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פתרון שאלה 1 
א.
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ב.   max – תצרוכת הספק מקסימלית,    house- מראה את הבית שבו תצרוכת ההספק המקסימלית





















































































































    כן






כן









































כן


















כן













































































































































































































































































































[image: image2.emf]
פתרון שאלה 2 
א.   

רכיבי ה RAM הם בגודל 16 קילו בתים כל אחד. 

16K = 16 * 1K = 2^4  *  2^10 = 2^14
כלומר סה"כ 14 רגלי כתובת  מ  A0   ועד   A13   .

 היות ומדובר ב 8086  המחולק לזיכרון זוגי וזיכרון אי זוגי אז כל 2 רכיבי RAM מתחברים ביחד, כאשר רכיב אחד מחובר בכתובות הזוגיות ומתחבר אל D0 עד D7  ורכיב שני מתחבר אל הכתובות האי זוגיות ומתחבר אל פס הנתונים ברגלים D8 עד D15 . בצורה כזו ניתן לקבל מילה - WORD . ראה השרטוט בהמשך.
כל רכיב זיכרון מתחבר אל פס הכתובות אבל A0 של ל רכיב RAM מתחבר אל A1 של פס הכתובות וכך הלאה עד ש A13 של ה RAM מתחבר אל A14 של פס הכתובות :



זיכרון RAM זוגי (EVEN )

      זיכרון RAM אי זוגי
 (ODD )
A1


               D0
   A1



      D8

A14



    D7     A14



     D15
פס



     פס
    פס



      פס
כתובות



  נתונים     כתובות


     נתונים
8086 



  8086       8086


      8086

סה"כ "תופסים" כל שני רכיבי RAM   -    32Kbytes .

גם רכיבי ה  EPROM  מחולקים לכתובות זוגיות ואי זוגיות וכל שני רכיבי EPROM של 32Kbytes כל אחד , "תופסים" ביחד 64Kbytes מתוך מרחב הזיכרון. השרטוט הבא מתאר את חיבור 2 רכיבי EPROM  אל המיקרו. ההבדל מהשרטוט הקודם הוא של EPROM  יש רגל כתובת A14  המתחברת לרגל A15 של ה 8086.


    זיכרון EPROM זוגי


       זיכרון EPROM אי זוגי


A1


               D0
   A1



      D8

A15



    D7     A15



     D15

פס



     פס
    פס



      פס

כתובות



  נתונים     כתובות


     נתונים

8086 



  8086       8086


      8086

נתאר בטבלה את הכתובות והרכיבים המתחברים.  (X  הוא מצב   don’t care ).
היות וב RAM הרגל A14 היא רגל הכתובת  הגבוהה אז ממנה עד A0  נסמן ב X . 
היות וב EPROM הרגל A15 היא רגל הכתובת הגבוהה אז ממנה עד A0 נסמן ב X . 

	כתובת סופית בהקסה 
	כתובת התחלתית בהקסה
	A0 - A3
	A4 – A7
	A8 – A11
	A12-A15
	A16-A19
	הרכיב המתחבר

	07FFF
	00000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	0XXX
	0000
	RAM0+RAM1

	0FFFF
	08000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	1XXX
	0000
	RAM2+RAM3

	DFFFF
	10000
	
	
	
	
	
	FREE

	EFFFF
	E0000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	1110
	EPROM0+EPROM1

	FFFFF
	F0000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	1111
	EPROM2+EPROM3


מהטבלה ניתן לראות שנדרשים 4 רכיבי RAM ו 4 רכיבי EPROM . כמו כן ניתן לראות את תחום הכתובות שכל רכיב מחובר + מרחב הכתובות הפנוי.
מרחב הזיכרון הפנוי ניתן לחישוב בשתי דרכים :  

1.    4 רכיבי RAM שכל אחד תופס 16Kbytes   נותן סה"כ 64 קילו בתים.  עוד 4 רכיבי EPROM שכל אחד תופס 32Kbytes  נותנים 128Kbytes .   8 הרכיבים יחד נותנים     64K+128k=192K  . היות ול 8086 יש 1Mbytes שהם 1024Kbytes של כתובות אז  סה"כ המרחב הפנוי הוא :   

1024K-192K = 832Kbytes =832Kbytes / 2 =   416KWords .
2.  דרך נוספת היא למצוא את המרחב הפנוי מהטבלה:   הכתובת האחרונה הפנויה DFFFH . הכתובת הראשונה הפנויה היא   10000H   סה"כ ההפרש   DFFFFH-10000H = CFFFFH   . סה"כ הכתובות (כולל 10000h) הוא  D0000h .    

