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פתרון מה"ט קיץ 2008 
שאלה 1 
ציוד בדיקה ממוחשב (צב"ד) מבצע בדיקות לשני סוגי מכשירים : A  ו B . הצב"ד מזהה תחילה את סוג המכשיר ומבצע סידרת בדיקות בהתאם : סידרה של 10 בדיקות עבור מכשיר מסוג A  וסידרה אחרת של 7 בדיקות מסוג B .  באם סידרת הבדיקות עוברת בהצלחה, הצב"ד מדפיס תווית "מכשיר תקין" . כאשר אחת הבדיקות נכשלת הצב"ד מפסיק את תהליך הבדיקה ומדפיס תווית "מכשיר לא תקין" וכן את המספר הסידורי של הבדיקה שנכשלה.

1. צייר תרשים זרימה של תהליך הבדיקה בהנחה שתהליך הבדיקה נפסק לאחר בדיקה של 200 מכשירים.

2. השלם את התרשים בהנחה שהצב"ד מחשב את מספר המכשירים התקינים והלא תקינים מכל סוג.
פתרון 1 

א.  נגדיר 3 משתנים X אשר מציין כמה בדיקות יש לבצע  ,  Y  המציין איזו בדיקה מתבצעת  ו  I המציין מהו מספרו של המכשיר שבודקים כרגע.
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ב.  נגדיר 4 משתנים :   A_good, A_bad  ,   B_good  ו B_bad  המציינים כמה מכשירים תקינים וכמה לא תקינים מכל סוג.  במלבן האתחול הראשון  שמתחת לכותרת " בדיקת צב"ד " נאפס אותם ונרשום    A_good=B_good=A_bad=B_bad=0      .  מתחת למלבן  "הדפס: מכשיר מספר I מסוג A תקין " נוסיף מלבן  A_good++  המקדם את המשתנה אחרי כל סידרת הבדיקות שבה נמצא מכשיר תקין מסוג A  ומתחת המלבן  "הדפס: מכשיר I לא תקין נכשל בבדיקה X נוסיף מלבן  A_bad++ המגדילה את כמות המכשירים הלא תקינים.  ודבר דומה נעשה גם עבור מכשיר מסוג B  .  את ההדפסות (במידה ורוצים) של כמות התקינים והלא תקינים מכל סוג נבצע בסיום כל בדיקות 200 המכשירים. 
שאלה 2 
נתון מיקרו-מחשב עם 20 קווי כתובת המחובר למרחב הזיכרון הבא:

· 32KB זיכרון נתונים הממופה ברצף מכתובת 0 וכולל 4 רכיבי RAM זהים.

· 64KB זיכרון תוכנה הממופה ברצף בסוף מרחב הזיכרון וכולל 2 רכיבי PROM זהים.
1. תאר בטבלה בקוד הקסדצימאלי  את מיפוי מרחב הזיכרון:

· מהו מרחב הזיכרון (בהקסה דצימאלי) של כל אחד מרכיבי הזיכרון.
· מהו גודלו של מרחב הזיכרון הפנוי.
2. תכנן מערך למיפוי מרחב הכתובות באמצעות 2 רכיבי פענוח מסוג 74138 (פענוח חלקי).

פתרון 2 

א.

רכיבי ה RAM "תופסים" נפח זיכרון בגודל 32 קילו בתים. היות ויש 4 רכיבי RAM אז  כל אחד מהרכיבים הוא של 8 קילו בתים.     8K = 23  * 210  , כלומר סה"כ יש 13 רגליים  מ A0  ועד  A12  .

זיכרון RAM 
A0


               D0
   


A12



    D7   
פס



     פס
  

כתובות



  נתונים   

.

2 רכיבי ה  PROM  הם בגודל  64Kbytes.  היות ויש 2 רכיבים כל אחד יהיה בגודל של 32Kbytes  . 

32K=25 *210  כלומר  סה"כ יש 15 רגליים מ   A0   ועד  A14   .

    זיכרון PROM


       


A0


               D0


A14



    D7     

כתובות



  נתונים     

נתאר בטבלה את הכתובות והרכיבים המתחברים.  (X  הוא מצב   don’t care ).

היות וב RAM הרגל A12 היא רגל הכתובת  הגבוהה אז ממנה עד A0  נסמן ב X . 

היות וב PROM הרגל A14 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

	01FFF
	00000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	000X
	0000
	RAM0

	03FFF
	02000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	001X
	0000
	RAM1

	05FFF
	04000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	010X
	0000
	RAM3

	07FFF
	06000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	011X
	0000
	RAM4

	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	F7FFF
	F0000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	0XXX
	1111
	PROM0

	FFFFF
	F8000
	XXXX
	XXXX
	XXXX
	1XXX
	1111
	PROM1


חישוב מרחב הזיכרון הפנוי הוא:

לרכיב המיקרו 20 רגלי כתובת ולכן מרחב הזיכרון שלו הוא :   220 = 1Mbytes . (או 1024 קילו).

