Aufgabe 1: Allgemeine Fragen:

Exceptiosbehandlung:

Exception wird vom laufenden Programm verursacht.

Trap: (Falle)
-     Division durch Null

-     endgültiger Befehl

· Privileg-Verletzung

· Trace: Einzelschritt zum Testen von Programm

· Adreß-Fehler (Wortzugriff auf ungerade Adresse)

· Check-Überschreitung der Speichergrenzen

Software interrupt (SWI):

Exception wird ganz gezielt vom Programm ausgelöst.

- Testen einer Interrupt-Routine

- Übergang in den Supervisor-Mode, ergibt damit die Realisierung von 

  Betriebssystemaufrufen.

Semisynchroner Systembus:

Unterschiedliche Reaktionszeiten von Buskomponenten werden berücksichtig

( Ready-Signal der Buskomponente steuert die Zeit für den Bus-Zyklus.

Vorteil: Einschub von Wartezyklen bei langsamen Komponenten


(dynamische Anpassung in festem Zeitraster

Asynchroner Systembus:

Vorteil: Dauer eines Buszyklusses wird genau an die Antwortzeit der Peripherie angepasst

Nachteil: Zusätzliche Steuersignale (/AS Address Strobe   - /DS Data Strobe  -

 / DTACK Data Transfer Acknowledge)

Wofür sind Start- und Stoppbit bei asynchroner serieller Datenübertragungen?

- Bei jedem Einzelnen Zeichen erfolgt neue Synchronisation zw. Sender und Empfänger

- Asynchrone Übertragung stellt geringe Anforderung an Gleichlauf der Taktgeneratoren

- Jedes Zeichen wird für die Übertragung in einen Zeichenrahmen (frame) eingebettet

- Beginn des Transfers wird durch ein Startbit angezeigt
- Übermittlung der einzelnen Bits (5-8 Bit) des Zeichens, meist mit LSB

- Übermittlung eines Paritätsbits zur Erkennung von Übertragungsfehlern

- Übermittlung wird mit 1, 1 1/2, oder 2 Stopbits abgeschlossen.

Orthogonaler Befehlssatz:

Ein Befehlssatz heißt orthogonal, wenn jeder Befehl jede Adressierungsart zulässt.

DMA:

Datentransport wird von einer speziellen Hardware (DMA-Controller) durchgeführt. 

Sowohl Start, wie auch Transport wird vom DMA-Controller erledigt.

Übertragsungsarten:

· Einzeltransfer (cycle stealing)

Für den Transfer jedes Datenwortes wird eine eigene Buszuteilung durchgeführt.

Jeder Transfer wird von der Peripherie angefordert.

· Block-Transfer (burst mode)

Nach der Buszuteilung werden alle Daten übertragen
Der Bus wird zwischenzeitlich nicht mehr freigegeben

DMA-Request nur zu Beginn des Transfers

· Transfer auf Anfrage (Demand Mode)

Wie Burstmode, jedoch wird der Transfer unterbrochen, wenn ein DMA-Request zurückgenommen wird. Bei erneutem Request wird Datentransfer fortgesetzt.

DMA-Zugriffsverfahren:

Two-Cycle: 
- DMAC liest das angeforderte Datenwort in einen internen Puffer

(flow through)
  (Quelladresse liegt am Adressbus)



- DMAC legt Zieladresse an den Adressbus und legt das Datenwort von 



  internem Puffer auf den Datenbus



Vorteil:
- Speicher-Speicher Transfer möglich





- Flexibel an I/O-Bausteine anschließbar



Nachteil:
- langsam

Fly-by-Transfer:
- DMAC wählt die Peripherie an (durch Cipselect und R/W-Signal)




- DMAClegt nur die Speicheradresse auf den Adressbus




(Datenwort direkt (ohne Zwischenpuffer) in den Speicher geschrieben



Vorteil: 
- doppelt so schnell



Nachteil:
- kein Speicher-Speicher-Transfer möglich





- Feste Zuordnung zu I/O

Aufgabe 2:

Ermittlung der Startadresse der ISR aus der Interruptvektornummer:

µP liest Vektornummer, falls zugelassen – nachsehen in der Vektortabelle an der Stelle $40.

Dort steht die Anfangsadresse der ISR ($20100) zu der verzweigt wird.

(Vektoradresse = Vektornummer * 4  +  Basisadresse der Vektortabelle)

( Startadresse = <Vektoradresse> )

Aufgabe 3 / Speicher:

UDS Upper Data Strobe (D8-D15)   gerade Adressen

LDS Lower Data Strobe (D0-D7)   ungerade Adressen

Integrationsdichte von DRAM-Speicher:

- Besitzt von allen Zellen den geringsten Aufwand für Schreib-/Lese-Speicher und benötigen 

   daher die geringste Halbleiterfläche. 

- Einfacher Aufbau (Bausteine sind bitweise organisiert, z.B. nkx1 bit), um die Anzahl der Baustein-Anschlüsse trotz großer Anzahl an Speicherzellen gering zu halten. 

- 1-Transistor-Zelle (1device cell) und nur ~ ¼ der Fläche der SRAM-Zelle

- Vorteil: nur beim Einschreiben bzw. Lesen der Informationen fließt ein Strom

( geringer Leistungsverbrauch

Anschlussleitungen eines DRAM-Bausteins:

Adressbus (A0 – AN), Datenbus (D0 – Dn-1), CAS (Column Address strobe)

RAS (row address strobe), CS

Aufgaben eines DRAM-Controllers:
· separater Baustein

· Interface zwischen dem Speicher des Systembusses vom Prozessor zu den Signalleitungen der DRAM-Bausteine

· Übernimmt Steuerfunktionen

· Multiplex von Zeilen- /Spaltenadresse

· Erzeugen von RAS / CAS – Signalen

· Refreseh

Page-Mode bei DRAM:

Zeilenadresse  (  hohe Adressleitungen

Spaltenadresse (  niedere Adressleitungen

Bei aufeinanderfolgenden Adressen bleibt die Zeilenadresse identisch.