D0000h = 851968 = 851968 / 1024 = 832Kbytes = 416KWords  
כפי שהוסבר בעזרת השרטוטים אז כל RAM מתחבר ל A1 עד A14 של פס הכתובות של ה 8086  ואילו כל EPROM מתחבר מ A1 ועד A15 של פס הכתובות.

ב.   שרטוט המפענח אל זיכרונות ה RAM .
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הרגל  io' / m   קובעת האם פונים אל הזיכרון או להתקני קלט / פלט . חייבים להשתמש בפענוח ברגל זו כדי שרכיבי קלט / פלט לא יופעלו בפנייה אל הזיכרון ולהיפך. 
רגל BHE'  היא רגל המודיעה מתי משתמשים בפס הנתונים הגבוה (D8 – D15)  . היא עוזרת לפנות אל הזיכרונות או התקני הקלט/פלט האי זוגיים המתחברים על פס הנתונים הגבוה.
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פתרון שאלה 3 

הערה  :  נצא מתוך הנחה שרכיב 2 מבקש פסיקה 25 (19H )  ורכיב 3 מבקש 30 (1EH ) כי אחרת לא נוכל לחבר את הרכיבים 2 ו 3 אל אותו בקר פסיקות !!

א.  נצייר רק את הקווים העיקריים:
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לפי נתוני השאלה לא ניתן להחליף את מיקום הרכיבים 2 ו 3 כדי לקבל עדיפות חומרה לרכיב  3 על 2 . ניתן לבצע זאת בעזרת תוכנה. 
בפקודת ICW2  נשלח את המספר 18H  ואז רכיב 2 המחובר אל IR1  ייתן פסיקה 19H  שהיא 25 ורכיב 3 המחובר ל IR6  ייתן פסיקה 1EH  שהיא 30 .
ב. 

עבור רכיב 2 המבקש פסיקה מספר 25 שהיא  : 19H פונים לטבלת וקטור הפסיקות לכתובת 
19h*4 = 64H   ול 65H  ,  66H  ו  67H . היות והכתובות בדוגמא שלנו הם כמו הנתונים אז 

IP = 6564H     ו  CS = 6766H   .   כלומר נפנה לכתובת   6766H:6564H      שהיא הכתובת הפיזית :  6DBC4H     .
ג.

כאשר 3 הרכיבים מבקשים פסיקה אז הפסיקה שתתבצע ראשונה היא פסיקת NMI . זוהי פסיקה שאיננה ניתנת למיסוך. לאחר הטיפול בפסיקה זו המיקרו יטפל ברכיב 3 (בתנאי שבתוכנה קבענו בעזרת OCW2 סיבוב ייחודי ואיפסנו את ביט IS של IR1) ולאחר מכן נטפל בפסיקת רכיב 2 .
ד.

דגל IF  - INTERRUPT FLAG  - דגל הפסיקה - הוא אחד מדגלי הבקרה של המעבד. בעזרתו המתכנת קובע האם לאפשר פסיקות או לחסום אותן. אם המתכנת רושם את הפקודה    STI  אז שמים בדגל זה 1 ואז מאפשרים פסיקות. אם המתכנת רושם  CLI אז שמים בדגל 0 ואז לא מקבלים פסיקות  בהדק INTR של המעבד. פסיקת NMI איננה תלויה בדגל זה והיא איננה ניתנת לחסימה.

