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SUMMARY 
Dataflow (DF) computer architectures are based on the DF computing model where program instructions are executed 

when corresponding operands (data) are enabled. From several DF computing models dynamic models belong to the most 
significant ones. The dynamic DF models enable parallel execution of some operators in dependence on the number of 
operands, which are available for the execution. The nodes of the corresponding DF graph, by means of which the computing 
process is represented, can be created dynamically during the execution. 

Structural organisation of the DF computer architecture model consists of the five base components like there are 
Coordinating Processors, Data Queue Unit, Instruction Store, Frame Store and Interconnection Network. The paper deals 
with the Interconnection Network witch is designed for switching of individual Coordinating Processors together for their 
data transmission. This research is supported by VEGA grand project No. 1/9027/2002. 
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1. ÒVOD 
 

V rimci rieãenia grantovpho projektu: No: 
1/9027/2002 ÄVêskum paralelnêch architekt~r 
ãpecializovanêch vysoko vêkonnêch po tta ovêch 
systpmov: architektonickp rieãenie, metydy 
hodnotenia, simulicie a aplikicie³, je vyvinutê 
model data flow (DF) architekt~ry vychidzaj~ci 
z reprezenticie data flow programu pomocou 
funkcionilneho jazyka. Systpm DF KPI [8,14] 
vyvinutê na Katedre Po tta ov a Informatiky 
Fakulty elektrotechniky a informatiky Technickej 
univerzity v Koãiciach je navrhovanê ako 
dynamickê systpm s priamym spijantm operandov. 
Kombinicia lokilneho control flow modelu 
s globilnym data flow modelom umoå uje efekttvne 
organizova  paraleln~ implementiciu funkcionilne-
ho programu. Predpokladi sa, åe implementicia 
tejto architekt~ry sa m{åe pouåi  ako ãpecializovanê 
akceleritor v problpmovo orientovanêch po tta o-
vêch systpmoch s vysokêmi poåiadavkami na 
opera n~ rêchlos .  

 
Hlavnp komponenty dynamickej architekt~ry DF 

KPI, zobrazenp na obrizku 1 s~: 
 
- vykonivacia jednotka (EXU), ktori obsahuje 

skupinu koordina nêch procesorov (CP) 
a jednotku procesorovêch elementov, 

- jednotka ditovpho frontu (DQU) navrhnuti na 
uloåenie operandov produkovanêch v priebehu 
vêpo tu, 

- prepojovacia sie  (IN), ktori umoå uje prenos 
~dajov medzi procesormi, 

- jednotka IS (instruction store) ± v nej s~ 
umiestnenp inãtrukcie data flow programu, 

- jednotka SS (structure store) ± paml  ur eni na 
uloåenie ditovêch ãtrukt~r a spijactch vektorov 
programu. 
 

 

Obr. 1  Komponenty architekt~ry DF KPI 
Fig. 1  Components of DF KPI architecture 
 
 

Pri spracovant operandov a vykonivant 
inãtrukcit koordina nê procesor sa m{åe nachidza  
v  jednom z nasleduj~cich stavov: LOAD, FETCH, 
OPERATE, MATCHING a PUTTING. Têmto 
stavom zodpovedi jeho architekt~ra, pozostivaj~ca 
zo ãtrukt~ry zre azenêch segmentov [7,14], ktorp 
umoå uj~ realizova  vêpo et operandov systpmom 
data flow. =ikladom architekt~ry CP je pr~dovi 
jednotka stavov, ktori pozostiva zo segmentov, 
ktorp reprezentuj~ jednotlivp stavy [7,8]. 
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2. PREPOJOVACIA SIE  

Prepojovacia sie  je jednou z piatich hlavnêch 
komponentov navrhovanej architekt~ry DF KPI 
(obr. 1). Tito sie  prepija navzijom koordina np 
procesory, tm sa urêchli vykonanie programu 
zaptsanpho vo forme DF grafu [6,9]. = potreby 
komunikova  v multiprocesorovêch systpmoch 
a paralelne distribuovanêch pamltiach vznikla 
poåiadavka na vêvoj komunika nêch prepojovactch 
siett. Pri tomto vêvoji sa vy lenil konflikt medzi 
poåiadavkami na spo ahlivp rêchle prepojenie 
a ntzkou cenou. Na ziklade navrhovanej 
architekt~ry sa linok zaoberi prepojovacou sie ou 
typu hyperkocka. 

