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1) En d estudio de los diagramas de tiempo, se define Tpy. como:

A) Tiempo de retardo o propagacion que transcurre al pasar laentradade 1 a 0.
B) Tiempo de retardo o propagacion al pasar lasalidade O al.

C) Tiempo de retardo 0 propagacion que transcurre a pasar lasalidade 1 a0.
D) Ningunade las respuestas es cierta.

2) A lahorade reducir diagramas de estados, dos estados son reducibles cuando:

A) Ambos tienen sdlidas diferentes.

B) Tienen sdidasigualesy transiciones a otros estados diferentes.
C) Tienen sdlidasyy transiciones a otros estados idénticas.

D) Ninguno de los anteriores.

3) En un determinado momento A=11H, trasrealizar lainstruccion de rotacion RLC A:

A) A=11Hy C=0.
B) A=22Hy C=0.
C) A=22HyC=1.
D) A=08Hy C=1.

4) ¢, Puede lainstruccion RET modificar el valor del puntero de pila (SP) 2

A) No, solo lo modifican las instrucciones de manejo de la pila.
B) Si, lapilase emplea para amacenar la direccion de retorno en las llamadas a subrutina.
C) No, solo se modifica cuando se guarda la direccién de retorno con lainstruccion CALL.
D) Si, seguardaladireccion de lainstrucciéon siguiente a RET.

5) Un secuencial de Mealy se caracteriza porque:

A) Se obtienen las salidas de los estados internos. No intervienen las entradas directamente.

B) El sincronismo de las sefides se establece mediante un determinado cddigo de las
sefiales de entrada

C) Las sdlidas se obtienen como combinacion de las entradas con los estados internos.

D) El sistema evoluciona sin ninguna sefial de sincronismo.
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6) Una memoria de solo lectura (ROM), que puede programarse (PROM), puede considerarse
como un dispositivo légico programable (PLD) que se caracteriza por tener:

A) Unarray tipo AND y otro tipo OR que pueden ser programados por €l usuario.

B) Un array tipo AND ya programado que funciona como decodificador de direcciones y
un array OR programable por e usuario.

C) Dos arays tipo AND, uno ya programado que funciona como decodificador y otro
programable por € usuario.

D) Un array tipo AND programable por el usuario y un array tipo OR ya programado que
funciona como decodificador de direcciones.

7) El circuito integrado 74LS74, que son 2 flip-flops tipo D activados por flanco de subida,
indica en sus caracteristicas un Tiempo de setup minimo de 20 ns y Tiempo de Hold
minimo = 0 ns. Esto quiere decir que la entrada D deberia permanecer estable:

A) Ons antes del flanco negativo de reloj y 20ns después, ya que en este tiempo se
determinala operacion aredlizar.

B) 20ns antes del flanco positivo del reloj y Ons después, ya que en este tiempo se
determinala operacién aredlizar.

C) 20nsantes dd flanco positivo de reloj y Ons después del flanco negativo.

D) 20ns antes del flanco positivo del reloj y Ons después, para que de tiempo a estabilizarse
hasta el flanco negativo.

8) ¢ Pueden implementarse circuitos aritméticos que operen en BCD?

A) Si, puede operarse directamente, ya que es un sistema de codificacion de los
digitos decimales.

B) Si, incluyendo un circuito corrector que sume 6 en caso de gque € resultado por
digito sea mayor que 9.

C) Si, mediante circuitos complementadores y sumadores.

D) Si, pero es necesario incluir un circuito corrector que sume 6 S la suma por
digito es menor que 9.

9) Con lalégica multinivel en las PLDs podemos.

A) Aumentar € nimero de entradas del dispositivo.

B) Disminuir los tiempos de respuesta de nuestro disefio.

C) No supone ninguna ventgja ni inconveniente.

D) Aumentar el nimero de términos productos Utiles en nuestro disefio, y por tanto,
abaratar su costo.

10) En un bhiestable, la diferencia entre el disparo por flanco y e disparo por nivel
€s:

A) El nivel es més facil de producir que latransicion.

B) Las entradas se prueban en un momento especifico en el disparo por flanco.
C) Losdisparos por nivel presentan un periodo de tiempo mas largo.

D) El circuito de disparo por flanco presenta un periodo de tiempo mas largo.
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11)  Lainstruccion de cargaMOQV A, #3:

A) Tiene direccionamiento inmediato y 2 bytes de tamario.
B) Tiene direccionamiento directo y 1 byte de tamario.

C) Tiene direccionamiento implicito y 1 byte de tamafio.
D) Tiene direccionamiento indirecto y 3 bytes de tamario.

12) En los sistemas basados en microprocesador, €l acceso directo se utiliza cuando:

A) El microprocesador busca instrucciones en la memoria.

B) Los datos se trasladan del microprocesador a periférico de forma directa.