רגל הבקרה   INTA'   - INTERRUPT ACKNOLEDGE  - אישור פסיקה. בעזרת רגל זו המעבד מודיע לבקר הפסיקות שהוא נענה לבקשת פסיקה .  למעשה המעבד מוציא 2 פולסים ברגל זו. הפולס הראשון נועל את מצב בקשות הפסיקה ברגיסטר ה -  IRR   -  INTERRUPT REGISTER REQUEST - המתחבר אל רגלי ה IR של בקר הפסיקות. הפולס השני גורם לבקר הפסיקות להוציא את מספר הפסיקה המתאים לבקשה אל פס הנתונים.
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פתרון שאלה 4 

1. נחבר מעגל גם עבור ה 8086 וגם ה 51 . נתחיל עם ה 51. 
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מפת הזיכרון עבור החיבור ל 8051 תהיה:

	הפורט המחובר 
	כתובת HEX 
	A3-A0
	A7 – A4
	A11 – A8
	A15 – A12

	  פורט A
	  0 4 0 0
	0 0 0 0
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0

	  פורט B
	  0 4 0 1
	0 0 0 1
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0

	  פורט C
	  0 4 0 2
	0 0 1 0
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0

	רגיסטר הבקרה
	  0 4 0 3
	0 0 1 1
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0


עבור ה 8086 המעגלים יראו דומים. ישנם שני הבדלים קטנים: א. ל A0 ו A1 של ה 8255 מחברים את A1 ו A2 של ה 8086 (A0 יהיה תמיד ב 0 כי עובדים עם פס הנתונים הנמוך המתחבר אל הכתובות הזוגיות). ההבדל השני שאת רגלי הכתובות מ A8  עד A15 נעביר דרך נועל.
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מפת הזיכרון עבור החיבור ל 8086 תהיה :
	הפורט המחובר 
	כתובת HEX 
	A3-A0
	A7 – A4
	A11 – A8
	A15 – A12

	  פורט A
	  0 4 0 0
	0 0 0 0
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0

	  פורט B
	  0 4 0 2
	0 0 1 0
	 0 0 0 0
	 01 0 0
	  0 0 0 0

	  פורט C
	  0 4 0 4
	0 1 0 0
	 0 0 0 0
	 0 1 0 0
	  0 0 0 0

	רגיסטר הבקרה
	  0 4 0 6
	0 1 1 0
	 0 0 0 0
	0 1 0 0
	  0 0 0 0


תכנון מפענח חלקי:
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אל cs' 8255 









A12









A13 











    A14










A15










  IO' / M
המפענח הוא עבור ה 8086. עבור ה 51 אין את הקו התחתון של io' / m    .
כושר האבחנה מחושב לפי  מתח הכניסה שהוא 10 וולט חלקי מספר הדרגות (2 בחזקת 12 שהם 4096), כלומר :   142.44 מילי וולט.  






ב.    אתחול ה 8255 עם 8051 :
Mov dptr,#403h

Mov a,#10000011B
; group A – output (PORTA and 4 MSB bits of PORTC)
movx @dptr,a
אתחול עם 8086 :

Mov dx,403h

Mov al,100000011b

Out dx,al

כדי לקבל 2.5 וולט שהוא רבע מ 10 וולט יש  להוציא את המספר =1024 4096/4 שהוא רבע מהמספר המקסימאלי שיכול לקבל הממיר.  כלומר    010000000000b .
אסמבלי עבור ה 8086 :
Mov  dx,400h
; PORTA
Mov al,0

Out dx,al

Mov dx,406h
; PORTC
Mov al,01000000b

Out dx,al

אסמבלי עבור ה 8051 

Mov dptr,#400h  ; PORTA
Mov a,#0

Movx @dptr,a

Mov dptr,#403h; PORTC

Mov a,#01000000b

Movx @dptr,a

ג.

אופן העבודה STROBED IO  נקרא גם בשם HAND SHAKE  (לחיצת יד). באופן פעולה זה ישנם 2 אפשרויות עבודה 1. עם התקן קלט   2. עם התקן פלט.  במצב זה שמים בסיביות D6 ו D5 של רגיסטר הבקרה 01  בהתאמה (עבור קבוצה A ועבור קבוצה B שמים בביט D2 1 לוגי. 

