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Jak postupovat pri navrhu
konechého automatu
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Co je to konecny automat?

KA je sekvencni zarizeni, které na zakladé
ziskanych informaci a zapamatovanych informaci
o stavu rizeného zarizeni ridi rizené zarizeni

Napr.: zeleznicni prejezd, vytah, dopravnik,
identifikacni zarizeni, vyvrtavacka, manipulator,
automobilova mycka, ...
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Priklad €.1: Navrh Cislicového indikatoru polohy
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optické snimace
B1
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e el - 7] = . ® H3 (vpravo)
A L
B2

Zakladni poloha je uprostred. Pri pohybu vlevo, predmeét prerusi paprsek
optického senzoru B1 a ten vysle signalni impuls do vstupu ul. Pfi navratu do
stredu je takeé vyslan signalni impuls do ul. Pfi pohybu vpravo se tentyz
pochod opakuje, ale se senzorem B2 a vstupem u?2.

Na vystupu y1, y2 a y3 pozadujeme hladinovy signal v kddu 1 ze 3 podlIe toho,
kde se hledany predmét nachazi. Vystup y1 signalizuje vlevo, y2 uprostred a
y3 signalizuje, ze detekovany predmét je vpravo.

Jelikoz si musi logicky obvod pamatovat tfi polohy predmétu, staci na to
sekvencni obvod se dvema klopnymi obvodly.
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Analyza:

* Nejdrive si musime nakreslit technologicky obrazek zafizeni, ze kterého vyplyne,
kde jsou umisténé senzory a aktuatory (neboli vstupy a vystupy KA).

* Navrhneme orientovany graf, ktery nam vytyci kroky, které ma automat udélat.

* konecny pocet krokl - > z toho vyplyva i nazev kone¢ny automat

Vnitfni stavy automatu A, Ba C:

ZLATE PRAVIDLO KA:
STAV NA SNIMACI,
NENI VNITRNIM STAVEM

optické snimace

B1
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KA (SLO) ® H2 (na stredu)
y3 ® H3 (vpravo)

A stoji uprostred
B je vlevo
C je vpravo

ul,u2/y1,y2,y3

minuly vnitini stav ” budouci vnitini stav
01/001 prechod
mezi
° vnitfnimi °
stavy

povinna syntaxe
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Zlaté pravidlo KA:

Stav na snimaci,
neni vnitrnim stavem
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ut,u2/y1,y2,y3

minuly vnitfni stav 2 budouci vnitini stav
01/001 prechod
mezi
° vnitfnimi °
stavy

povinna syntaxe

10/100

00/010

Dalsi kroky analyzy:

Z orientovaného grafu vytvorime

pravdivostni tabulku kone¢ného automatu.
Musime si urcit, jak budeme identifikovat

v PT vnitrni stavy. Na identifikaci tfi vnitfnich
stavl ndam staci dvé vnitfni proménné Q1 a Q2,
které budou reprezentovat dva klopné obvody.

Tt | a2 |poiona
A 0 O (S)
B 0 1 (L)
C 1 0 (P)

P L L S P

ul u2 Q1 Q2 |Q1f Q2t vy1 vy2 3

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0
1 0 0 0 1 0 1 1 0 0
2 0 0 1 0 1 0 0 0 1
3 0 0 1 1 X X X X X
4 0 1 0 0 1 0 0 0 1
5 0 1 0 1 X X X X X
6 0 1 1 0 0 0 0 1 0
7 0 1 1 1 X X X X X
8 1 0 0 0 0 1 1 0 0
9 1 0 0 1 0 0 0 1 0
10 1 0 1 0 X X X X X
11 1 0 1 1 X X X X X
12 1 1 0 0 X X X X X
13 1 1 0 1 X X X X X
14 1 1 1 0 X X X X X
15 1 1 1 1 X X X X X
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Analyza:

Posledni krok. Jako posledni krok musime
odvodit vystupni funkce KA.

Ty volime dle toho, zda se jedna o Mealyho
nebo Moorulv konecny automat.

To zjistime pohledem na budouci stavy a na
vystupy. Pokud lze vystupy y1, y2 a y3
jednoznacné urcit z Q1 a Q2, tak volime
Moorelv automat, coz ndm dost zjednodusi
posledni krok.

yl = Q2
y2 = Q1% Q2
y3 =01

Pozndmka: Jinak bychom museli pomoci minterm(
vystupt y1, y2 a y3 odvodit vystupni funkci ze vstupi
ul, u2 a z minulych vnitrnich stava Q1 a Q2.
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ul u2 Q1 Q2 |Q1t @2t y1 vy2 3
0 0 0 0 0 0 0 0 1 0
1 0 0 0 1 0 1 1 0 0
2 0 0 1 0 1 0 0 0 1
3 0 0 1 1 X X X X X
4 0 1 0 0 1 0 0 0 1
5 0 1 0 1 X X X 1 0
6 0 1 1 0 0 0 0 1 0
7 0 1 1 1 X X X X X
8 1 0 0 0 0 1 1 0 0
9 1 0 0 1 0 0 0 1 0
10 1 0 1 0 X X X X X
11 1 0 1 1 X X X X X
12 1 1 0 0 X X X X X
13 1 1 0 1 X X X X X
14 1 1 1 0 X X X X X
15 1 1 1 1 X X X X X
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Budici a vystupni funkce: clock = ul + u2
a nezapomenout na clock.
pomEne T e ® .. . . vyl =Q2
V tomto pripadé se da vytvorit ze souctu vstupl 1= uz2 2 = ul 2 — m . @
a protoze mame KO JK na tyl, musime ho navic jesté Kl =u2 KZ =ul )/3 Ql
:)] _

navic invertovat.
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Cislicovy indikator polohy
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