autres.

Ils tournent très rapidement autour d'un axe (à plusieurs milliers de tours par minute actuellement) dans le sens inverse des aiguilles d'une montre.

Un ordinateur fonctionne de manière binaire , il faut donc stocker les données sous
forme de 0 et de 1, c'est pourquoi les disques sont recouverts d'une très fine couche magnétique de quelques microns d'épaisseur, elle-même recouverte d'un film protecteur.
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La lecture et l'écriture se font grâce à des têtes (head) situées de part et d'autre de chacun des

plateaux (un des disques composant le disque dur). Ces têtes sont des électroaimants qui se baissent et se soulèvent (elles ne sont qu'à quelques microns de la surface,

séparées par une couche d'air provoquée par la rotation des disques qui crée un vent
d'environ 250km/h) pour pouvoir lire l'information ou l’écrire. De plus ces têtes peuvent

balayer latéralement la surface du disque pour pouvoir accéder à toute la surface...
Cependant, les têtes sont liées entre elles et seulement une seule tête peut lire ou écrire à un moment donné. On parle donc de cylindre pour désigner l'ensemble des données stockées verticalement sur la totalité des disques.

L'ensemble de cette mécanique de précision est contenue dans un boîtier totalement hermétique, car la moindre particule peut détériorer l'état de surface du disque. Vous

pouvez donc voir sur un disque des opercules permettant l'étanchéité, et la mention
"Warranty void if removed" qui signifie littéralement "la garantie expire si retiré" car seul les constructeurs de disques durs peuvent les ouvrir (dans des salles blanches: exemptes de particules).

 L a  lecture et  l’ éc riture
Les têtes de lecture/écriture sont dites "inductives", c'est-à-dire qu'elles sont capables

de générer un champ magnétique. C'est notamment le cas lors de l'écriture, les têtes en créant des champs positifs ou négatifs viennent polariser la surface du disque en une très petite zone, ce qui se traduira lors du passage en lecture par des changements de polarité induisant un courant dans la tête qui sera ensuite transformer par un convertisseur analogique numérique (CAN) en 0 et en 1 compréhensibles par l'ordinateur.

Les têtes commencent à inscrire des données à la périphérie du disque (piste 0), puis avancent vers le centre. Les données sont organisées en cercles concentriques appelés "pistes", créées par le formatage de bas niveau.
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Les pistes sont séparées en quartiers (entre deux rayons) que l'on appelle secteurs,

c'est la zone dans laquelle on peut stocker les données (512 octets en général).
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On appelle cylindre l'ensemble des données situées sur une même pistes de plateaux différents (c'est-à-dire à la verticale les unes des autres) car cela forme dans l'espace un "cylindre" de données.
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On appelle cluster la zone minimale que peut occuper un fichier sur le disque. En effet le système d'exploitation exploite des blocs qui sont en fait plusieurs secteurs (entre 1 et

16 secteurs). Un fichier minuscule devra donc occuper plusieurs secteurs (un cluster).
Le mode bloc des disques durs
Le mode bloc et le transfert 32 bits permettent d'exploiter pleinement les performances de votre disque dur. Le mode bloc consiste à effectuer des transferts de données par bloc, c'est-à-dire par paquets de 512 octets généralement, ce qui évite au processeur d'avoir à traiter une multitude de minuscules paquets d'un bit. Le processeur a alors du "temps" pour effectuer d'autres opérations.

Ce mode de transfert des données n'a malheureusement une véritable utilité que sous
DOS car Windows 95 et Windows NT utilisent leur propres gestionnaires de disque dur, ce qui rend ce gestionnaire obsolète.

Une option du BIOS (IDE HDD block mode ou Multi Sector Transfer, ...) permet parfois de déterminer le nombre de blocs pouvant être gérés simultanément. Ce nombre se

situe entre 2 et 32. Si vous ne le connaissez pas, plusieurs solutions s'offrent à vous:
    consulter la documentation de votre disque dur

    rechercher les caractéristiques de votre disque sur Internet
    Le déterminer expérimentalement en effectuant des tests:
    exécuter scandisk sur votre ordinateur pour éliminer les erreurs


augmenter progressivement le nombre de blocs puis faire une copie et lancer scandisk

    Si des erreurs apparaissent remettre la valeur précédente...sinon continuer

Le mode bloc peut toutefois générer des erreurs sous Windows 3.1 (à cause d'une redondance de gestionnaire de disque dur) ou bien lors d'un gravage de CD (le tampon

se vide). La solution consiste alors à désactiver l'un des deux gestionnaires:
    la gestion logicielle du mode 32-bit sous Windows

   le mode bloc dans le BIOS
Le mode 32 bit des disques durs
Le mode 32 bits (par opposition au mode 16 bits) est caractérisé par un transfert des données sur 32 bits (Rappel: un ordinateur fonctionne avec des données binaires, c'est-

à-dire avec des zéros ou des 1, schématiquement une porte qui s'ouvre ou bien qui se ferme. Le transfert sur 32 bits correspond à 32 portes qui s'ouvrent et se ferment simultanément. En mode 16 bits on a deux mots (ensemble de bits) de 16 bits qui sont transmis successivement, puis assemblés).

Le gain de performance relatif au passage du mode 16 bits au mode 32 bits (pour les disques durs) est généralement insignifiant. Quoi qu'il en soit il n'est la plupart du temps

plus possible de choisir le mode, car la carte mère détermine seule le type de mode à
adopter en fonction du type de disque dur branché sur l'interface E-IDE.

La détermination automatique du mode 32 bits peut toutefois ralentir les lecteurs de CD-ROM IDE dont la vitesse est supérieure à 24x lorsqu'ils sont seuls sur une nappe IDE. En effet, dans le cas où le lecteur de CD-ROM est seul sur le port, le BIOS peut ne pas détecter sa compatibilité avec le mode 32 bits (puisqu'il cherche un disque dur) auquel cas il passe en mode 16 bits. Le taux de transfert est alors en dessous du taux

de transfert annoncé par le constructeur d'où une grande déception de son possesseur... Heureusement, il existe une solution: brancher sur la même nappe que le lecteur de CD-

ROM un disque dur supportant le mode 32 bits, ce qui aura pour effet d'activer le mode.
Caractéristiques du disque dur

Le taux de transfert est la quantité de données qui peuvent être lues ou écrites sur le disque en un temps donné. Il s'exprime aujourd'hui en Méga octets par seconde


Le temps de latence (aussi appelé délai rotationnel) représente le temps entre lequel le disque a trouvé la piste et où il trouve les données.


Le temps d'accès est le temps que met la tête pour aller d'une piste à la piste suivante (elle doit être la plus petite possible).


Le temps d'accès moyen est le temps que met le disque entre le moment où il a reçu l'ordre de fournir des données et le moment où il les fournit réellement.

     La densité radiale est le nombre de pistes par pouce (tpi: Track per Inch)

La densité linéaire est le nombre de bits par pouce sur une piste donnée (bpi: Bit per Inch)

     La densité surfacique est le rapport de la densité linéaire sur la densité radiale

(s'exprime en bit par pouces carré)
Les lecteurs de disquettes
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Un lecteur de disquettes est un périphérique qui est connecté au contrôleur de disquettes ou au contrôleur SCSI (plus rarement). Les lecteurs de disquettes servent à lire et enregistrer des fichiers sur disquettes. Ils transmettent des programmes à l'ordinateur, des textes, des dessins et tous les fichiers qui y sont enregistrés (ce n'est pas obligatoire de transmettre des fichiers sur l'ordinateur: on peut travailler

directement sur la disquette) mais aussi infecter le PC avec un virus si la disquette introduite dans le lecteur en contient un.

Les disquettes
Les disquettes sont de petits disques carrées qu'on insère dans le lecteur de l'ordinateur. Vous transmettez au PC (des textes, des images ou des programmes) par disquettes. La possibilité de copier sur disquette les informations permet de les transporter. Dans la pratique, on est amené maintes fois à échanger des données entre disquettes et disque dur. Ainsi, les disquettes sont utilisées pour effectuer des copies de sauvegarde des fichiers importants.Les programmes qu'on achètent sont vendus quelques fois sur disquettes mais le plus souvant, ils sont vendus sur CD-Rom.

Le CD ROM
Le CD-ROM (Compact Disc - Read Only Memory) est un disque optique de 12 cm de diamètre et de 1mm d'épaisseur, permettant de stocker des informations numériques, correspondant à 650 Mo de données informatiques (correspondant à 300000 pages dactylographiées) ou bien jusqu'à 78 min de données audio. Le Compact Disc a été inventé par Sony © et Philips ©.

Le CD est constitué de matière plastique, recouvert d'une fine pellicule métallique sur une des faces. Les pistes sont gravées en spirales, ce sont en fait des alvéoles d'une profondeur de 0,83µ et espacées de 1,6µ. ces alvéoles forment un code binaire, une alvéole correspond à un 0, un espace à un 1.
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Exemple:
prenons la séquence suivante: 110010101. Celle-ci correspond sur le CD-ROM à deux espaces, deux trous, un espace, un trou, un espace, un trou, un espace, un trou. On a ainsi une séquence binaire que le lecteur parcourt grâce à un laser; celui-ci est réfléchi lorsqu'il rencontre un espace, il ne l'est pas lorsqu'il rencontre une alvéole.
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C'est une cellule photoélectrique qui permet de capter le rayon réfléchi, grâce à un miroir semi-réflechissant comme expliqué sur le dessin suivant:
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Un chariot permet de déplacer le miroir de façon à pouvoir accéder au CD-ROM en entier.

Il est ainsi possible de stocker sur ce support des musiques, des images, des vidéos, du texte et tout ce qui peut être enregistré de façon numérique.