 נתחיל להסביר  עבודה עם התקן קלט:
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בכל אחד ממצבי עבודה אלו משתמשים בפסיקה. בעבודה עם התקן קלט העיקרון הוא שהתקן הקלט מוסר נתון ל 8255 ומודיע שיש נתון חדש בעזרת הורדת רגל STB' . ה 8255 נועל את הנתון ומודיע להתקן שהנתון ננעל בעזרת רגל IBF .  התקן הקלט מחזיר את רגל  STB'  בחזרה ל 1 .  ה 8255 מבקש מהמיקרו פסיקה ע"י הרמת רגל INTR ל 1 . כאשר המיקרו יבצע קריאה של הנתון אז רגל INTR תחזור ל 0 . בסיום פעולת הקריאה תרד רגל IBF חזרה ל 0 ואז התקן הקלט יודע שהנתון הקודם נקרא ע"י המעבד והוא יכול להכניס נתון חדש.
עבודה עם התקן פלט :
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עם סיום תכנות ה 8255 לעבודה ב  STROBED IO  עם התקן פלט עולה רגל INTR של ה 8255  ל 1 . כאשר המיקרו מתפנה להוציא נתון הוא נענה לפסיקה וכותב נתון לפורט הפלט. כתיבה זו (WR') גורמת להורדת רגל INTR ל 0 . כאשר הנתון נמצא ביציאות הפורט, מוריד ה 8255 את רגל    OBF' ל 0 ומודיע להתקן הפלט שיש עבורו נתון. כאשר התקן הפלט מקבל את הנתון הוא מוריד את רגל ACK'  ל 0  ומודיע ל 8255 שקיבל את הנתון ולאחר מכן מעלה את הרגל ל 1 . הורדת ACK' גורמת להעלאת OBF' בחזרה ל 1 .  ירידת ACK'  גורמת גם לרגל INTR לעלות ל 1 . בקשת פסיקה זו אומרת שהתקן הפלט קיבל את הנתון וניתן להוציא אליו נתון חדש.
[image: image9.emf]
פתרון שאלה 5 
א.  נצייר את המעגל עם מיקרו ממשפחת ה 51 . 




  8254 

       74373
       מיקרו








           '       '1



	המונה המחובר 
	כתובת HEX 
	A3-A0
	A7 – A4
	A11 – A8
	A15 – A12

	  מונה 0
	  0 5 0 0
	0 0 0 0
	 0 0 0 0
	 0 1 0 1
	  0 0 0 0

	  מונה 1
	  0 5 0 1
	0 0 0 1
	 0 0 0 0
	 0 1 0 1
	  0 0 0 0

	  מונה 2
	  0 5 0 2
	0 0 0 2
	 0 0 0 0
	 0 1 0 1
	  0 0 0 0

	רגיסטר הבקרה
	  0 5 0 3
	0 0 0 3
	 0 0 0 0
	 0 1 1 0
	  0 0 0 0


תכנון מפענח חלקי:










     A8




















 

 A9




















      A10









   A11

אל  cs' של ה 8254  





A12




















A13










       A14










A15
ב.  כדי לקבל מ 8 מגה הרץ תדר של 100 הרץ יש לחלק ב  :     8000000 / 100 = 80000.
     לא ניתן לחלק ב 80000 עם מונה 1 ולכן נשתמש בשני מונים. מונה 0 יחלק את התדר ב 8000 ומונה 

     נוסף יחלק את התדר ב 10 . היות ורוצים 100 הרץ סימטרי (duty cycle- 50%) וגם 100 הרץ 

     לא סימטרי אז את התדר היוצא ממונה 0 נכניס ם למונה 1 וגם למונה 2 . כל אחד יחלק ב 10 אבל 

     יעבוד באופן עבודה שונה . הסיבה לכך שלקחנו יחס חלוקה כזה (ולא 800 ו 100 לדוגמא ) היא 
     שבדרישות לגל מרובע מלבני רוצים זמנים של 10 ו 90 מילי שניות ולכן צריך שכל פולס שעון יהיה 

     10 מילי שניות. את מונה 1 נתכנן ליצירת גל מרובע סימטרי ולכן הוא יעבוד באופן עבודה 3.  את 
     מונה 2 נתכנן לאופן עבודה 2 שבו יוצא גל מלבני. היות וזמן ה "0" הוא פולס אחד של שעון ושאר 
     הזמן הוא "1" והדרישה בשאלה היא למצב הפוך אז שמנו מהפך ביציאת מונה 2 .
רגיסטר הבקרה נראה כך:

