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= abstrakte Methode, um Schaltnetze darzustellen

Definition eines allgemeinen Automaten: A= (EAS,05,1)

® Eingabealphabet E={F, .., E;} |

® Ausgabealphabet A ={A4,.., Ay} +~ Endliche Mengen
B Zustand §=1{5,.-, 5w} |

® Uberfuhrungsfunktionen 5 und A + Abbildungen
Aktueller Zustand Sk

Neuer Zustand Syt

Ein Automat in Digitaltechnik ist endlich, diskret, detemerministisch -> Defintionen siehe Wikipedia

Institut fir Technik der Informationsverarbeitung (ITIV)
NAME |



A\ d b= =
a\L. N B
Automaten e b
B Mealy-Automat: Ausgabe ist vom Zustand und von der Eingabe abhangig
v = A(EZ, SY)
Es
® Moore-Automat: Ausgabe ist vom Zustand abhangig faillt
v = A(SY) Immer
h k etwas
weg!
® Medwedew-Automat: Ausgabe ist der Zustand selbst
1% — Sv
h K
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Ablaufdiag ramm -> Foliensatz ,Automaten und FF“ S.21 cartoroner Institon foy Techn

1) Zustandsubergang . .
Der Zustandstibergang wird durch

k das Taktsignal ausgelost.

l

2) Abfrage (Verzweigung)

JXHV l - lxm Mealy Ablaufschritt Moore Ablaufschritt
Y
Y
3) Ausgabe | | v
l
4) Markierung des Anfangszustands l v | [ v I | v I
|
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Ablauftabelle -> Foliensatz ,Automaten und FF* S.21

Momentaner
Zustand

v+1

Q" XR(K) Y (k)
k
Relevante Folgezustand

Eingabevariablen

Ausgabeblock
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FF -> Foliensatz ,Automaten und FF* S.19
Symbole

S
R

ol

1S
Ci
1R

ol

1D
C1

ol

T
$C1

0

ol

J
;C1

1K

Ne]

al

Charakteristische Gleichungen

RS-FlipFlop

qV*1 =Sv(q¥ &R)

D-FlipFlop
qv+l =D

T-FlipFlop
qvtl =(T&q")V (T&qY)

JK-FlipFlop
qvHl =(K&qV)v(J&qV)

Ansteuerfunktionen
q v q v +1 R !S
0 0 - 0
0 1 0 1
1 0 1 0
1 1 0 -
0 0 0

0 1 1

1 0 0

1 1 1

qV qV +1 T

0 0 0

0 1 1

1 0 1

1 1 0

q v q v +1 K J

0 0 - 0

0 1 - 1

1 0 1 -

1 1 0
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