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1
2 -- Company:

3 -- Engineer:

4 -

5 -- Create Date:

6 -- Design Name:

7 -— Modulle Name:

8 -- Project Name:

9 -- Target Devices:

10 --— Tool versions:

11 -- Description:

12 -

13 -- Dependencies:

14 -

15 -- Revision:

16 -- Revision 0.01 - File Created

17 -— Additional Comments:

18 -

19
20 library IEEE;

21 use IEEE.STD LOGIC_ 1164 _ALL;

22 use IEEE.STD LOGIC_ARITH.ALL;

23 use IEEE.STD LOGIC_UNSIGNED.ALL;

24

25 -——- Uncomment the following library declaration if instantiating
26 -——-— any Xilinx primitives in this code.

27 --library UNISIM;

28 --use UNISIM.VComponents.all;

29
30 entity Blinker is
31
32 Port (
33 clock: in std _logic;
34 reset: in std _logic;
35
36 push: in std_logic;
37
38
39 LED_Rot: out std_logic;
40
41
A2
43 -- Hier die Externen Variablen zur beobachtung - -----
A4 e
45
46 Sim_BCD_int: out std_logic_vector (1 downto 0);
47
48 Sim_Flanke_Push: out std logic;
49 Sim_Takt_1 HZ: out std _logic;

50 Sim_Flanke_Takt_1HZ: out std_logic;

51

52 Sim_Start: out std _logic;

53

54 Sim_Counter_Takt: out std logic vector (25 downto 0)--; --Takt-Counter
55

56 );

57

58 end Blinker;

59

60 architecture Behavioral of Blinker is

61
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-- Deklaration der Automatenzusténde und internen Signale

type Zustaende is (a,b,c);

signal Push_Zustand, Push_Folgezustand: Zustaende;
signal Takt_1HZ Zustand, Takt_1HZ Folgezustand: Zustaende;

signal BCD_int: std logic_vector (1 downto 0):="00"; --interne Zahler

signal Start:std_logic;--Der Countdown wurde gestartet

signal Takt_1 HZ:std logic;

signal Counter_Takt: std _logic_vector (25 downto 0):="00000000000000000000000000™;
--Takt-Counter

signal Flanke_Push: std_logic;
signal Flanke_Takt 1HZ: std _logic;

begin

Zustandsmaschine: Process (clock, reset)
begin
if reset = "1°
then Push_Zustand <= a;
Takt_1HZ Zustand <=a;

elsift clock = 1" and clock®event
then Push_Zustand <= Push_Folgezustand;
Takt_1HZ Zustand <= Takt_1HZ Folgezustand;
end ifT;
end process Zustandsmaschine;

Flankenerkennung_Push: Process (Push, Push_Zustand)
begin
case Push_Zustand is
when a => 1If Push="1" then Push_Folgezustand <=a;
else Push_Folgezustand <=b;
end ifT;
Flanke_Push <= *0-7;
when b => if Push="0" then Push_Folgezustand <=b;
else Push_Folgezustand <=c;
end ifT;
Flanke_Push <= *0-7;
when ¢ => if Push="1" then Push_Folgezustand <=a;
else Push_Folgezustand <=b;
end ifT;
Flanke_Push <= "1-7;
end case;
end process Flankenerkennung_ Push;

Flankenerkennung_Takt_1HZ: Process (Takt_1 HZ, Takt_1HZ Zustand)
begin
case Takt_1HZ Zustand is
when a => if Takt_1 HZ="1" then Takt_1HZ Folgezustand <=a;
else Takt_1HZ Folgezustand <=b;
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end if;
Flanke_Takt 1HZ <= "0%;

when b => if Takt_1 HZ="0" then Takt_1HZ Folgezustand <=b;
else Takt_1HZ Folgezustand <=c;
end if;
Flanke_Takt 1HZ <= "0%;

when ¢ => if Takt_1 HZ="1" then Takt_1HZ Folgezustand <=a;
else Takt_1HZ Folgezustand <=b;
end if;
Flanke_Takt 1HZ <= "1%;

end case;
end process Flankenerkennung_Takt 1HZ;

Counter_Start : process (reset, clock, Flanke Push)
begin
if reset ="1" then Start <= "0~;
elsift clock="1" and clock®event then
it Flanke_Push ="1" then
Start <="1";
elsift BCD_int = 0 then
Start <="0";
end if;
end if;
end process Counter_Start;

BCD_Counter : process (reset, clock, Start, Flanke Push, BCD_int, Flanke_Takt_ 1HZ)

begin
if reset ="1" then BCD_int <= "11";
elsift clock="1" and clock®event then
if (Start ="1" and Flanke_Takt_1HZ="1%") then

if BCD_int = 0 then BCD_int <= BCD_int;--Dann sind wir wohl bei Null

else BCD_int <= BCD_int - 1;
end ifT;

elsift (Start="0")then
BCD_int<="11";

else BCD_int <= BCD_int;

end if;

end if;
end process BCD_Counter;

- damit wir auf 0,1 Sekunden kommen missen wir den Takt durch 50.000.000 teilen

-- wir brauchen log2 (50.000.000) = 26 Stellen (aufgerundet)

Takt_Teiler : process (reset, clock, Takt_1 HZ)
begin
if reset ="1" then
Counter_Takt <="00000000000000000000000000";

elsif clock="1" and clock"event then
if Takt 1 HZ = "1" then
Counter_Takt <= Counter_Takt + 1;--einfach weiterzahlen
else
Counter_Takt <= Counter_Takt - 1;--einfach weiterzahlen
end ifT;
end ifT;
end process Takt_Teiler;
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183

184

185

186 @ @ Ende Taktteiler------ - -\ - ——————————
187

188

189

190 -- Hier jetzt die Asyncronen Anweisungen die den Ubertrag und die Ausgange aktualisieren
191

192

193 Takt_1 HZ <= "0" when Counter_Takt = 50000000 else

194 "1" when Counter_Takt = 0 else

195 Takt_1 HZ;

196

197

198

199

200

201 LED _Rot <= "1" when (Takt_1 HZ ="1" and Start = "07) else

202 "0";

203

204 e
205 -— Ausgabe der internen Signale auf Ausgéngen -—
206 @ e
207

208

209 Sim_BCD_int <= BCD_int;

210

211 Sim_Flanke Push <= Flanke_Push;

212 Sim_Counter_Takt <= Counter_Takt; --Takt-Counter

213 Sim_Flanke_Takt_1HZ <= Flanke_Takt_ 1HZ;

214 sim_takt 1 hz <= takt_1 hz;

215 sim_start <= start;

216

217

218

219 end Behavioral;

220

221
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