9.Bistabile Kippstufen
—=!. Grundprinzip bistabiler Kippstufen Digitale Systeme
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9.Bistabile Kippstufen

Grund- Flip-Flop Digitale Systeme
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Charakteristische Tabelle des Grund-Flip-Flop I Charakteristische Tabelle des Grund-Flip-Flop
(Kurzform)
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Digitale Systeme
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Charakteristische Gleichungen
des Grund-Flip-Flop
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Digitale Systeme

Grund-FF mit Nor und Nand
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—=! Digitale Systeme
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Unvollstandiger Zustandsgraph I Zustandsiibergangstabelle I
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9.Bistabile Kippstufen

—=!. Zusammengesetzte FFs Digitale Systeme
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Digitale Systeme
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Zustandslibergangstabelle
des Grund-Flip-Flop I
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—g D- Flip-flop Digitale Systeme
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Digitale Systeme
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Digitale Systeme
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Ubergangsverhalten des T-FFs
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Digitale Systeme
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Digitale Systeme
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—=!. Master-Slave-Flip-Flop Digitale Systeme
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