 
Vlastnosti hyperkocky. N dimenzionilna hyper-

kocka Qn pon~ka mnoåstvo vêhod [19]: 
- mi 2n uzlov (procesorov), 
- relattvne mali priemerni vzdialenos  uzlov, 
- prepojenie medzi uzlami je zabezpe enp n2n-1 

hranami (linkami). 
 

Kaådê vrchol n-dimenzionilnej hyperkocky mi 
svoju jedine n~ adresu. Prepojovacia funkcia n-
dimenzionilnej hyperkocky je definovani v tvare: 
 

1 1 1 0 1 1 1 0( )i n i i i n i i icube p p p p p p p p p p , 
 
kde

1 1 0nj p p p  je binirna reprezenticia adresy 
uzla, 0,1ip , 0,1, , 1i n . 

Takto definovani prepojovacia sie  predpokladi 
vytvori  medzi procesormi usporiadanêmi 
v ãtrukt~re n-rozmernej kocky vzijomnp medzi-
procesorovp komunikicie vådy iba medzi dvoma 
susednêmi vrcholmi kocky [12]. Teda dva susednp 
uzly, ktorp s~ prepojenp linkou (hranou), maj~ 
adresy rozdielne iba v jedinom bite. Po et bitov, 
v ktorêch sa adresy dvoch uzlov jr a js ltãia, je 
ozna enê ako d(pr, ps). Tento rozdiel adries sa 
nazêva Hemmingova vzdialenos  medzi uzlami. 
Linka spijaj~ca dva susednp uzly mi index i, ak s~ 
adresy têchto dvoch uzlov rozdielne prive v i-tom 
bite adresy. 

Obr. 2  Realizicia prepojovactch funkcit cubei(j) 
Fig. 2  Realization of interconnection functions

Moånp prepojenia v prepojovacej sieti typu 
hyperkocka s~ inicializovanp prepojovactmi 
funkciami cube0(j), cube1(j) a cube2(j) (obr. 2), kde j 
je adresa vstupu prepojovacej siete (j=p2,p1,p0). Vo 
vãeobecnosti sa adresami j indexuj~ procesory Pj, 
ktorp s~ prostredntctvom prepojovacej siete 
prepojenp. 

Teda uzly hyperkocky reprezentuj~ procesory, 
ktorp komunikuj~ medzi sebou prostredntctvom 
liniek. Predpokladi sa, åe sprivy s~ preniãanp 
metydou "store and forward", t.j. "uloå a poãli 

alej". Kaådi linka medzi dvoma susednêmi uzlami 
predstavuje obojsmernê komunika nê kanil alebo 
dva jednosmernp kanily pre prenos [1,2]. 

Potreba prepoMovaceM siete v architekt~re DF 
KPI. V takto navrhnutom systpme, v prtpade, åe 
v stavoch OPERATE alebo MATCHING bude 
operand DT zaptsanê do vstupnpho portu stavu 
FETCH a ten je obsadenê (uvaåuje sa o pr~dovom 
spracovant), tento operand DT sa zaptãe do frontu 
DQU prtkazom Put DQ. Aby sa operand DT mohol 
opl  spracova  v koordina nom procesore v stave 
OPERATE, tak must prejs  nasledovnêm procesom: 
1. DT sa zaptãe do DQU, 
2. z DQU sa DT zaptãe do vstupnpho portu stavu 

LOAD, 
3. zo stavu LOAD prejde DT do stavu FETCH, 
4. zo stavu FETCH prejde DT do stavu OPERATE. 

 
Teda proces bude trva  minimilne 4 kroky. Ak 

by sme vyuåili prepojovaciu sie , proces by trval len 
2 kroky: 
1. DT sa zaptãe do vstupnpho portu stavu FETCH 

vo npho koordina npho procesora, 
2. zo stavu FETCH prejde DT do stavu OPERATE. 

 
 

3. HYPERKOCKA V DF KPI 
 

V navrhnutej architekt~re DF KPI sa uvaåuje 
o pouåitt 16 koordina nêch procesoroch. Tieto 
koordina np procesory s~ usporiadanp v prepo-
jovacej sieti typu hyperkocka Q4 (obr. 3) nasle-
dovnêm sp{sobom [13,16]: 
- koordina np procesory s~ o tslovanp CP0, CP1, 

..., CP15, 
- kaådpmu koordina npmu procesoru je priradeni 

binirna reprezenticia jeho adresy j (napr. pre 
CP0 j = 0000, CP7 j = 0111, CP15 j = 1111). 

