/*****************************************************

M_AFD - Maquina para Autômato Finito Determinístico 

Este exemplo implementa um AFD de quatro estados,

representado pela seguinte tabela de transições:

	
	a,b
	0,0
	0,1
	1,0
	1,1

	--->
	q0
	q0
	q1
	q0
	q0

	
	q1
	q1
	q1
	q2
	q1

	
	q2
	q2
	q2
	q2
	q3

	
	q3
	q0
	q3
	q3
	q3


Para a execução da função que processa as entradas do

estado atual (dinâmicamente), utilizamos a técnica de

pointer para função. A M_AFD executa continuamente

(neste caso 200 vêzes) o estado atual em função das

entradas a e b. Como se vê pela tabela de transições,

a mudança de estado somente se dá nos casos 0,1 1,0

1,1 0,0. Essas entradas são simuladas aleatóriamente

através da interrupção 0. Para o teste utilizamos um

STK500 com Mega128L, o switch0 e o led0. O switch0 é

ligado ao pino de interrupção 0 (PD0) e o led0 ao pino

PB0 que é acionado por 200ms durante a interrupção.

Com esta técnica, se conseguirmos modelar nosso problema

como um Autômato Finito Determinístico e dispusermos

de um microcontrolador com bastante memória e veloz,

podemos dispensar o uso de sistemas de tempo real

multitasking.
Chip type : ATmega128

Program type : Application

Clock frequency : 7,372800 MHz

Memory model : Small

External SRAM size : 0

Data Stack size : 1024

*****************************************************/
#include <mega128.h>

#include <stdio.h>

#include <pin.h>

#include <delay.h>
//***************************************************

// Prototipar aqui as tasks que vão processar cada

// estado da M_AFD em função das entradas. Para as

// entradas de cada estado, usar variáveis globais.

void Task0(void); // Processa estado 0

void Task1(void); // Processa estado 1

void Task2(void); // Processa estado 2

void Task3(void); // Processa estado 3

//***************************************************

//***************************************************

// Definir aqui a matriz de pointers para as tasks

// relativas aos estados do AFD.

void (*Task[4])(void) = {Task0,Task1,Task2,Task3};

//***************************************************

//***************************************************

// Definir aqui a variável pointer para função (task).

void (*itsk) (void);

//***************************************************

//***************************************************

// Definir aqui a variável de identificação do estado

// presente, com o valor inicial.

char State = 0;

//***************************************************

//***************************************************

// Definir aqui as variáveis de entrada e saída de

// cada estado.

char a;

char b;

//***************************************************
//***************************************************

// External Interrupt 0 service routine

interrupt [EXT_INT0] void ext_int0_isr(void)

{

// Executar aqui a eventual alteração 
// de variáveis de entrada.

putpin ('B',0,0);

delay_ms(200);

putpin ('B',0,1);

switch (State)

{

case 0:

a = 0;

b = 1;

break;

case 1:

a = 1;

b = 0;

break;

case 2:

a = 1;

b = 1;

break;

case 3:

a = 0;

b = 0;

break;

}

}
//***************************************************

//***************************************************

void main(void)

{

char n = 0;

// USART0 initialization

// Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity

// USART0 Receiver: Off

// USART0 Transmitter: On

// USART0 Mode: Asynchronous

// USART0 Baud rate: 19200

UCSR0A=0x00;

UCSR0B=0x08;

UCSR0C=0x06;

UBRR0H=0x00;

UBRR0L=0x17;

// External Interrupt(s) initialization

// INT0: On

// INT0 Mode: Falling Edge

// INT1: Off

// INT2: Off

// INT3: Off

// INT4: Off

// INT5: Off

// INT6: Off

// INT7: Off

EICRA=0x02;

EICRB=0x00;

EIMSK=0x01;

EIFR=0x01;

// Global enable interrupts

#asm("sei")

printf("Inicio \r\n");

outpin ('B',0);

putpin ('B',0,1);

a = 0;

b = 0;
while (1)

{

// colocar aqui a execução da função relativa 
// ao estado atual.

// Pointer para a função de processamento do estado 
// atual

itsk = Task[State]; (*itsk)(); // Execução da função

// Colocar aqui a condição de break do loop infinito,

// se necessário.

if (n++ >= 200) break;

}

// Colocar aqui as eventuais condições de processamento

// especial e de retomada da execução da M_AFD.

}
//***************************************************

//***************************************************

void Task0(void)

{

printf("In-State %d\r\n",State);

switch (10 * a + b)

{

case 0:

State = 0;

break;

case 1:

State = 1;

break;

case 10:

State = 0;

break;

case 11:

State = 0;

break;

}

printf("a= %d b= %d\r\n",a,b);

printf("out-State %d\r\n",State);

}
//***************************************************

//***************************************************

void Task1(void)

{

printf("In-State %d\r\n",State);

switch (10 * a + b)

{

case 0:

State = 1;

break;

case 1:

State = 1;

break;

case 10:

State = 2;

break;

case 11:

State = 1;

break;

}

printf("a= %d b= %d\r\n",a,b);

printf("out-State %d\r\n",State);

}
//***************************************************

//***************************************************

void Task2(void)

{

printf("In-State %d\r\n",State);

switch (10 * a + b)

{

case 0:

State = 2;

break;
case 1:

State = 2;

break;

case 10:

State = 2;

break;

case 11:

State = 3;

break;

}

printf("a= %d b= %d\r\n",a,b);

printf("out-State %d\r\n",State);

}
//***************************************************

//***************************************************

void Task3(void)

{

printf("In-State %d\r\n",State);

switch (10 * a + b)

{

case 0:

State = 0;

break;

case 1:

State = 3;

break;

case 10:

State = 3;

break;

case 11:

State = 3;

break;

}

printf("a= %d b= %d\r\n",a,b);

printf("out-State %d\r\n",State);

}
//***************************************************

