1. Feb 08

Antworten ohne Gewähr!
01* Unterschied Reg-Mem-Maschine / Reg-Maschine?

Register Maschine:
nur LOAD & STORE Befehle können auf den 





Speicher zugreifen





BSP:
LOAD  R1, A






LOAD  R2, B






ADD   R3, R1, R2






STORE R3, C


Register Memory Maschine:
auf den Speicher kann flexibel 






zugegriffen werden





BSP:
LOAD  R1, A






ADD   R3, R1, B






STORE R3, C


Accu Maschine:

es wird mit dem Akku gearbeitet




BSP: 
LOAD A





   
ADD B






STORE C

02* 6 Eigenschaften von RISC.

· „Wenige“, aber dafür schnelle Befehle
· 1 Befehl pro Takt (Durchsatz!)

· Die häufigsten Befehle sind implementiert, (weniger häufige nicht)

· Steuerwerk in Hardware

· Nur der LOAD und STORE Befehl greifen auf den Speicher zu

Alle anderen Befehle müssen mit Registern auskommen

· „Große“ Anzahl von Registern, bzw. ganze Registerbänke

· Verwendung von Piplines

· Einheitliche Länger der Befehle (unterstützt Pipeline, decodieren wird einfacher)

· Schlaue Cache-Verwaltung um Speicherzugriffe zu minimieren
· Parallelisierung diverser Ressourcen

· Delayed Branching (wegen Pipeline nötig…)

03* Was ist "out-of-order-execution" und wann kann man sie nicht benutzen?

Die OOO bezeichnet die Möglichkeit, Befehle in den Ausführungseinheiten eines (meist superskalaren) Prozessors außerhalb der Programmreihenfolge auszuführen, mit dem Ziel, die Piplines möglichst gut auszulasten.
Aufgrund der Forderung, dass das Ergebnis dieser Operationen das gleiche sein muss wie bei Ausführung in Programmreihenfolge, ist OOO-Ausführung nur bei Befehlsfolgen möglich, die nicht voneinander abhängen.
(Das Gegenteil ist di In-Order Execution, bei der die Befehle strikt nach Programmreihenfolge durch einen Compiler abgearbeitet werden, mit dem Ziel die Parallelarchitektur der CPU möglichst auszunutzen… (VLIW) )

(Quelle: Wikipedia)
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Moderne Prozessoren können eine out-of-order Ausführung machen. 


Das heißt, wenn in einem Code eine Berechnung von A und B erfolgen 


soll, wobei A langsamer ist, dann kann B schon vorher berechnet 


werden obwohl A noch nicht fertig ist. Das setzt aber wieder 


voraus, dass für die Berechnung von B, A nicht benötigt wird. Um 


den Vorteil von out-of-order nutzen zu können, dürfen eben keine 


lange Abhängigkeitsketten entstehen.

04* 
Unterschied zwischen Emulation-Chip ICE und "Bond-out" 

Chip ICE 

    Eine Möglichkeit zum Testen und Verifizieren von  

    Mikroprozessorschaltungen ist das Debuggen mit Hilfe von ICEs 

    (In-Circuit Emulators)


Emulator-Chip ICE:


Es wird eine andere leistungsstärkere Prozessortype oder gar ein ganzes Prozessorsystem mit CPU und zahlreichen externen Komponenten als Ersatz für den ursprünglichen Prozessor eingesetzt.


VT: es ist möglich, eine ganze Prozessor Familie mit einem ICE zu 


    debuggen: es muss lediglich ein passender Adapter angeschlossen 

            werden, der den Platz des ursprünglichen Prozessors einnimmt.

NT: Es ist nur eine Nachbildung des Prozessors: elektr. 


    Eigenschaften und Timings können unterschiedlich sein. Des 

      Weiteren ist es sehr kostspielig, komplexe Prozessoren zu 

      emuliere.

      Bound-out Chip ICE:

      Es wird die gleiche Prozessortype eingesetzt, die jedoch vom 

      Hersteller mit zusätzlichen Kontakten versehen wurde, welche CPU-

      interne Datenleitungen und wichtige Signale nach außen führen 

      („bond-out“: Bonden nennt man das Verdrahten des Silizium Chips mit 

      dem Gehäuse)


VT: Man hat den „echten“ Prozessor in der Schaltung, d. h. alle 


    elektrischen Eigenschaften bleiben unverändert und die 


    Funktionalität ist zu 100% die gleiche.

     
NT: Man muss für jede Prozessortype einen neuen Bond-Out Chip 

      
    erwerben. Diese sind jedoch extrem teuer in der Produktion, 

    
    weil sie in sehr geringen Stückzahlen gefertigt werden.
05* 
Unterschied zwischen Datenkonflikt und 

Steuerflusskonflikt bei Pipeline.