 
= navrhnutej prepojovacej siete je zrejmp, åe 

kaådê koordina nê procesor je prepojenê s alãtmi 
ãtyrmi koordina nêmi precesormi. Adresy dvoch 
susednêch koordina nêch procesorov s~ rozdielne 
v jenom bite a s~ prepojenp linkou, ktori je 
ozna eni prive tslom, ktorp odpovedi tomuto bitu.  

Ako prtklad je uvedent koordina nê procesor 
CP0 (j = 0000), ktorê je prepojenê s CP1 (j = 0001) 
cez linku 0, s CP2 (j = 0010) cez linku 1, s CP4 (j 
= 0100) cez linku 2 a s CP8 (j = 1000) cez linku 3. 
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Obr. 3  Prepojovacia sie  Q4 pre DF KPI 
Fig. 3  Interconnection netware Q4 for DF KPI 
 
 
Takåe prepojovacia linka i reprezentuje spojenie 

koordina npho procesora CPj pomocou prepojovacej 
funkcie cubei(j) (obr. 4). V takto navrhnutej 
prepojovacej sieti m{åu medzi sebou komunikova  
vådy susediace koordina np procesory, ktorp s~ 
prepojenp pomocou jednej prepojovacej linky. 

4. NÈVRH KOMUNIKÈCIE 
V HYPERKOCKE Q4 

 
Pri nivrhu komunikicie s~ na vêber dva sp{soby 

riadenia: centralizovanê a distribuovanê. 
Centralizovanê systpm je charakteristickê jednou 

centrilnou riadiacou jednotkou, ktori by ovlidala 
tok ~dajov medzi jednotlivêmi koordina nêmi 
procesormi [4,5]. Sledovala by obsadenos  
vstupnêch portov jednotlivêch koordina nêch 
procesorov a ur ovala by ciele pre operandy DT 
vstupuj~ce do prepojovacej siete. Nevêhodou tohto 
systpmu je ve ki zloåitos  rast~ca s po tom 
koordina nêch procesorov.  

Distribuovanê systpm je charakteristickê 
vlastnos ou, åe kaådê koordina nê procesor ur uje 
tok ~dajov medzi koordina nêmi procesormi [3,18]. 
Teda, kaådê koordina nê procesor si ur t, do 
ktorpho koordina npho procesora poãle operand DT. 
Vêhodou je jednoduchos  rieãenia a moånos  
paralelizmu z poh adu celej hyperkocky. innos  je 
zaloåeni na rieãent konfliktov v prtpade viacerêch 
vo nêch koordina nêch procesorov alebo v prtpade 
viacerêch åiadostt o zipis do koordina npho 
procesora.  

Sprivnym predpokladom nivrhu je paralelnê 
vêpo et, preto je potrebnp zamera  sa prive na 
distribuovanê systpm. 

Celê presun vyprodukovanpho operanda DT 
v koordina nom procese CPi (ak je jeho vstupnê port 
v stave FETCH obsadenê) do susednpho 
koordina npho procesora CPj sa udeje v troch 
etapich: 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Obr. 4  Prepojovacie funkcie hyperkocky Q4 
Fig. 4 Interconnection functions of hypercube Q4 
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1. vêber cie a presunu operanda DT a vyslanie 
åiadosti o zipis, 

2. odpove  prijtmacieho CPj na åiados  
vysielacieho CPi, 

3. reakcia na odpove  a vêber alãej cesty 
operanda DT. 
 
Ak nastane situicia, åe operand DT alej putuje 

v komunika nej sieti a vãetky susediace koordina np 
procesory s~ obsadenp, bude pre kaådê koordina nê 
procesor CPzdroj pevne ur enê jeden koordina nê 
procesor CPcie , do ktorpho sa tento operand DT 
presunie. Kaådê koordina nê procesor bude ma  
pomocnê register, ktorê bude sl~åi  na do asnp 
uschovanie tohoto operanda DT. V alãom kroku by 
sa algoritmom, ktorê je tu navrhnutê, h adal vo nê 
sused, t.j. koordina nê procesor, ktorê by mal 
vstupnê port v stave FETCH. 