רכיבי ה PROM תופסים 64 קילו ורכיבי ה RAM 32 קילו.  סה"כ הם תופסים 96 קילו בתים.

המרחב הפנוי הוא    1024K – 96K = 928K  .

ב.
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שאלה 3 

תכנו ממשק קלט/פלט למערכת מיקרו מחשב המבוססת על 8086 או 8051. הממשק כולל רכיב I/O מסוג 8255 אליו מחוברים לוח מקשים מסוג מטריצה בגודל 4*4  וארבע נוריות מסוג LED . הנח כי PORTC בלבד מיועד לחיבור לוח המקשים ו PORTA מיועד לחיבור הנוריות.

1. שרטט את סכימת החיבורים בין המעבד לממשק

· סמן את כיווני קווי ה  I/O . תאר לדוגמא את חיבור אחד המקשים באופן מפורט.

· תכנן מעגל למיפוי חלקי של רכיב ה   I/O  בכתובת  300H  במרחב  ה  I/O  של המעבד.
2. כתוב תוכנית לאתחול והפעלת רכיב ה  I/O  .

· רשום את ההוראות לאתחול רכיב ה 8255. ציין את אופן העבודה שבחרת.

· תן דוגמא לתוכנית זיהוי לחיצה על לחצן בודד המחובר במקום (2,2 ) במטריצה של לוח המקשים. ציין את כל הגישות הדרושות (קריאה וכתיבה) ל PORTC .
· כתוב תכנית קצרה הגורמת להבהוב של הנוריות המחוברות ל PORTA .
תשובה 3 

א.
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פורט A מתוכנן כפלט.

הקווים PC0  עד PC3  מתוכננים כקלט ואילו הקווים  PC4  עד  PC7  כפלט.  הנגדים  של ה10 קילו אוהם הם נגדי PULL UP  והנגדים של ה 300   אוהם הם נגדי עבודה ללדים.

ב.  הוראות לאיתחול רכיב ה 8255 .
*

Mov dptr,#303h
;  רגיסטר הבקרה של ה 8255
Mov a,#10000011b
; group A and B in mode 0, port A output, portC upper –   

                                     ;output, portB input (don't care) and portC lower – input.
Movx @dptr,a

*    נרשום תוכנית לבדיקת המקש הלחוץ. השורות המודגשות עובדות כאשר לחצן מספר 2,2 לחוץ. בהנחה שהעמודה הראשונה והשורה הראשונה הם 1 אז המקש בשורה הזאת הוא במקום ה 6 מבחינה סידורית.
key1:
;   בדיקה "בפעם אחת" האם יש מקש כלשהו לחוץ באחת העמודות 

; אם כן אז מזהים באיזו עמודה ומיהו המקש    
Mov dptr,#302h
; address of port c

Mov a,#0

Movx @dptr,a

movx
a,@dptr
; entering data from keyboard
orl
a,#0f0h

;   לבטל את 4 הביטים הגבוהים

cjne
a,#0ffh,key2

ret

key2:



; בדיקת עמודה ראשונה
Mov a,#11101111b

; 0 to coloumn 1

Movx  @dptr,a

mov
col_counter,#0

movx
a,@dptr

orl
a,#0f0h

cjne
a,#0ffh,zihui

; בדיקת עמודה שנייה


Mov a,#11011111b

Movx @dptr,a

mov
col_counter,#1

; להראות שעברנו עמודה

movx
a,@dptr

orl
a,#0f0h

cjne
a,#0ffh,zihui

;בדיקת עמודה שלישית
 Mov a,#10111111b

Movx @dptr,a

mov
col_counter,#2

; להראות שעברנו עמודה

movx
a,@dptr

orl
a,#0f0h

cjne
a,#0ffh,zihui

      


; בדיקת עמודה רביעית

Mov a,#01111111b

Movx @dptr,a

mov
col_counter,#3

; להראות שעברנו עמודה
movx
a,@dptr
orl
a,#0f0h

cjne
a,#0ffh,zihui

ret

zihui:   jb
acc.0,chk_key4
;  נקבל 1 כי אף מקש לא לחוץ בשורה זו

mov
a,#1


ljmp
zihui1

chk_key4:


jb
acc.1,chk_key7

;  עכשיו נקבל כאן 0 ולכן נמשיך הלאה

mov
a,#5

ljmp
zihui1

chk_key7:


jb
acc.2,chk_key10


mov
a,#9


ljmp
zihui1
chk_key10:


