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Рисунок 8 – Амплитудно - временные характеристики демодулированных сигналов 
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МОДЕЛИРОВАНИЕ АВТОМАТА МУРА НА ЯЗЫКЕ VHDL 
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acer2017@bk.ru 

Студенты ЕНУ им. Л.Н.Гумилева, Астана, Казахстан 

Научный руководитель – Б.К. Жармакин 

 

Автомат Мура (абстрактный автомат второго рода) в теории вычислений — конечный 

автомат, выходное значение сигнала в котором зависит лишь от текущего состояния данного 

автомата, и не зависит напрямую, в отличие от автомата Мили, от входных значений. 

Автомат Мура назван в честь описавшего его свойства Эдварда Ф. Мура, опубликовавшего 

исследования в 1956 году в издании «Gedanken-experiments on Sequential Machines.» 

Автомат Мура может быть определѐн как кортеж из 6 элементов, включающий: 

 множество внутренних состояний S (внутренний алфавит); 

 начальное состояние S0; 

 множество входных сигналов X (входной алфавит); 

 множество выходных сигналов Y (выходной алфавит); 

 функция переходов Φ(z, x). 
Для любого автомата Мура существует эквивалентный ему автомат Мили и наоборот. 

Любой автомат Мура путѐм добавления ряда внутренних состояний может быть 

преобразован в автомат Мили 

Способы задания: 
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 Диаграмма — изображѐнный на плоскости ориентированный граф, вершины которого 

взаимно однозначно соответствуют состояниям автомата, а дуги — входным символам. 

 Таблица переходов-выходов, в ячейках которой для каждой пары значений аргументов х(t), 

s(t) проставляются будущие внутренние состояния s(t+1). Значения выходных сигналов 

y(t) представляются в отдельном столбце. 

Зависимость выходного сигнала только от состояния представлена в автоматах типа 

Мура (англ. Moore machine). В автомате Мура функция выходов определяет значение 

выходного символа только по одному аргументу — состоянию автомата. Эту функцию 

называют также функцией меток, так как она каждому состоянию автомата ставит метку на 

выходе. 

 
 

Рисунок 1 - Функциональная схема автомата Мура 

 

Конечным детерминированным автоматом типа Мура называется совокупность пяти 

объектов:  

где S, X, Y и δ — соответствуют определению автомата типа Мили, а μ является 

отображением вида: μ : S → Y, с зависимостью состояний и выходных сигналов во времени 

уравнением: 

 

. 

Особенностью автомата Мура является то, что символ y(t) в выходном канале 

существует все время, пока автомат находится в состоянии s(t). 

          Для любого автомата Мура существует автомат Мили, реализующий ту же самую 

функцию. И наоборот: для любого автомата Мили существует соответствующий автомат 

Мура.

 
Рисунок 2 - Полная схема автомата Мура 

 

Описание автомата Мура на языке VHDL: 

library ieee; 

use ieee.std_logic_1164.all; 

use ieee.std_logic_arith.all; 

 

entity control_unit is 

port( 

https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%94%D0%B8%D0%B0%D0%B3%D1%80%D0%B0%D0%BC%D0%BC%D0%B0_%D1%81%D0%BE%D1%81%D1%82%D0%BE%D1%8F%D0%BD%D0%B8%D0%B9_%28%D1%82%D0%B5%D0%BE%D1%80%D0%B8%D1%8F_%D0%B0%D0%B2%D1%82%D0%BE%D0%BC%D0%B0%D1%82%D0%BE%D0%B2%29
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%93%D1%80%D0%B0%D1%84_%28%D0%BC%D0%B0%D1%82%D0%B5%D0%BC%D0%B0%D1%82%D0%B8%D0%BA%D0%B0%29
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%90%D0%B2%D1%82%D0%BE%D0%BC%D0%B0%D1%82_%D0%9C%D1%83%D1%80%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%90%D0%B2%D1%82%D0%BE%D0%BC%D0%B0%D1%82_%D0%9C%D1%83%D1%80%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%90%D0%BD%D0%B3%D0%BB%D0%B8%D0%B9%D1%81%D0%BA%D0%B8%D0%B9_%D1%8F%D0%B7%D1%8B%D0%BA
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u : in std_logic_vector ( 3 downto 1 ); 

clk : in std_logic; 

rst : in std_logic; 

v : out std_logic_vector ( 3 downto 1 ) ); 

end control_unit; 

 

architecture moore of control_unit is 

type state_type is (s0, s1,s2,s3); 

signal current_state : state_type; 

begin 

clocked_proc : process (clk, rst) 

begin 

if (rst = '0') then 

current_state <= s0; 

elsif (clk'event and clk = '1') then 

case current_state is 

when s0 => 

v(3 downto 1) <= (others => '0'); 

if (u(1)='1') then current_state <= s1; 

else current_state <= s0; end if; 

when s1 => 

v<= "001"; 

if (u(2) = '1') then current_state <= s2; 

else current_state <= s1; end if; 

when s2 => 

v <= "010"; 

if (u(3) = '0') then current_state <= s3; 

else current_state <= s0; end if; 

when s3 => 

v <= "100"; 

current_state <= s0; 

when others => 

current_state <= s0; 

end case; 

end if; 

end process clocked_proc; 

end moore; 
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Рисунок 3 – Схема автомата Мура полученная в среде XILINX 
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JK - триггер имеет два информационных входа J и К, предназначенные для 

установки его выхода в логическое состояние 1 или 0. В интегральной схемотехнике JK -

триггеры обычно выполняются синхронными, поэтому сигналы на информационных 

входах влияют на состояние JK триггера только при поступлении тактового сигнала на его 

вход синхронизации С. 
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