

Descrizione del progetto

Il presente progetto riguarda un automa che riconosce tre stringhe numeriche corrispondenti al giorno e al mese di nascita di Federico Pranio, Caterina Porfidia e Riccardo Portolani, del gruppo Z47.

Le date sono:

· 26/05

· 27/09

· 14/11

L’automa deve quindi riconoscere le stringhe 2605, 2709 e 1411.

L’input è costituito da numeri da 0 a 9, e per codificate tali numeri l’automa deve riceve 4 bit in ingresso.

L’input ha codifica ascii, che si compone di 7 bit

Dovendo distinguere le tre stringhe, al fine di poter ottenere tre output distinti, è necessaria un’uscita a due bit.

Per il circuito sono stati scelti i Flip Flop JK.

L’uscita e collegata tramite un decodificatore ad un semaforo. Si accende la luce rossa quando entra in input la stringa 2709, corrispondente alla data di nascita di Caterina, la luce gialla quando entra la stringa numerica 1411, corrispondente alla data di nascita di Riccardo, e la luce verde quando entra 2605, corrispondente alla data di nascita di Federico.

Codifica degli input (Ascii) 

	
	x3
	x2
	x1
	x0

	0
	0
	0
	0
	0

	1
	0
	0
	0
	1

	2
	0
	0
	1
	0

	3
	0
	0
	1
	1

	4
	0
	1
	0
	0

	5
	0
	1
	0
	1

	6
	0
	1
	1
	0

	7
	0
	1
	1
	1

	8
	1
	0
	0
	0

	9
	1
	0
	0
	1


Codifica degli stati

	
	q3
	q2
	q1
	q0

	-
	0
	0
	0
	0

	2
	0
	0
	0
	1

	26
	0
	0
	1
	0

	260
	0
	0
	1
	1

	27
	0
	1
	0
	0

	270
	0
	1
	0
	1

	1
	0
	1
	1
	0

	14
	0
	1
	1
	1

	141
	1
	0
	0
	0


Schema degli stati

	
	-
	2
	26
	260
	27
	270
	1
	14
	141

	-
	
	2/0
	
	
	
	
	1/0
	
	

	2
	
	2/0
	6/0
	
	7/0
	
	1/0
	
	

	26
	
	2/0
	
	0/0
	
	
	1/0
	
	

	260
	5/1
	2/0
	
	
	
	
	1/0
	
	

	27
	
	2/0
	
	
	
	0/0
	1/0
	
	

	270
	9/1
	2/0
	
	
	
	
	1/0
	
	

	1
	
	2/0
	
	
	
	
	1/0
	4/0
	

	14
	
	2/0
	
	
	
	
	
	
	1/0

	141
	
	2/0
	
	
	
	
	1/1
	
	


N.B. Tutti le transizioni non riportate in questa tabella riguardano i casi in cui l’automa evolve vorso lo stato dallo stato in cui si trova “-“ per ogni input.

Tavola di transizione

	Stato in
	x3
	x2
	x1
	x0
	q3
	q2
	q1
	q0
	q’3
	q’2
	q’1
	q’0
	z1
	z0
	Stato fin

	-
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	-
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	2
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	2
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	26

	2
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	27

	2
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	26
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	26
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	260

	26
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	260
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	-

	260
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	260
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	27
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	27
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	270

	27
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	270
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	-

	270
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	270
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	14

	14
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	14
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	141

	141
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	2

	141
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	1


N.B. Le transizioni non riportate in questa tabella riguardano quelle che partendo da un dato stato portano l’automa allo stato “-“ per qualsiasi input.

Codifica degli output

	federico
	z1-z0 = 0-1

	riccardo
	z1-z0 = 1-0

	caterina
	z1-z0 = 1-1


Dettagli tecnici

Per la realizzazione dell’automa in questione utilizziamo i Flip Flop JK.

Tavola di verità dei FF JK

	q
	q’
	J
	K

	0
	0
	0
	-

	0
	1
	1
	-

	1
	0
	-
	1

	1
	1
	-
	0


	
	x3
	x2
	x1
	x0
	q3
	q2
	q1
	q0
	q'3
	q'2
	q'1
	q'0
	z1
	z2
	J3
	K3
	J2
	K2
	J1
	K1
	J0
	K0

	-
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	1
	-

	-
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	-
	1
	-
	0
	-

	-
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	-
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	2
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	0

	2
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	1
	-
	-
	1

	2
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	-
	1
	-
	-
	1

	2
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	2
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	0
	-
	-
	1

	26
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	1
	-

	26
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	0
	1
	-

	26
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	-
	-
	0
	0
	-

	26
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	26
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	0
	-

	260
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	0

	260
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	-
	-
	0
	-
	1

	260
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	260
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	0
	-
	-
	1
	-
	1

	27
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	1
	-

	27
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	0
	0
	-
	1
	-

	27
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	0
	1
	-
	0
	-

	27
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	27
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	27
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	27
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	27
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	
	x3
	x2
	x1
	x0
	q3
	q2
	q1
	q0
	q'3
	q'2
	q'1
	q'0
	z1
	z2
	J3
	K3
	J2
	K2
	J1
	K1
	J0
	K0

	27
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	27
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	0
	-

	270
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	0

	270
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	0
	1
	-
	-
	1

	270
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	270
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	0
	-
	-
	1

	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	1
	-

	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	0
	-
	0
	0
	-

	1
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	0
	-
	0
	1
	-

	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	1
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	0
	-

	14
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	0

	14
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	14
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	-
	1
	-
	1
	-
	1

	141
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	1
	-

	141
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	-
	1
	1
	-
	1
	-
	0
	-

	141
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-

	141
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	-
	1
	0
	-
	0
	-
	0
	-


Tabelle di Karnaught.

Nelle tabelle di Karnaught gli spazi lasciati in bianco indicano i “don’t care”.

Tramite le tabelle l’automa è stato semplificato e sono state ottenute le seguenti funzioni f(x3,x2,x1,x0,q3,q2,q1,q0) che danno i valori di J3, J2, J1, J0, K3, K2, K1, K0, Z1, Z0.
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