СОДЕРЖАНИЕ ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ  
ПО УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЕ 
 
Теоретические вопросы 
1. Микропроцессоры: свойства, функции, основные характеристики 
Ответ: Основные характеристики микропроцессора
Микропроцессор характеризуется:
1) тактовой частотой, определяющей максимальное время выполнения переключения элементов в ЭВМ;
2) разрядностью, т. е. максимальным числом одновременно обрабатываемых двоичных разрядов;
3) архитектурой.
Разрядность МП обозначается m/n/k/ и включает:
m – разрядность внутренних регистров, определяет принадлежность к тому или иному классу процессоров;
n – разрядность шины данных, определяет скорость передачи информации;
k – разрядность шины адреса, определяет размер адресного пространства.
2. Типы микропроцессорных систем (CISC, RISC, MISC): достоинства и недостатки 
ОТВЕТ: 
· МП типа CISC (Complex Instruction Set Computing) с полным набором команд;
· МП типа RISC (Reduced Instruction Set Computing) с сокращенным набором команд;
· МП типа MISC (Minimum Instruction Set Computing) с минимальным набором команд и весьма высоким быстродействием (в настоящее время эти модели находятся в стадии разработки).
3. Архитектура микропроцессоров (CISC, RISC, MISC) 
Ответ:
Микропроцессоры с архитектурой CISC (Complex Instruction Set Computers) – архитектура вычислений с полной системой команд. Реализующие на уровне машинного языка комплексные наборы команд различной сложности
Термин CISC означает сложную систему команд, эти микропроцессоры имеют пятиступенную конвейерную структуру, обеспечивающую многократное совмещение тактов выполнения последовательных команд, и КЭШ-буфер для команд условной передачи управления, позволяющий предсказывать направление ветвления программ
Термин RISC означает сокращённую систему команд и происходит
от английского Reduced Instruction Set Computer.
Микропроцессоры типа RISC содержат набор только простых, чаше всего встречающихся в программах команд. При необходимости
выполнения более сложных команд в микропроцессоре производится
их автоматическая сборка из простых. В этих МП на выполнение каждой простой команды за счет их наложения и параллельного выполнения тратится 1 машинный такт (на выполнение даже самой короткой
команды из системы CISC обычно тратится 4 такта).
MISC (Minimal Instruction Set Computer) — это архитектура микропроцессоров, характеризующаяся минимальным набором команд, что обеспечивает максимальную эффективность и простоту исполнения по сравнению с CISC и RISC архитектурами.
4. микропроцессором 
Ответ:
5. Микропроцессор и микроконтроллер: сходства и различия, условия применимости 
ОТВЕТ: Микропроцессор (МП) – это микросхема или совокупность небольшого числа микросхем (соответственно один или несколько кристаллов БИС), выполняющая над данными арифметические и логические операции и осуществляющая программное управление вычислительным процессом [1, 2, 3, 4].
Микроконтроллер – наиболее простой тип микропроцессорных систем, в которых все или большинство узлов системы, выполнены в виде одной микросхемы.
Микропроцессор и микроконтроллер - это два основных типа интегральных схем в электронике, имеющие как общие черты, так и существенные различия.