Les caractéristiques du CD ROM
Le lecteur CD-ROM est caractérisé:


Par sa vitesse: celle-ci est calculée par rapport à la vitesse d'un lecteur de CD- Audio (150 Ko/s). Un lecteur allant à 3000Ko/s sera caratérisé de 20X (20 fois plus vite qu'un lecteur 1X)


Par son temps d'accès. C'est le temps moyen qu'il met pour aller d'une partie du CD à une autre.

    Par son type: ATAPI (IDE) ou SCSI
Le DVD ROM
Le DVD-ROM (Digital Versatile Disc - Read Only Memory) est une variante du CD-ROM dont la capacité est largement plus grande que celle du CD-ROM. En effet, les alvéoles du DVD sont beaucoup plus petite (0,4µ et un espacement de 0.74µ), impliquant un laser avec une longueur d'onde beaucoup plus faible.

Les DVD existent en version "double couche", ces disques sont constitués d'une couche transparente à base d'or et d'une couche réflexive à base d'argent.
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Pour aller lire ces deux couches le lecteur dispose de deux intensités pour le laser:

    avec une intensité faible le rayon se réflechit sur la surface dorée

    lorsqu'on augmente cette intensité le rayon traverse la première couche et se
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réfléchit sur la surface argentée. Il existe 4 types de DVD différents:

	Type de support
	Capacité
	Temps musical équivalent
	Nombre de CD
équivalent

	CD
	650Mo
	1 h 18 min
	1

	DVD simple face , simple couche
	4,7 Go
	9 h 30 min
	7

	DVD simple face , double couche
	8,5 Go
	17 h 30 min
	13

	DVD double face, simple couche
	9,4 Go
	19 h
	14

	DVD double face, double couche
	17 Go
	35 h
	26


L'intérêt du DVD touche en priorité le stockage vidéo qui demande une place de stockage importante. Un DVD de 4,7 Go permet de stocker plus de deux heures de

vidéo compressées en MPEG-2 (Motion Picture Experts Group), un format qui permet de compresser les images tout en gardant une très grande qualité d'image.

Les zones
Les DVD Vidéo sont conçus pour n'être consultables que dans certaines régions du monde: c'est le découpage en zone (qui "empêche" le piratage). Il est ainsi théoriquement impossible de lire un DVD d'une zone en étant dans une autre. Heureusement, les lecteurs de DVD pour PC peuvent les lire grâce à des utilitaires.

[image: image14.png]



Les premiers graveurs de DVD sont apparus il y a peu de temps. Le seul frein est l'existence de deux normes concurrentes et incompatibles:

    DVD-RAM de Toshiba © et Matsushita © stockant 2.6 Go

    DVD-RW de Sony ©, Philips © et HP © stockant 3 Go

Les deux normes permettent de réinscrire des données jusqu'à 1000 fois.
Les Graveurs
Aujourd'hui pour choisir un graveur de CD, vous devez faire 3 choix :

    l'interface ( IDE ou SCSI ),

    la vitesse de gravure ( 2X , 4X ou plus) en CD-R ( en CD Rom normal)


la possibilité éventuelle de  graver les CD-RW (CD 'Rewriteable': CD réinscriptible environ 1000 fois).

L'interface :
Les graveurs de CD SCSI se révèle d'une fidélité à toute épreuve en ce qui concerne la gravure de CD (peu de CD ratés...).

Les graveurs de CD IDE se démocratisent avec l'avènement des machines de plus en plus puissantes : ils nécessitent pour bien fonctionner une machine du genre pentium

166, 32 Mo de RAM au minimum et un peu plus pour graver en très haute vitesse compte tenu du fait qu'ils consomment des ressources systèmes. Les graveurs IDE ne

sont en général réellement moins chers que si vous n'êtes pas déjà équipé d'une carte
contrôleur SCSI.

Les graveurs IDE conviennent à un usage de copies de données.
La vitesse de gravure :
Un CD contient en général au maximum 680 Mo de données.

    En 2X vous graverez à 300 Ko/s. Il vous faudra alors environ 40 mn pour graver un

CD entier : cela peut paraître long!
    En 4X vous graverez à 600 Ko/s et donc vous vous en tirerez en 20 mn

   alors qu'en 8X vous en aurez donc pour une dizaine de minutes.
Aujourd’hui, l'entrée de gamme des graveurs propose la vitesse de 4X... Il est à noter que la gravure à plus de 4X concerne essentiellement les CD-R, les CD-RW ne pouvant être le plus souvent gravés qu'en 4X au maximum sauf pour les modèles de graveurs très récents.


Pour les plus pressés, on trouve désormais des graveurs  12X pour les CDRs (6 minutes  pour un CD plein ).

Certains graveurs  supportent "l'overburning" (c’est à dire  le fait de pouvoir graver plus

de Mo sur un CD qu'il n'est conçu pour) .
La vitesse de gravure est à relativiser avec la quantité de mémoire cache si on veut graver en toute tranquillité. Pour bien faire il faut 2 Mo de mémoire cache pour graver en sécurité en 4X et éviter ainsi au maximum toute interruption fatale du débit de données. Parfois certains graveurs en ont moins ou autant mais pour graver plus vite : cela ne les empêche pas de fonctionner correctement mais la gravure sera moins en "sécurité" en haute vitesse...

La possibilité de graver des CD-RW :
Presque tous les graveurs sont capables de graver les CD-RW. Le prix des CD-RW a suffisamment baissé et le seul petit problème reste que peu de graveurs sont capables de graver ce support en plus de 4X. Seuls les lecteurs de CDROM assez récents (32X et plus en général) sont capables de les relire correctement (avec parfois quelques difficultés...).

Les lecteurs ZIP :
En usage local, un lecteur interne ZIP IDE ou SCSI  avec ses disquettes de 100Mo (non compatible avec les disquettes 1,44 Mo classique) est une solution acceptable si votre volume de données est raisonnable.

En usage externe, c'est à dire connecté sur le port parallèle, le ZIP se révèle très pratique (car tout ordinateur a un port parallèle) mais un peu plus cher et moins performant .

Le lecteur ZIP existe aussi en version 250Mo : il est compatible avec les anciennes cartouches 100Mo . Sachez que, pour le moment, les cartouches 100Mo sont approximativement 4 à 5 fois plus lentes lorsqu'elles sont utilisées dans un lecteur ZIP

250 Mo que les cartouches 250 Mo dans un lecteur ZIP 250 Mo ou que les cartouches
100 Mo dans un lecteur ZIP 100 Mo. La compatibilité au sens strict du terme existe mais les performances sont dégradées.

En version USB ce lecteur allie tous les avantages : portabilité d’un ordinateur à un

autre et excellentes performances.

Retour au MENU
Les périphériques d ’ entrées
Le clavier :
De la même façon que sur une machine à écrire, le clavier permet de saisir des caractères (lettres, chiffres, symboles ...), il s'agit donc du périphériques d'entrée essentiel pour l'ordinateur, car c'est grâce à lui qu'il est possible d'envoyer des commandes.

Il existe 4 types de claviers pour PC, les trois premiers ont été inventés par IBM, le dernier est la conséquence d'une modification due à la sortie de Microsoft Windows 95. Voici les quatre types de clavier:

    le clavier à 83 touches, de type PC/XT

    Le clavier à 84 touches, de type PC/AT
    Le clavier à 102 touches, appelé aussi clavier étendu
     Le clavier à 105 touches compatible Microsoft Windows 95
Le clavier à 105 touches compatible Microsoft Windows 95
Microsoft a défini trois nouvelles touches permettant d'effectuer des raccourcis vers des fonctionnalités de Windows.
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Ces trois nouvelles touches sont, de gauche à droite:

    La touche Windows gauche
    La touche Windows droite
    La touche Application
Voici certains des raccourcis que permettent ces nouvelles touches:

	Combinaison
	Description

	WIN E
	Afficher l’ explorateur

	WIN F
	Rechercher un fichier

	WIN F1
	Afficher l’ aide

	WIN M
	Minimiser toutes les fenêtres du bureau

	WIN P
	Afficher les propriétés du système

	WIN Tab
	Explorer la barre des taches


WIN R                                                       Afficher la boite exécuter
La souris :
Le déplacement de la souris permet de déplacer un curseur sur l'écran avec lequel (en cliquant sur les boutons) on peut sélectionner, déplacer, manipuler des objets à l'écran.

La souris comporte une bille sur laquelle tournent deux rouleaux. Ces rouleaux comportent chacun un disque cranté qui tourne entre une photodiode et une LED (Diode électroluminescente) laissant passer la lumière par séquence. Lorsque la lumière passe, la photodiode renvoie un "1", lorsqu'elle rencontre un obstacle, la photodiode renvoie un "0". A l'aide de ces informations, le PC peut connaître la position de votre curseur.
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Les scanners
Le scanner fonctionne comme un photocopieur: il copie des textes et de images. Selon le modèle, il ne détecte que la différence clair/sombre ou les variations d'intensité (niveaux de gris) ou les variations de teintes (couleur). Le scanner analyse l'image selon des grilles de points plus ou moins fines, définissant la résolution ("dpi" ou "ppp") de l'image numérisée. Avec une analyse plus fine, l'image restituée à l'écran ou sur une imprimante sera de meilleur qualité. Des logiciels de traitements ou de retouches d´ images permettent de déformer les images ou de faire de montages photographiques et transformer l'image du texte en un fichier qu'on peut ensuite manipuler avec un traitement de textes.

