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Komputer (elektroniczna maszyna cyfrowa) jest to 
maszyna programowalna.  
Maszyna programowalna ma dwie cechy: 
Á Reaguje × ĢÃÉĢÌÅ ÏËÒÅĢÌÏÎÙ ÓÐÏÓĕÂ ÎÁ ËÁŀÄä Ú ÉÎÓÔÒÕËÃÊÉ ɉÄÌÁ 
ËÁŀÄÅÇÏ ËÏÍÐÕÔÅÒÁ ÉÓÔÎÉÅÊÅ ÚÂÉĕÒ ÉÎÓÔÒÕËÃÊÉ) 

Á Jest × ÓÔÁÎÉÅ ×ÙËÏÎÁç ÐÒÏÇÒÁÍȟ ÃÚÙÌÉ ×ÙËÏÎÁç ÉÎÓÔÒÕËÃÊÅ × 
zadanej ËÏÌÅÊÎÏĢÃÉ 

Zakres ÚÁÓÔÏÓÏ×Áď ËÏÍÐÕÔÅÒĕ× ÊÅÓÔ ÂÁÒÄÚÏ ÄÕŀÙȢ 
.ÁÊÂÁÒÄÚÉÅÊ ÏÇĕÌÎÉÅ ÚÁÓÔÏÓÏ×ÁÎÉÁ ËÏÍÐÕÔÅÒĕ× ÔÏ Ä×Á 
obszary: 
Á manipulacja danymi 
Á obliczenia matematyczne 



Manipulacja 

danymi 

Obliczenia 

matematyczne 

Typowe 

zastosowania 

Gğ·wne 

operacje 

przenoszenie danych ( )BA­  

testowanie wartoŜci ( )>thenBAif =  

@

gğ·wnie operacje logiczne gğ·wnie operacje arytmetyczne 

@

mnoŨenie ( )CBA =³  

dodawanie ( )CBA =+  

Edytory tekstu, 

zarzŃdzanie bazami danych, 

arkusze kalkulacyjne, 

itd. 

Obliczenia naukowe, 

symulacje inŨynierskie, 

cyfrowe przetwarzanie sygnağ·w, 

itd. 



+ÏÍÐÕÔÅÒ ÏÇĕÌÎÅÇÏ przeznaczenia ÓËčÁÄÁ ÓÉö Úȡ 
Á Jednostki centralnej (CPU ɀ Central Processor Unit). Jest to zasadnicza 
ÃÚöĢç ËÏÍÐÕÔÅÒÁȟ ÊÅÇÏ ÓÅÒÃÅȟ × ËÔĕÒÙÍ Óä ×ÙËÏÎÙ×ÁÎÅ instrukcje 

Á 0ÁÍÉöÃÉȟ ËÔĕÒÁ ÐÏÚ×ÁÌÁ ËÏÍÐÕÔÅÒÏ×É ÐÒÚÙÎÁÊÍÎÉÅÊ ÎÁ ÐÅ×ÉÅÎ ÃÚÁÓ 
ÍÁÇÁÚÙÎÏ×Áç ÄÁÎÅ É ÐÒÏÇÒÁÍÙȢ 

Á 0ÁÍÉöÃÉ ÍÁÓÏ×ÅÊȟ ËÔĕÒÁ ÐÏÚ×ÁÌÁ ËÏÍÐÕÔÅÒÏ×É ÐÒÚÅÃÈÏ×Ù×Áç × ÓÐÏÓĕÂ 
ÔÒ×ÁčÙ ÏÇÒÏÍÎä ÌÉÃÚÂö ÄÁÎÙÃÈȢ 7 ÓÚÃÚÅÇĕÌÎÏĢÃÉ Óä ÔÏ ÔÚ×Ȣ ÄÙÓËÉ Ô×ÁÒÄÅȢ 

Á 5ÒÚäÄÚÅď ×ÅÊĢÃÉÏ×ÙÃÈȢ 7 ÓÚÃÚÅÇĕÌÎÏĢÃÉ ÊÅÓÔ ÔÏ ËÌÁ×ÉÁÔÕÒÁ É ÍÙÓÚ 
ÅÌÅËÔÒÏÎÉÃÚÎÁȟ ËÔĕÒÅ ÐÏÚ×ÁÌÁÊä ×ÐÒÏ×ÁÄÚÁç ÄÁÎÅ É ÉÎÓÔÒÕËÃÊÅ ÄÏ 
komputera. 