Datenflusskonflikt: 

   
Ein Befehl benötigt das Ergebnis eines anderen 


Befehls, dessen Abarbeitung noch nicht abgeschlossen ist


Steuerflusskonflikt


Befehlsabhängigkeit von verschiedenen Befehlen

(z.B. jumpif Reg3, wenn Reg3 noch nicht beschrieben ist)

06* Zeichnen sie den Informationsfluss bei SIMD und bei MIMD.

SIMD

[image: image1.emf][image: image2.emf]
Bei SIMD gibt es nur einen Befehlstrom, aber mehrere Rechenwerke

MIMD

[image: image3.emf]
Bei MIMD gibt es keine zentrale Steuerungsinstanz, mehrere Befehlströme/Rechenwerke

07* 
Erklären sie die Befehle MOV R4,R6 ; ADD R4,R2,R4 ; BREQ 

label


MOV R4, R6  
Inhalt des Registers 6 wird in Reg 4 verschoben




Wert von Reg 4 wird überschrieben Reg6 behält seinen 




Wert bei


ADD R4, R2, R4
Reg2 und Reg4 werden addiert und anschließend in 




Reg 4 abgespeichert.

BREQ label
Bus Request über label-Adresse

07* ohne Gewähr!

08* 
Was ist der Refresh-Zyklus und wie kann man Warten auf 

den Refresh-Zyklus vermeiden.

Da die Speicherkondensatoren durch unvermeidliche Leckströme ihre Ladungen (und damit auch die in ihnen gespeicherte Information) im Laufe der Zeit/ oder durch simples lesen des DRAMS verlieren, müssen bei einem DRAM diese Kondensatoren in regelmäßigen Abständen bzw. nach dem Lesen nachgeladen werden ( REFRESH. Das Warten – wenn man nach dem REFRESH sofort wieder Zugriff haben möchte – kann dadurch verhindert werden, dass aufeinander folgende / zusammenhängende Informationen auf verschiedenen Speicherbänken abgelegt werden. (Interleaving)
09* Erklären sie Carry- und Zero-Flag.



C-Flag:
Das Übertragsflag wird gesetzt z.B. bei Addition von 




Binärzahlen:








     1 – Übertrag = Carry







1 1 0 1





             + 
0 0 0 1






1 1 1 0


Z-Flag:
Ist das Ergebnis einer Berechnung 0, so wird das Zero-Flag 



Gesetzt.

10* Was ist JTAG und wofür nutzt man es?
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Bei heutigen Mikro-prozessoren/controllern ist di sogenannte 


JTAG-Schnittstelle die wichtigste Methode zum Testen und 


Verifizieren von Soft und Hardware in Mikroprozessorsystemen. 


JTAG steht für „Joint Test Action Group“ und ist als IEEE Norm 


standardisiert und somit eine prinzipiell herstellerunabhängige 


Lösung für On-Chip Debugging.


VT

· JTAG Port besteht aus 5 Leitungen

· Einfache Verbindungen (zu vielen Prozessoren (gleichzeitig))

· Debug im fertigen Produkt

· Direktzugriff auf alle relevanten Register und I/O möglich

· Preisgünstig


NT

· Proprietäre JTAG-Hardware nötig

· Höhere Stückpreise für Prozessoren

· Der Programmablauf muss unterbrochen werden

· Traces nur beschränkt möglich

11* Wie sind DRAM und SDRAM aufgebaut?

[image: image4.emf] 
SDRAM ( 
Flip Flop 
6 Transistoren
(„statisch“)

[image: image5.emf]
DRAM  
1 Kondensator 
1 Transistor 
(„dynamisch“)

12* Was ist Register-Indirekte-Adressierung und nennen sie ein Beispiel dafür.


die Adresse steht in einem (Adress)Register, das genannt wird.
13* 
Es gibt FETch, DECode, OPerandenDecode, EXEcute und WriteBack. OPD und EXE sind doppelt so lang wie die anderen Phasen. Wie kann man den Taktsyklus ändern, dass man keinen Leerlauf hat und wieviele Phasen hat man dann?


   1 Takt


	FET   ----
	DEC   ----
	OPD
	EXE
	WRB   ----



---- … Hälfte der Zeit ist ungenützt!


( Takt halbieren ( 
Zeit in FET, DEC und WRB einsparen 





(1 1/2 Takte)

	FET
	DEC
	OPD
	EXE
	WRB



( man hat erneut 5 Phasen

Ohne Gewähr!

14* 
Was ist der Unterschied zwischen Client-Server und Peer-

to-Peer?


Im unterschied zu den Client-Server Netzwerken, sind Peer-to-Peer 


Netzwerke Kommunikationsnetzwerke zwischen gleichberechtigten 


Teilnehmern (Peers), in denen jeder sowohl Client- als auch Server-


aufgaben übernimmt.

Bei Client-Server bietet immer der Server dem Client Services an 


und verleiht ihm eingeschränkte Rechte.

