2. ФУНКЦІОНАЛЬНА  ТА  СТРУКТУРНА  ОРГАНІЗАЦІЯ  БЛОКУ  АРИФМЕТИЧНИХ  ОПЕРАЦІЙ  (БАО)   КОМП'ЮТЕРІВ  ІЗ  РАДІАЛЬНОЮ  АРХІТЕКТУРОЮ
2.1. Блок  арифметичних  операцій  (БАО)  комп'ютерів  із  триадресною  мовою  машиних  команд  і  з  безакумуляторною  архітектурою

Можлива  структура  такої  машини  показана  на  рис.2.1. Передбачається,  що  в  машині  команди  АО  виконуються  згідно  алгоритму:  
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Мікропрограма  роботи  керуючого  автомата  комп'ютера  при  виконанні  “АО”  показана  на  рис.2.2. При  цьому  передбачається,  що  модуль  “Виклик  команди”  реалізується  з  використанням  раніше  викладених  зв'язків  (інформаційних  каналів)  і  алгоритмів. У  зв'язку  з  багаторазовим  характером  роботи  АП  у  мікропрограмі  реалізовано  алгоритм  формування  “подовженого”  такту  КП  комп'ютера  із  використанням  сигналу  готовності  даних  в  АП  -  ЕАП  (вершина 12).

2.2. Блок  арифметичних  операцій  (БАО)  комп’ютерів  з  триадресною  мовою  машиних  команд  і  з  акумуляторною  архітектурою

При  використанні  акумуляторного  АП  у  триадресної  машині використовуються різні  способи  завдання  другого  операнда  і  адреси  зберігання  результату   АО  (рис.2.3). Можлива  структура для  реалізації  АО  із неявною  адресацією  другого  операнда  та  неявним  способом  завдання  адреси  результату  операції  показана  на  рис.2.4. Відповідний  модуль  мікропрограми  “Виконання  АО”  у  машині  на  основі  акумуляторного  АП  наведено  на  рис.2.5.

2.3. Блок  арифметичних  операцій  (БАО)  комп’ютерів  із  двоадресною  мовою  машиних  команд   і  з  акумуляторною   архітектурою

Можливі  способи  завдання  операндів  у  двоадресної  (2А)  машині  на  основі  архітектури  АП  АК  показані  на  рис.2.6. Склад  і  зв'язки  у  машині  та  алгоритм    виконання  АО  наведені  відповідно  на  рис.2.7  і  рис.2.8.

2.4. Блок  арифметичних  операцій  (БАО)  комп’ютерів  із  одноадресною  мовою  машиних  команд  і  з  акумуляторною  архітектурою

Типові  способи  виконання  АО  і  ПО  у  одноадресній  (1А)  машині  на  основі  архітектури   АК  АП  показані  на  рис.2.9. Можлива  структура для  реалізації  АО у одноадресній  машині  і  алгоритм    виконання  АО  у  АП  АК  наведені  відповідно  на  рис.2.10  і  рис.2.11.
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	                Рисунок 2.1 -  Структура  триадресного  (3А)  комп'ютера  на  основі

                                         безакумуляторного  (БАК)  арифметичного  пристрою  (АП): 

                                         РКОРК -  регістр  коду  операції  регістру  команд;

                                         РАРК1,  РАРК2,  РАРК3 -  регістри  першої,  другої  і  третьої
                                         адреси  регістру  команд  (РК);

                                         РЗП – регістр запису  ОП;

                                         АО -  ознака арифметичної  операції;

                                         БП – ознака  команди безумовного  переходу;

                                         STOP -  ознака  команди  зупинки  комп'ютера  (за  програмою).
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	             Рисунок 2.2 -  Модуль  мікропрограми  “Виконання  АО” у  триадресній  (3А)

                                     машині  (рис.2.1)  на  основі  безакумуляторного  АП  (БАК  АП)
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	Рисунок 2.3  -  Модифікації  (М)  триадресних  (3А)  команд  (КОП  А1  А2  А3)  арифметичних  операцій  (АО)  машини  на  основі  акумуляторного  АП  (АК  АП):  АК -  акумулятор  АП  (регістр – акумулятор  АП);  ОМ – ознака  модифікації  триадресної  команди;  М123,  М12А, М1А,  М1А3 -  ознаки  модифікації  АО  у  триадресної  ЕОМ.  


	
[image: image12.emf]РОП

РКОРК ПМ РАРК1 РАРК2 РАРК3

ТПП

Скидання

ПП АП

Т R

S

DC КОП DC ПМ

КП  комп’ютера

РАП РАП РАП

АО БП STOP

. . .

M M M M

123 12A 1A 1A3

. . .

P1

КП

РКО АП

Е

АП

ПП

Пуск АП

АК

АК

АП

ОП

РЗП

КА

Rd

Wr

Еоп

РАП

РОП

РОП

РАРК1 РАРК2 РАРК3

АК

РОП АК

Р3П Р1

РКО РК

Пуск АП

Пуск Rd

Пуск Wr

Еоп

РК




	                Рисунок 2.4 – Структура  триадресної  машини  на  основі  акумуляторного

                                        АП  (АК  АП)
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	Рисунок 2.5 – Модуль  “Виконання  АО”  у  триадресної  машині  на  основі  АП  АК
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	       Рисунок 2.6 -  Модифікація  (М)  двоадресних  АО  у  машині  на  основі  АК  АП
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	                          Рисунок 2.7 – Структура  двоадресної  машини  на  основі  АП  АК
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	Рисунок 2.8 – Модуль  “Виконання  АО”  двоадресної  машини  на  основі  АП  АК
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	             Рисунок 2.9 – Способи  виконання  АО  і  ПО  у  одноадресній  (1А)  машині

                                     на  основі  АК  АП
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	                 Рисунок 2.10 – Структура  одноадресної  (1А)  машини для  реалізації

                   типових  команд  завантаження  АК  (ПО)  і  виконання  АО   в  АП  АК.
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	               Рисунок  2.11 –  Виконання  АО  і  ПО  у  одноадресній  машині

                                           на  основі   АП  АК
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