Á 5ÒÚäÄÚÅÎÉÁ ×ÙÊĢÃÉÏ×ÅȢ 7 ÓÚÃÚÅÇĕÌÎÏĢÃÉ ÊÅÓÔ ÔÏ ÍÏÎÉÔÏÒ ÅËÒÁÎÏ×Ù É 
ÄÒÕËÁÒËÁȟ ËÔĕÒÅ ÐÏÚ×ÁÌÁÊä ×ÙÐÒÏ×ÁÄÚÁç ×ÙÎÉËÉ ÏÂÌÉÃÚÅďȢ 



Mikroprocesor ɉ× ÓËÒĕÃÉÅ ʈ0) ÊÅÓÔ ÓÙÎÏÎÉÍÅÍ ɉÚ×čÁÓÚÃÚÁ ÄÌÁ 
komputera PC) jednostki centralnej (CPU ɀ Central Processor Unit) 
×ÙËÏÎÁÎÅÊ × ÐÏÓÔÁÃÉ ËÒÚÅÍÏ×ÅÇÏ ÃÈÉÐÕ ɉÍÏÎÏÌÉÔÙÃÚÎÅÇÏ ÕËčÁÄÕ 
scalonego) o powierzchni od Xcm2 do 1mm2 w cenie od 3$ do 300$.  
*Õŀ ÚÁËÒÅÓ ÐÏÄÁÎÙÃÈ ×ÁÒÔÏĢÃÉ ×ÓËÁÚÕÊÅ ÊÁË ÒĕŀÎÅ ÍÏÇä ÂÙç 
mikroprocesory, np. 32-bitowe lub 64-ÂÉÔÏ×ÅȢ +ÁŀÄÙ ËÏÍÐÕÔÅÒ 
zawiera najmniej jeden mikroprocesor.  
Trzy ×čÁĢÃÉ×ÏĢÃÉ ÃÈÁÒÁËÔÅÒÙÚÕÊä ÍÉËÒÏÐÒÏÃÅÓÏÒȡ 
Á:ÂÉĕÒ ÉÎÓÔÒÕËÃÊÉȟ ËÔĕÒÅ ÍÉËÒÏÐÒÏÃÅÓÏÒ ÍÏŀÅ ×ÙËÏÎÁç 
Á,ÉÃÚÂÁ ÂÉÔĕ× ÐÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÙÃÈ × ÊÅÄÎÅÊ instrukcji 
Á#ÚöÓÔÏÔÌÉ×ÏĢç ÚÅÇÁÒÁ × -(: ÄÅÃÙÄÕÊäÃÁ Ï ÔÙÍ ÉÌÅ ÉÎÓÔÒÕËÃÊÉ ÎÁ 
ÓÅËÕÎÄö ÍÏŀÅ ×ÙËÏÎÁç mikroprocesor 



CPU 
Np. pamiňĺ 

Np. I/O porty 

Mikroprocesor 



Mikrokontroler  jest krzemowym chipem (monolitycznym 
ÕËčÁÄÅÍ ÓÃÁÌÏÎÙÍ Ï ÄÕŀÅÊ ÓËÁÌÉ ÉÎÔÅÇÒÁÃÊÉɊ ÚÁ×ÉÅÒÁÊäÃÙÍ 
ÏÐÒĕÃÚ #05 ÉÎÎÅ ÓËčÁÄÎÉËÉȟ Ú×čÁÓÚÃÚÁ ËÏÎÔÒÏÌÅÒÙȟ 
ÓËčÁÄÁÊäÃÅ ÓÉö ÎÁ ÍÉÎÉÁÔÕÒÏ×Ù ËÏÍÐÕÔÅÒȢ  
Kontrolerem ÎÁÚÙ×ÁÍÙ ÕÒÚäÄÚÅÎÉÅȟ ËÔĕÒÅ ÓÔÅÒÕÊÅ 
ÔÒÁÎÓÍÉÓÊä ÄÁÎÙÃÈ Ú ËÏÍÐÕÔÅÒÁ ÄÏ ÌÕÂ Ú ÕÒÚäÄÚÅÎÉÁ 
peryferyjnego.  
Mikrokontroler ÓËčÁÄÁ ÓÉö ÚÁÚ×ÙÃÚÁÊ z CPU, RAM, ROM, 
)Ⱦ/ ÐÏÒÔĕ×ȟ ÚÅÇÁÒÁȢ 



CPU 

Pamiňĺ 

I/O porty  

Mikrokontroler  



Procesor ÓÙÇÎÁčÏ×Ù (ang. Digital Signal Processor) jest 
mikroprocesorem zoptymalizowanym do cyfrowego 
przetwarzania ÓÙÇÎÁčĕ×ȟ ich detekcji i generowania. 
 
