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Anoté apellido, nombre, LU y numere fodas las hojas entregadas
Cada ejercicio se califiea con Bien, Regular o Mal. La divisidén de los ejercicios en incisos es meramente
orientativa. Los ejercicios se califican globalmente.

El parcial NO es a libro abierto, pero puede tener los apuntes provistos por la cdtedra v dos hojas
Ad pon apuntes propios.

Importante: Justifique sus respuestas. Las soluciones a ejercicios de la prictica que sze utilicen
deben ser includas en el examen,.

El parcial se aprueba con los ejercicios 1, 2 Bien y del 3 ¥ 4 al menos uno Regular.

Ejercicio 1 Se desea realizar el disefio de la MiniRoBoT. Esta maquina tendrd arquitectura Von
Neumnman, un Program Counter de 6 bits y una memoria direccionable a palabra de 10 bits. Tendrd

tamk

sién 4 registros de proposito general de 10 bits y un registro especial llamado BAT. Contard

con diferentes sensores: Ultrasonido para detectar objetos, encoders para ver cudnto avanzd cada

rued
desd

a, sensor de baterfa; v dos motores. Tanto los sensores, como los motores serdan accedidos
e direcciones de memoria reservadas, pero no fijas. Los motores sélo podrin moverse con 4

valores diferentes de cantidad de pasos. El set de instrucciones serd el siguiente:

a. P

Instruceidn Efecto

MOV_ULTRASONIDO Reg, MemDir | Reg + [MemDir]

MOV_ENCODER Reg, MemDir Reg ¢ [MemDir]

MOVERMOTOR #Pasos, MemDir [MemDir] <« ExtiObits(#Pasos)

VER_ESTADOD_BAT MemDir BAT + [MemDir]

ADD Regh, RegB Regh ¢+ ReghA + HegB

SUR Regd. RezB Regf + Regh — RegPB

JMP MemDir PC ¢ MemDir

JE MemDir 8i Z=1, PC + MemDir

SUSPENDER_LOW_BAT Si BAT<16, [0x3F] + Ox3FF
+ IRET Vuelve de RAI

roponer un Formato de Instruccion de longitud fija para la MiniRoBoT.

b. Definir:

1

Ejer

a R

1. El tamafio miximo de la memoria
11. La cantidad de instrucciones sin operandos que podrian agregarse a este formato de ins-
truccidn.

11. Se desea agregar la posibilidad, sin modificar el set de instrucciones provisto, para agregar
la funcionalidad de AVANZAR_ROBOT N, MemDirl, MemDirD, que deberd tener
el efecto de que el robot se desplace N posiciones, utilizando las direcciones de memoria
de los motores Izquierdo ¥ Derecho. Decidir s1 es posible o no. En caso afirmativo, indicar
COTIRG.

reicio 2

ealice el diagrama del dalapath de una microarquitectura para la MINIROEBOT que soporte la

ejecucién de las instrucciones descriptas. Recuerde indicar el tamafio de cada registro, de los
buses internos v externcs, las senales de cada componente v justificar la utilizacion de cada
componente escogide v cada decision tomada.

Para realizar el datapath puede utilizar los signientes componentes:

» una unica ALU que realiza las operaciones ADD y SUB.
» un tinico incrementador que suma 1.
= un tnico extensor de signo.

= un tinico controlador de memoria.
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Al inchiirlos detallar cnidadosamente el tamaiio de los registros v los nombres de las sefiales.
Cualquier otro componente a utilizar deberd ser unplementado e incluido en el examen.

b. Desarrolle un componente extra que tenga una entrada de 10 bifs, una salida de 1 bit v que
permita determinar si el estado de la baterfa {que tiene un rango de 0 a 1023), es menor a 16.

¢. Escriba las microinstrucciones que debe gjecutar la mdguina para realizar el fefeh de una
instruceién (no incluir etapas posteriores del ciclo de instruecion).

d. Escribd el microprograma que realiza la parte de ejecucidn del ciclo de instruceidn de las
siguientes instrucciones:

1. JE Ox1F
1I. MOVER_MOTOR 2, [0x34] //Se asume que hay un motor mapeado en esa direccidn.

L. SUSP_LOW_BAT //5i el registro BAT es menor que 16, pone todo en 1 el registro de control
de la bateria, mapeado en la direccion Ox3F.

Ejercicio 3 El disefic de la MiNIROBOT ha sido un éxito ¥y ya se cuenta con un prototipo. Se
requiere programar algunos tests. Para ello, primero serd necesario definir el mapeo de los sensores
v motores en las ltimas 16 direcciones de la memoria, reservadas para ello,

a. Realizar el mapeo para los siguientes dispositives de E/S: Un sensor ultrasonido que usard un
registro llamado US_STAT, dos motores con sus registros MOTI.CTRL v MOTD_CTRL, dos
encoders con sus regisiros ENILSTAT y END_STAT; v un controlador de bateria con sus dos
registros BAT_STAT y BAT_CTRL (que deberd ser mapeado en la ltima direccién reservada).

b. Realizar un diagrama de interconexidn del sistema indicando la direccién de los buses, las lineas
implicadas y la ubicacién de los registros de E/S.

c. Realizar un programa que primero chequee el estado de la bateria y en caso de estar en nivel
bajo, deberd suspender el robot. En caso contrario, el robot deberd avanzar siempre v cuando
los dos encoders se mantengan iguales. Si esto ne ocurre, el robot no sigue avanzando. Escribir

“un Pseudoctdigo y programarlo con el Set de Instrucciones de la MINIROROT.

d. Se introduce una funcionalidad en el controlador de bateria, que envia una interupeeion cuando
el nivel de la bateria estd bajo. Modificar el cddigo anterior ¥, de ser necesario, el diagrama de
interconexion para que la frecuencia de muestreo sobre eada encoder aumente. Comparar ambas
variantes, dar ambas frecuencias de muestreo v explicar cuil esquema es mejor. Considere para
este 1ltimo andlisis que el tiempo de ejecucidén de una instruceidn que involuera E/S es de 2 ms,
mientras que el resto de las operaciones demora 1 ms. Asuma ademads que los encoders arrojan
el mismo valor. '

Ejercicio 4 Se tiene el siguiente programa ASSEMBLY de una médquina Orgal:

data: DW O0x0002
start: MOV RO, [R1+0x0003]
loop: SUB RO, 0x0001
JNE loop
end: JMP end

Se pide:

a. Si el PC. cuyo valor es 0z A000, referencia a la instruccidn etiquetada por start, deducir los
valores de data, loop v end.

b. Muestre el dump de memoria de dicho programa y caleule los desplazamientos para los saltos
relativos.

¢. Realice un diagrama de tiempos para describir el comportamiento del BUS al comunicarse el
CPU con la memoria, tal como lo hace en la linea start.

d. Indicar la capacidad del BUS en relacidn al protocolo deseripto en el punto anterior, asumiendo
un ciclo de reloj de 100 kHz.
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