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Änderungen an X werden  an Y direkt wirksam ! 
Eine aktive Schaltflanke an Takt ist keine Vor- 

aussetzung für eine Ausgangsänderung. 

Änderungen an X werden  an Y direkt wirksam ! 
Eine aktive Schaltflanke an Takt ist keine Vor- 

aussetzung für eine Ausgangsänderung.
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Der Eingang ist konstant (nicht vorhanden).
Der Automat ist ein Generator. Das Zeitregime wird 
von den Schaltflanken des Taktes vorgegeben.  

Der Eingang ist konstant (nicht vorhanden).
Der Automat ist ein Generator. Das Zeitregime wird 
von den Schaltflanken des Taktes vorgegeben.  
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