jb
acc.3,no_key


mov
a,#13

sjmp
zihui1

no_key:ret

zihui1:add
a,col_counter

key5:  mov
makash,a


ret

*    תוכנית ליצירת 10 הבהובים בפורט A 
Mov dptr,#300h
;    Aהכתובת של פורט    

Mov r7,#20

;  לקבלת 10 הבהובים
Mov a,#0

;   כשהלדים מקבלים 0 הם דולקים וב 1 הם בחושך
Again: movx @dptr,a
  


Acall  delay
; תוכנית השהייה


Cpl a

; הפוך את תוכן האקומולטור

Djnz r7,again


Ret

Delay: mov r6,#0

Del1:
Mov r5,#0


Djnz r5,$


Djnz r6,del1


Ret

שאלה 4 

במערכת מיקרו מחשב מיושמת שיטת תקשורת טורית א-סינכרונית באמצעות בקר תקשורת מסוג 8251 עם מחולל שעון בתדר של   KHz 307.2  .
המערכת משדרת וקולטת נתונים בתקשורת א-סינכרונית בתקן RS232. פרמטרי התקשורת הם : 19200 baud , 1 stop bit , Odd Parity , 8 bits data , 1 Start bit . 

1.  תאר באופן סכמאתי את החיבורים בין בקר התקשורת למעבד. סמן את כיוון קווי הבקרה, תכנן  
       מערך למיפוי חלקי של הרכיב 8251 בכתובת 400H  במרחב ה I/O  .

ב.  כתוב תוכנית לאתחול והפעלת רכיב ה I/O .

· כתוב תוכנית לאתחול רכיב ה 8251 לאופן העבודה הא-סינכרוני הנ"ל. ציין במפורש את אופני העבודה שנבחרו לתכנות הרכיב .
· כתוב קטע תוכנית המאפשר קליטת נתון טורי בשיטת POLLING . הסבר כל שורה בתוכנית.
· כתוב תוכנית קצרה לזיהוי שגיאה בתקשורת. ציין איזה סוגי שגיאה ניתן לזהות באמצעות בקר התקשורת וכיצד.
תשובה 4 

א.  כתובת 400H   היא   :  0000 0100 0000 0000   כלומר  A10  הוא היחיד שיש לו  '1' .
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ב.
היות ורגל  C/D'  של ה 8251 מתחברת אל  A1 של המיקרו אז  פנייה לרגיסטר הפקודה (או הסטאטוס) של הרכיב תהיה לכתובת 402H ושליחת (או קבלת) נתון תהיה מכתובת 400H  .

כדי לקבל קצב תקשורת של 19200  יש לחלק את תדר המתנד  ב :    307.2*103 / 19200= 16
בהנחה שהרכיב קיבל reset בחומרה והפקודה הראשונה שנשלח היא  אופן  - MODE :
[image: image4.emf]
Mov dx,402h

;  address of command register

Mov al,01011110b
;  1 stop bit, odd parity, 8 bits data, baud rate factor - 16
Out dx,al

;  command instruction format

 [image: image5.emf]
Mov al,00110111B

;  command format

; EH=0 ללא השפעה בתקשורת סינכרונית ,      IR=0  אין איפוס,     

;  RTS=1   ל 0  RTS  הורדת הקו החיצוני  ,  ER=1  איפוס שגיאות  , 

;  SBRK=0   אל תשלח בקשת "הפסקה"  ,   RxE=1  איפשור קליטה
; DTR =1   הורדת הקו החיצוני ל 0   , TxEN=1  איפשור שידור
Out dx,al

**
תבנית רגיסטר הסטאטוס ותרשים זרימה של קליטת נתון טורי בשאילתה  - POLLING  נראים כך :
[image: image6.emf][image: image7.emf]
Mov dx,402h
; כתובת רגיסטר הסטאטוס

Again:Mov al,dx

Test al,2
; RxRDYבדיקת מצב רגל      
Jz again
; אם לא נקלט נתון חזור לבדוק פעם נוספת
Mov dx,400h
; al  במידה ונקלט נתון מעבירים אותו אל 

In al,dx

זיהוי שגיאה בתקשורת מתבצע בעזרת רגיסטר הסטאטוס:

Mov dx,402H

In al,dx

Test al,00111000b
; בודקים האם קיבלנו שגיאה כלשהי
Jz no_error

Test al,00100000b
; בדיקת שגיאת מסגרת – ציפינו ל '1' של ביט סיום וקיבלנו '0'
Jz chk_overrun

; FRAME    מסגרת -   כאן נדפיס הודעה שקיבלנו שגיאת
Chk_overrun:


Test al,00010000b
; בדיקת שגיאת דריסה האומרת שהגיע נתון חדש לפני  ;שקראנו נתון קודם.         

