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3.5. Planificación estática o basada en el compilador . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 218
3.6. Desenrollamiento de bucles . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 221
3.7. Segmentación software . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 224
3.8. Planificación de trazas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 228
3.9. Operaciones con predicado . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 235
3.10. Tratamiento de excepciones . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 239
3.11. El enfoque EPIC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 239
3.12. Procesadores vectoriales . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 242
3.13. Arquitectura vectorial básica . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 244
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INGENIERÍA DE COMPUTADORES II

4.3.2.1. Espacio de direcciones compartido . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 305
4.3.2.2. Paso de mensajes . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 309

4.4. Sistemas de memoria compartida . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 310
4.4.1. Redes de interconexión . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 311
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