Сходства:
1. Интегральные схемы с объединенными компонентами
2. Наличие центрального процессора (ЦПУ)
3. Наличие регистров для хранения данных
4. Программируемость для выполнения различных задач
Различия:
1. Архитектура:
· Микропроцессоры: многоядерные, мощные, сложные
· Микроконтроллеры: одноядерные, простая архитектура
2. Производительность:
· Микропроцессоры: высокая частота работы, большие объемы памяти
· Микроконтроллеры: меньшая частота, ограниченный объем памяти
3. Ввод/вывод:
· Микропроцессоры: требуют внешних устройств ввода/вывода
· Микроконтроллеры: имеют встроенные порты ввода/вывода
4. Энергопотребление:
· Микропроцессоры: высокое энергопотребление
· Микроконтроллеры: низкое энергопотребление
Условия применимости:
Микропроцессоры целесообразно использовать:
· В системах, требующих высокой вычислительной мощности
· В персональных компьютерах
· В серверах
· В смартфонах
· В устройствах с большими объемами данных
Микроконтроллеры оптимальны для:
· Управления бытовой техникой
· Автомобильных систем
· Промышленного оборудования
· Робототехнических систем
· Встроенных систем управления
· Устройств с ограниченным энергопотреблением
6. Микроконтроллер: свойства, структура 
Основные свойства микроконтроллера:
1. Интеграция всех необходимых компонентов на одном кристалле
2. Возможность управления устройствами при минимуме дополнительных элементов
3. Компактность и низкое энергопотребление
4. Встроенное программное обеспечение
5. Гибкость программирования
Структурные компоненты микроконтроллера:
1. Центральное процессорное устройство (ЦПУ):
· Регистры
· Арифметико-логическое устройство (АЛУ)
· Цепи управления
2. Память:
· Память программ (для хранения кодов команд)
· Оперативная память данных (для хранения переменных программ)
· Стек
3. Система тактирования:
· Тактовый генератор (определяет скорость работы)
· Цепь сброса (для правильного запуска)
4. Периферийные устройства:
· Последовательный порт (для обмена данными с внешними устройствами)
· Цифровые линии ввода/вывода (для параллельного обмена данными)
· Таймер (для отсчета временных интервалов)
· Сторожевой таймер (для предотвращения сбоев программы)
7. Процесс разработки программ на Ассемблере (перечислить этапы) 
Процесс разработки программ на Ассемблере включает следующие основные этапы:
1. Постановка и формулировка задачи:
· Изучение предметной области
· Определение назначения программы
· Формулирование требований к входным и выходным данным
· Определение структур данных
· Формирование ограничений и допущений
2. Этап проектирования:
· Создание “ассемблерной” модели задачи
· Выбор метода реализации
· Разработка алгоритма
· Определение структуры программы
3. Этап кодирования:
· Уточнение формата входных и выходных данных
· Непосредственное программирование
· Комментирование кода
· Составление предварительного описания программы
4. Этап трансляции и компоновки:
· Ввод исходного текста программы (можно использовать любой текстовый редактор)
· Создание объектного модуля
· Создание загрузочного модуля
· Компоновка программы
5. Этап отладки и тестирования:
· Составление тестов
· Поиск и устранение ошибок
· Корректировка кода и документации
6. Этап эксплуатации и сопровождения:
· Настройка на конкретные условия
· Обучение пользователей
· Сбор информации об ошибках и пожеланиях
· Модификация программы
8.  Модульный принцип построения микроконтроллеров: свойства, плюсы и минусы. 
Микроконтроллеры (МК) имеют модульный принцип организации, представляют собой законченную микропроцессорную систему обработки информации и созданную в виде большой интегральной микросхемы.
Свойства модульного принципа:
1. Независимость модулей друг от друга
2. Возможность замены отдельных модулей без влияния на остальные
3. Унифицированные интерфейсы взаимодействия
4. Относительная универсальность модулей
5. Стандартные шины обмена данными (I2C, SPI, UART)
Преимущества модульного принципа:
1. Сокращение времени разработки:
· Возможность использования готовых модулей
· Минимизация времени на разработку схемы и платы
· Быстрое прототипирование
2. Гибкость системы:
· Легкая замена модулей
· Возможность масштабирования
· Простота модернизации
3. Удобство обслуживания:
· Легкий доступ к отдельным модулям
· Упрощенный ремонт
· Модульная диагностика
4. Экономическая эффективность:
· Возможность повторного использования модулей
· Оптимизация затрат на разработку
· Снижение себестоимости при массовом производстве
Недостатки модульного принципа:
1. Технические:
· Дополнительные проводные соединения
· Возможное снижение надежности из-за множества контактов
· Увеличение габаритов устройства
2. Экономические:
· Более высокая стоимость отдельных компонентов
· Необходимость дополнительных разъемов
· Возможные затраты на разработку уникальных корпусов
3. Организационные:
· Сложность монтажа при большом количестве модулей
· Необходимость тщательной документации
· Возможные проблемы с совместимостью модулей
9. 	Аппаратные средства защиты памяти. Поддержка многозадачности 10. 	Принципы программирование микроконтроллеров. РIС-контроллеры. 
11. Определение характеристик микроконтроллера. 
12. Структура процессорного ядра и особенности системы команд микроконтроллеров. 
13. Назначение коммуникационных микроконтроллеров. Примеры использования коммуникационных микроконтроллеров. 
14. Назначение процессоров цифровой обработки сигналов. Примеры использования процессоров цифровой обработки сигналов. 