[image: image10.emf]
אתחול מונה 0 :

Mov dptr,#503h
; control register
Mov a,# 00110111b
; sc1=sc0=0  ( counter 0    , r/w low byte then high  byte,  ;mode 3 – baud rate , bcd count
Movx @dptr,a

Mov dptr,#500h
; counter 0 
Mov a,#0

;  content of low byte of counter

Movx @dptr,a

Mov a,#80h

; content of high byte of counter

Movx @dptr,a

אתחול מונה 1 

Mov dptr,#503h
; control register

Mov a,# 01010111b
; sc1=0 sc0=1  ( counter 1    , r/w low byte only , mode  3  – 
; square wave , bcd count .

Movx @dptr,a

Mov dptr,#501h
; counter 1
Mov a,#10h

;  content of low byte of counter

Movx @dptr,a

אתחול מונה 2 

Mov dptr,#503h
; control register

Mov a,# 10010111b
; sc1=1 sc0=0  ( counter 2    , r/w low byte only , mode 2 –  

;  rate generator , bcd count .

Movx @dptr,a

Mov dptr,#502h
; counter 2 

Mov a,#10h

;  content of low byte of counter

Movx @dptr,a
 ג.  כדי לקבל גל ריבועי סימטרי יש לדאוג שהיחס בין תדר ה CLOCK   הנכנס למונה ובין תדר היציאה 
     מהמונה – OUT - יהיה זוגי, כי בזמן של חצי פולסים הנכנסים  המונה נמצא במצב 0 ובחצי הפולסים 

     האחרים הוא ב 1 .  כאשר יחס החלוקה הוא אי זוגי אז זמן ה 1 ארוך מזמן ה 0. ההפרש ביניהם הוא 

     זמן של פולס  שעון . 
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; 8051 MU P 1PN NIY NANY NN NN

RO mmm-

10H | 50H | 2000H

nona /nbnnn 2un

MAIN: CLR C

MOVX A, @DPTR

MOVR{, A

SUBB A, B

JC NEXT

MOV B, R1

PUSH B

MOV RO, DPL

MOV R2, DPH
NEXT : INC DPTR

DJINZ R3, MAIN

INC DPTR

MOV A, B

MOVX @DPTR,A
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פתרון שאלה 6 

א.

	 DPTR
	   SP
	    R3
	   R2
	    R1
	    R0
	    B
	   A
	

	 2000H
	    50H
	  10H
	    0
	    0
	     0
	    0 
	   0
	מצב התחלתי/התוכנית

	
	
	
	
	
	
	
	
	Main: CLR C

	
	
	
	
	
	
	
	23H
	MOVX A ,@DPTR

	
	
	
	
	23H
	
	
	
	MOV R1,A

	
	
	
	
	
	
	
	23H
	SUBB A,B

	
	
	
	
	
	
	
	
	JC NEXT

	
	
	
	
	
	
	23H
	
	MOV B,R1

	
	51H
	
	
	
	
	
	
	PUSH B

	
	
	
	
	
	0
	
	
	MOV R0,DPL

	
	
	
	20H
	
	
	
	
	MOV R2,DPH

	2001H
	
	
	
	
	
	
	
	NEXT:INC DPTR

	
	
	  0FH
	
	
	
	
	
	DJNZ R3,MAIN

	
	
	
	
	
	
	
	
	INC DPTR

	
	
	
	
	
	
	
	
	MOV A,B

	
	
	
	
	
	
	
	
	MOVX @DPTR,A


ב.