 
Mohol by nasta  prtpad, kedy by koordina nê 

procesor mal vlastnê operand DT, ktorê by chcel 
posla  do siete a eãte aj operand DT v pomocnom 
registri, ktorê mi tieå ts  do siete. Nastal by tu 
konflikt, ktorê by sa obsl~åil. Opl  by sa jeden 
z nich nedostal alej. V prtpade, åe by vl ãina 
koordina nêch procesorov bola plne obsadeni, 
za ala by sa sie  prepl ova  a operandy DT by 
"zbyto ne" putovali len do pomocnêch registrov. 
Kv{li tomuto problpmu sa tito moånos  vylu uje. 
 

Vêber cie a presunu. Na vêber koordina npho 
procesora, do ktorpho mi by  poslanê operand DT, 
je potrebnp, aby boli splnenp tieto podmienky[15]: 
1. kaådê koordina nê procesor vysiela do svojich 

susedov (koordina nêch procesorov, s ktorêmi je 
prepojenê cez linku 0, linku 1, linku 2 a linku 3) 
signil o stave vstupnpho portu (t.j., i je vo nê 
alebo nie v nasleduj~com takte) v segmente 
FETCH, 

2. kaådê koordina nê procesor prijtma signily od 
svojich susedov o stave vstupnêch portov a je 
schopnê vyhodnoti  aktuilnu situiciu. 
 
Pri takto definovanêch podmienkach m{åu 

nasta  tri zikladnp situicie: 
1. Vãetky susediace koordina np procesory s~ 

obsadenp. Vtedy operand DT bude poslanê do 
frontu DQU. 

2. Vo nê je prive jeden susediaci koordina nê 
procesor. Vyãle sa åiados  o zipis operanda DT 
do tohto vo npho koordina npho procesora. 

3. Vãetky susediace koordina np procesory s~ 
obsadenp. Vyberie sa pod a priority jeden 
koordina nê procesor, do ktorpho sa vyãle 
åiados  o zipis opranda DT. Priorita susedov je 
dani poradtm liniek, cez ktorp je vysielact 
koordina nê procesor CPi prepojenê s koordi-
na nêm procesorom CPj.  

 
Priorita liniek je vyzna eni v tabu ke 1, pri om 

najvyããiu prioritu mi linka 0 a najniåãiu linka 3. 
 
 

Priorita linky linka 
1. linka 0 

2. linka 1 
3. linka 2 

4. linka 3 
 

Tab. 1  Priorita liniek 
Tab. 1  Priority of lines 

 
Odpove  na åiados  o ]ipis. Koordina nê 

procesor, ktorê mi vo nê vstupnê port v stave 
FETCH, je schopnê prija  operand DT od suseda, 
takåe vysiela signil o tom, åe je "vo nê". Ako je 
zrejmp z predchidzaj~cich astt, niektorp 
koordina np procesory si ho m{åu vybra  ako cie  
a poãl~ mu signil åiadosti o zipis. Takåe tento 
koordina nê procesor must ma  schopnos  vybra  
zo åiadostt o zipis jednu, na ktor~ odpovie kladne 
a ostatnp zamietne. 

A vtedy m{åu nasta  tieto dva prtpady: 
1. O zipis bude åiada  prive jeden koordina nê 

procesor a koordina nê procesor jednoducho 
odpovie, åe akceptuje åiados  a je pripravenê 
prija  operand DT. 

2. O zipis bude åiada  viac koordina nêch 
procesorov. Koordina nê procesor vyberie 
z viacerêch åiadostt jednu, ktori mi najvl ãiu 
prioritu a akceptuje t~to åiados . Ostatnp åiadosti 
zamietne.  

 

 
 

Obr. 5  Obvod pre paralelnp rozhodovanie 
Fig. 5  Circuit for parallel decision 

 
 

Tento vêber je moånp realizova  cez jednoduchê 
logickê obvod pre paralelnp rozhodovanie [17] 
pomocou pevne stanovenêch priortt (obr. 5). 
V systpme DF je pouåitp rieãenie, ktorp je beånp pri 
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rieãent obvodov, znimych z navrhovania preruãova-
ctch systpmov. 
 