Jz chk_parity

;  הדפסה שקיבלנו שגיאת "דריסה"
Chk_parity:

Test al,00001000b  ;  בדיקת שגיאת זוגיות
Jz no_error

;  כאן נדפיס שיש שגיאת זוגיות

No_error:


Mov al, 00110111b


Out dx,al

; איפוס השגיאות 


Ret

שאלה 5 
תכנן מערכת מיקרו מחשב (עם 8086 או 8051 ) המיועדת ליצירת גל ריבועי מחזורי בעל רמה HIGH     ('1') במשך 10 מילי שניות ורמה LOW   ('0')   במשך 90 מילי שניות בכל מחזור. לרשותך מתנד בתדר  8MHz , רכיב מונה מסוג 8254 ושערים לוגיים לפי הצורך.

1. תכנן ושרטט את המערכת :

· תאר באופן סכמאתי את החיבורים בין המעבד לרכיב המונה. סמן את כיווני הקווים. תאר במפורט את חיבורי כל הכניסות והיציאות לרכיב ה 8254 .

· תכנן מעגל למיפוי חלקי של הרכיב ההיקפי במרחב ה I/O החל מכתובת 500H .
2. כתוב קטע תוכנית לאתחול המערכת וליצירת האותות הנדרשים.
*  כתוב תוכנית לאתחול  רכיב ה 8254. ציין את אופן העבודה הנבחר.

*  ציין את מספר המונים הדרוש ואת מספרי החלוקה של כל מונה. הסבר.

* הסבר כיצד מתקבל ה Duty Cycle הדרוש ליצירת הגל הריבועי הנ"ל.

תשובה 5 
א.   היות וצריך גל ריבועי בעל זמן מחזור של    msec 100=10 +90 =  T    אז  f = 10 HZ   . כדי להגיע מ 8 מגה הרץ ל 10 הרץ צריך יחס חלוקה של :     8*106 / 10 = 800000  .  כדי להגיע ליחס חלוקה כזה נשתמש בשלושה מונים.   את מונה  0 נפעיל על חלוקה של 8000  ואז נקבל ביציאה שלו תדר של 1000 הרץ. את מונה  1  נפעיל על חלוקה של 10 ואז נקבל תדר של 100 הרץ. את מונה 2 נפעיל על חלוקה של 10 ואז נקבל תדר של 10 הרץ אבל נפעיל אותו באופן 2 שהוא גל מחזורי לא סימטרי כך ש 9 פולסים היציאה תהיה ב 1 ופולס 1 היא תהיה ב 0 .
כתובת 500H    היא  :     0000 0101 0000 0000  .  הסיביות  A8 ו A10 של פס הכתובות ב 1 . שאר הסיביות ב 0 .
בשרטוט שבעמוד הבא חיברנו את פס הנתונים של המיקרו (פורט 0 ) אל פס הנתונים של המונה 8254. רגלי הקריאה והכתיבה של ה 8254 חוברו אל רגלי הקריאה והכתיבה של המיקרו.  את הרגליים A0 ו A1 של המונה חיברנו בצד שמאל למעלה בעזרת 74373 שעוזר להפריד בין הכתובות והנתונים שבפס המרובב של פורט 0 (AD0 – AD7 ).

הפענוח הוא של החלק הגבוה של פס הכתובות. הביצוע בעזרת מפענח מ 3 ל 8 (74138 ) ו3 שערי NOR (מתוך 4 שערים)  הנמצאים ברכיב  7402. כאשר בפס הכתובות יגיע המספר מ  500H עד  5FFH  תהיה פנייה אל רכיב המונה.

כניסת השעון של מונה 1 מקבלת את יציאת  מונה 0 שהוא תדר הגביש לאחר חלוקה ב 8000 . יציאת מונה 1 מתחברת לכניסת השעון של מונה 2 . יציאת מונה 2 היא צורת הגל הרצויה.
3 רגלי ה GATE מקבלים '1'  כדי לאפשר ספירה של המונים.
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ב.   מילת הבקרה שנשלח נראית כך:
[image: image9.emf]
את מונה 0 נתכנן לחלוקה של 8000 באופן עבודה 3 שהוא גל ריבועי סימטרי. נפנה רק אל החלק הגבוה של המונה ונטען אותו במספר 80H  והוא יספור ב BCD .
אופן 3 יוצר גל ריבועי סימטרי(אם המספר שנשלח אליו זוגי.  בשרטוט הבא  רואים חלוקת פולסי השעון ב 4 . מכל 4 פולסי שעון מקבלים גל מרובע אחד בצורה שחוזרת על עצמה.
[image: image10.emf]
תכנות מונה 0  :
Mov dptr,#503h
;   כתובת מילת הבקרה
Mov a,#00100111b
;  00 – counter0, 10-most byte only, 011- mode3, 1 – bcd

Movx @dptr,a

;  הוצאת המילה
Mov dptr,#500h
;  כתובת מונה 0 
Mov a,#80h

;  80 הקסה לחלק הגבוה של המונה

Mov @dptr,a

את מונה 1 נפעיל באופן 2 עם חלוקה של 10 . היות והכניסה אליו היא של  1000 הרץ והוא מחלק תדר ב 10 אז ביציאה שלו נקבל תדר של 100 הרץ.  