15* Was ist ein High-Availability-Cluster?

Ein HA Cluster benutzt mehrere Rechner, um besondere Ausfallsicherheit zu garantieren. Versagt ein Gerät, dann übernehmen die verbleibenden Computer die Arbeit des ausgefallenen Rechners. HA-Cluster können überall dort eingesetzt werden, wo Ausfallsicherheit wichtig ist.(File-Server, Web-Server…) 

15.1* 
High Performance Cluster


HP Cluster werden für rechenaufwändige Aufgaben eingesetzt. Durch den Einsatz von mehreren vernetzten Computern soll eine möglichst große Rechenleistung erzielt werden. HP Cluster werden dort eingesetzt, wo sich ein rechenintensives Problem möglichst gut Parallelisieren lässt.


(Rendern von Filmen…)

15.2* 
Load Balancing Cluster


Diese insbesondere bei Webservern vorkommende Variante ist eine Art Kombination von HA, HP Clustern, und ermöglicht eine Lastenverteilung auf mehrere (Web-) Server. Zugleich gewinnt man Ausfallsicherheit, denn wird ein Server funktionsuntüchtig, dann übernehmen die anderen Geräte diese Funktion.

16* Was ist ein FPGA und wie programmiert man ihn?

Ein Field Programmable Gate Array (FPGA) ist ein frei programmierbarer Logikbaustein, der aus vielen tausend Logikblöcken besteht, denen jeweils verschiedenste logische Funktionen zugewiesen werden können und die miteinander „verdrahtet“ werden können. Dabei sind solche Bausteine äußerst kostengünstig. Ein FPGA ist sozusagen ein „leerer“ digitaler Baustein mit zahlreichen digitalen Ein- und Ausgängen, der mit Hilfe von spezieller Synthesesoftware für eine beliebige Aufgabe konfiguriert werden kann.
17* 
Was ist der Unterschied zwischen logischen und 

physikalischen Adressen und welche Einheit im Computer 

rechnet diese um?


Die MMU (Memory Managment Unit rechnet logische in physikalische 

Adressen um).
Logische Adressen sind Adressen in Programmabläufen.

Physikalische Adressen sind Adressen einer realen Speicherzelle, wo 

Informationen abgespeichert werden.

18* 
Unterschied zwischen dynamischer und statischer 
Verlustleistung und wie wirkt sich die Taktzahl aus?



Statischer Verbrauch: Pstatic ~ Vcc * Ileak * N * kdesign

Dynamischer Verbrauch: Pdynamic ~ V2cc *C *f +Pshort

Dynamischer Verbrauch: 

bei Schaltvorgängen 
– temporärer Kurzschluss

- bei CMOS Schalter Umladen von D-RAM Ladung 


Je größer der Takt desto größer wird die Verlustleistung


Statische Verlustleistung ist z.b. der Leerlaufbetrieb des 

Rechnersystems.

19* Was macht der Cache-Controller?

Die Steuerung des Caches übernimmt der Cache Controller. Er steuert das eigentliche Cache-RAM (Cache Data Memory) und die Puffer zum Systembus.

20* Unterschied zwischen Write-Through und Copy-Back?

Copy Back

Die vom Prozessor veranlassten Schreiboperationen werden zunächst nur im Cache ausgeführt und gesammelt, die Aktualisierung im Hauptspeicher erfolgt ert dann, wenn die Cache-Einträge wegen eines cache miss vom Cache an den Hauptspeicher retourniert werden. 

(das heißt wenn für weitere Einträge „kein Platz“ mehr im Cache ist)

Dateninkonsistent, da eine Kopie im Cache-Speicher gemacht wird, die dann verändert wird und erst nach einem cache-miss mit dem Hauptspeicher wieder angegleicht wird (Hauptspeicher bekommt neue gültige Informationen…)

Write Through

Die oberste Maxime beim Write-Trough-Verfahren ist es, die Inhalte im Hauptspeicher und im Cache jederzeit auf dem aktuellen Stand zu halten. Hier wird also genau jenes vermieden, welches vorhin beim Copy Back Verfahren als problematisch hingestellt wurde.


Jede Schreiboperation vom Prozessor in den Cache wird grundsätzlich 

in den Hauptspeicher weitergeschrieben. Es kommt zu Verzögerungen da 

HS langsamer als Cache ist ( Abhilfe: Pufferspeicher

21* 
Wann tritt ein Segmentation-Fault auf und wie kann man das 
verhindern?

Meistens sind Schwächen im programmierten System die Ursache für 

Segmentatin Faults, sie können durch bessere Strukturen und 

Programmierung verhindert werden.
Ein seltenerer Grund für gehäuftes Auftreten von Schutzverletzungen kann defekter Arbeitsspeicher oder andere defekte Hardware sein. Dabei werden durch Hardwarefehler ungewollte Adressen angesprochen