Reakcia na odpove . Vysielact koordina nê 
procesor po vysielant åiadosti do cie a presunu DT 
aki na odpove . M{åu nasta  dva prtpady: 

1. Koordina nê procesor dostane kladn~ odpove  
na svoju åiados  a za ne presun operanda DT do 
cie a. 

2. Koordina nê procesor dostane ziporn~ odpove  
na svoju åiados . Oprand DT sa poãle do frontu 
DQU. 

 
5. SIMULÈCIA PREPOJOVACEJ SIETE 
 

Model zachytiva medziregistrovp prenosy 
v jednotlivêch segmentoch. Nezoh ad uje asovp 
h adisko pri komunikicii koordina nêch procesorov 
s alãtmi komponentmi systpmu. innos  celpho 
modelu je optsani stavmi vstupnêch a vêstupnêch 
portov v jednotlivêch segmentoch koordina nêch 
procesorov stavovêmi signilmi. 

Pod a [10,12] mi vêpo et DF programu na 
ziklade DF grafu tvar "lievika", t.j. na za iatku 
vêpo tu vo fize programu LOADING sa deje ve kp 
rozmnoåovanie operandov DT. Postupne sa zniåuje 
po et operandov DT, tak ako sa jednotlivp operandy 
"konzumuj~" r{znymi funkciami, aå kêm sa 
nedospeje ku kone npmu vêsledku. Tejto schpme 
vêpo tu je prisp{sobenê i navrhovanê model. 

Na za iatku je pripustenp ve kp rozmnoåovanie 
operandov a nesk{r sa postupne zvyãuje 
"konzumicia" operandov. Pod "konzumiciou" sa 
rozumie spijanie operandov, ak s~ vstupom 
viacoperandovej funkcie, alebo ak operand prisl~cha 
k operitorom KIL alebo GATE [8,11]. 

alej tito simulicia nezoh ad uje vãetky druhy 
operitorov, koncentruje sa na tri druhy: 
1. vêstupom je viacero operandov DT 

(rozmnoåovact operitor), 
2. vêstupom je jeden operand DT, 
3. vêstupom nie je åiaden operand DT. 

 
Druh operitora, prisl~chaj~ci vstupuj~cemu 

operandu DT sa ur uje generovantm nihodnpho 
tsla z intervalu <0,8> v stave OPERATE. Pod a 

jeho hodnoty sa ur t jeho druh. Ak patrt intervalu 
<0,5>, vêsledok nie je ur enê na rozmnoåovanie. Ak 
je z intervalu <5,7>, je ur enê na rozmnoåovanie. 
Po et rozmnoåovant je ur enê generovantm 
nihodnpho tsla z intervalu <2,5>. Generovantm 
nihodnpho tsla sa tieå ur uje, i je tento operitor 
ur enê na spijanie alebo nie. D åka vêpo tu, t.j. 
po et taktov, ako dlho bude trva  vêpo et v stave 
OPERATE sa ur uje generovantm nihodnpho tsla 
z intervalu <1,3>. 

V stave MATCHING sa tieå nihodne ur t, i uå 
danê operand DT mi svojho partnera v pamlti 
ãtrukt~r SS. 

Vytvorenê program simuluje innos  koordina -
nêch procesorov prepojovacej siete medzi nimi 
a frontom ~dajov DQU. Ke åe model paralelnej 
innosti je vytvorenê na sekven nom po tta i, je 

nutnp upravi  pricu jednotlivêch segmentov tak, aby 
sa vykonivali paralelne. 
 
5.1.  Priebeh siPulicie 
 

Na ~ el simulicie boli vytvorenp dva programy, 
ktorp simuluj~ innos  navrhnutpho modelu DF KPI. 
Tieto programy sa ltãia typom vêstupov. 

Po spustent prvpho z nich (sprivny zipis je 
program 1.exe), diva na vêstup stavy vãetkêch 
koordina nêch procesorov po ukon ent kaådpho 
taktu. Vêstupom je tslo taktu a hodnoty 
nasleduj~cich stavovêch premennêch a hodn{t 
po ttadiel: F.DIBfree, signily o stave vstupnêch 
portov susediacich koordina nêch po tta ov, po et 
operandov DT prijatêch od segmentu OPERATE, 
MATCHING, od prepojovacej siete, od segmentu 
LOAD, celkovê po et vyprodukovanêch operandov 
DT, po et odoslanêch do segmentu MATCHING, 
do siete, do frontu ~dajov DQ, po et na ttanêch 
z DQ a aktuilny po et operandov DT vo fronte DT. 
Kaådê riadok odpovedi jednotlivpmu koordina np-
mu procesoru. Koordina np procesory s~ usporia-
danp v poradt od CP0 do CP15. 