תכנות מונה 1 :
Mov dptr,#503h
;  כתובת מילת הבקרה
Mov a,#01010111
; 01-counter1, 01-least byte only,011-mode3,1-BCD

Movx @dptr,a

את מונה 2  נפעיל באופן 2 הנראה בדוגמא הבאה:
[image: image11.emf]
בדוגמא זו רואים שאם שולחים למונה את המספר 3 אז 2 פולסים המונה ב 1 ופולס אחד ב 0 . בדוגמא של התרגיל כאן נשלח את המספר 10 למונה ואז היציאה תהיה 9 פולסים ב  1  ופולס אחד היציאה תהיה ב 0 .  קיבלנו duty_factor  של 2 מתוך 3 כלומר  2/3  מתדר פולסי השעון. אם למונה 2 נכנס תדר של 100 הרץ שהם פולסים בקצב של 10 מילי שניות אז 9 מחזורים היציאה תהיה ב 1 (90 מילי שניות) ומחזור אחד (10 מילי שניות) היא תהיה ב 0 . את היציאה חיברנו בעזרת מהפך וקיבלנו את הגל הרצוי.
תכנות מונה 2 :
Mov dptr,#503h
;

Mov a,#10010101b
;  10-counter2, 01-least byte only,010-mode2,1-BCD

Movx @dptr,a

Mov dptr,#502h
; address of counter 2

Mov a,#10h


Movx @dptr,a

שאלה 6 

נתונה תוכנית שנכתבה עבור המיקרו 8051 :   (התוכנית נראית בתשובה לשאלה !!).
הנח כי תוכן הזיכרון החל מכתובת 6000H  נתון כדלקמן (משמאל לימין):

23H, 12H, 4H, 45H,56H,13H,78H,9H,30H,3H,98H,0AH,0FH, 42H, 9H, 0AH

1. השלם את הטבלא עבור האיטרציה הראשונה. העתק את המקומות המסומנים בטבלא לשורה שבתחתית הטבלא והעתק שורה זו למחברת הבחינה.

2. תאר בקצרה מה מבצעת התוכנית (מבלי להתייחס לכל פקודה).
· ציין את השינויים בזיכרון ואת תוכן המחסנית אחרי הרצת התוכנית.

· ציין את ערכו של אוגר המחסנית SP בסוף התוכנית.
תשובה 6 

א. 

	DPTR
	SP
	C
	R3
	R2
	R1
	R0
	B
	A
	

	6000H
	60H
	0
	10H
	0
	0
	0
	0
	0
	          מצב התחלתי / התכנית

	
	
	0
	
	
	
	
	
	
	Start: CLR C

	
	
	
	
	
	
	
	
	23H
	MOVX A,@DPTR

	
	
	
	
	
	23H
	
	
	
	MOV R1,A

	
	
	0
	
	
	
	
	
	23H
	SUBB A,B

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	JC NEXT

	
	
	
	
	
	
	
	23H
	
	MOV B,R1

	
	61H
	
	
	
	
	
	
	
	PUSH B

	
	
	
	
	
	
	0
	
	
	MOV R0,DPL

	
	
	
	
	60H
	
	
	
	
	MOV R2,DPH

	6001H
	
	
	
	
	
	
	
	
	NEXT: INC DPTR

	
	
	
	0FH
	
	
	
	
	
	DJNZ R3,START

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	INC DPTR

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	MOV A,B

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	MOVX @DPTR,A

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6001H
	61H
	0
	0FH
	60H
	23H
	0
	23H
	23H
	


ב.
התוכנית בודקת בבלוק הנתונים (בזיכרון הנתונים החיצוני), החל מכתובת 6000H  ועד 600FH מיהו המספר הגדול בתוך הבלוק. את המספר הגדול היא שומרת בכתובת 6010H  בזיכרון.  התוכנית רצה  10H פעמים בלולאה ובודקת עבור כל כתובת בבלוק האם הוא המספר הגדול שהתגלה עד עכשיו. אם כן היא מבצעת את הדברים הבאים : 1. שומרת אותו ברגיסטר B   2. שומרת את הכתובת של המספר הגדול הנוכחי ברגיסטרים  R0 R2    3. מכניסה את המספר הגדול למחסנית. 
תפקידי הרגיסטרים: 

B  - שומר את המספר הגדול האחרון שהתגלה בזמן שהלולאה של התוכנית בודקת כתובת אחרי כתובת.
R2 R0  - מראים מיהי הכתובת שבה נמצא המספר הגדול

R1 – עוזר בשמירה על המספר הגדול

 -  R3 מונה לולאה .

