	Traitement programmé de l’information

	
	Système minimum
	




On appelle système minimum l’ensemble des composants assurant le traitement de l’information. Il est composé des éléments suivants :



(une unité centrale : le microprocesseur qui est chargé d’exécuter des instructions afin de réaliser une fonction, au rythme d’une horloge qui lui est associée.



(un ensemble de mémoires constitué par :

· une mémoire morte ( ROM = Read Only Memory ) chargée de stocker le programme. C’est une mémoire à lecture seule.

· une mémoire vive ( RAM = Random Access Memory ) chargée de stocker les données intermédiaires ou les résultats de calculs. On peut lire ou écrire des données dedans, ces données sont perdues à la mise hors tension.

(des interfaces d’entrées/sorties permettant d’assurer la liaison entre le microprocesseur et les périphériques. ( clavier, moniteur ou afficheur, imprimante, modem, scanner, etc…)
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Entre ces différents ensembles les liaisons fonctionnelles sont assurées par trois groupes de  conducteurs en parallèle, ou bus, ayant chacun une fonction spécifique:

· un bus de données : bidirectionnel qui assure le transfert des informations entre le microprocesseur et son environnement, et inversement. Son nombre de lignes est égal à la capacité de traitement du microprocesseur.

· un bus d'adresses: unidirectionnel qui permet la sélection des informations à traiter dans un espace mémoire qui peut avoir 2n  emplacements, avec n = nombre de conducteurs du bus d'adresses.

· un bus de commande: constitué par quelques conducteurs qui assurent la synchronisation des flux d'informations sur les bus des données et des adresses.

(Définition : un bus est un ensemble de fils qui assure la transmission du même type d’information. 

La multiplication des périphériques autour du microprocesseur oblige la présence d’un décodeur d’adresse chargé d’aiguiller les données présentes sur le bus de données. 

En effet, le microprocesseur peut communiquer avec les différentes mémoires et les différents boîtier d’interface. Ceux-ci sont tous reliés sur le même bus de données et afin d’éviter des conflits, un seul composant doit être sélectionné à la fois.

Lorsqu’on réalise un système microprogrammé, on attribue donc à chaque périphérique une zone d’adresse et une fonction « décodage d’adresse » est donc nécessaire afin de fournir les signaux de sélection de chacun des composants.

Remarque : lorsqu’un composant n’est pas sélectionné, ses sorties sont mises à l’état « haute impédance » afin de ne pas perturber les données circulant sur le bus. ( elle présente une impédance de sortie très élevée = circuit ouvert ).
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