Przeksztalcanie przerzutnikow. PRZYKLAD

Skonstruowa przy wyciu przerzutnika JK przerzutnik z 3 wéejami M1, M2, 1.
Wejscia M1, M2 kontrolug prac; przerzutnika, | jest wagiem informacyjnym.

Dla stanow wej¢:

M1=0 M2=0 — ukfad zwraca poprzedni stan (Q*=Q)

M1=0 M2=1 — uktad dziata jak przerzutnik D (Q*=I)

M1=1 M2=0 — ukfad dziata jak przerzutnik T (Dla I=0 zwraca Q, Dla I=1 zwraca Q’)
M1=1 M2=1 — ukfad zwraca warfo 1

W sktad takiego uktadudalzie wchodzit przerzutnik JK i jaka,logika”, ktéra bedzie
przeksztatcawejscia uktadu na wegia JK. Wygcie przerzutnika JK &lzie wyjgciem uktadu
(rysunek na kacu).

Na pocatku rysujemy tabel stanow. W pierwszych 4 kolumnach kolejnych linijek piszemy
wszystkie maliwe wartasci czworki M1, M2, I, Q. W sumie jest ich 16. W naginej

kolumnie piszemy wartai wyjscia Q* odpowiadajce kolejnym stanom wgg. Obliczamy je

na podstawie podanych v wiasciwosci uktadu. W kolejnych 2 kolumnach wpisujemy
wartasci J i K, dla ktérych wygcie przerzutnik JK zmieni stan ze stanu Q na Q* (patrz tabela
przegcia przerzutnika JK). Jeli dane wyjcie wystpuje dla dowolnej wartai J lub K,
wpisujemy X.

Tabela przejcia przerzutnika JK

Q [QY]y [K
0 [0 |0 |X
O |1 |1 X
1 (0 |X |1
1 (1 |X |0

Tabela standw projektowanego przerzutnika:

M1 MZTIoQ|a*|dk
0 0 0 00 |0 x
0 0 0 1)1 X 0
0 0 1 0)J0 |0 x
0 0 1 1]1 x 0
0 1 0 0jJ0O0 JOx
0 1 0 10 |Ix1
0 1 1 0)1 1 x
0 1 1 1§11 | x©O
1 0 0 00 | O x
1 0 0 1)1 x 0
1 0 1 0]1 1 x
1 0 1 10 |x1
1 1 0 01 J1x
1 1 0 1)1 x 0
1 1 1 0J1 |J1x
1 1 1 1§41 |x0



Rysujemy tablice Karnaugh osobno dla J i K, jako parametry podajemy M1, M2, |, Q. Do
tablicy wpisujemy wartéci J i K, ktore otrzymakmy z tabeli powyej.
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Znajdujemy minimala iloé¢ minterméw (zaznaczone) i otrzymujemy:

J=S1S2+S1S3+S2S3
K=S1S2'S3+S1'S2S3’

Wiemy juz, jakie wegcia przerzutnika JK chcemy otrzyaNystarczy zastosowa
odpowiednie bramki logicznegby otrzyma takie wartgci.

Realizacja takiego uktadu wyglat bedzie nastpujaco:
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