Fonctionnement :
Le scanner décompose l'image en un grand nombre d'unités d'information contenant des données sur la luminosité et sur la couleur de chaque point de l´ image . Ces unités d'informations sont nommées "points" ou "pixels". En augmentant le nombre de points par unité de surface, on améliore la qualité de reproduction. L'unité utilisé est le "dpi" (dots per inch) ou "ppp" (points par pouce).

Les scanners à main
Un scanner à main se pose sur la table. Il est petit et couvre une bande de 10.5 mm de large. Ces scanners ne sont pas très pratiques et les taux d'erreurs sont élevés. Les scanners fournis avec une règle ou une barre de guidage sont plus pratiques et

produisent moins d'erreurs. Ces scanners peuvent être pratiques pour scanner des pages d'un livre (textes, images...).

Si le programme de traitements d'images fourni avec le scanner est de bonne qualité, on peut après scannage modifier la résolution, les couleurs, le contraste, etc... de

l'image. Avec un programme de reconnaissance de textes, on peut scanner des textes et
les enregistrer en un fichier texte. Il est conseillé d'utiliser une règle de guidage pour minimiser le taux d´ erreurs du scan.

Note: il est conseillé de déplacer lentement le scanner sur les documents.
Ceci mis à part, on peut enregistrer sur une disquette ou le disque dur les images et les textes.

Les scanners de bureau

des scanners à plat (on pose sur la vitre le document comme sur la vitre de la photocopieuse).

     des scanners à défilement (ils tirent la feuille comme les imprimantes).

Ils sont beaucoup plus performants que les scanners à main et peuvent scanner une page A4 entière (certains modèles peuvent scanner un plus grand format). Ils vont

généralement plus vite que les scanners à main et certains modèles peuvent atteindre
des résolutions de pointe:

600 x 1200 ppp et avec interpolation des données, atteignent les 9600 ppp.
Combien de couleurs ou de niveaux de gris peut traiter un scanner ?
Les scanners à main détectent généralement 256 niveaux de gris et les modèles haut de gamme atteignent les 16.7 millions de couleurs. Un scanner de bureau détecte souvent toutes les couleurs (16.7 mio.) mais il coûte plus chère.

Que traiter dans quelle résolution ?
Logiquement, l´ image sera plus fidèle si elle est scannée dans une grande résolution. Mais il ne faut pas oublier qu’ elle passe obligatoirement par un dispositif de reproduction (écran ou imprimante) dont la résolution ne peut être étendue indéfiniment. A quoi bon de numériser en 2400 ppp si le résultat est destiné à l´ affichage et qu’un moniteur ne dépasse guère les 72 ppp. Pour le rappeler, les imprimantes vont jusqu’à 300 ppp avec quelques exceptions à 600 ppp. Mais il ne faut pas non plus oublier que: "augmentation de résolution = augmentation de la taille du fichier".


Les périphériques de sorties
Le moniteur :
Le moniteur à tube cathodique
Les moniteurs (écrans d'ordinateur) sont la plupart du temps des tubes cathodiques, c'est à dire un tube en verre dans lequel un canon à électrons émet des électrons dirigés par un champ magnétique vers un écran sur lequel il y a de petits éléments phosphorescents (luminophores) constituant des points (pixels) émettant de la lumière lorsque les électrons viennent les heurter.

[image: image17.png]canon &
électrons écran




Le champ magnétique dévie les électrons de gauche à droite afin de créer un balayage, puis vers le bas une fois arrivé en bout de ligne.
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Ce balayage n'est pas perçu par l ' œil  humain grâce à la persistance rétinienne, essayez par exemple d'agiter votre main devant votre écran pour visualiser ce phénomène: vous voyez votre main en plusieurs exemplaires ...

Le moniteur couleur
Un moniteur noir et blanc permet d'afficher des dégradés de couleur (niveaux de gris)

en variant l'intensité du rayon.
Pour les moniteurs couleur, trois faisceaux d'électrons sont utilisés simultanément en visant chacun un point d'une couleur spécifique:

un rouge, un vert et un bleu (RGB: Red/Green/Blue ou en français RVB: Rouge/vert/bleu).

Cependant ces luminophores sont situés de façon tellement proche que l' œil n'a pas un
pouvoir séparateur assez fort: il voit une couleur composée de ces trois couleurs.
Essayez de mettre une minuscule goutte d'eau sur le verre de votre moniteur: celle-ci faisant un effet de loupe va vous faire apparaître les luminophores.
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Il existe deux grandes catégories de tubes:


Les tubes FST-Invar et Cromaclear dont les luminophores sont rond (grâce à une grille appelée masque)


Les tubes Trinitron dont le masque est constitué de fentes verticales, laissant passer plus de lumière

Les moniteurs à cristaux liquides
Cette technologie est basée sur un écran composé de deux plaques transparentes entre lesquelles il y a une fine couche de liquide dans laquelle il y a des molécules (cristaux) qui ont la propriété de s'orienter lorsqu'elles sont soumises à du courant électrique. L'avantage majeur de ce type d'écran est son encombrement réduit, d' où son utilisation sur les ordinateurs portables.

Les caractéristiques
Les moniteurs sont souvent caractérisés par les données suivantes:


La définition: c'est le nombre de points qu'il peut afficher, ce nombre de points est actuellement compris entre 640x480 (640 points en longueur, 480 points en largeur) et 1600x1200.


La taille: Il ne faut pas confondre la définition de l'écran et la taille de l'écran. En effet un écran d'une taille donnée peut afficher différentes définitions, cependant, généralement, un écran de grande taille (celle-ci se calcule en mesurant la diagonale de l'écran et est exprimée en pouces, c'est-à-dire 2.55 cm).


La résolution: Elle détermine le nombre de pixels par unité de surface (pixels par pouce carré (en anglais DPI: Dots Per Inch).


Le pas de masque: C'est la distance qui sépare deux points, plus celle-ci est petite plus l'image est précise


La fréquence de balayage: C'est le nombre d'images qui sont affichées par seconde, on l'appelle aussi rafraîchissement, elle est exprimée en Hertz. Plus cette valeur est élevée meilleur est le confort visuel (on ne voit pas l'image scintiller), il faut donc qu'elle soit supérieure à 67 Hz (limite inférieure à partir de laquelle l' œil remarque véritablement l'image "clignoter".

Les imprimantes :
L'imprimante permet de faire une sortie imprimée (sur papier) des données de l'ordinateur.

Il en existe plusieurs types dont les plus courants sont:
    l'imprimante laser :
L'imprimante laser reproduit à l'aide de points l'image que lui envoie le PC par le port

LPT. Grâce au laser, les points sont plus petits et la définition est meilleure.
Fonctionnement:
Un ionisateur de papier charge les feuilles positivement.

Un ionisateur de tambour charge le tambour négativement.

Le laser quant à lui (grâce à un miroir qui lui permet de se placer) charge le tambour positivement en certains points. Du coup, l'encre du toner chargée négativement se

dépose sur les parties du toner ayant été chargées par le laser, qui viendront se déposer
sur le papier.
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Ainsi, l'imprimante laser n'ayant pas de tête mécanique est beaucoup plus rapide et moins bruyante.

    l'imprimante à jet d'encre :
La technologie du jet d'encre a été inventée par Canon, elle repose sur le principe simple mais efficace qu'un fluide chauffé produit des bulles.

Les têtes des imprimantes actuelles sont composées de nombreuses buses (jusqu'à 256) qui sont chauffées entre 300 et 400°c plusieurs fois par seconde grâce à un signal impulsionnel.

Chaque buse produit une bulle minuscule qui fait s'éjecter une gouttelette extrêmement fine. Le vide engendré par la baisse de pression aspire une nouvelle goutte ...

    l'imprimante à bulles d'encre
    l'imprimante matricielle (à aiguilles)
Elle permet d'imprimer des documents grâce à un va-et-vient de la tête sur le papier. La tête est constituée de petites aiguilles, poussées par des électro-aimants, qui viennent taper contre un ruban de carbone situé entre la tête et le papier.
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Ce ruban de carbone défile pour qu'il y ait continuellement de l'encre dessus. A chaque fin de ligne un rouleau fait tourner la feuille.
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Les imprimantes matricielles les plus récentes sont équipées de têtes d'impression comportant 24 aiguilles, ce qui leur permet d'imprimer avec une résolution de 216 points par pouce.

    l'imprimante à marguerite :
Les imprimantes à marguerite sont basées sur le principe des machines dactylographique. Tous les caractères sont imprimés en relief sur une matrice en forme de marguerite. Pour imprimer, un ruban imbibé d'encre est placé entre la marguerite et la feuille de telle façon que lorsque la matrice frappe le ruban, celui-ci dépose de l'encre uniquement au niveau du relief du caractère.

Ce type d'imprimantes est devenu obsolète car elles sont beaucoup trop bruyantes et très peu rapides...

Les langages de description de page
Le langage de description de page est le langage standard que l'ordinateur utilise pour communiquer avec l'imprimante. En effet, il faut que l'imprimante soit capable d'interpréter les informations que l'ordinateur lui envoie.

Les deux langages de description de page principaux sont les suivants:

Langage PCL: il s'agit d'un langage constitué de séquences binaires. Les caractères sont transmis selon leur code ASCII.


