Exame (12chamada) Sistemas Digitais | LESI 2°an0 ©
Ano 2001/02 03/Jun/2002 Univ. Minho
Nome: N©:

As questBes devem ser respondidas nas folhas de enunciado. As g.1-4 sdo de escolha mdiltipla (apenas uma
das respostas esta correcta) e valem 1 ponto; caso 0 aluno escolha uma alternativa errada seré descontado 1/3
ponto. As g.5-7 valem 2 pontos, as g.8-9 valem 3 pontos e a .10 vae 4 pontos.

Componente Tedrica
1. A funcdof(A,B,C) =(A.B’.C)".(A’.B)’ pode ser igualmente representada por:
O (A.B'.C)+(A’.B) O 84pc(0,1,467)
O &apc(0,1,456,7) O A'B'+AB+A.C+B'.C
2. A funcdo g(A,B,C,D) = (A’AC).B.D+A.B’ pode ser representada por:

O Oagpcp(0-4,6,7,11-14) O Oagpcp(0-4,6,7,12-14)
O Oagpcp(0-6,11,12,14,15) O Oagcp(0-6,12,14,15)

3. Em VHDL, um processo € uma coleccdo de comandos ...

O ... concorrentes, gue executa em O .. sequenciais, que executa em paralelo
paralelo com outros comandos com outros comandos concorrentes.

concorrentes. O .. sequenciais, que executa em tempo de

O ... concorrentes e sequenciais. simulagéo néo nulo.

4. O seguinte diagrama representa... 3

O umalatch.
O um circuito combinatorio. C—v

O um circuito sequencial sincrono. aN
O umflip-flop SR. R

5. Detecte e corrijatodos os hazards estéticos de F(A,B,C,D)= a g cp(0,1,4-6,9,11,13-15). Indique
a expressao dafuncéo F, depois da correccéo.




6. Projecte um circuito que tem 5 entradas e 1 saida, todas binérias. As quatro entradas A,B,C,D
representam um digito decimal em BCD. A 5% entrada (E) € um sina de controlo. Se E=“0", a
saida deve ser “0” se o digito corresponder a um nimero par (e “1” em caso contrario). Quando
E="1", asaidadeve ser “0”, excepto se o digito corresponder a um nimero multiplo de 3.

7. Considere a seguinte implementacdo duma maquina de estados sincrona. Escreva a tabela
combinada de saidas e estados para esta méaquina, considerando os nomes A-D para os estados

Q2Q1=00-11, respectivamente. Justifique a resposta.
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Componente Prética

8. Consdere afuncdo Fagcpe =4a m 0,2,5,8,20,21,22,26,29+ & d 1,6,10,17,18. Pretende obter-
se asuaforma SOP simplificada, utilizando mapas de Karnaugh.

b) Indique, justificando, se F € auto-dual ou nao.

¢) Preencha o mapa fornecido e marque todos os implicantes maiores de F, identificando-os com
etiquetasii aliy.

Elo 1 1 o Elo 1 1 o
yo 0o 1 1 y 0 0 1
BC BC
00 00
01 01
11 11
10 10
A=0 A=1

d) Usando as etiquetas i, a in , identifique as vérias alternativas de solucdo para a expressao
smplificada de F (em forma de é&rvore) e represente uma/a solugéo minima com literais.




9. Pretende descrever-se em VHDL, de forma estrutural, uma méguina de estados tipo Mealy.
Para isso deve utilizar os seguintes componentes: logicProxEstado, regEstado e logicSaida.
Sabendo que:

- 0 registo de estado (regEstado) utiliza 2 flip-flops tipo D e possui como saidas E1 e EO
- 0 bloco que gera o proximo estado (logicProxEstado) é descrito por

D1=A.E1l .EO+B.E1.EO

DO =A’.E1.EO+B.E1.EC
- 0 bloco que gera as saidas (logicSaida) é descrito por

O1=E1.EC.A

O0=EO0.A.B’

Suponha ainda que o atraso numa porta l6gica notland|or [nand|nor|FFD é 2|4]4|2|6|8 ns,
respectivamente.

a) Descreva em VHDL (fluxo de dados) a arquitectura dos componentes |ogicProxEstado,
regEstado e logicSaida, usando atrasos.

b) Descrevaem VHDL ainterface da méguina de estados.

c) Descreva em VHDL (estrututral) a arquitectura da maguina de estados, ndo esquecendo de
declarar os componentes usados.



10. Pretende desenhar-se a parte de controlo dum sistema de vigilancia por camara. A camara
funciona apenas em 2 posi¢des de inclinagdo vertical: cima (sensor sU activo) e baixo
(sensor sD activo). O movimento vertical € imposto activando o sina mU (deslocar para
cima) ou mD (deslocar para baixo). A camara possui também um movimento horizontal
regulado pelos sensores de posicdo sL e SR, activos quando a cAmara esta na posicao mais
a esquerda e mais a direita, respectivamente. O movimento para a esquerda (direitg €
imposto activando o sinal mL (mR).

Quando o sistema € ligado, a camara deve ser deslocada para a posicdo mais em cima (sU
activo) e de seguida para a posicdo mais a direita (SR activo). Depois, a camara faz o
seguinte movimento repetitivamente RU® RD® LD® LU® RU® ..

Enquanto a camara se desoca horizontalmente, se for detectado movimento pelo sistema
informatico associado (sind mov activo), a cAmara para durante 10s, activando o sina
stop. Para definir o intervalo de 10s use um temporizador programavel externo, que é
iniciado pelo sind load e da um impulso a “1” no sina end quando chegar ao fim do
intervalo programado.

LU RU (limite superior direito do movimento horiz.)

LD RD (limiteinferior direito do movimento horiz.)

a) Desenhe o diagrama de blocos do sistema de vigilancia

b) Complete o diagrama de estados fornecido, considerando que se trata duma maquina de Mealy.
Deve acrescentar as transi¢oes, as anotacdes e os estados eventualmente em falta.
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c) Preenchaatabela de verdade fornecida.
Estado Actual Prox. Estado
nome E2E1EQ | mov sL sRsUsDend | nome E2* E1* EO* | sopmUmD mL mRload | JO KO
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right
down
left
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