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Vezérlőegységek fajtái és jellemzői 
 

A processzor elemei 
 

ALU, regiszterek, adat utak, vezérlés 

A vezérlés modellje 
 
Forrás: - haszn ---- jóó 15_Control Unit  -- Instruction cycyle & benne 8085.ppt 

 

 
 
Constituent Elements of Program Execution 
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Flowchart for Instruction Cycle 

 

 

Forrás  BohusM 
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Forrás: - haszn ---- jóó 15_Control Unit  -- Instruction cycyle & benne 8085.ppt 
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A vezérlőegységek csoportosítása a tervezés módszere szerint  
 

• A huzalozott (random) logika azt jelenti, hogy a vezérlést valamilyen aszinkron vagy 

szinkron sorrendi hálózattal valósítják meg. Előnye a gyorsaság, hátránya a tervezés 

bonyolultsága, illetve az, hogy módosítás esetén tipikusan újra kell tervezni. 

• Fázisregiszteres vezérlőegység esetén a tervezést egy részben kötött struktúra segíti. 

A hagyományos szinkron sorrendi hálózat tervezéssel szemben itt a tervező nem 

állapotgráf, hanem folyamatábra alapján dolgozik. A fázisregiszter (ez lehet egy 

számláló is) tárolja a vezérlő belső állapotát, ennek értékét kell megfelelően átállítani 

(pl. betöltéssel) illetve ennek értéke alapján kell előállítani a kimeneti vezérlést 

(dekóderrel, kombinációs hálózattal). A módosítás itt is problémát okoz. 

• A mikroprogramozott vezérlőegység a legrugalmasabb megoldás, itt módosításkor 

kedvező esetben csupán a ROM-ban tárolt mikroprogramot kell átírni. Ennek ára az, 

hogy ez a leglassabb megoldás. Működését, fajtáit és programozását egy kicsit 

bővebben megismerjük. 

 
Működéséről az előadáson elhangzottakon túl érdeklődőknek ajánljuk: [1]: 95-100. o. 
Benesóczky 
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A mikroprogramozott vezérlés 
 

Mikroprogramozás: Wilkes 

Forrás: - haszn ---- Wilkes Microprogramming BestWay 1951.pdf 

 

Forrás: - haszn --- 16_Micro-Programmed Control --Putnam .ppt 

Wilkes's Microprogrammed Control Unit 

 



10 
 

A mikroprogramozott vezérlőegység felépítése 
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Mikroutasítás formátumok 

 

 

 

Forrás: - haszn --- 16_Micro-Programmed Control --Putnam .ppt 

Typical Microinstruction Formats 

 

 

mAMmOC mADR

μCMμMK μCÍM

mAM = 

INC(Increment)

JP(Jump)

JC(Jump Condition)
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A mikroprogram szerkezete 
 

Forrás: - haszn --- 16_Micro-Programmed Control --Putnam .ppt 

 

 

  



14 
 

Mikroprogram elágazás 
Forrás: - haszn ---- Ch_15_95-rev3-1 Micro-programmed control .pdf 

 

Elágazás vezérlés: 2 címmező 

 

- címek az ugrás és a nem ugrás eseteire 

- hosszabb CW 

Elágazás vezérlés: 1 címmező 

 

- cím az ugráshoz, nem ugrás estén +1 

- rövidebb CW, lassúbb 
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Elágazás vezérlés: változó utasítás formátum 

 

 

- csak címinformáció vagy csak vezérlő információ 

-  hátrány: hosszabb mikroprogram 

A mikroutasítás-ciklus 
1. mikroutasítás olvasás MM-ből 

2. mikroutasítás beolvasása a mIR-be 

3. vezérlőjelek generálása a CPU-nak és a rendszersínnek; és információ a 

következő mADR generáláshoz 

4. következő mADR meghatározása az alábbiak szerint 

a. JUMP feltétel és a következő cím az mIR-ben 

b. IR és ALU flagek 

c. a MAR-ban lévő allapot információ 

5. a következő mikroutasítás címének betöltése a MAR-ba, amely lehet 

a.  a jelenlegi cím +1 

b. ugrás 

i. új mikro-procedúra ugyanabban a gépi utasításban 

ii.  új mikro-procedúra egy új gépi utasításban 

  



16 
 

A huzalozot és a mikroprogramozott vezérlés összehasonlítása 
 

A mikroprogramozott vezérlés 

 olcsóbb 

 sokkal könnyebb ellenőrizni és módosítani 

A huzalozott vezérlés gyorsabb 

A mikroprogramozott vezérlés főként CISC architektúrákhoz használatos,  

míg RICS architektúrákban huzalozott vezérlést alkalmaznak. 
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Mikroprogram készítése 
 

Forrás Horvárth L 

Illusztratív példaként [HORVÁTH] alapján elkészítjük egy egyszerű folyamatábra 
mikroprogramját. 
 
 

 

ROM ADDR mOC mAM mADR Code Comment 

 Mnemonic Code Mnemonic Code    

N+0 I0 000 INC 00 -   

N+1 I1 001 JC 10 N+3   

N+2 I2 010 INC 00 -   

N+3 I3 011 INC 00 -   

N+4 I4 100 JC 10 N+1   

N+5 I5 101 JP 11 N+5   
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Itt van maga a feladat: bináris szorzás ismételt összeadással 
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