Langage PostScript: ce langage, utilisé à l'origine pour les imprimantes Apple LaserWriter, est devenu le standard en matière de langage de description de page. Il s'agit d'un langage à part entière basé sur un ensemble d'instructions

Retour au questionnaire
Retour au MENU
Les périphériques internes
Les cartes graphiques :
On distingue deux types de cartes graphiques :

    les cartes accélératrices 2D :
Les cartes 2D n'ont pas changé de principe depuis leur création. Chaque puce possède de nombreux circuits qui permettent d'exécuter de nombreuses fonctions:

    déplacement des blocs (curseur de la souris par exemple)
    tracé de lignes
    tracé de polygones
Ainsi, les performances des cartes 2D n'évoluent plus depuis quelques temps. Leurs performances sont tributaires du type de mémoire utilisée sur la carte (les

mémoires SGRAM ou WRAM, mémoires vidéo spécifiques à 10 ns, donnent des résultats bien meilleurs que la mémoire EDO (60 ns))

La fréquence du RAM-DAC (RAM Digital Analogic Converter), ainsi que la quantité de mémoire vidéo ne permettent en rien d'avoir de meilleures performances, elles

permettent juste d'avoir un meilleur taux de rafraîchissement (nombre d'images par seconde) et de pouvoir accéder à des résolutions plus grandes.

    les cartes accélératrices 3D :
Le domaine de la 3D est beaucoup plus récent, donc plus porteur. On arrive à des puissances de calculs sur PC supérieures à celles de certaines stations de travail.

Le calcul d'une scène 3D est un processus qui se décompose grossièrement en quatre étapes:

    le script: mise en place des éléments

    la geométry: création d'objets simples
    le setup: découpage en triangles 2D
    le rendering: C'est le rendu, c'est-à-dire le plaquage des textures .
Ainsi, plus la carte accélératrice 3D calcule elle-même ces étapes, plus l'affichage est rapide. Les premières puces n'effectuaient que le rendering, laissant le processeur s'occuper du reste.

Depuis, les cartes possèdent un "setup engine" qui prend en charge les deux dernières étapes.

A titre d'exemple, un Pentium II à 266 Mhz qui calcule les trois premières étapes peut
calculer 350 000 polygones par secondes, lorsqu'il n'en calcule que deux, il atteint 750

000 polygones par seconde.

Cela montre à quel point ces cartes déchargent le processeur.

Le type de bus est lui aussi déterminant. Alors que le bus AGP n'apporte aucune amélioration dans le domaine de la 2D, les cartes utilisant ce bus plutôt que le bus PCI

sont beaucoup plus performants. Cela s'explique par le fait que le bus AGP est
directement relié à la mémoire vive, ce qui lui offre une bande passante beaucoup plus grande que le bus PCI.

Ces produits de haute technologie ont maintenant besoin de la même qualité de fabrication que les processeurs, ainsi que des gravures allant de 0.35 µm à 0.25 µ:m.

Les cartes sons :
Comme son nom l'indique, cette carte a pour fonction de permettre à votre PC de vous fournir un son nettement plus harmonieux que les "beep" du démarrage, en conjonction d'enceintes... La gamme des cartes sons ont été longtemps dominées par les Sound Blaster de Créative Labs. Ce sont toujours d'excellentes cartes son sans compter que ce constructeur, du fait de la concurrence, a fortement baissé ses prix. Il se trouve qu'avec l'avènement de Windows et du Plug and Play ,vous n'êtes plus obligés de passer par ce constructeur et par la "norme" dite "Compatible SB" comme à l'époque des jeux DOS : les nouvelles cartes sons compatibles marchent fort bien sous Windows 9x. Cependant il reste intéressant de prendre une carte Sound Blaster même en entrée de gamme car il semble que souvent la bande passante (gamme de fréquences) soit plus réduite sur les cartes compatibles et que, souvent aussi, le bruit de fond dû à l'alimentation soit plus important (appelé "souffle" vulgairement).

Il faut savoir que pour écouter des sons Windows au format .wav, il y a peu de différence entre les différentes cartes sons. Là ou la différence apparaît c'est lors de la diffusion de sons au format midi : en effet, si le fichier son est à ce format et si la carte son contient des tables d'ondes avec les échantillons sonores des différents instruments, alors la restitution des sons sera bien meilleure que si la carte son doit donner l'équivalent de l'instrument sans en avoir d'échantillons. Donc dans ce dernier cas, si vous voulez une qualité de son optimale vous prendrez une carte avec des tables d ’ échantillonnages (tables d'ondes) comme la SB PCI 128 par exemple. Aujourd'hui la plupart des cartes sons intègrent ces tables d'ondes : vous vérifierez que c'est bien le

cas lors de votre achat.
Enfin le format de la carte : ISA ou PCI. Les cartes ISA ont aujourd'hui pour ainsi dire disparues du marché au profit des cartes PCI puisque le standard ISA a pour ainsi dire disparu de nos machines (et des cartes mères des machines). L'avantage des PCI sur les ISA est moindre, si ce n'est une moins grande charge processeur. Par contre la pérennité sera bien meilleure puisque le PCI devrait durer encore un bon moment.

Les meilleurs modèles disponibles :

	Marque
	Modèle

	Compatible SB16
	Compatible SB16 ISA

	Creative Labs
	Sound Blaster PCI 128

	Guillemot
	Maxi sound Fortissimo

	Creative Labs
	Sound Blaster Live value 1024 PCI

	Creative Labs
	Sound Blaster Live 1024 PCI +

4 enceintes pour effet 3D


	Creative Labs
	Sound Blaster Live Platinium

	Guillemot
	ISIS PCI


Le nombre indiqué dans les cartes sonores (16, 32 ou 64) a la signification suivante: en général le 16 signifie qu'il s'agit d'une carte comportant un convertisseur Numérique/Analogique 16 bits. 32, 64, 128 ou 256 représentent en général le nombre de voies polyphoniques de la carte (nombres d'instruments issus des tables d'échantillonnages).
Il existe aussi des cartes comme la Créative Sound Blaster Live 1024 (en PCI) et la Diamond Monster MX300 qui permettent de gérer en plus des effets de sons 3D et de type spatial. Elles restent à ce jour exploitées par assez peu de logiciels mais cela commence à venir notamment dans les jeux d'action 3D (Half-life est le parfait exemple) et elles sont de plus en plus abordables. Si vous n'êtes pas sur que vous en

aurez l'utilité, vous pouvez toujours faire l'achat en 2 temps et donc acquérir par la suite les enceintes supplémentaires.

Le modem
Grâce aux techniques de digitalisation et de modulation aux alentours de 1962, ainsi que l'essor des ordinateurs et des communications le transfert de données via modem vit le jour...

Principe du modem
Le modem est le périphérique utilisé pour transférer des informations entre plusieurs ordinateurs (2 à la base) via les lignes téléphoniques. Les ordinateurs fonctionnent de façon digitale, ils utilisent le langage binaire (une série de zéros et de uns), mais les modems sont analogiques. Les signaux digitaux passent d'une valeur à une autre, il n'y a pas de milieu, de moitié, c'est du Tout Ou Rien (un ou zéro). L'analogique par contre n'évolue pas "par pas", il couvre toutes les valeurs. ainsi vous pouvez avoir 0, 0.1, 0.2,

0.3 ...1.0 et toutes les valeurs intermédiaires.
Un piano par exemple marche plus ou moins de façon analogue car il n'y a pas "de pas" entre les notes. Un violon par contre peut moduler ses notes pour passer par toutes les fréquences possibles.

Un ordinateur marche comme un piano, un modem comme un violon. Le modem convertit en analogique l'information binaire provenant de l'ordinateur. Il envoie ensuite ce nouveau code dans la ligne téléphonique. On peut entendre des bruits bizarre si l'on monte le son provenant du modem.

Ainsi, le modem

module les informations numériques en ondes analogiques; en sens inverse il démodule les données numérique.

C'est pourquoi modem est l'acronyme de MOdulateur/DEModulateur.
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La connexion par ligne téléphonique
Une ligne téléphonique est conçue pour fonctionner avec un téléphone, c'est pour cela qu'un modem a besoin d'établir une communication avec un ordinateur distant grâce à un numéro de téléphone avant de pouvoir échanger des informations. On appelle protocole le langage utilisé par les ordinateurs pour communiquer entre eux. Les deux protocoles les plus utilisés sont:

    le protocole PPP
     le protocole TCP/IP
Les cartes réseaux :
Les cartes réseau (appelées Network Adapter Card en anglais) constituent l’interface entre l’ordinateur et le câble du réseau. La fonction d’une carte réseau et de préparer, d’envoyer et de contrôler les données sur le réseau. Pour préparer les données à envoyer, la carte réseau utilise un transceiver qui transforme les données parallèles en données séries. Chaque carte dispose d’une adresse unique, qui lui permet d’être différenciée de toutes les autres cartes du réseau.

Les cartes réseau disposent de paramètres qu’il faut configurer. Parmi eux figurent l’interruption matérielle (IRQ), l’adresse de base du port E/S et l’adresse de base de la

mémoire (DMA) .
Pour garantir la compatibilité entre l’ordinateur et le réseau, la carte doit être adaptée à l’architecture du bus de données de l’ordinateur et avoir le type de connecteur approprié au câblage. Chaque carte est conçue pour s’adapter à un certain type de câble.

Certaines cartes comprennent plusieurs connecteurs d’interfaces (à paramètrer soit avec

les cavaliers, soit avec les DIP, soit de façon logicielle).
NB : Certaines topologies réseau propriétaires utilisant la paire torsadée ont recours au connecteur RJ-11. Ces topologies sont parfois appelées « pré-10BaseT ».

Enfin pour garantir cette compatibilité entre ordinateur et réseau, la carte doit être compatible avec la structure interne de l’ordinateur (architecture du bus de données) et avoir un connecteur adapté à la nature du câblage.

Rôle de la carte réseaux
Une carte réseau sert d’interface physique entre l’ordinateur et le câble. Elle prépare pour le câble réseau les données émises par l’ordinateur, les transfère vers un autre ordinateur et contrôle le flux de données entre l’ordinateur et le câble. Elle traduit aussi les données venant du câble et les traduit en octets afin que l’Unité Centrale de l’ordinateur les comprenne. Ainsi une carte réseau est une carte d'extension s'insérant dans un connecteur d’extensions (slot).

