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1. (15) Пројектовати дигиталну уређај P за спрегу између уређаја UA и UB. Уређај P од уређаја UA прима четири 16-то битне речи, након тога прослеђује уређају UB ону реч, од тих четири речи, која у себи садржи највише јединица.


Уређају P стиже од уређаја UА низ бита серијски бит по бит, од нижих ка вишим, по линији DI. Прво стижу 16 бита која представљају прву реч, онда стиже друга, трећа и на крају четврта реч. Када је уређај P спреман да прихвати бит од уређаја UA на линији RА држи вредност 1. Када уређај UA припреми бит, на линију CA поставља вредност 1 у трајању једне периоде сигнала такта. Истим тим сигналом се поставља линија RА на вредност 0. Пријем бита се понавља све док се не прихвате све четири речи. Уређају P уређају UB шаље 16-то битну реч у паралели по линијама DO[15..0]. Када је уређај UB спреман да прихвати 16-то битну реч од уређаја P на линији RB држи вредност 1. Када уређај P припреми 16-то битну реч, на линију CB поставља вредност 1 у трајању једне периоде сигнала такта. Истим тим сигналом се поставља линија RB на вредност 0. Уређај P обавља своју функцију непрекидно, циклички. Уколико је број јединица у речима исти уређају UB се шаље она реч која је прво пристигла.

а) Нацртати структурну шему операционе јединице уређаја P која реализује дату операцију.

b) Нацртати дијаграме тока управљачких сигнала операционе и управљачке јединице.

c) Нацртати структурну шему управљачке јединице реализоване помоћу бројача корака и декодера.
2. (10) За неку операциону јединицу процесора у којој се извршава наредба KOS дати су дијаграми тока микрооперација и управљачких сигнала фазе извршавања наредбе KOS.
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Дијаграм тока микрооперација и управљачких сигнала

Датој операционој јединици је придружена управљачка јединица реализована као стандардна секвенцијална прекидачка мрежа коришћењем RS флип-флопова активне у логичкој јединици. Напомена: Стања кодирати на следећи начин: К0 са 000, К1 са 001, ..., К7 са 111. 
a) Нацртати граф стања редукованих димензија.

b) Нацртати таблицу стања и прелаза/излаза редукованих димензија.

c) Нацртати структурну шему управљачке јединице.
Напомене:
На колоквијуму нису дозвољена никаква помоћна средства, ни калкулатори ни литература. Колоквијум траје 2 сата.
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Основи рачунарске технике 2 – K2
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