 SP  -  מכניס את המספרי הגדול החדש שהתגלה למחסנית

DPTR  - המצביע איתו "רצים" על הכתובות בזיכרון.

השינוי היחידי שיתבצע בזיכרון הנתונים החיצוני הוא שבכתובת 6010H ייכתב הנתון  98H שהוא המספר הגדול בתוך הבלוק.
בזיכרון הנתונים הפנימי הנקרא DIRECT   החל מכתובת  61H  יהיו הנתונים הבאים : (משמאל לימין)

23H, 45H, 56H, 78H, 98H

תוכן SP בסיום התוכנית יהיה 65H .

שאלה 7 

נתון קטע התוכנית הבא:

MOV SI,700H
MOV DI,SI

MOV CX,80H

MOV DX,CX

PUSH CX

BEG:
IN AL,DX


STOSB


LOOP BEG

POP CX

CALL TARG
…………………….

TARG: PROC NEAR


CLD


MOV DI,SI


REPNE CMPSB


RET

TARG ENDP

3. תאר בקצרה מה מבצעת התוכנית (מבלי להתייחס  לכל פקודה ! ) .

4. הסבר כיצד תושפע התוכנית במקרה שכותבים את ההוראה   POP CX  אחרי ההוראה CLD (במקום לפני ההוראה  CALL TARG ).
5. כתוב קטע קוד המחליף את הלולאה BEG בתוכנית הנ"ל ללא הוראות מחרוזת.

תשובה  7 
א.

אנחנו נניח שבתחילת התוכנית דגל הכיוון  0=DF  .התוכנית מבצעת את 2 הפעולות הבאות :

1. מכניסה אל בלוק נתונים, בלולאה של 80H  פעמים (128 פעמים) נתון מהתקן קלט שכתובתו 80H .  
    את הנתונים שהוכנסו היא שומרת בזיכרון בכתובות מ 700H  ועד   77FH בסיגמנט ES.  
2. קוראת לפרוצדורה שבודקת האם שני בלוקים  של נתונים שונים לגמרי אחד מהשני. 2 הבלוקים הם 
    מכתובת 700H עד  77FH אבל אחד בסיגמנט הנתונים  DS (מקור)  והשני בסיגמנט המיוחד ES 
    (יעד). הבדיקה מתבצעת בלולאה ובודקת כל זוג כתובות, אחת ביעד ואחת במקור. אם התוכן של 2 
   כתובות אלו לא שווה היא עוברת לבדוק את התוכן של זוג הכתובות הבאות וכך הלאה. ברגע שיש 
   שוויון  בין 2 כתובות (או שהלולאה מסתיימת כאשר שני הבלוקים שונים בתוכנם) יוצאים מהלולאה.
ב.

במקרה כזה המחסנית הייתה נראית כך והיו קורים 2 הדברים הבאים : 

	ערך
	כתובת

	CH  (00)
	SP-1

	CL  (80H)
	SP-2

	IPH של כתובת החזרה
	SP-3

	IPL של כתובת החזרה
	SP-4


1. ל CX היה נכנסים 2 בתים מהמחסנית שהם "כתובות החזרה" שהיא הכתובת של הפקודה שאחרי הפקודה TARG CALL  ולא הערך שרצינו שייכנס ואז בפרוצדורה היינו בודקים אי שוויון בין 2 בלוקים כאשר גודל כל בלוק הוא לא הרצוי. הסיבה לכך היא שהפקודה CALL TARG מכניסה למחסנית 2 בתים שהם הכתובת של הפקודה שאחריה ואז ה IP נטען לכתובת של הפרוצדורה והתוכנית עוברת אל הפרוצדורה. היות ומושכים את  2 הערכים הנוכחיים שבמחסנית ומעבירים אותם אל CX אז כתובת החזרה עוברת אל CX ולא הערך שהוכנס בפקודה PUSH CX.
2. כאשר תגיע הפקודה RET אז יימשכו 2 הבתים הבאים שבמחסנית וייכנסו אל IP   . כלומר עכשיו IP ייטען ל 80H  והתוכנית תחזור לכתובת CS:0080H ( ותרוץ על "התוכנית" שרשומה בכתובות האלה) במקום לפקודה שאחרי הפקודה CALL TARG .  מכאן שהתוכנית לא תבצע את ייעודה וסביר להניח שהיא "תתברבר".
ג.

