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Lernziele

Die Studentinnen und Studenten:
*konnen einen Kontrollflussgraphen zeichnen
ekonnen einen Datenpfad zeichnen

*konnen die Steuersignale des Kontrollautomaten berechnen
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Kontrollflussgraph

A =°0000" <> IR[0.27]

switch(IR[28..31])
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0000" <= IR[0..27]
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LEN = <len>;
do {

X = MEM[A]; A = A + 4;
Y = MEM[B]; B = B + 4;
MEM[C] = X*Y; C = C + 4;

LEN = LEN - 1;
} while (LEN != 0);
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Beispiel Datenpfad
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Steuersignale des Kontrollautomaten

Multiplexer:
Entsprechende Bits setzen, um korrekten Input auszuwahlen

ALUs:
Entsprechende Bits setzen, um korrekte Operation auszuwahlen

Register / Speicher:
Frage: Soll ins Register A geschrieben werden?
Ja: WrA =1

Nein:  WrA =0
Ist egal: WrA = X (don't care, wie schon in der Digitech)

Es sollte mit don't care Zustanden gearbeitet werden, um die
Schaltungslogik mochlichst einfach zu halten.
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Losungen
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Kontrollflussgraph
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LEN = LEN - 1;
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