Préparation des données
Les données se déplacent dans l’ordinateur en empruntant des chemins appelés « Bus

». Plusieurs chemins côte à côte font que les données se déplacent en parallèle et non en série (les unes à la suite des autres).

    Les premiers bus fonctionnaient en 8 bits (8 bits de données transportés à la fois)

    L’ordinateur PC/AT d’IBM introduit les premiers bus 16 bits
    Aujourd’hui, la plupart des bus fonctionnent en 32 bits

Toutefois sur un câble les données circulent en série (un seul flux de bits), en se
déplaçant dans un seul sens. L’ordinateur peut envoyer OU recevoir des informations mais il ne peut pas effectuer les deux simultanément. Ainsi, la carte réseau restructure

un groupe de données arrivant en parallèle en données circulant en série (1 bit).
Pour cela, les signaux numériques sont transformés en signaux électriques ou optiques susceptibles de voyager sur les câbles du réseau. Le dispositif chargé de cette traduction est le Transceiver.

 L e  rôle  d’  identificateur

La carte traduit les données et indique son adresse au reste du réseau afin de pouvoir être distinguée des autres cartes du réseau.


Adresses : définies par l’IEEE (Institute of Electrical and Electronics Engineer) qui attribue des plages d’adresses à chaque fabriquant de cartes réseau.


Elles sont inscrites sur les puces des cartes : procédure appelée « Gravure de l’adresse sur la carte ». Par conséquent, chaque carte a une adresse UNIQUE sur le réseau

Autres fonctions de carte réseaux
L’ordinateur et la carte doivent communiquer afin que les données puissent passer de l’un vers l’autre. L’ordinateur affecte ainsi une partie de sa mémoire aux cartes munies d’un Accès Direct à la Mémoire (DMA : Direct Acces Memory ).

La carte indique qu’un autre ordinateur demande des données à l’ordinateur qui la

contient.

Le bus de l’ordinateur transfère les données depuis la mémoire de l’ordinateur vers la
carte réseau.

Si les données circulent plus vite que la carte ne peut les traiter, elles sont placées dans la mémoire tampon affectée à la carte (RAM) dans laquelle elles sont stockées temporairement pendant l’émission et la réception des données.

Envoi et contrôle des données
Avant que la carte émettrice envoie les données, elle dialogue électroniquement avec la

carte réceptrice pour s’accorder sur les points suivants :
    Taille maximale des groupes de données à envoyer

    Volume de données à envoyer avant confirmation
    Intervalles de temps entre les transmissions partielles de données
    Délai d’attente avant envoi de la confirmation
    Quantité que chaque carte peut contenir avant débordement
    Vitesse de transmission des données
Si une carte plus récente, donc plus perfectionnée, communique avec une carte plus lente, elles doivent trouver une vitesse de transmission commune. Certaines cartes ont des circuits leur permettant de s’adapter au débit d’une carte plus lente.

Il y a donc acceptation et ajustement des paramètres propres à chacune des deux cartes avant émission et réception des données.

Paramètres de configuration de la carte
Les cartes réseau sont munies d’options de configuration. Entre autres :

    Interruption ( IRQ ) : dans la plupart des cas, ce sont les IRQ 3 et 5 qui sont
attribués aux cartes réseau. L’IRQ 5 est même conseillé (s’il est disponible !) et la plupart des cartes l’utilisent comme paramètre par défaut.


Adresse de base du port d’ entrée-sortie ( E/S ): Chaque périphérique doit utiliser une adresse de base différente pour le port correspondant. Les numéros de port

suivants (en notation hexadécimale) sont souvent attribuables à une carte réseau,
sauf s’ils sont déjà pris.

Adresse de base de la mémoire : Elle désigne un emplacement de la mémoire vive (RAM) de l’ordinateur. La carte utilise cet emplacement comme tampon pour les données qui entrent et qui sortent. Ce paramètre est parfois appelé « adresse de début » (RAM Start Address). En général, l’adresse de base de la mémoire pour une carte réseau est D8000. Le dernier 0 est parfois supprimé pour certaine carte réseau. Il est essentiel de prendre soin de ne pas sélectionner une adresse de

base déjà utilisée par un autre périphérique. A noter toutefois que certaines cartes
réseau n’ont pas de réglage pour l’adresse de base de la mémoire car elles n’utilisent pas les adresses RAM de la machine.

    Le transceiver
Remarque : il est possible de configurer la carte de manière logicielle. Les paramètres doivent correspondre avec la disposition des cavaliers ou des commutateurs DIP (Dual Inline Package) situés sur la carte réseau. Les réglages sont fournis avec la documentation de la carte. Beaucoup de cartes récentes sont en PnP (Plug and Play). Cela dispense de configurer la carte à la main mais peut parfois être gênant (apparition de conflits) auquel cas il est généralement agréable de pouvoir désactiver l'option PnP et configurer la carte "à la main".

La carte SCSI
Généralités
SCSI (Small Computer System Interface)
SCSI est un procédé industriel de connection des périphériques (par exemple des disques, CD-ROM...) aux ordinateurs.

L'interface SCSI est une interface qui permet la prise en charge d'un nombre important
d'unités (disques durs, CD-ROM, Graveur, scanner, ...), c'est-à-dire plus d'une dizaine simultanément. Elle est beaucoup utilisée pour sa stabilité notamment au niveau du taux de transfert. En effet, c'est un adaptateur SCSI (carte adaptatrice sur un emplacement PCI ou ISA ou bien directement intégré sur la carte mère pour les configurations haut de gamme) qui se charge de la gestion et du transfert des données avec un microprocesseur dédié. Le microprocesseur central est alors relégué de ses activités concernant le flux de données, il ne communique qu'avec la carte SCSI.

Ainsi chaque contrôleur SCSI a ses propres caractéristiques (fréquence, ...), le BIOS n'a donc aucune influence sur les performances de l'interface SCSI étant donné qu'elle possède elle-même son propre BIOS. Il est toutefois possible d'optimiser cette interface en faisant évoluer le BIOS de la carte SCSI.

Comparatif SCSI/IDE
Les interfaces SCSI (Small Computer System Interface) et IDE (Integrated Device Electronics) ont depuis très longtemps été rivales. En réalité, cette concurrence est injustifiée car les deux interfaces se destinent à des marchés différents. Mais examinons d'un peu plus près les deux interfaces.

Les atouts du SCSI

L'interface SCSI apporte de nombreux avantages face à l' IDE. Tout d'abord, le SCSI est un interface "à tout faire", c'est-à-dire que l'on peut raccorder des périphériques assez

dissemblables (non seulement des disques durs et des graveurs de CD mais aussi des
scanners...). Le SCSI permet ensuite une connectivité exceptionnelle : en effet, la carte contrôleur gère individuellement de sept à quinze périphériques, au contraire de l' IDE qui définit un périphérique maître et l'autre esclave. Pour finir, le SCSI possède un contrôleur indépendant qui s'occupe de tous les accès aux périphériques SCSI, ce qui ne nécessite pas le blocage des ressources du processeur.

Les atouts de l' IDE

L' interface IDE possède également des arguments intéressants face au SCSI. Cette interface (aujourd'hui appelée UltraDMA/33) est beaucoup moins onéreuse que la SCSI

(non seulement pour le contrôleur mais aussi pour les périphériques qui sont 30 à 40%
moins chers). Cette différence de prix s'explique par le fait que l'interface IDE ne possède pas de contrôleur spécialisé gérant tous les accès aux périphériques mais qui entraîne, en contrepartie, une baisse des performances du PC lors des accès aux périphériques. De plus, tous les PC achetés aujourd'hui sont équipés de deux interfaces IDE (ce qui permet de connecter jusqu'à quatre périphériques) et n'engendre donc aucun surcoût pour l'achat d'une carte d'extension à l'inverse du SCSI...

Les débits

La norme SCSI se présente sous de nombreuses dénominations (SCSI-1, SCSI-2, Ultra- SCSI, Ultra-2-SCSI... dans l'ordre d'apparition). Quant à la norme IDE, elle aussi se

présente sous plusieurs normes (PIO, PIO 2, PIO 3, PIO 4, UltraDMA/33 et bientôt
UltraDMA/66).

Un petit tableau récapitulatif permettra de se faire une idée sur les débits de transferts théoriques des différentes normes de chacune de ces interfaces :

	Interface
	Norme
	Débit théorique
	Nombre maxi de périphériques

	SCSI
	SCSI
	5 Mo/s
	7

	
	SCSI-2
	10 Mo/s
	7

	
	ULTRA SCSI
	20 Mo/s
	7

	
	ULTRA-2 SCSI
	80 Mo/s
	15

	IDE
	PIO 4
	16,6 Mo/s
	2

	
	UltraDMA 33
	33,3 Mo/s
	2


Les débits indiqués dans ce tableau sont bien entendus théoriques et ne reflètent en aucun cas la réalité qui, dans le meilleur des cas, permet des débits réels 50% inférieurs à ceux théoriques.

Retour au questionnaire
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Le système d ’ exploitation
Un système d'exploitation est un ensemble de programmes et de sous-programmes

dont le rôle est de gérer et de piloter le matériel, c'est-à-dire les disques, les bandes, les périphériques. . . Il fait office d'intermédiaire entre les applications (software) et le matériel (hardware) : c'est lui qui doit intercepter les commandes issues de

l'application et les transmettre au matériel. Un bon système d'exploitation n'accepte pas qu'une application fasse directement appel au hardware .

