
TEMA 6

INTRODUCCIÓN AL DISEÑO 

SECUENCIAL: CONTADORES Y 

REGISTROS



TEMA 6: INTRODUCCIÓN AL DISEÑO SECUENCIAL: CONTADORES Y REGISTROS

· Contexto

· Conocimiento Previo Necesario

· Objetivos del Tema

· Guía de Estudio

· Contenido del Tema

6.1. Introducción al Diseño Secuencial con Biestables D, T y J-K

6.2. Procedimiento General de Síntesis

6.3. Representación, Síntesis y análisis Modular de Autómatas con PLDS

6.3.1. Representación

6.3.2. Síntesis

6.3.3. Análisis

6.4. Diseño con biestables J-K

6.5. Contadores

6.5.1. Contadores Asíncronos

6.5.2. Contadores Síncronos

6.5.3. Aplicación del método general a la Síntesis de Contadores con PLDs

6.5.4. Simulación y ejemplos de Contadores

6.6. Registros de Desplazamiento

6.7. Problemas

· Preparación de la Evaluación

· Referencias Bibliográficas





6.1. Introducción al Diseño Secuencial con Biestables D, T y J-K



El procedimiento de síntesis 

Â El procedimiento es el mismo para los tres ejemplos que 
vamos a ver en las siguientes transparencias:
Ã 1. Disponer del diagrama de transición de estados.

Ã 2. Obtener la tabla de la verdad de las transiciones compuesta 
por:
Â Las variables de entrada (los valores de las básculas en el estado inicial),

Â Las variables de salida (los valores de las básculas en el estado final),

Â Los valores necesarios en las entradas de cada báscula para obtener el 
estado final y los valores de las variables de salida.

Ã 3. Obtener el circuito.



Â Hay que tener en cuenta que en una báscula D el valor de la salida Q sigue siempre al valor de la 
entrada D cuando entra el impulsos de reloj. Por lo tanto la entrada ñDò ser§ siempre igual al del valor 
de la Q n+1final que se quiera obtener



Dise¶o con b§sculas ñTò
Â Hay que tener en cuenta que la respuesta de una 

báscula T es:





Si negamos la expresión de  X , 

aplicando las leyes de Morgan, 

obtenemos la misma expresión 

que T, por tanto T= XË



Hay que tener en cuenta que la respuesta de una báscula 

JK es

Dise¶o con b§sculas ñJ-Kò



K=R= Reset (0)

J=S=Set(1)









6.2. Procedimiento General de Síntesis





6.3. Representación, Síntesis y Análisis Modular 

de Autómatas con PLDS

Â Para representar un autómata necesitamos dos 

PLDs:

ÃUno para las transiciones de estado

Â En función de estado y entrada determinar el próximo estado

ÂUtilizaremos celdas de tipo ñDò para codificar y representar 

los estados

ÃOtro para las salidas

Â En función del estado y entrada, determinar la próxima salida

ÃVamos a centrarnos en el primero



6.3.1. Representación

ÅMatriz de transición 

de estados:

ÅLas dimensiones de 

las matrices de 

transición serán de 

2Nx2N. Para A 

estados, 

necesitamos N 

biestables tal  2N > A

ÅPara M variables 

lógicas, 

necesitaremos 2M 

Matrices de 

transición

ÅCada matriz de 

transición solo tiene 

un uno por fila

ÅPara utilizar una 

representación mas 

compacta usamos la 

ñMatriz Funcionalò



Matriz funcional

Â Matriz que recoge los estados iniciales en la columna de 
la izquierda, los estados finales en la línea superior y en 
los cuadros de la matriz se representan los valores de 
las variables que provocan la transición entre los 
estados iniciales y los finales





6.3.2. Síntesis





Matriz funcional para 4 estados y dos variables 

lógicas







6.3.3. Análisis
Â El análisis consiste en obtener la matriz funcional y/o el diagrama de etapas a partir 

de un circuito determinado.













6.4. Diseño con biestables J-K

Â Síntesis
(0)

(1)

(0) (1)

Ejemplo 

con dos 

estados





Reglas generales de adyacencia

ÂReordenación de los estados para obtener 

expresiones mínimas en Karnaugh, hay 

que aplicar las reglas de adyacencia





6.5. Contadores

Â Los contadores son circuitos secuenciales capaces de recorrer una secuencia 
previamente especificada de estados. 
Ã Reciben un tren de impulsos y responden con una sucesión de estados correspondientes a la 

representación en binario del número de impulsos recibidos desde que se inició el ciclo.