קטע תוכנית זה פועל על בלוק הכתובות החל מכתובת 2000h ועד 200fh (כולל). התוכנית מבצעת בדיקה עבור כל כתובת ובודקת מיהו המספר הגדול בכתובות אלו. בכל פעם שהתוכנית נפגשת במספר גדול מהמספר הגדול הקודם היא מכניסה את המספר הגדול למחסנית ואת כתובתו לרגיסטרים  R2 R0 .בסוף התוכנית מועבר המספר הגדול שבבלוק לכתובת 2010H   . R3 משמש כמונה הלולאה .
תוכן המחסנית:

	תוכן
	כתובת המחסנית

	23H
	51H

	45H
	52H

	56H
	53H

	78H
	54H

	98H
	55H


ערכי רגיסטרים

	DPTR
	   SP
	    R3
	   R2
	    R1
	    R0
	    B
	   A

	 2010H
	    55H
	  0H
	    20h
	    9
	     0BH
	 98H 
	 98H  


[image: image12.emf]
פתרון שאלה 7 

א. התוכנית בודקת כמה פעמים מופיע הצירוף של התוים 'ON' בתוך המחרוזת vect   . 

    בתחילת תוכנית עוברים על כל התווים בעזרת הפקודה repne scasb  עד שמגלים את התו O ואח"כ 

    בודקים האם התו הבא הוא N . אם כן מגדילים את SI ב 1 וממשיכים לחפש צירוף נוסף.

   DI הוא רגיסטר שמצביע על היעד בפקודה scasb . 
   SI הוא רגיסטר הגדל ב 1 בכל פעם שמופיע הצירוף 'ON' בזמן ריצת התוכנית.
  CX הוא מונה שאליו מכניסים את גודל המחרוזת בתחילת התוכנית והוא הולך וקטן ב 1 עם כל תו 
  שנבדק. כאשר הוא מגיע ל 0 מסתיימת הבדיקה.
  AX הוא רגיסטר שמשמש בתחילת התוכנית להעביר ל DS ו ES את אזור הזיכרון שמערכת ההפעלה 
  הקצתה לאזור הנתונים.    אח"כ AL משמש מכיל את התו 'O' ומשמש לצורך ההשוואה עד שפוגשים 

  את התו במחרוזת vect ולאחר מכן מורידים ממנו 1 – לקבלת התו 'N' ובודקים את התו הבא במחרוזת. 
2. ערכו של המשתנה res בסיום התוכנית הוא 2. במחרוזת מופיע פעמיים הצירוף  'ON' .

3.   הפקודה  Repne scasb    מחליפה את הפקודות הבאות:
Again: 
Jcxz sof

Scasb

Jz sof

Dec cx

jmp again

      sof:



[image: image13.emf]
פתרון שאלה 8 

לא ניתן לפתור את התרגיל. מקבלים כאן שגיאת קומפילציה בפקודה :    mov [dx],al   כי dx   איננו יכול לשמש כמצביע לזיכרון  (Illegal Indexing Mode). בנוסף מקבלים גם אזהרה כי משתמשים כאן בתווית TEST שהיא מילה שמורה לפקודה שקיימת.
[image: image14.emf]
פתרון שאלה 9 

הערה : כדי שהתוכנית תרוץ כראוי יש להוסיף לפקודה scanf   את השינוי הבא :

scanf("%d",&inputno);

1. התוכנית מגדירה את המערכים הבאים :

1.  מערך דו מימדי (מטריצה) בגודל 20 שורות על 10 עמודות בשם matrix .
2. מערך חד מימדי בגודל 20 איברים בשם s   .
3. מערך חד מימדי בגודל 20 איברים בשם v  .
התוכנית קולטת בעזרת לולאה מספרים אל המטריצה. את המספרים היא מכניסה החל מהעמודה השניה בכל שורה (עמודה 1 ). עבור כל שורת מספרים במטריצה מחושב הסכום של השורה והוא נכנס לאיבר המתאים במערך s   וכמו כן מחושב הממוצע של השורה והוא נכנס לאיבר המתאים במערך v . כמו כן היא מכניסה את הסכום של השורה אל העמודה הראשונה (עמודה 0 ) בכל שורה.  
התוכנית קולטת לכל שורה מספרים חיוביים בלבד. ברגע שנכנס מספר שלילי מסתיימת קליטת האיברים לשורה ומתחילה קליטת מספרים לשורה הבאה.