Cechy charakterystyczne: 
ÁÚÄÏÌÎÏĢç ÄÏ ÐÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÁ ÓÙÇÎÁčĕ× × ÃÚÁÓÉÅ 

rzeczywistym 
ÁÏÄÄÚÉÅÌÎÅ ÐÁÍÉöÃÉ programu i danych (architektura 

harwardzka) 
ÁÍÏŀÌÉ×ÏĢç jednoczesnego odczytu instrukcji i danych 



Cechy charakterystyczne: 
ÁÚÄÏÌÎÏĢç wykonywania operacji superskalarnychȟ Çčĕ×ÎÉÅ 
ÓÐÒÚöÔÏ×ÙÍ ÄÏÓÔÏÓÏ×ÁÎÉÅÍ ÄÏ ÏÂÌÉÃÚÁÎÉÁ ÓÕÍÙ ÉÌÏÃÚÙÎĕ×ȟ 
ÊÁËÏ ÏÐÅÒÁÃÊÉ ÎÁÊÃÚöĢÃÉÅÊ ×ÙËÏÎÙ×ÁÎÅÊ × ÃÙÆÒÏ×ÙÍ 
ÐÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÕ ÓÙÇÎÁčĕ× ɉ ÆÉÌÔÒÙ &)2ȟ ))2ȟ ÔÒÁÎÓÆÏÒÍÁÃÊÁ &&4ȟ 
korelacja, autokorelacja) 

Á potokowe przetwarzanie instrukcji (ang. pipelining) 



Á0ÉÅÒ×ÓÚÙÍ ÐÒÏÃÅÓÏÒÅÍ ÓÙÇÎÁčÏ×ÙÍ ÂÙč )ÎÔÅÌ ΨίΨΦ 
wyprodukowany w 1979 r. Obecnie powszechnie stosowane, 
ÚÎÁÊÄÕÊä ÓÉö ÎÐȢ × ËÁŀÄÙÍ ÔÅÌÅÆÏÎÉÅ ËÏÍĕÒËÏ×ÙÍȟ ËÁŀÄÙÍ 
ÏÄÔ×ÁÒÚÁÃÚÕ -0ΩȢ 2ÙÎÅË ÐÒÏÃÅÓÏÒĕ× ÓÙÇÎÁčÏ×ÙÃÈ × 
ÐÒÚÙÂÌÉŀÅÎÉÕ ÐÏÄ×ÁÊÁ ÓÉö ÃÏ Ψ-3 lata. 

Á Stale ÒÏÓÎäÃÁ ÐÏ×ÓÚÅÃÈÎÏĢç ÐÒÏÃÅÓÏÒĕ× ÓÙÇÎÁčÏ×ÙÃÈ ÊÅÓÔ 
ĢÃÉĢÌÅ Ú×ÉäÚÁÎÁ Ú ×ÙÐÉÅÒÁÎÉÅÍ ÁÎÁÌÏÇÏ×ÅÇÏ ÐÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÁ 
ÓÙÇÎÁčĕ× ÎÁ ÒÚÅÃÚ ÃÙÆÒÏ×ÅÇÏ ÐÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÁ ÓÙÇÎÁčĕ×Ȣ 



Á$ÕŀÁ ÐÒÅÃÙÚÊÁȟ ÓÔäÄ ÄÕŀÁ ÐÒÚÅ×ÉÄÙ×ÁÌÎÏĢç 
ÓÙÓÔÅÍĕ× ÃÙÆÒÏ×ÙÃÈ 
Á3ÔÁčÏĢç × ÆÕÎËÃÊÉ ÔÅÍÐÅÒÁÔÕÒÙ É ÓÔÁÒÚÅÎÉÁ ÓÉö 
Á+ÏÎÔÒÏÌÏ×ÁÎÅ ÁËÕÍÕÌÏ×ÁÎÉÅ ÓÉö ÓÚÕÍĕ× 
ÁKoszt hardwaru ÍÁčÏ ÚÁÌÅŀÎÙ ÏÄ ÓÔÏÐÎÉÁ 
ÚčÏŀÏÎÏĢÃÉ 
ÁlÁÔ×Á ÍÏÄÙÆÉËÁÃÊÁ ÓÙÓÔÅÍÕ ɉÐÏÐÒÚÅÚ ÚÍÉÁÎö 

programu) 

 

 

 



ÁlÁÔ×Á ÓÙÍÕÌÁÃÊÁ ÓÙÓÔÅÍÕ 
ÁlÁÔ×ÉÅÊÓÚÅ ÚÎÁÌÅÚÉÅÎÉÅ ÂčöÄĕ×ȟ ÓÔäÄ ËÒĕÔËÉ 

czas stworzenia systemu 
Á0ÒÏÓÔÓÚÅ ÕÒÚäÄÚÅÎÉÁ ɉÍÎÉÅÊÓÚÙ ËÏÓÚÔ É ×ÉöËÓÚÁ 
ÎÉÅÚÁ×ÏÄÎÏĢçɊ 
Á-ÏŀÌÉ×ÏĢç ×ÙËÏÎÙ×ÁÎÉÁ ÔÁËÉÃÈ ÏÐÅÒÁÃÊÉ ÎÁ 
ÓÙÇÎÁÌÅȟ ËÔĕÒÅ Óä ÎÉÅÍÏŀÌÉ×Å ÌÕÂ 
niepraktyczne w systemie analogowym 