 F ina l ités du s y st ème d’e xp lo ita tion :
- Gestion des informations : stockage, recherche protection

- Gestion des ressources matérielles et logicielles : optimisation, sécurité, exécution des applications, partage entre usager

- Assurer une sécurité vis à vis du matériel et personnel
- Rendre compte de l’activité de la machine .
 F oncti ons du sy st ème d’ ex plo ita ti on :
Les principales fonctions du système d’exploitation peuvent être classées

hiérarchiquement :
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Système multi-utilisateurs
Se dit d'un système informatique permettant à plusieurs utilisateurs d'utiliser simultanément sur une même machine des applications similaires (le système est alors dit "système transactionnel") ou différentes.

Système multi-taches
Les système d'exploitation multi-tâches permettent de partager le temps du processeur pour plusieurs programmes, ainsi ceux-ci sembleront s'exécuter simultanément.

Pour réaliser ce processus, les applications sont découpées en séquence d'instructions que l'on appelle tâches ou processus. Ces tâches suivant la priorité qui leur est associée

seront tour à tour actives, en attente, suspendues ou détruites.
Un système est dit  préemptif lorsqu'il possède un ordonnanceur, qui répartit, selon des critères, le temps machine entre les différentes tâches qui en font la demande. Le

système est alors à  temps partagé. Cela est notamment le cas des systèmes multi-
utilisateurs .Dans ce cas, le système alloue à chaque utilisateur une tranche de temps.

Système multi-processeurs
Ces systèmes sont nécessairement multi-tâches puisqu'on leur demande d'une part de pouvoir exécuter simultanément plusieurs applications, mais surtout d'organiser leur exécution sur les différents processeurs (qui peuvent être identiques ou non). Ces systèmes peuvent être soit architecturés autour d'un processeur central qui coordonne les autres processeurs, soit avec des processeurs indépendants qui possèdent chacun leur système d'exploitation, ce qui leur vaut de communiquer entre eux par l'intermédiaire de protocoles.

Classifications des systèmes :
Différents types de classifications sont utilisés :

-     pa r  la  mét hode  d’ac cès  au  syst èm e  pa r  l’usag er 
    par sessions : ce sont les systèmes transactionnels ou conversationnels (ex

: réservation d’un billet SNCF)
    par requête : temps réel


par travaux (batch) : traitement par lots (ex: mise à jour des comptes bancaires la nuit)

-     pa r  le  genre  d’app lica t ions  des  u sag ers 
    développement de programmes

    manipulation des données
-   par la configuration matérielle
    un seul processeur : système monoprocesseur
    plusieurs processeurs : système multiprocesseur
    basée sur un réseau : système réseau
-     par la politique de partage des ressources physiques et logiques

partage de la mémoire entre plusieurs programmes : système multiprogrammé


partage du temps processeur entre les programmes en exécution : temps partagé (partage par quantum de temps) ou temps réel (partage par

priorité des taches)
-    pa r le nom br e  d’ usagers simultanés
    système monoposte

    système mulitposte
 Les qu al ités d’un sy st èm e  :
-     La fiabilité : limiter les conséquences des défaillances matérielles ou des erreurs des

utilisateurs. En cas de panne, éviter les pertes d’information ou leur incohérence.
-
Efficacité : Utiliser au mieux les ressources et possibilités matérielles (sans en consommer trop pour lui-même)

-    Fac ilité d’emp loi  :  Offrir un langage de commande (dialogue usager/système) et

des diagnostics d’erreurs (système/usager) clairs et précis
-     Adaptabilité : permettre des modifications matérielles et logicielles les plus simples

possibles, à l’aide d’outils spécialisés
-
Mesurabilité : Enregistrer la comptabilité des ressources utilisées par les usagers, mesurer les paramètres de fonctionnement et de charge

Quelques systèmes d'exploitation :
	Caractéristiques
	DOS
	MAC OS (Apple)
	WIN
95/98
	WIN NT 4
	UNIX (ex : AIX, LINUX,
	GCOS


	
	
	
	
	
	SOLARIS...)
	(BULL)

	Ouvert
	
	
	
	
	X
	

	Monotâche
	X
	
	
	
	
	

	Multitache
	
	X
	X
	X
	X
	X

	Mono-utilisateur
	X
	X
	X
	X
	
	

	Multi-utilisateur
	
	
	
	
	X
	X

	Multiprocesseurs
	
	
	
	X
	X
	X


 Stru ctu r e d’u n sys tèm e d ’ exp lo ita tion :
Le noyau
Les fonctions principales du noyau sont :

-
 L’  allo ca t eur  (dispatcheur) du CPU qui est responsable de la répartition du temps disponible de l’unité de traitement entre les différents processus. La priorité d’un processus est attribuée par le planificateur (scheduleur) selon l’urgence et les ressources requises. L’ allocateur doit aussi sauvegarder l’état de la machine lorsque le processus s’interrompt et indiquer au CPU le processus suivant ; le processus interrompu est sauvegardé dans un bloc d’information appelé vecteur d’état ou descripteur.

-     La gestion des interruptions dont la tâche est de déterminer la source de

l’interruption et d’activer la procédure de service correspondante.

-
 Le suppor t  de l’en viro nnement  des  pr o cessus  dont le rôle du noyau, dans la synchronisation des processus est généralement limité à l’implantation des deux primitives WAIT (décrémente le sémaphore S d’une unité mais n’est jamais négative) et SIGNAL (incrémente S d’une unité) utilisées par les niveaux supérieurs du

système. Ces deux opérateurs maintiennent un compteur (S) et assurent la suspension et la réactivation des processus.

Gestion de la mémoire centrale
On peut distinguer différentes façons de gérer la mémoire centrale :

-
Les partitions de taille fixe qui consistent à découper la mémoire physique en partitions fixes, mais pas nécessairement de tailles identiques, et qui sont fixées à la génération du système. Cela occasionne un gaspillage de mémoire du fait de la différence entre les tailles des jobs et des partitions.

-
Les partitions de taille variable qui adaptent les partitions à la taille des programmes. Le problème commence lorsqu’un programme termine son exécution, il crée un trou qui ne correspond pas forcément à la taille d’un processus en attente. Pour éviter cela, on réalise une opération de compactage (réallocation ou relocation) qui réalise une translation dynamique des programmes. Elle est réalisée à l’aide des registres de base et du dispositif calculant, au moment de l’exécution, l’adresse effective (adresse effective = adresse de base + adresse relative au début du programme).

-
La translation dynamique et protection consiste à comparer l’adresse effective calculée avec les adresses extrêmes de la zone allouée au programme, stockées dans des registres bornés. Cela comporte quatre dispositifs (registre de base, registre de bornes, dispositif de calcul de l’adresse effective, dispositif de vérification de l’appartenance de l’adresse effective à la zone mémoire du processus). Grâce à ces dispositifs, le système peut déplacer un programme et retasser la mémoire. Les processus inactifs peuvent ainsi être mis en attente (SWAPPING) et remplacés par d’autres. Les inconvénients sont le temps utilisé pour retasser la mémoire et l’exigence d’allouer à chaque processus une zone mémoire d’un seul tenant.

-
La segmentation consiste à diviser un programme en segment correspondant à une entité logique telle une procédure ou un bloc de données. Le système gère un ensemble de tables de segments, contenant les adresses de chargement des segments de chaque programme (une par job), afin de savoir où ils sont stockés. L’adresse contient deux champs (le numéro du segment et le déplacement à l’intérieur du segment).

-
La mémoire virtuelle consiste à traiter séparément les adresses référencées par un programme (adresse virtuelles) et les adresses de la mémoire physique (adresses réelles). C’est un espace mémoire qui n’existe pas mais qui peut être utilisé par le programmeur comme modèle de mémoire centrale à sa disposition.

-
La pagination, nécessaire pour réaliser une mémoire virtuelle, consiste à découper les deux espaces adresses (réel et virtuel) en pages de la même taille et à mettre en œuvre un mécanisme de transfert de page entre la mémoire virtuelle et réelle.

Organisation des entrées-sorties :
La difficulté provient de causes matérielles et de facteurs objectifs mais aussi de la gestion optimale des ressources et de la simplification de la tâche de l’utilisateur . Ex :

    Diversité des périphériques

    Différence de vitesse entre les unités
    Différence de méthode d’accès aux unités
    Différence de condition de partage des périphériques
    Diversité des conditions d’erreur
    Complexité des systèmes de liaison entre périphériques et l’ Unité Centrale
    Parallélisme des opérations
Tous ces objectifs sont réalisés par le système d’exploitation en confinant tous les traitements particuliers dans des modules spécialisés appelés gestionnaires de périphériques.

Pour ceci, on distingue quatre sous-niveaux logiciels :
-
Des procédures standards (programmes de bibliothèque) utilisés par les applications et contenant des requêtes au superviseur provoquant le passage au mode privilégié.

-    Un logiciel d’entrées-sorties indépendant des périphériques.

-    Des drivers commandant chaque unité périphérique.

-
Des programmes de service des interruptions agissant en collaboration avec les fonctions du noyau.

Enchaînement des processus –  Parallélisme :
Considérons deux programmes distincts P et Q et leurs processus associés p et q. L’exécution de l’ensemble (p,q) peut se dérouler de diverses manières, caractérisées par des formes particulières de sa trace temporelle :

(1) -------- p --------------

----------q------------

(2) --p-- --p-- --p-- --p--
--q-- --q-- --q—
(3) -----p----------

----------q---------
Les différents schémas se caractérisent comme suit :

- schéma 1 : on exécute entièrement un processus, puis l’autre, par exemple p d’abord;

- schéma 2 : on exécute alternativement une suite d’instructions de p, puis une suite d’instructions de q, et ainsi de suite jusqu’à la fin des deux processus;

- schéma 3 : l’exécution de p et q est simultanée; ce schéma nécessite deux

processeurs distincts.
Pour comparer ces schémas d’exécution, il est commode d’introduire la notion de  niveau d’observation. On peut ainsi considérer une suite d’actions d’un processus comme une action unique, c’est-à-dire observer le déroulement du processus en prenant une unité d’exécution moins fine que l’instruction.