BEG: IN AL,DX

MOV [ES:DI],AL


INC DI


DEC CX


JNZ BEG

שאלה 8 
נתונה התוכנית בשפת ASM86
	SP
	SI
	DX
	CX
	BX
	AX
	

	800H
	100H
	0
	0AH
	400H
	100H
	מצב התחלתי / התוכנית

	
	
	
	
	
	
	BEG: MOV DX,0

	
	
	
	
	
	
	          MOV AX,[BX]

	
	
	
	
	
	
	          MOV SI,AX

	
	
	
	
	
	
	          CMP AX,1

	
	
	
	
	
	
	          JLE  NEXT

	
	
	
	
	
	
	          CMP AX,0AH

	
	
	
	
	
	
	          JGE  NEXT

	
	
	
	
	
	
	          MOV SI,AX

	
	
	
	
	
	
	          MOV AX,1

	
	
	----          
	
	
	-----
	CALC: MUL SI          

	
	----
	
	
	
	
	          DEC SI

	
	
	
	
	
	
	          JNZ  CALC

	
	
	
	
	
	
	NEXT: PUSH DX          

	----
	
	
	
	
	
	           PUSH AX

	
	
	
	
	----
	
	           ADD BX,2

	
	
	
	----
	
	
	           LOOP BEG

	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	


תוכן זיכרון DATA SEGMENT  נתון כדלקמן:
	....
	409
	408
	407
	406
	405
	404
	403
	402
	401
	400
	ADDRESS(HEX)

	....
	00
	0A
	00
	08
	00
	06
	00
	04
	00
	02
	DATA (HEX)


1. השלם את הטבלא עבור האיטרציה הראשונה בכל לולאה. העתק את המקומות המסומנים בטבלא לשורה שבתחתית הטבלא והעתק שורה זו למחברת הבחינה.
2. תאר בקצרה מה מבצעת התוכנית (מבלי להתייחס לכל פקודה). תאר את תוכן המחסנית בסוף התוכנית.

תשובה 8 
	SP
	SI
	DX
	CX
	BX
	AX
	

	800H
	100H
	0
	0AH
	400H
	100H
	מצב התחלתי / התוכנית

	
	
	0
	
	
	
	BEG: MOV DX,0

	
	
	
	
	
	0002H
	          MOV AX,[BX]

	
	0002H
	
	
	
	
	          MOV SI,AX

	
	
	
	
	
	
	          CMP AX,1

	
	
	
	
	
	
	          JLE  NEXT

	
	
	
	
	
	
	          CMP AX,0AH

	
	
	
	
	
	
	          JGE  NEXT

	
	0002H
	
	
	
	
	          MOV SI,AX

	
	
	
	
	
	0001H
	          MOV AX,1

	
	
	    0      
	
	
	0002H
	CALC: MUL SI          

	
	0001H  

0000
	
	
	
	
	          DEC SI

	
	
	
	
	
	
	          JNZ  CALC

	7FEH
	
	
	
	
	
	NEXT: PUSH DX          

	7FCH
	
	
	
	
	
	           PUSH AX

	
	
	
	
	402H
	
	           ADD BX,2

	
	
	
	09H
	
	
	           LOOP BEG

	
	
	
	
	
	
	

	7FCH
	0H
	0H
	09H
	402H
	0002H
	


ב.
התוכנית עובדת על בלוק מילים (2 בתים) בגודל   0AH החל מכתובת 400H  ועד 413H . סדר הפעולות של התוכנית הוא:

1. התוכנית מביאה מילה מכתובת 400H 
2. בודקת שהנתון בגודל המילה גדול מ 1 וקטן מ 10 . במידה וכן עוברת לסעיף הבא. במידה ולא היא מכניסה את המילה למחסנית ועוברת אל המילה הבאה בזיכרון. 

3. מוצאת את העצרת של המילה  (n! = 1*2*3*…*n)  
4. שומרת את התוצאה הנמצאת ברגיסטרים   DX AX  ב 4 כתובות במחסנית.
5. כך היא עושה – בלולאה – גם למילה בכתובת 402H  ואת העצרת של המילה היא שוב שומרת במחסנית. כך הלאה לכתובת 404H עד ל מילה העשירית 
תוכן המחסנית בסיום התוכנית יהיה :
	....
	7F6
	7F7
	7F8
	7F9
	7FA
	7FB
	7FC
	7FD
	7FE
	7FF
	ADDRESS(HEX)

	....
	00
	00
	18
	00
	00
	00
	02
	00
	00
	00
	DATA (HEX)


	....
	7EC
	7ED
	7EE
	7EF
	7F0
	7F1
	7F2
	7F3
	7F4
	7F5
	ADDRESS(HEX)

	....
	0A
	00
	00
	00
	80
	9D
	00
	00
	D0
	02
	DATA (HEX)

























                          8 !  = 40320 = 9D80H          6!=720=2D0H
שאלה 9 

נתונה תוכנית בשפת C   





            #include <stdio.h>

void main()

{

int i,c,res[4];
for(i=0;i<4;i++)

res[i]=0;

while((c=getchar())!='\n')

{

switch(c)


{


case '8': case '6': case '4': case '2': case '0':



res[0]++;



break;


case '9': case '7': case '5': case '3': case '1':



++res[1];



break;


case ' ': case '\r':



res[2]++;



break;


default:



++res[3];



break;


}

}

}

ענה על השאלות הבאות:

א. הסבר מה מבצעת התוכנית (מבלי להתייחס לכל פקודה ופקודה !).