2. אם במקום break נרשום continue אז עדיין לא ניתן יהיה להכניס למטריצה מספרים חיוביים אלא שהכנסת המספרים לשורה המסוימת לא תיפסק אלא נחזור לתחילת לולאת ה while עד שנכניס מספרים חיוביים.
3. לא יהיה שינוי בתוכנית. כאשר השורה המסומנת ב 1 נמצאת במקום שהיא כרגע היא עושה ממוצע עבור כל מספר שנכנס . כאשר היא נמצאת  במקום החדש היא עושה את הממוצע רק בסיום הכנסת המספרים לשורה. המקום החדש יעיל יותר.
4. casting היא הסבה. בשורה  שבה מחשבים את הממוצע :   v[i]=(float)s[i]/j ;  עושים הסבה מפורשת ואומרים שהערך של  s[i]  שהוא מטיפוס int  הופך ל float . הסיבה לכך היא שתוצאת פעולה  בין שני int  היא int   וכאשר מבצעים חלוקה בין שני int , החלק של השבר - מתוך המספר הממשי - היה "נחתך". לדוגמא אם תוצאת החלוקה היא 20.5 אז בפעולת החלוקה היינו מקבלים 20 בלבד.  במעבר אל v[i] שהוא מטיפוס float היינו מקבלים 20.000 . היות ועשינו הסבה מפורשת ל float  והתוצאה נקבעת לפי הטיפוס גדול, כלומר float ואז v[i] יקבל את הערך 20.5 .
[image: image15.emf]
[image: image16.emf]
פתרון שאלה 10 

א.

הערה : גם כאן התוכנית חסרה את ההגדרה של i    . אנחנו נצא מההנחה שהוגדר int i ; 
התוכנית קולטת בלולאה מהמשתמש 20 מספרים שלמים ומכניסה אותם למערך vect בצורה הבאה: את המספרים שבין 0 ל 100  היא מכניסה ובמקום כל המספרים האחרים היא מכניסה 0 . כמו כן היא סופרת בעזרת המשתנה count כמה מספרים בין 0 ל 100 הוכנסו ומדפיסה אותם.

תוצאת ההדפסה :   count = 12  .

ב.

הפונקציה בודקת האם x>y . אם כן היא מחזירה את x ואם לא היא מחזירה את y .
בדוגמא כאן יוחזר הערך של x שהוא 10 .

ג. 

התוכנית מבקשת מהמשתמש להקליד תווים. היא סופרת את כמות התווים הנכנסת ומסתיימת כאשר המשתמש מקיש על enter  . 

ההדפסה המתקבלת :  res = 18   כי יש 18 תווים שהמשתמש הקיש.
D0         A0





D7       A13





D0         A0





D7       A13





D0         A0





D7       A14





D0         A0





D7       A14





אתחול: נניח רשומה  Rec[100] שאליה הוכנסו כל הנתונים. נגדיר אינדקס – I  (מספר רשומה),אינדקס  J -  מספר חודש, ומערך   sum[100]- בן 100 איברים המתאר תצרוכת חשמל של כל משפחה.





 I < = 100





   J = 3, sum[I]=0





   I = 1





J<=14





sum[i] = sum[I]+ record[I],איבר[J]





J=J+1





הדפס : התצרוכת של משפחה I היא  sum[I]





I=I+1





X





X





I = 2 , הגדרת משתנה max , house=1 , max=sum[1]





I < = 100





max =  sum(I) 





(max / (rec[house] ). איבר[2] ) <   (sum(I) / rec[I]. איבר2 )  ?





house = I


max = sum[i]





max = < sum(I) 





house = I


max = sum[i]





   סיום





הדפס: מקסימום הצריכה היא בבית מספר I והיא : sum[I]
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D0	PA7
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D11








Vref





 	  A0


	   A1


ALE


                   AD0      





	 AD7


		WR'





	RD'








             A15-A8             





D0     Q0


D1     Q1


CLK





מעגל פענוח
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CLK
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D7





D8





D11








Vref





מעגל פענוח








D0     Q0


D7     Q7





CLK





מעגל פענוח





D0     Q0


D1     Q1


CLK





מתנד 8 מגה הרץ





 	  A0


	   A1


ALE


                      AD0      





	 AD7


		WR'





	RD'








             A15-A8             





A0             CLK0


A1          GATE0


                 OUT0





D0	





D7	


CLK1


WR'        GATE1





RD'           OUT1





	CLK2


               GATE2


	


OUT2


              CS'








