www. st udent s. con

Page Traiter Parking Automatique PROGRAMMATION DES PLD Lycee.T

2/9 TDn°9 Classe : 2STE Prof : MAHBAB | Mohammedia

2- Multiplexeur 4 bits :
Entrees Entrées d’adresse Es E2 B B A1 A
A ..

{a ™ r ™

E3 Ez E1 En A1 AO

L]

Multiplexeur 4 bits GAL 16V8

O
Co
~J
o
ul
S

l S=E siA=i 16
S Avec A = [Aq, AO] ls
Description par équations :

A- Solution 1:

...................................................

DECLARATIONS
..................................................... /1 PLD a programmer
..................................................... /] Variables d'entrée
A1, AO pin 5, 4; // Variables d'entrée
..................................................... // Variables de sortie
EQUATIONS
TEST_VECTQEE. . N ..............A 00000, . ... ....
[0,¥0, 0, 0, OJ==Ss. ..
R O, 0, 1, QgQI==.. .. ..
IR0, O, O i-> .......
[0,0,1,0,0, 1] -> .......
o, O 4T, 0] -> .......
[0,41980, 1, 0] -> .......
[0,0,0,0,1, 1] ->.......
BED, O, 0, 15 1] -5 .iusee
END Multiplexeur.
B- Solution 2 :
MODULE Multiplexeur
TITLE “‘Multiplexeur 4 bits'
DECLARATIONS
Multiplexeur device ‘P16V8’; // PLD a programmer
E3, E2, E1, EO, A1, AOpin9, 8, 7,6,5,4; // Variables d'entrée
..................................................... // Définition du bus A
..................................................... // Définition du bus E
S pin 16 istype ‘com, buffer ', // Variables de sortie
EQUATIONS
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TEST _VECT O RS e
N e, S T e S

3- Démultiplexeur 4 bits :

Sarkies Entrées d’adresse g g S, r
S3 S22 5 S; - A Ao T I I I
‘[ T I T l l 12 | | 13 14 | | 15
Déultiplexeur 4 bits GAL 16V8
T T S =E siA=i a vy -
Avec
E G A = [A1, AQ] T T T T
E T A1 Ao

3.1- Description par équations:

A- Solution 1 :

TIHIEEY. . ... Sy ... . . .

............................................. // PLD a programmer
............................................. // Variables d'entrée
.................................................................. /! Variables de sortie

53 Y v R R

END Démultiplexeur.
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B- Solution 2 :

MOBDULE onsnmmsmsmissmmmssamsssnmssamess

TITLE ‘Multiplexeur 4 bits'

DECLARATIONS
................................................ // PLD a programmer
E, G, A1, A0 pin 7, 6, 5, 4; // Variables d'entrée
S3, S2, S1, SO pin 12, 13, 14, 15 istype ‘com, buffer'; // Variables de sortie
................................................ /1 Définition du bus A
................................................ /] Définition du bus S

EQUATIONS
When (G == 0) & (A == 0) then SO = E;

TEST_VECTORS ([G, E, A] -> [S]);

[1,.X.,.X.] ->[0];

END Démultiplexeur.

3.2- Description par table de vérite :

MODULE Démultiplexeur

TITLE ‘Démultiplexeur 4 bits'

DECLARATIONS
Demultiplexeur device ‘P16V8’; /1 PLD a programmer
E, G, A1, AOpin 7, 6, 5, 4; // Variables d'entrée

S3, S2, S1, SO pin 12, 13, 14, 15 istype ‘com, buffer '; // Variables de sortie
TRUTH_TABLE LIEE, A1, AO] -> [S3, S2, 51, 50]);
[1,.X.,.X.,.X.] -> [0, O, O, O];

[0,0,0,0] ->[0,0,0,0]; Autre solution

[0,0, 0,1 ->[0, 0,0, 0]; ([G, A1, AO] -> [S3, S2, 51, SO]);

........................................ [1,.X.,.X.] ->[0, 0, 0, O];

........................................ [0,0,0] ->[0, 0,0, E];
TEST_VECTORS ([G, E, A1, AO] . > [S3, S2, S1, SO]);

[1,.X.,.X.,.X.] -> [0, 0, 0, 0];
[0, X.,.X.,.X.] -> [0, 0, 0, 0];
[0) 1) 0) 0] e [0: 0: 0) 1];
[0) 1) 0) 1] “F [0) 0) 1: 0];
[0) 1) 1: 0] e [0) 1) 0) 0];
[0) 1) 1) 1] e [1) 0) 0) 0];
END Démultiplexeur.
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4- Décodeur BCD 7 segments :

a
\ =
— i o a
5[5 Décodeur BCD/7 [ }—< f g b
c segments parle ]9 » Fe—
——{4 | GAL 16V8 = e c
0 . <
D
-
Description par table de verite :
MODULE BCD
TITLE ‘Décodeur BCD 7 segments '
DECLARATIONS
........................................................... // PLD a programmer
........................................................... /1 Variables d'entree
........................................................... // Variables sortie
........................................................... /1 Définition du bus N
"""""""""" 0->[1,1,1,1,1,1,0]; // affichage du 0 dans le cas
1->[0,1,1,0,0,0,0]; // d’un afficheur cathode commune
..... s _>.[.1, s 1’1’1,0] ’.. T
14= [07 1) 1) 0) 0) 0) 0] 3
B
5- Compteur modulo 4 :
—> Compteur - GAL 16V8
H 55
|1 . Loa ] [os] [2] [ 2]
Q Q 1 a0 [R |H
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5.1- Description par diagramme d’état :
Etat B

MODULE Compteur
TITLE ‘Compteur modulo 4'
DECLARATIONS
Compteur device ‘P16V8’ ; /1 PLD a programmer
...................................................... /I Variables d'entrée
...................................................... // Variables de sortie
EQUATIONS
[Q1, QO].clk = ......
[Q1, QO].AR = .....
QSTATE = [Q1, QO] 5
A = [0, 0] 5
B = [0, 1] 5
C = [1, O;
D = [1, 115
STATE_DIAGRAM QSTATE
State A: GOTO B;

.......................................

