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• Declaration of variables in Shared Memory
• Computation loop (with synchronizations)

‐ Caching of data
‐ Calculations

• Storing results in global memory

Q1.2 ‐ Design the algorithm and the code of the kernel k2

Q1.3 ‐ Check the coalescence of memory accesses

Product of matrices of n×n elements
• 2D‐blocks of 𝐵 𝐵 threads (kernel k2)
• With: 𝑛 𝑘. 𝐵  𝑘 ∈ ℕ

Q1.1 ‐ Define the 2D‐grid of 2D‐blocks
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Q1.4 ‐ Compute the total number of memory accesses requested by the 
threads:

𝑁  
   𝑛 . 𝑛  

   

Compute the gain compared to the version without shared memory

Q1.5 ‐ Compute the total number of memory accesses achieved by the 
warps.

With coalescent accesses: 1 warp accesses 32 data in 𝑡   

Model : 𝑇  𝑁  
   . 𝑡   

Compute the gain compared to the version without shared memory

Product of matrices of n×n elements
• 2D‐blocks of 𝐵 𝐵 threads (kernel k2)
• With: 𝑛 𝑘. 𝐵  𝑘 ∈ ℕ
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Ex2: 2D grid of 2D square blocks ‐ Boundaries
Product of matrices of n×n elements
• 2D‐blocks of 𝐵 𝐵 threads (kernel k3)
• With: 𝑛 𝑘. 𝐵  𝑘 ∈ ℕ

What are the conditions 
for:
• loading A into shared 
memory?

• loading B into shared 
memory?

• doing the calculations 
and writing to C?
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What are the conditions 
for:
• loading A into shared 
memory?

• loading B into shared 
memory?

• doing the calculations 
and writing to C?

Ex2: 2D grid of 2D square blocks ‐ Boundaries
Product of matrices of n×n elements
• 2D‐blocks of 𝐵 𝐵 threads (kernel k3)
• With: 𝑛 𝑘. 𝐵  𝑘 ∈ ℕ



Q2.2 ‐ Design a first algorithm and code for the kernel k3:
• Strategy 1: insert 0.0's into the caches of A and B when there is 
no data to store there 

• Implement all necessary tests, and only the necessary tests! 
(unnecessary tests could slow down the application)

Q2.3 ‐ Design a second algorithm and code for the kernel k3:
• Strategy 2: Do not insert dummy data into the caches of A and 
B, but adapt the tests and calculations that follow

Ex2: 2D grid of 2D square blocks ‐ Boundaries
Product of matrices of n×n elements
• 2D‐blocks of 𝐵 𝐵 threads (kernel k3)
• With: 𝑛 𝑘. 𝐵  𝑘 ∈ ℕ

Q2.1 ‐ Define the 2D‐grid of 2D‐blocks
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