Par exemple, si on redéfinit l’action élémentaire comme l’exécution d’une procédure, la trace du processus ne comporte que les états à chaque appel ou retour de procédure. Le niveau d’observation le plus fin (celui des instructions) est appelé niveau de base.

Plaçons nous d’abord à un niveau d’observation où, par convention, l’exécution complète
de chacun des programmes P et Q représente une action unique. Les définitions qui suivent sont relatives à ce niveau :

- le schéma de type 1 est celui d’une exécution séquentielle de p et q. La fin d’un processus entraîne le début d’un autre .

- les schémas de type 2 et 3 sont des schémas d’exécution parallèle.

Revenons au niveau de base. On peut alors faire une distinction entre les schémas 2 et

3. En effet, dans le schéma 2, en raison de l’unicité du processeur, une seule action
peut-être en cours à un instant donné, contrairement au schéma 3. On dit qu’il y a

parallélisme réel dans le schéma 3, pseudo-parallélisme dans le schéma 2. Le parallélisme réel nécessite deux processeurs distincts.

Exemple :

Les usagers d’un système d’exploitation fonctionnant en temps partagé sur un monoprocesseur ont l’impression que leurs programmes s’exécutent en parallèle car leur

niveau d’observation est celui de commandes composées de nombreuses instructions.
En revanche, au niveau de base, ces instructions sont atomiques et sont exécutées séquentiellement par le processeur.

La situation décrite par les schémas 1 et 2 ne résulte pas d’un lien logique entre p et q, mais seulement de l’unicité du processeur. Elle peut être caractérisée comme suit :

-
soit un ensemble de processus dont les contextes ont en commun un objet tel qu’à un instant donné un seul processus puisse l’utiliser. On dit alors que cet objet constitue pour les processus une ressource critique,

-
soit que les processus sont en exclusion mutuelle (ou encore en compétition) pour l’usage de la ressource. Dans la situation décrite, le processeur est une ressource critique pour les processus p et q.

Le système de gestion de fichiers :
Le SGF joue le rôle central dans un système d’exploitation car il doit gérer la plupart des

informations des usagers et du système lui-même.

Il a des liens étroits avec le système d’E/S (Unix a trouvé conceptuellement intéressant
commode de ne pas faire la différence entre un fichier et un périphérique).

La conservation des fichiers et la réalisation des fonctions d’accès impliquent la prise en
charge par le SGF de :

- la gestion du support physique en masquant à l’utilisateur les détails de l’organisation physique de ses fichiers

- la sécurité et la protection des fichiers, c’est à dire la garantie de leur intégrité en cas d’incident ou de malveillance et le respect des règles d’utilisation fixées (droits d’accès, conditions de partage...)

Le multiprocessing :
Le multiprocessing englobe plusieurs technique qui consistent à utiliser plusieurs processeurs en parallèle pour effectuer des taches qui demande une grande puissance de calcul, ou pour parer à d’éventuelles défaillances du processeur, ce qui est assez rare.

SMPNSP
On utilise 2 processeurs qui se partagent la mémoire, le bus, les disques etc.. Il faut
pour cela que le système d’exploitation puisse gérer plusieurs processeurs (WINDOWS NT™ ou Novell avec SMP) et que bien sur les programmes soient développés afin d’utiliser pleinement cette technique. Malgré cela, il y a un risque de saturation du bus ou de la mémoire.

Il existe alors une variante de cette technique. Chaque processeur a sa propre mémoire. De ce fait, les processeurs ne vont pas polluer la mémoire des autres. Le système est donc plus stable. Cette technique est utilisée dans les serveurs de très haut de gamme car c’est une solution onéreuse.

Clusters
On relie des machines qui peuvent être de milieux de gamme par des connexions à très haut débit. On gère ces machines de manière à ce que l’utilisateur final ne les aperçoive que comme une seule et unique machine. C’est une solution moins onéreuse mais dont

la tolérance aux pannes est moins bonne.
Caractéristiques de quelques systèmes :
     UNIX
     LINUX
     WINDOWS NT
   WINDOWS 95/98
UNIX
Principales caractéristiques :
    Créé par Ritchies et Thomson, dans les laboratoires BELL en 1970

    Ecrit à 90 % en langage C.
    Marque déposée, d’où l’existence de versions voisines : HP/UX, XENIX, AIX,
SOLARIS, LINUX...
    2 familles : Système V et BSD (Berkeley Software Distribute)

    Multi-tâches (Il gère une file d’attente mais n’exécute pas deux tâches en même
temps !)
    Multi-utilisateurs

    Plusieurs interfaces graphiques sont disponibles.
    Interfaces aisées
    Gestion hiérarchique des fichiers (arbre inversé)
    Sécurité sur chaque fichier

    Indépendance des périphériques
    Informations temporelles sur les fichiers
    Exécution directe (intéractif) ou masquée (tâche de fond)
    Redirection d’entrée/sortie
   Environnement modulable
Quelques commandes  :
pwd : pour connaître sa position dans l’arborescence

cd <nom de répertoire> : pour se déplacer dans l’arborescence
ls : pour voir le contenu du répertoire

man <commande> : pour connaître la syntaxe d’une commande cat <fichier> : pour voir le contenu d’un fichier

write <nom utilisateur> : pour envoyer des messages à un autre utilisateur
who : pour savoir qui est connecté à la machine . etc...

Les avantages d'Unix :

Très grande fiabilité du système. On peut laisser tourner un système Unix de nombreux mois sans perte de performance.

    Multi plate-formes (Processeurs Intel, Risc, Alpha...)


Services et outils associés (serveur FTP, messagerie, compilateurs, outils d'administration...) livrés en standard.

    Le système Linux offre une réelle alternative aux solutions Microsoft. Linux est

gratuit, plus fiable et dispose aujourd'hui d'un grand nombre de logiciels.
Les faiblesses d’Unix  :

Manque de standardisation qui fait que chaque constructeur propose une version sensiblement différente d’Unix. Ce qui oblige le portage des applications d’un environnement à l’autre.

   Administration relativement complexe (par rapport à Windows NT par exemple)

qui nécessite un personnel plus expérimenté
LINUX

Retour au menu système
Le noyau
Linux offre toutes les fonctionnalités d'un clone Unix sur micro-ordinateurs PC-386. Il fournit un environnement de travail multi-utilisateurs, plusieurs personnes peuvent utiliser la machine au même moment, et multi-tâches, chaque utilisateur peut exécuter plusieurs programmes en parallèle. Le système fonctionne en mode protégé, exécute du code 32 bits, contrairement à d'autres systèmes qui s'exécutent en mode 16 bits et sont donc moins performants..., et utilise les mécanismes de protection du processeur pour garantir qu'aucun processus ne peut perturber l'exécution des autres ou du système lui- même.

Le noyau implémente les sémantiques Unix : processus concurrents, chargement à la demande des programmes exécutables avec partage de pages et copie en écriture, pagination, systèmes de fichiers, support des protocoles réseau TCP/IP.

Il supporte, de plus, la majorité des périphériques existant dans le monde PC (y compris les cartes sonores) et permet de relire les partitions MS/DOS, OS/2 et tous les formats standards de CD/ROM.

Applications
Les librairies de développement dans Linux sont basées sur les librairies GNU, de la "Free Software Fundation". Ces librairies offrent un haut degré de comptabilité avec les différents "standards" Unix (Posix, BSD, System V), ce qui permet de compiler facilement tout type d'application disponible au niveau source pour Unix. Ces librairies existent sous forme de bibliothèques partagées, ce qui signifie que le code des fonctions de librairie n'est chargé qu'une seule fois en mémoire et que les programmes exécutables sont plus petits en taille sur les disques.

La plupart des utilitaires standards Unix sont disponibles sous Linux, aussi bien les commandes de base que des applications plus évoluées, comme les compilateurs et

éditeurs de texte. La plupart des ces utilitaires sont des programmes GNU, qui
supportent des extensions qu'on ne retrouve pas dans les versions BSD ou System V de ces programmes, mais qui restent compatibles avec ces dernières. Certains programmes, notamment les utilitaires réseau, sont des programmes BSD. En résumé, pratiquement tout programme Unix diffusé sous forme de source peut être compilé sous Linux et s'exécute parfaitement, grâce à la compatibilité implémentée dans le noyau et dans les librairies.

En plus des programmes standards, Linux supporte de "grosses" applications. On retrouve l'interface graphique X Window (XFree86 3 basé sur X11R6), un environnement

de développement très complet comprenant toutes les bibliothèques standard,
compilateurs et débogueurs disponibles sous Unix (C, C++, Objective-C, Smalltalk, Fortran, Pascal, Lisp, Scheme, Ada, gdb, ...). L'utilisateur dispose également d'outils très puissants de formatage de texte, comme nroff, TeX, et LaTeX.

Compatibilité avec d'autres systèmes
Linux n'est pas compatible directement avec les applications développées pour d'autres systèmes d'exploitation. Afin de permettre aux utilisateurs de Linux de bénéficier des applications qu'ils possèdent déjà, que ce soit sous MS/DOS, Windows ou des systèmes Unix commerciaux, des émulateurs sont en cours de développement et permettent déjà d'exécuter des applications "étrangères".