ב. הסבר מה יהיו ערכי המערך res  עבור הקלט הבא (סה"כ 12 תווים)




TEST : 90718

3. למה מיועדת התווית default  בתוכניות הנ"ל.
תשובה 9 

1. התוכנית מבצעת את הדברים הבאים :

1. מגדירה 3 משתנים מטיפוס שלם. 2 משתנים רגילים i   ו c  ומערך בן 4 מספרים שלמים בשם res .
2. מאפסת את המערך res 
3. קולטת תווים בלולאה מהמשתמש (עד שהוא מקיש על מקש ה ENTER לסיום הכנסת התווים) ובודקת מהו התו . אם התו הוא זוגי מגדילה את  האיבר הראשון של המערך, אם התו אי זוגי מגדילה את האיבר השני של המערך, אם התו הוא רווח או  '\r'  היא מגדילה את האיבר השלישי. כל תו אחר שהוקש היא מגדילה את האיבר הרביעי.
      ב.  
res[0]=2, res[1]=3, res[2]=2. res[3]=5
       ג.  


התווית  default מיועדת עבור כל התווים שהוקשו ע"י המשתמש ולא הוזכרו – טופלו – במצבי 

             ה case  הקודמים.  לדוגמא התווים של האותיות באנגלית לא טופלו במקרי ה case   הקודמים 

              ולכן מטופלים במצב   ה default  .

שאלה 10 

בכל אחד מהסעיפים הבאים נתון קטע אחר של תוכנית בשפת C .
הערה: אין קשר בין הסעיפים.

1. רשום את התוצאות המודפסות ע"י קטע התוכנית הבא:

#include <stdio.h>

int vect1[]={1,3,5,7,9};

int vect2[]={2,4,6,8};

void main()

{

int index;

int size=(sizeof (vect2))/(sizeof(int)):
for(index=1;index<size;index++)


printf("%2d %2d",vect1[index],vect2[index]);

}

2. רשום את ערכי המערך vect לאחר הרצת קטע התוכנית הבא :

#define  N 20

int vect[N];
void main()
{

int j=1;

int x=2;

do {


vect[++j]=x;


vect[j++]=x;


x++;


} while (j<11);

}

ג.

רשום את הערכים של x  ו  y  לאחר הרצת קטע התוכנית הבא:

int x=0x12;

int y;

y=x<<4+4 ;

printf(" x = %d and y = %d ",x,y);

תשובה 10 
א.

 נבדוק כמה איברים מודפסים.  sizeof(vect2)=10  ו sizeof(int)=2     ןלכן  size=4 .
התוכנית מדפיסה איבר מכל מערך, החל מהאיבר השני של כל מערך (אידקס 1 ) ועד האיבר הרביעי (אינדקס 3 )  - סה"כ 3 איברים מכל מערך.    
    הדפסה תהיה  :



 6 7  8  3  4 5
ב.

ערכי המערך  vect  יהיו (משמאל לימין)
0,0,2,0,3,0,4,0,5,0,6,0,0,0,0,0,0,0,0,0

ג.

בגלל שלפעולות אריתמטיות עדיפות גבוהה מאלו של פעולות לוגיות אז המשפט :  
       y=x<<4+4 ;      מפורש ע"י הקומפיילר כ:        y=x<<(4+4);

 ומכאן שמזיזים ימינה את המשתנה x  - 8 פעמים. היות ו x=0x0012    אז הזזה של 8 פעמים ימינה  תיתן     x = 0x1200= y    (4608 עשרוני)  ולכן ההדפסה שנקבל תהיה  :



x = 18 and y = 4608
בדיקת צב"ד





אתחול מספר המכשיר  I=1





I <= 200  ?





סיום





מכשיר מסוג A ?





X=Y=1





בדיקה X קטנה או שווה ל 10





הדפס: מכשיר מספר I   מסוג A תקין





בצע בדיקה X





בדיקה תקינה ?





X++





הדפס: מכשיר מספר I   לא תקין. נכשל בבדיקה X





I + +





הדפס: מכשיר מספר I   לא תקין. נכשל בבדיקה X





X++





בדיקה תקינה ?





בצע בדיקה X





הדפס: מכשיר מספר I  מסוג B תקין





בדיקה X קטנה או שווה ל 7 ?





D0         A0





D7       A12





D0         A0





D7       A14








