/tjnfdrehenrechtsl[]l < [richtung=1] do/ drehenlinks()

"y M

[richtung=0]
. \( rechtsrum linksrum w

EinfUhrung
/ustandsdiagramm

Denken in Zustanden

TS

Ich bin Mik, Dein Mikrocontroller




EinfGhrung Zustandsdiagramm

Ich soll den Schrittmotor in 2
Richtungen laufen lassen

richtung 4
p 1" — PB O PC_O..PC_B—F@

Mikrocontroller




EinfGhrung Zustandsdiagramm

richtung 4
w1 — PB O PC_O..PC_B—;/—-@
Mikrocontroller

Die Richtungsumschaltung
erfolgt mit dem Schalter
Jrichtung” an PB_0




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 )

linksrum

do/ drehenlinks
\_

richtung 4
w1 —~—{pB 0 PC_0..PC_3 +@
k Mikrocontroller

Schalter offen richtung=0

drehenlinks()
Q




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 | ) while(true)
linksrum {
i gé: drehenlinks()
o, do/ drehenlinks() }
\_ J
richtung

»l“—>~_1pB 0 PC_0..PC_3

Ich befinde mich im Zustand

Mikrocontroller

Jdinksrum®. Ich meine andauernde
Aktivitat (do/) ist es den Motor
nach links zu drehen




EinfGhrung Zustandsdiagramm

-

linksrum

do/ drehenlink
_ o/ drehenlinks()

R while(true)

drehenlinks()

ric g

1% PB O PC_0..PC_3

Mikrocontroller

Mein Programm: Endlos linksrum
drehen.




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 ) while(true)
rechtsrum {
drehenrechts()
do/ drehenrechts() }
\_ J

richtung 4
— PB 0 PC_0..PC_3 +@

Mikrocontroller

[T

Schalter zu: ,richtung” = 1

Jetzt soll die Richtung
Q

rechtsdrehend sein.




EinfGhrung Zustandsdiagramm

/ Name des Zustands

s 7N

rechtsrum

do/ drehenrechts()
\

Aktivitaten des

o~ Zustands

Das ist ein Zustand




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 ) 4 )

linksrum rechtsrum

\do/ drehenlinks() y \do/ drehenrechts()/

i \ \V!/

‘Ich kann in diesem
Programm 2 Zustande
haben




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 4 )

rechtsrum

linksrum

do/ drehenlinks() do/ drehenrechts()
\_ J

Der Ubergang von einem Zustand
in den anderen heil3t:

Transition




EinfGhrung Zustandsdiagramm

4 N\  [richtung=1] 4 )

linksrum > rechtsrum

i \ \V!/

do/ drehenlink
_ o/ drehenlinks()

do/ drehenrechts()
\_ J

Wachterbedingung:

Steht in eckiger Klammer.
Der Zustandswechsel erfolgt,
wenn die Bedingung erfullt ist.




EinfGhrung Zustandsdiagramm

-

linksrum

[richtung=1]

do/ drehenlink
_ o/ drehenlinks()

[richtung=0]

>

-

~

rechtsrum

while (true) {
if (richtung==1)

{
}

drehenrechts();

else

{
}

drehenlinks();

<

Das geht naturlich in beide

do/ drehenrechts()
\_ J

Richtungen

(\
=
D
Q




EinfGhrung Zustandsdiagramm

Bei Stop (PA_1)
=1 soll der Motor
stehenbleiben.

-

linksrum

\

[richtung=1 & stop=0]

do/ drehenlinks()

i \ \V!/

-

. [richtung=0 & stop=0]

J

A

[stop=1]

stop

4 )
> rechtsrum
do/ drehenrechts()
\_ J
A
) [stop=1]

richtung=0 & stop=0]

[richtung=1 & stop=0]

(\
=
D
Q