Po spustent druhpho programu (sprivny zipis je 
program2.exe) diva na vêstup po et operandov, 
ktorp chc~ ts  do prepojovacej siete a po et, ktorê sa 
dostal do prepojovacej siete po kaådom takte. 
Rozdiel medzi têmito tslami je po et operandov 
DT, ktorp boli zaptsanp do DQU, lebo neboli 
akceptovanp ich åiadosti pre niåãiu prioritu alebo 
vstupnp porty F.DI susediacich koordina nêch 
portov boli tieå obsadenp. Tento program podiva 
informicie o za aåenosti koordina nêch procesorov 
a prepojovacej siete. Pod a po tu åiadostt operandov 
o vstup do prepojovacej siete a po tu operandov 
vstupuj~cich do siete je moånp zisti , v ktorej fize 
vêpo tu sa nachidza celê model. 

 
DT CP_NET IN DQ % 

1. 9897 6241 2626 3615 26,53 
2. 10390 6546 2811 3735 27,05 
3. 10232 6407 2679 3728 26,18 
4. 9560 6013 2576 3437 26,94 
5. 10169 6394 2670 3724 26,25 
6. 10050 6328 2591 3737 25,78 
7. 10224 6378 2612 3766 25,54 
8. 10040 6218 2628 3590 26,17 
9. 9729 6104 2546 3558 26,16 

10. 9849 6172 2594 3578 26,33 
3ULHPHU� 10014 6280,1 2633,3 3646,8 26,29 

 
Tab. 2 Vêsledky simulicie 

Tab. 2  Results of simulation 

V zivere sa vyptãu celkovp s~ ty vyprodu-
kovanêch operandov, åiadostt o sie , vstupuj~cich 
do siete a po et zaptsanêch do DQU. Poslednêm 
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tslom je percentuilne vyjadrenie po tu zaslanêch 
operandov DT do prepojovacej siete k celkovpmu 
po tu vyprodukovanêch operandov (tab. 2). 

 
5.2.  Vêsledky siPulicie
 

Simulovantm tohto modelu sa ztskal obraz 
o innosti koordina nêch procesorov, frontu DQU 
a samotnej prepojovacej siete. Program2.exe bol 
spustenê 10 krit a vêsledky s~ zhrnutp v tabu ke 2. 

= priemerov vêsledkov je zrejmp, åe aå 26,29 � 
celkovpho po tu vyprodukovanêch DT preãlo cez 
sie  a têm sa vêrazne zntåil as potrebnê na vêpo et 
oproti asu, keby nebola pouåiti prepojovacia sie . 

Program2.exe bol pouåitê na sledovanie 
za aåenosti siete v priebehu vêpo tu. Rozdelentm 
vêsledkov po intervaloch 100 taktov sa dosiahli 
vêsledky, ktorp hovoria o tom, åe vyuåitie siete 
vzrasti s dobou vêpo tu (graf 1). Pri ve kom 
rozmnoåovant operandov na za iatku programu vo 
fize LOADING je vl ãina koordina nêch 
procesorov obsadeni a preto sa nem{åe vyuåtva  

prepojovacia sie . Vl ãina operandov sa zapisuje do 
frontu DQ.  

V grafe 2 je znizornenp percentuilne vyjadrenie 
po tu operandov DT, ktorp sa dostali do siete 
k po tu operandov DT, ktorp åiadali o sie . 

 
�. =ÈVER 
 

Overenie sprivnosti nivrhu sa di uskuto ni  
programovou simuliciou alebo technickou 
realiziciou a ãtatistickêm vyhodnotentm. Simulicia 
m{åe by  na ~rovni spojovacej pamlti a tabuliek 
alebo na ~rovni celpho po tta a. Realizicia vyåaduje 
zrealizova  aspo  jeden DF procesorovê element. 
=ikladnêm problpmom je, ako overi  simula nê 
model. 

Pre simuliciu na ~rovni spojovacej jednotky s~ 
potrebnp ãtatistickp ~daje z programu o rozloåent 
jednotlivêch riadiacich operitorov. Pri simulicii 
celpho po tta a je potrebnê preklada  
z programovpho jazyka a pomocou skuto nêch ~loh 
ãtatisticky overi  navrhnutp predpoklady.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Graf 1  Sledovanie za aåenosti siete 
Graf 1  Monitoring of netware load 

Graf 2  Percentuilne vyjadrenie po tu operandov DT 
Graf 2  Per cently expression of operands counts DT 
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