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AUTOMATAS CON PILA

M = (XEg,Q,I',q1, Ay, f, F') donde

Yr : alfabeto de entrada
I' : alfabeto de la pila
@ : conjunto de estados, finito
g1 € Q : estado inicial
Ay e’ =Yg : simbolo inicial de la pila

f o Q@xXEpuU{e}) xI -P@QxT")
funcion parcial de transicion
FCQ : estados finales o de aceptacion

estilo Meduna: f(p,a,A) = {(q1,51), (q2,02) ...} se representa
Apa — a1 | B5faz | - .

configuracion: terna de (@, X%, ') que especifica el estado en el
que se encuentra, la entrada restante por leer, y el contenido actual
de la pila (en la forma cima ... fondo): (¢, x, )

configuracion estilo Meduna: cadena de I'* QX7 en la que la pila
aparece en el orden fondo ... cima : afqx

configuracion inicial: (¢1,2,4;) (M: Ajq1x)

movimiento: Si (¢, 3) € f(p,a,A) (M: Apa — 3%q) entonces
(p,ax, Aa) F (¢, z,Ba)  (M: aftApax F of* 3Fqx)

En particular, si (¢, 3) € f(p,e,A) (M: Ap — 3%q) entonces
(p,az, Aa) F (q,ax, Ba)  (M: afApax F of'fRqax)
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aceptar por estado final :

(qlaxaAl) = (vaeaﬁ)

para ciertos gy € Fy £ € I'*
M: Ayqrz =+ E8qy

aceptar por vaciado de pila :

(qla‘rvAl) B (CI»EaE)
M: Az ¢q

para cierto g € Q

LF(AP) :={x € X} /3(q; € F,E €T*) : (qu, 7, A1) F* (qp,¢,6)}

LV(AP) = {I € Z*E/Elq € Q : (Q171‘7A1) H* (q7€7€)}

f(p,a,A) ={(p,04)} (Apa — AOp)
fp.e,A) ={(q;A)}  (Apc— Ag)

B {abo). f(p,a,0) ={(p,00)}  (Opa — 00p)

(401, f(p,c,0)={(g,0)}  (Opc — 0Oq)

0= (ra). f(p,a,1) ={(p,01)}  (1pa — 10p)

aP=| 4 fp,e,1)={(g,; 1)}  (lpc— 1q)

N f(p,b,A) ={(p,14)} (Apb— Alp)

; flg,a,0) ={(¢;e)}  (0ga — q)

F’ .y f(p,b,0) ={(p,10)}  (Opb — 01p)
flg,0,1) ={(g;e)}  (1gb—q)
fp:0,1) ={(p,11)}  (1pb— 11p)
flg.e.A)={(q,e)}  (Ag—q)
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—p a b c

q

A|pO0A|p 1A qA A q,€
0
1

0| p,00 | p,10 | q,0
1| p,01 | p 111 g1

q,¢

(p,abcba, A1) +  (p,bcba,0A) F (p,cba, 10A)
F (g,ba,10A)
|_

(q,a,04) &= (q,¢,A) - (g,¢,¢) v/

(p,abebb, A1) F  (p,bcbb,0A) - (p,cbb, 10A)
F (g, bb,10A) F (¢,b,0A) x

(p,abcb, A1)+ (p,beb,0A) - (p, cb, 10A)
(¢,b,10A) F (g,£,04) x

-

APy = (E ={a,b},T ={4,0,1},Q = {p,q}, A,p, /, F = 0)

—p a b q a b €
Al (p,04) (p,1A) A (g:¢€)
0| (p,00);(g,¢) |  (p,10) 0 | (g,€)
1 (p,01) (p,11); (g, €) 1 (g,¢€)

(p,abba, A) F (p,bba,0A)F (p,ba,10A) ;1 6 27

1) F (p,a,1104) F (p,e,01104) x

(2) I_ (Qaa70A) '_ (QNC:)A) }_ (Q7€7€) \/

(p, abbaabba, A) (p, bbaabba, 0A) F (p, baabba, 10A) - ;1 6 27

'_
(1) F (p,aabba,110A) - (p,abba,0110A) - .../
(2) k(g aabba,0A) & (g, abba, A) x
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APy = (E = {a,0},T = {A},Q = {p,qa}, A,p, [, F = {q})
—pla| b (@) a |0
A (¢,A) A | (g, A)

(p,baaa, A) & (q,aaa, A) F (q,aa, A) & (¢,0, A) = (¢,¢, A) /

APy = (E = {a,b},T = {A,a,b},Q = {p, ¢}, A,p, f, F = {q})

P a b € qla|b|e
Al (p,ad) | (p,bA) | (¢,4) A
a | (p,aa) | (p€) a

(p,e) | (p,bb) b
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Observaciones:

= Si (p,x, A) F* (g,€,€) entonces,
Yy e %, Va eT*  (p,ay, Aa) F* (¢, y, a)

» (p,xy, A) F* (q,y,¢) siy solosi (p,x, A) H* (g,¢,¢)
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= Un AP no se mueve si la pila esta vacia.
AUTOMATA CON PILA DETERMINISTA
V(ge Q,AeTaeXg) fla,e,A) # 0= f(g,a,A4) =0
VigeQ,AeT,acXpU{e}) #f(q,a,4)<1
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INTENCIONADAMENTE EN BLANCO
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