C) Ninguna de las anteriores.

D) Losdatos se trasadan del periférico o E/S de forma directa ala memoriao UCM
sin laintervencion del microprocesador.

13)  El direccionamiento en que se emplea como base un registro de la CPU y como
desplazamiento un operando paralocalizar un dato es €l:

A) Inmediato.
B) Directo.
C) Basado.
D) Indexado.

14)  Laprincipal diferencia entre los dispositivos CPLDsy las FPGAs es:

A) El gran consumo de corriente de los CPLDs.

B) El elevado precio delos CPLDs.

C) El formato de las conexiones entre bloques de l6gica, FPGAS utilizan un rutado
Unico de las conexiones internas y las CPL Ds varios tipos de rutado segmentado.

D) El formato de las conexiones entre blogues de 16gica, CPLDs utilizan un rutado
Unico de las conexiones internas y las FPGAs varios tipos de rutado segmentado.

15) El ciclo méguina se define como:
A) Periodo de la sefial de reloj, que esinverso a su frecuencia.
B) Eséd tiempo quetarda e procesador en gjecutar unainstruccion.

C) Unciclo basico o transferencia de datos entre €l BIT y el buslocal del microprocesador.
D) Eséd tiempo que tarda el procesador en redizar el ciclo FETCH.
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16) Las interrupciones enmascarables autovectorizadas son:

A) Sdtosen € flujo de instrucciones que no se pueden evitar.

B) Sdltos en la gecucion del programa que se pueden enmascarar y se producen sobre una
direccion de memoriafija.

C) El microprocesador salta a una direccion que extrae de una tabla de interrupciones
localizada en la memoria.

D) Ninguno de los anteriores.

17) Paramangjar la pila se emplea:

A) El contador de programay lainstruccion PUSH.
B) Lasinstrucciones POPy PUSH vy € registro SP.
C) Elregistro IX.

D) El direccionamiento basado y € registro I X.

18) En un bus de datos/direcciones multiplexado:

A) El bus de direccionesy de datos tienen conexiones independientes.

B) El busde datosy direcciones estén presentes simultaneamente.

C) El busde datosy direcciones comparten conexionesy existe una sefial de control /ADS.
D) El busde datosy control comparten conexiones.

19) Si necesito conectar un periférico de E/S que usa datos y direcciones a un bus de sistema,
emplearé:

A) Un buffer bidirecciona para datosy otro para direcciones.

B) Un buffer bidireccional registrado para datosy otro sin registrar para direcciones.
C) Un buffer unidirecciond para datosy otro para direcciones.

D) Un buffer unidireccional para direccionesy otro bidireccional para datos.

20) El registro de indicadores se emplea para:

A) Conocer e estado del microprocesador, relacionado con la ultima operacion redlizada
por laULA.

B) Conocer la ultimainstruccion ejecutada.

C) Saber s se haproducido unainterrupcion.

D) Ningunade las anteriores.
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21) El registro del bus de direcciones (MDR) :

A) Esregistrado hacia dentro y transparente hacia fuera de la UCP, con lineas WR_MDR,
JOE_MDRYy DIR_MDR.

B) Esregistrado haciafueray transparente hacia dentro de la UCP, con lineas /OE_MDR y
DIR_MDR.

C) Esregistrado hacia fueray transparente hacia dentro de la UCP, con lineass WR_MDR y
DIR_MDR.

D) Esregistrado hacia fueray transparente hacia dentro de la UCP, con lineas WR_MDR 'y
JOE_MDRYy DIR_MDR.

22) Laingtruccion de carga MOV (2300H+1X), A tiene direccionamiento:

A) Indexado.
B) Inmediato.
C) Basado.
D) Directo.

23) Lainstruccion RET tendra

A) 1 byte de cddigo maquinay 3 ciclos maquina de gjecucion.
B) 3 bytes de cddigo maquinay 1 ciclo maquina de gjecucion.
C) 1 bytede codigo méguinay 2 ciclos maguina de gjecucion.
D) Ninguno de los anteriores.

24) Lainstruccion XOR se puede emplear para:

A) Poner a1 un determinado bit de un byte.

B) Poner a 0 un determinado bit de un byte; redlizar la seleccion del vaor de un
determinado bit.

C) Poner a0 € valor de un registro; Detectar un cambio en el valor de un byte.
D) Ninguno de los anteriores.

25) Lainterfaz de la UCP con € bus del sistema se emplea para:

A) Amplificar las sefidles del microprocesador.

B) Amplificar en corriente las sefidles, adaptar la l6gica de algunas y en algunos sistemas
para generar otras sefidles necesarias para el sistema.

C) Paragenerar lasefid de reloj y adaptar la salida del microprocesador a bus del sistema.
D) Generar todas las sefidles del bus de control del sistema.
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