 

 

 



Á+ÏÎÉÅÃÚÎÏĢç ÓÐÅčÎÉÅÎÉÁ ÚÁčÏŀÅď Ô×ÉÅÒÄÚÅÎÉÁ Ï 
ÐÒĕÂËÏ×ÁÎÉÕ 
Á.ÉÅÄÏÇÏÄÎÙ ËÓÚÔÁčÔ ×ÉÄÍÁ ÓÙÇÎÁčĕ× 

cyfrowych 
ÁOgraniczony zakres dynamiczny 
ÁSzum kwantowania 
Á"čöÄÙ ÚÁÏËÒäÇÌÅď 

 

 



ÁFiltry cyfrowe 
ÁSplot 
ÁKorelacja 
Á0ÒÚÅËÓÚÔÁčÃÅÎÉÅ (ÉÌÂÅÒÔÁ 
ÁSzybka transformata Fouriera 
ÁFiltry adaptacyjne 
ÁOkienkowanie 
Á'ÅÎÅÒÏ×ÁÎÉÅ ÓÙÇÎÁčĕ× 



Á/ÂÒĕÔ Ω$ 
Á4ÒÁÎÓÍÉÓÊÁ ÏÂÒÁÚĕ× 
Á+ÏÍÐÒÅÓÊÁ ÏÂÒÁÚĕ× 
Á3ÚÔÕÃÚÎÙ ×ÚÒÏËȟ ×ÉÄÚÅÎÉÅ ÒÏÂÏÔĕ× 
Á2ÏÚÐÏÚÎÁ×ÁÎÉÅ ×ÚÏÒÃĕ× ɉÁÎÇȢ pattern 

recognition) 
ÁHomomorficzne przetwarzanie 
ÁMapy cyfrowe 
ÁAnimacja 



ÁAnaliza widmowa 
ÁGenerowanie funkcji 
Á0ÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÅ ÓÙÇÎÁčĕ× ÓÅÊÓÍÉÃÚÎÙÃÈ 
Á!ÎÁÌÉÚÁ ÓÔÁÎĕ× ÐÒÚÅÊĢÃÉÏ×ÙÃÈ 
Á0öÔÌÅ ÆÁÚÏ×Å 0,, 



Á0ÏÃÚÔÁ ÇčÏÓÏ×Á 
ÁWokodery (ang. vocoding), kodowanie mowy 
Á2ÏÚÐÏÚÎÁ×ÁÎÉÅ ÇčÏÓÕ 
Á7ÅÒÙÆÉËÁÃÊÁ ÒÏÚÍĕ×ÃÙ 
Á7ÚÂÏÇÁÃÁÎÉÅ ÍÏ×Ù É Äľ×ÉöËÕ 
ÁSynteza mowy 
Á-ĕ×ÉÅÎÉÅ ÔÅËÓÔÕ 



ÁSterowanie dyskiem 
ÁSterowanie serwomechanizmem 
ÁSterowanie robotem 
Á3ÔÅÒÏ×ÁÎÉÅ ÄÒÕËÁÒËä ÌÁÓÅÒÏ×ä 
ÁSterowanie silnikiem 



Á5ÔÁÊÎÉÅÎÉÅ ÐÏčäÃÚÅď ÔÅÌÅËÏÍÕÎÉËÁÃÙÊÎÙÃÈ 
ÁRadar 
ÁSonar 
Á0ÒÚÅÔ×ÁÒÚÁÎÉÅ ÏÂÒÁÚĕ× 
ÁNawigacja 
Á.ÁÐÒÏ×ÁÄÚÁÎÉÅ ÐÏÃÉÓËĕ× 



ÁSterowanie silnikiem 
ÁAnaliza wibracji 
Á(ÁÍÕÌÃÅ ÁÎÔÙÐÏĢÌÉÚÇÏ×Å 
Á!ÄÁÐÔÁÃÙÊÎÅ ÓÔÅÒÏ×ÁÎÉÅ ÊÁÚÄä 
ÁNawigacja GPS 
ÁKomendy ÇčÏÓÏ×Å 
ÁAutonomiczne pojazdy 



ÁWykrywacze radaru 
Á3ÐÒÚöÔ ÃÙÆÒÏ×Ù ÁÕÄÉÏȾ46 
ÁSyntezatory muzyczne 
ÁZabawki edukacyjne 
ÁModele zdalnie sterowane 

 


