Grundlagen digitaler Schaltungstechnik

Teil 2: Sequentielle Schaltungen

Variablendefinitionen

i

Xe )
K z=1(x2)

zel

Bild: Prinzipschaltbild eines Automaten A ohne Ausgabe y
K — kombinatorische Schaltung

1 - Laufzeit von Rickfliihrungen, getaktete Flip-Flops

x € X={0,1} - aktuelle Eingabe, Eingabealphabet

Xe = (Xek-1,---,Xexs---1Xe0) - aktuelle Eingangsbelegung

e €{0,...,.e-1}

e=2¢ - max. Anzahl der Eingangsbelegungen
k € {0,....k-1}

Kk - max. Anzahl der Eingangsvariablen
zel’l - Momentanzustande, Zustandsalphabet

Zy = (Zyn-1--1Zpws -1 Zp0) - Momentanzustand

u e {0,...,n-1}
m=2" - max. Anzahl der inneren Zustande
v €0,...,n-1}
n - max. Anzahl der Zustandsvariablen z,
17 = f(x,2) - Folgezustande, 'z € Z
f - Uberfiihrungsfunktionen
A=(X 2Zf %)
%z - Initialzustand des Automaten
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Eingangsraum der kombinatorischen Schaltung K eines Automaten

X1V |
K E 'z,
X .
K ' n
Zn-li
n - 120
z, —

Der Eingangsraum von K besteht aus allen 0-1-Zeilenvektoren der Dimension
d = k+n.

Eingangsvektoren:

(Xs,k-ly LR )XS,Ky LR !XS,O Zp,n—l, LR ,Zu,na LR 1Zl.l,0)
mit

e €{0,...,.e-1}, «x € {0,...,k-1),
M € {0,....m-1}, v € {0,...,k-1),

Eingangsraum in Matrixform:

0,n-17 ’ Zo,w 1 20,0

XO,k—l' ’ Xo,w ! XO,O Zu 11 ’ Zu,v’ ! o
Zm—ln 17 1 Em-1,v? 1 Em-10

0,n-17 1 =0 1 =00

) SPTRPTEED R Zin1r e 1 Zp e 1 20
Zm—ln 17 1 Em-1,v? 1 Tm-1,0

0,n-1? 1 =0, 1 =00

Xogpeareees s Keggreeee s Xe10 Zu,rrl’ v Zys v Zyo
Zm—l,n—l’ EEER R Bl IRV B Zm-Lo
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Innere Zustande z, und Zustandsvariable z,,
n

m=2

bei Binarkodierung der z,::
n-1
U= ZZ#,V .2Y
v=0

Beispiel: z, € {20, 21, 22, Z3},
Zuv: Zp1, Zpo € {0,1}

Zy Zy,y

Z1 V4)
Zo 0 0
y4) 0 1
22 1 0
Z3 1 1

Tafel: Binarkodierung von vier Zustanden z,, eines Automaten

Betriebsweise fiir einen Automaten
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Moore-Automat

><
IN

A=(X,Z1°%Y,0)

(X0-11---1Xer--,X0),  -Z — Initialzustand

X=
Z = (Zm—l; LR !Z"l.ll LR 1Z0)1 X = (Yb—lu LR ,Yﬁu LR 1¥0)
'z =f(x,z) - Uberfiihrungsfunktion, y = g(z) - Ausgabefunktion

Mealy-Automat

1<
A
N
4
A

IN

A = (51 Z; f! aZ1 X1 h)

(Xe-1r---1Xer--:X0),  -Z — Uberfuihrungsfunktion

= (Zm-l, e 1;}11 e 1Z0)1 X = (Mb-l! e 1¥|31 e 1¥0)
=f(x,z) - Uberfihrungsfunktion, y = h(x,z) - Ausgabefunktion

IN
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