15. Шины VME, VX1, РС1. Шина USB. 
16. JTAG – интерфейс и системные функции на его основе. 
Практические задания 
 
1. К плате подключены три светодиода. В каждый момент времени светится только один из них. Нажатие кнопки переключает светодиоды по кругу. Настроить по 2 мерцания на каждый светодиод. Организовать запуск по кнопке. https://www.tinkercad.com/things/iEwzxLB2s9u-1-/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard%2Fdesigns%2Fcircuits&sharecode=_ORcmhop97hXwOpUHxccLkvPzk0ArsYBd2I-aB3rjzE
2. Создайте работающую модель светофора. Светофор должен работать по алгоритму. Работа светофора запускается только после нажатия на кнопку. 
https://www.tinkercad.com/things/lRQvBAGXLRN-svetofor-na-knopke/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard%2Fdesigns%2Fcircuits&sharecode=2cQZwbJ7aYXLAI-GDIy2shETUANqQOoyt5niEa6t3wg 
3. Используются три светодиода с токоограничивающими резисторами – красный (К), желтый (Ж) и зеленый (З). В конце цикла все светодиоды должны выключаться. Режим: 3 коротких мигания К, 3 длинных мигания Ж, 3 коротких мигания З (SOS). 
https://www.tinkercad.com/things/7dH8kn2aV2l/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=URXQy583c6nyl87gzhA9wOx8HIGv-PFqi0Og9VDtURc 
4. Используется 5 светодиодов, включается случайный светодиод на случайное время от 500 до 1500 мс, затем гаснет, режим бегущих двух точек. https://www.tinkercad.com/things/eXV0qPPlkMO/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=HHx5HaNR1Cu4XG21cWBSddGJza6MN2ZRwlc0cXABiEU 
5. Используется 5 светодиодов: бегущая волна из светодиодов – количество и вид по усмотрению. Установить управление яркостью. 
https://www.tinkercad.com/things/8yah4zRDpUV-5-svetodiodov-morgayut-poocheredno-/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard%2Fdesigns%2Fcircuits&sharecode=sjUH02seFRsmOLWieoNY2PzBLcRQuRS8kOJXxz0f70s 
6. Используется 5 светодиодов. Режим: мигают по очереди четные и нечетные. 3 коротких мигания всеми, 3 длинных мигания всеми, снова 3 коротких (SOS). https://www.tinkercad.com/things/1ZlxsI3NoTh/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=TYe__7VkEN6GXzHB6sPaRI9QOGHO5hQ0KPwHE8Dsw40 
7. Используются три светодиода с токоограничивающими резисторами – красный (К), желтый (Ж) и зеленый (З). В конце цикла все светодиоды должны выключаться. 3 длинных мигания К, 4 средних мигания Ж, 5 коротких миганий З. https://www.tinkercad.com/things/4MRfsIv3RIM/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=6RSKkU1_WGxVh4bOJBd8Bfp0CqT_DLtP_npHl6AwBOs 
8. Используются три светодиода с токоограничивающими резисторами – красный (К), желтый (Ж) и зеленый (З). В конце цикла все светодиоды должны выключаться. Режим: 10 раз мигнуть К, Ж и З, включить К, подождать, выключить К, включить З, подождать, включить К и З, подождать, выключить К, шесть раз мигнуть З и Ж. https://www.tinkercad.com/things/8k2EskqBYGc/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=cCgpIP7zaUYZbx95UK4_yjqbFOQCAOjY9BJKljaqQH4 
9. Используется 5 светодиодов, включается случайный светодиод на случайное время от 500 до 1500 мс, затем гаснет, режим бегущих двух точек. 
https://www.tinkercad.com/things/3fjYG7oC7kz/editel?sharecode=pRUryKVlkxE7VDvvL5tZHgSlp0d5vgEyqOUKjQwj18s 
10. Используются три светодиода с токоограничивающими резисторами – красный (К), желтый (Ж) и зеленый (З). В конце цикла все светодиоды должны выключаться. 3 длинных мигания К, 4 средних мигания Ж, 5 коротких миганий З. Подключите кнопку для запуска режима мерцания.  https://www.tinkercad.com/things/8k2EskqBYGc/editel?returnTo=%2Fdashboard&sharecode=cCgpIP7zaUYZbx95UK4_yjqbFOQCAOjY9BJKljaqQH4 
 