.......................................

TEST_VECTORS  ([R, H,] -> [Q1, QO])
[0, .X.] -> [0, 0] 5
[1,.C.1 ->[0, 1];

END Compteur
5.2- Description par équation :

MODULE Compteur

TITLE ‘Compteur modulo 4'

DECLARATIONS
Compteur device ‘P16V8’ ; // PLD a programmer
H,. R pim 1, 2 3 // Variables d'entrée
QO0, Q1 pin 15, 14 Istype ‘reg, buffer’; // Variables de sortie
....................................... // Définition du bus Q

WW\V, St udent s. conr




www. st udent s. con

Page Traiter Parking Automatique PROGRAMMATION DES PLD Lycée.T
7/9 TDn°9 Classe : 2STE Prof : MAHBAB | Mohammedia
TEST_VECTORS ([R, H,] -> [Q1, QO])
[0, .X.] -> [0, 0] ;
[1,.C.]  ->[0,1];
[1,.C.]1 ->[1,0];
[1,.C1  ->[1,1];
[1,.¢]1 ->1[0,0];
END Compteur
5.3- Description par Table de vérite :
MODULE Compteur
TITLE ‘Compteur modulo 4
DECLARATIONS
Compteur device ‘P16V8’ ; // PLD a programmer
Hi R pint s 2.5 // Variables d'entrée
QO0, Q1 pin 15, 14 Istype 'reg, buffer’; // Variables de sortie
EQUATIONS

.......................................

.......................................

TEST_VECTORS  ([R, H,] ->[Q1, Q0])
[0, .X.] -> [0, 0] ;
- C- 7 -> [0, 415
[, .C.] ->[1,0];
[1,-C] >, 1];
[1,.C1 ->10,0];

END Compteur

6- Compteur modulo 5 réversible :

h b odr

4
H >(Zompteur/Dé(:ompteur R GAL 16V8
:_")_
I Q2 ‘ Q1 ‘ Q0 14 15 16
@ To T

Conception d’un compteur modulo 5 réversible suivant une entrée de sélection du mode

de fonctionnement Y=comptage/decomptage ; par le GAL P16V8.

v SiY=1c’est le comptage de 000 a 100.
v" SiY=0 c’est le décomptage de 100 a 000.
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6.1- Description par diagramme d’état :

¥a1 Etat B
Y=0 0
Y=1 ,"'-"" A
|
> Y=05 "Y=0 S
. Vetat c
&
L ]
&
&
Etat E s .*"
% Y=0 4 Etat D ¢¥Y=0
@ Ry
. o5 Y=1
Y=1 "
MODULE Compteur_reversible
TITLE ‘Compteur modulo 5'
DECLARATIONS
Compteur device ‘P16V8’ ; // PLD a programmer
Fi: Ry Y Pin 13 203:5 // Variables d'entrée
QO0, Q1, Q2 pin 14, 15, 16 Istype 'reg, buffer '; // Variables sortie
EQUATIONS

................................................

A = [0; 0) 0] 5

................................................
................................................

STATE_DIAGRAM QSTATE
State A: WhenY == 1Then B Else E;

................................................

................................................

TEST_VECTORS ([R,H,Y] ->[Q2, Q1, Q0])
[0, .X., .X.] ->1[0, 0, 0] ;
[1,.C., 1] ->[0,0,1];

END Compteur_reversible
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6.2- Description par table de vérite :

MODULE Compteur_reversible
TITLE ‘Compteur modulo 5'

DECLARATIONS
...................................................... /1 PLD a programmer
...................................................... /] Variables d'entrée
...................................................... // Variables sortie
EQUATIONS
[Q2, Q1, QO].clk=H ;
[Q2, Q1, QO].AR = I R;
TRUTH_TABLE ([R, Y, Q2, Q1, Q0] :> [Q2, Q1, QO])
[Gaks o Xus: Moy o] 5 |00, 8] 2
[1,1,0,0,0] :>[0,0,1];
[1,1,0,0,1] :>[0,1,0];
[1,0,0,0,0] :>[1,0,0];
[1,0,1,0,0] :>[0,1,1];
TEST_VECTORS ([R, H, Y] -> [Q2, Q1, QO])
[Ougdene . XSS [QEEP0] ;
[1,.C.,1] ->[0,0,1];
[1,.C,1 ->[0,1,0];
[1, . C., 0] [1,0,0];
[1, . C., 0] >0, 1, 1] 5
END Compteur_reversible.
6.3- Description par équation :
MODULE Compteur_reversible
TITLE ‘Compteur modulo 5'
DECLARATIONS
Compteur device ‘P16V8’ ; // PLD a programmer
Hy: R Y pifi 1 2535 // Variables d'entrée
QO0, Q1, Q2 pin 14, 15, 16 Istype 'reg, buffer'; // Variables sortie
................................................ // Définition du bus Q
EQUATIONS

END Compteur_reversible.
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