Zeilenadresse und RAS wird einmal angelegt, nur Spaltenadresse und CAS wird verändert.

Refresh:

Refresh erfolgt zeilenweise. Inhalt einer Zeile wird gelesen (in den Schreib-/Leseverstärker) und von dort zurückgeschrieben.

Refreshzyklus erfolgt alle 4ms (256 Zeilen)  /  8ms (512 Zeilen)

(1% der Betriebszeit wird für den Refresh benötigt

RAS Only Refresh:

Beim RAS-Only-Refresh wird von außen die aufzufrischende Zeilenadresse angelegt und nur das /RAS-Signal aktiviert. Innerhalb einer spezifizierten Zeit muß dies für jede Zeile einmal gemacht werden. Extern muß ein Zähler vorhanden sein, der bei jedem Refresh erhöht wird.

Diesen Modus beherrschen alle DRAM-Typen.

CAS before RAS Refresh:

In diesem Fall besitzt das DRAM einen internen Adresszähler. Eine Refresh-Adresse braucht nicht angelegt zu werden. Durch die Signalfolge /CAS vor /RAS wird der Refresh-Modus aktiviert und der interne Refresh-Zähler inkrementiert. Dieser Modus ist bei den heutigen Bausteinen Standard.

Hidden-Refresh:

Refresh wird direkt an den Lesezyklus angehängt. DRAM-Chip benötigt internen Adresszähler.

Weitere Refresh-Verfahren: distributed refresh, burst refresh, external refresh

Interleave-Mode bei DRAM-Speichern:

Speicherbereiche werden in Blöcke aufgeteilt (z.B. alle geraden Adressen in Bank0  /  alle ungerade Adressen in Bank1). Bei sequentiellen Adresszugriffen wird zwischen den Bänken abgewechselt. ( Während Zykluszeit für Bank1 noch läuft, kann bereits auf Bank0 zugegriffen werden.

Aufgabe 4 / IO-Bausteine:

Intel 8255:

· 3 8-bit-Ports (PA, PB, PC), die in 3 verschiedenen Modi betrieben werden können.

· PA und PB sind bidirektional, PC wird in PCH und PCL aufgeteilt.

Mode 0: alle Ports bidirektional

Mode 1: Je 3 Leitungen des Ports PC werden den Ports PA und PB als Handshake-Leitungen zur Synchronisation der Datenübertragung zugeordnet. Auf ihnen werden die Signale STB (strobe), ACK (acknowledge) und INT (interrupt) übertragen. 2 Leitungen von PCH gehören zu Port PA und werden für I/O genutzt.

Handshake-Leitungen:
- IBF
(Interrupt Buffer Full)





- OBF (Output Buffer Full)





- STROBE
(Bereit zur Datenübernahme)





- ACK

(Acknowlegde)

Handshake:

Der Empfänger teilt dem Sender mit, ob er neue Daten verarbeiten kann, oder mit der Verarbeitung der vorigen Daten beschäftigt ist.

Funktionsweise eines Timerbausteins:

Aufbau: Besteht aus einem Zähler mit Startwert und Zählerstand, internem Datenbus und Steuerlogik.  Der Timerbaustein kann sowohl mit dem Systemtakt, als auch mit einem eigenen, Quarz-stabilisierten Takt angesteuert werden.

Die Hauptkomponente ist ein synchroner Binärzähler (typischerweise zw. 16 und 24 Bit).

Der Zähler erzeugt Zeitintervalle bestimmter Länge. Dazu wird der Startwert geladen, der proportional zur gewünschten Intervalllänge ist. Der Proportionalitäts-Faktor wird durch die Dauer eines Zähler-Taktimpulses vorgegeben. Zählvorgang wird softwaremäßig durch ein spezielles Steuerwort des Prozessors gestartet oder hardwaremäßig. Der Zähler beginnt mit dem Startwert und dekrementiert bei jedem weiteren Taktimpuls seinen Wert um 1, bis er den Zustand 0 erreicht. Dann wird ein Signal an die Baustein-Steuerung generiert. 

Steuerung setzt Bit im Statusregister. 

Anwendungen: Watchdog, Impulsgenerator, Ereigniszähler, Zeitmesser, Taktgenerator 

Watchdog:

Timer wird zur Überwachung der zeitgerechten Abarbeitung eines Programms durch den Prozessor eingesetzt. Rechner startet den Timer regelmäßig neu.

Falls das Programm „hängen bleibt“, auf der Timer ab und löst einen Rest/Alarm aus.

Frame-Error:

Jedes Zeichen wird für die Übertragung in einen Zeichenrahmen (frame) eingebettet

Empfänger ist völlig analog zum Sender aufgebaut, nur die Daten werden in der anderen Richtung durchlaufen. Das erste empfange Bit wird als Start-Bit interpretiert, die weiteren als Datenbits und werden in das Empfangsschiebe-Register RSR gelesen. Hierbei erneute Berechnung des Parity-Bits und vergleich mit dem empfangen Parity-Bits. Stimmen beide nicht überein (parity errror). Als letztes werden die Stopbits überprüft. Tritt hier ein Fehler auf, wird er als Frame-Error bezeichnet.

