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* Uma maguina de estados finita (FSM - do inglés Finite State Machine) ou

automato finito é usado para representar programas de computadores ou
circuitos légicos.

* O conceito é concebido como uma maquina abstrata que deve estar em um de
um numero finito de estados.
* A maguina esta em apenas um estado por vez, chamado de estado atual.
 Um estado armazena informac0des de entradas e saidas.
* Uma transicao indica a condicdao necessaria para uma mudanca de estado.
 Uma acao é a atividade realizada num determinado estado.
Exemplo de maquina de estados para o controle de um LED
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Uma maquinas de estado finitas podem modelar um grande numero de
problemas, entre os quais a automacao de design eletrénico, projeto de protocolo
de comunicacao, analise e outras aplicagoes de engenharia.

Maguinas de estado podem ser representadas de varias forma, diagramas tabelas
etc.

Existem basicamente dois tipos de maquinas de estado:
 Maquina de Moore onde a saida depende somente do estado atual;
 Maquina de Mealy onde a saida depende da entrada e do estado atual.

Magquinas de estado finitas podem ser implementadas de diversas formas, as mais
comuns sao em software, seja em computadores, em microcontroladores ou ainda
em controladores légicos programaveis (CLP) ou em hardware, em circuitos digitais
discretos, em légica reconfiguravel ou em circuitos integrados dedicados.
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De forma simplificada uma maquina de estados é composta por:
* Estados: possiveis estados de operacao do sistema ex: Desligado, Ligado.
* Transicoes: passagem de um estado a outro ex de Desligado para Ligado.
* Entradas: entradas do sistema, que disparam as transicoes ex: Ligar, Desligar.
» Saidas: sao as saidas da maqguina de estados que interagem com o resto do
sistema.

Cada estado monitora um conjunto de entradas para determinar se deve passar a
outro estado ou permanecer onde esta.

Cada estado fornece uma determinada saida ao sistema.
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int main(void)

{
inicializa();
int EstadoAtual = StDesligado;
int ProximoEstado = StDesligado;
while (1)
{
if(EstadoAtual == StDesligado)
o {
Ligar = 1 desligaled();
if(entradalLigar()==1)
o {
o I ProximoEstado = StlLigado;
t Desligado © }
s Led =0 2
3 4 )
o if(EstadoAtual == StlLigado)
{
ligaled();
Desligar =1 if(entradaDesligar()==1)
{
ProximoEstado = StDesligado;
}
}

EstadoAtual = ProximoEstado;
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Porta Automatica
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Maquina de estados para controle de LED

#include <avr/io.h>

#define StDesligado ©
#define StlLigado 1

int entradalLigar()

{
if ((PINC&(1<<PC1)) != 9)
return 1;
else
return 0;
}
int entradaDesligar()
{
if ((PINC&(1<<PCO)) != 0)
return 1;
else
return 0;
}

void ligaled()

PORTB|=(1<<PB@); // liga o LED em PB®

}
void desligaled()
{
PORTB&=~(1<<PBO); //desliga o LED em PB®©
}

void inicializa()

DDRB|=(1<<PB®@); //define PBO como saida
}

int main(void)
{
inicializa();
int EstadoAtual = StDesligado;
int ProximoEstado = StDesligado;

while (1)
{
if(EstadoAtual == StDesligado)
{
desligaled();
if(entradalLigar()==1)
{
ProximoEstado = StLigado;
}
if(EstadoAtual == StLigado)
{
ligaled();
if(entradaDesligar()==1)
{
ProximoEstado = StDesligado;
}
}

EstadoAtual = ProximoEstado;



Maquina de estados para controle de porta automatica
#include <avr/io.h>

#define StAberta ©
#tdefine StAbrindo 1
#define StFechada 2
#tdefine StFechando 3
#define StEmergencia 4

int entradaFechar()

{
if((PINC&(1<<PCO)) != 0)
return 1;
else
return 9;

¥

int entradaAbrir()

{
if((PINC&(1<<PC1l)) != 0)
return 1;
else
return 0;

}

int sensorFechado()

{
if((PINC&(1<<PC2)) != Q)
return 1;
else
return 0;

b

int sensorAberto()

{
if((PINC&(1<<PC3)) != Q)
return 1;
else
return 0;

}

int emergencia()

{
if((PINC&(1<<PC4)) != 0)
return 1;
else
return 0;

¥

void motorAbre()

{
PORTB|=(1<<PB0);
PORTB&=~(1<<PB1);

¥

void motorFecha()

{
PORTB&=~(1<<PB0);
PORTB|=(1<<PB1);

¥

void motorDesliga()

{
PORTB&=~(1<<PB0);
PORTB&=~(1<<PB1);

¥

void inicializa()



DDRB|=(1<<PB@); //define PB@® como saida
DDRB|=(1<<PB1); //define PB1 como saida
b

int main(void)

{
inicializa();
int EstadoAtual = StEmergencia;
int ProximoEstado = StEmergencia;

while (1)
{
if(EstadoAtual == StEmergencia) // estado Emergéncia
{
motorDesliga();
if(emergencia()==0)
{
ProximoEstado = StAbrindo;
}
if(EstadoAtual == StAberta) // estado Porta Aberta
{
motorDesliga();
if(emergencia()==1)
{
ProximoEstado = StEmergencia;
}
else
{
if(entradaFechar()==1)
{
ProximoEstado = StFechando;
}
}
}
if(EstadoAtual == StAbrindo) // estado Porta Abrindo
{
motorAbre();
if(emergencia()==1)
{
ProximoEstado = StEmergencia;
}
else
{
if(sensorAberto()==1)
{
ProximoEstado = StAberta;
}
}
}
if(EstadoAtual == StFechada) // estado Porta Fechada
{
motorDesliga();
if(emergencia()==1)
{
ProximoEstado = StEmergencia;
}
else
{
if(entradaAbrir()==1)
{
ProximoEstado = StAbrindo;
}
}
}
if(EstadoAtual == StFechando) // estado Porta fechando
{

motorFecha();



if(emergencia()==1)

{
ProximoEstado = StEmergencia;
}
else
{
if(sensorFechado()==1)
{
ProximoEstado = StFechada;
}
}

}

EstadoAtual = ProximoEstado;