L'émulateur MS/DOS utilise le mode virtuel 8086 du processeur i386 pour exécuter des applications DOS. Il implémente les fonctionnalités de MS/DOS dans un processus et

assure ainsi l' interfaçage entre l'application et le système en émulant les appels
système effectués par le programme. A ce jour, de nombreuses applications fonctionnent correctement sous l'émulateur MS/DOS et la liste s'allonge tous les jours. L'émulateur WINE est assez similaire à WABI, développé par Sun Microsystems : il permet d'exécuter des applications Windows en convertissant leurs appels graphiques en requêtes adressées à l'environnement X Window. A ce jour, seul un petit nombre d'applications Windows fonctionne correctement mais le développement de WINE n'en est qu'à ses débuts et les progrès semblent prometteurs.

Le module de compatibilité iBCS2 permet d'exécuter des applications développées pour des systèmes Unix commerciaux sur micro-ordinateurs PC-386. Cet émulateur convertit les appels système se conformant au standard iBCS2 (qui définit le format des

primitives système ainsi que celui de leurs arguments) en appels natifs traîtés par le noyau Linux. Il est ainsi possible d'exécuter de manière transparente des programmes développés pour d'autres systèmes, comme SCO par exemple.

Le but de ces différents émulateurs est de permettre d'utiliser des applications commerciales sous Linux. Il faut désormais signaler que certains éditeurs de logiciels considèrent maintenant Linux comme un marché potentiel pour leurs produits et

envisagent de porter leurs applications sous Linux. De la sorte, il est probable qu'un
certain nombre d'applications commerciales tourneront bientôt en mode natif sous Linux, sans nécessiter d'émulateur. L'exemple le plus frappant de cette tendance consiste en le portage du jeu DOOM qui fonctionne sous Linux dans l'environnement X Window.

Windows NT (Microsoft)

Retour au menu système
Généralités
Il y a deux versions de WINDOWS NT™ :

-   WI NDO WS  N T™  Wo rkst at ion  (WK) 
Destiné plus particulièrement aux postes de travail clients, mais il peut également gérer
un petit réseau local. Il est vendu avec une seule licence d’utilisation comme poste de travail. Il ne dispose pas de tous les utilitaires et fonctions, présents sur la version serveur, pour être utilisé comme serveur dans un grand réseau.

-   WI NDO WS  N T™  Serv er  (SR ) 
Cette version est destinée a gérer un réseau de grande taille. Il intègre les fonctions client-serveur. Il est vendu avec une licence serveur et 5 licences postes de travail. En raison des fonctions qu’il est amené à exécuter (serveur de fichier, serveur d’application) il nécessite une machine plus performante que son petit frère Workstation.

Caractéristiques :
    système entièrement 32 bits

    portables sur plusieurs plates-formes (Intel, Alpha, Mips, Power PC)
    système sécurisé
    permettent l’installation d’un réseau relativement facilement
    capacité de faire fonctionner des applications DOS™ et Windows™ 3.x
relativement bien
    reconnaissance du système de fichier FAT (DOS), NTFS (propre à WINDOWS NT™)

et même HPFS (OS/2).
    Mono-utilisateur

    Multi-tâche
Inconvénients du système :
    fiabilité aléatoire (variable suivant les logiciels utilisés)
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    nécessite une machine très performante

    langage de commande pauvre, d'où impossibilité d'écrire des scripts complexes.
    peu d'outils livrés en standard (ce qui induit des coûts cachés)
Informations techniques :
-     Portabilité du système
Entre la couche système et la couche hardware de WINDOWS NT™, le concepteur a implémenté une couche nommée HAL (Hardware Abstraction Layer). Cette couche est la seule partie à modifier pour faire fonctionner WINDOWS NT™ sur différents processeurs comme Intel™, Alpha, Power PC, Mips etc.. Bien entendu, c’est le fabricant de la machine qui doit implémenter la couche nécessaire pour le bon fonctionnement du logiciel sur sa plate-forme. WINDOWS NT™ WK et NT SR ont la possibilité de gérer respectivement jusqu’à

2 et 4 microprocesseurs. Cette limitation est aussi définie dans cette couche HAL. Ainsi certains fabriquants fournissent avec leurs serveurs, une version de NT capable de gérer jusqu'à 8 microprocesseurs ou plus.

-     Reconnaissance de systèmes de fichier
WINDOWS NT™ est capable de gérer les systèmes de fichier FAT, NTFS et
HPFS.

   FAT (File Allocation Table)
C'est le type de partition standard de DOS Windows™ 3.X et Windows™ 95.
Il est mieux adapté à des partitions de petites tailles (~300Mb). Fat limite la taille maximum de la partition à 2Go. Il existe une nouvelle version de la

FAT appelée FAT 32 qui vient de paraître et qui repousse cette limite à quelques milliards de Go. Elle est incluse dans la nouvelle version de

Windows 95 OS/R2. FAT est un système de fichier très mauvais en matière
de sécurité. On ne peut pas faire d’audit, pas de gestion des droits, mais une fonction Undelete est implémentée ce qui permet de récupérer un fichier ou répertoire effacé par mégarde.

   NTFS (New Technology File System)
C'est un système non plus basé sur une table mais sur une structure arborescente de type arbre binaire (Btree). Ceci permet un accès aux

fichiers beaucoup plus rapide qu’avec FAT. La barrière des 2Go de partition
n’existe plus puisqu’elle est maintenant limitée à 16 milliard de Go. Ce qui est largement supérieur aux besoins actuels du marché. En terme de sécurité NTFS permet d’associer des droits (lecture, écriture, effacement etc.) à chaque fichier, groupes de fichiers ou répertoires ainsi qu’a chaque utilisateur. Il permet de faire une audit sur les fichiers ou répertoires, ce qui permet de savoir qui a effectué une opération sur un fichier (effacement,

création, lecture...). NTFS possède également des fonctions de tolérances de pannes et de RAID. Malheureusement NTFS n’a pas de fonction Undelete. On ne peut pas formater une disquette NTFS. NTFS n’est pas compatible avec FAT.

  HPFS (High Performance File System)
C'est le système utilisé par IBM™ corp. Pour son système d’exploitation
OS/2. WINDOWS NT™ est capable de lire et écrire sur ce type de partitions.
C’est aussi une partition 32 bits qui comprend des fonctions de sécurité. Elle n’est absolument pas compatible avec FAT ni même NTFS.

Retour au menu système
Windows 95 - Windows 98 (Microsoft)
C’est le système d’exploitation le plus vendu au monde actuellement : il équipe la

majorité des PC.

Il succède au système Dos/Windows mais assure la compatibilité.
Caractéristiques :
    système 32bits

    interface graphique conviviale
    simplicité d’utilisation
    adapté au multimédia
    capacité de faire fonctionner des applications DOS™ et Windows™ 3.x
relativement bien
    Fonctionne sur processeurs Intel (et compatibles)
    Mono utilisateur
    Multi-tâche
Le système de fichier FAT et FAT32
     FAT : File allocation Table. C'est une structure de données qui permet au système

de gérer l'espace disque, les zones libres, occupées et leur allocation à des fichiers ou des répertoires.

Les premières versions de Windows95 ainsi que toutes les versions de DOS utilisaient un système de fichier appelé FAT16 (voire FAT12 pour les plus anciennes). Cette

table avait 2^12 (4096) ou 2^16 (65536) entrées qui représentent chacune une
unité élémentaire d'espace disque. Quand le système de fichier à besoin de place disque, il s'alloue donc des clusters (ensembles de secteurs physiques du disque, généralement de 512octets). 65536 clusters pour une partition de plus d'1 Go nous donne donc des clusters de 32 Ko. Cela signifie en particulier qu'un fichier de 100 octets utilisera un cluster entier sur votre disque dur (jusqu'à 32 Ko pour une partition de plus d'1 Go). Certains utilitaires de compression de disque peuvent (Stacker par exemple) peuvent mettre plusieurs fichiers dans un même cluster.

Il n'est pas rare d'avoir 15000 fichiers sur un disque de 2 Go, ce qui peut représenter une perte de 250 Mo (plus de 10 %). Si vous voulez savoir combien vous perdez de place, essayez chkdrv.

La table ci-dessous récapitule la taille des clusters en fonction de la taille des partitions (pour les dos >= 4.0) avec FAT16

	taille de la partition en Mo
	<128
	<256
	<512
	<1024
	<2048

	taille du cluster en Ko
	2
	4
	8
	16
	32


   la  FAT16 ne sait pas gérer de partition au delà de 2 Go


la  FAT32 permet de gérer des disques jusqu'à 2 Téra octets avec les tailles de cluster suivantes :

	taille de la partition en Go
	<8
	<16
	<32
	>32

	taille du cluster en Ko
	4
	8
	16
	32


La taille minimale d'une partition sous la FAT32 est de 512 Mo.

Quel OS supportent la FAT32 ?
A priori, seuls Windows95 OSR2 et Linux supportent la FAT32. Il est impossible de l'utiliser avec une version antérieur de Windows ou avec WindowsNT (La version 5 devrait le permettre).

Quelle est l'influence de la FAT32 sur les performances disques ?
D'après Microsoft, l'influence de la FAT32 sur les performances est négligeable pour la majorité des utilisateurs. Certains programmes peuvent gagner un peu en vitesse du fait de la FAT32, d'autres, surtout qui font de larges accès séquentiels en lecture ou en écriture, peuvent être légèrement pénalisés

Des benchmarks montrent en général quelques pour cents de dégradation sur les performances disques. Cela peut s'expliquer très simplement par l'augmentation du nombre de clusters pour les grandes partitions et est vrai pour tous les systèmes de fichiers.

Retour au menu système
Retour au questionnaire
Retour au MENU
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