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Autómatas con pila

M = (ΣE , Q,Γ, q1, A1, f, F ) donde

ΣE : alfabeto de entrada

Γ : alfabeto de la pila

Q : conjunto de estados, finito

q1 ∈ Q : estado inicial

A1 ∈ Γ− ΣE : símbolo inicial de la pila

f : Q× (ΣE ∪ {ε})× Γ→ P(Q× Γ∗)

función parcial de transición

F ⊆ Q : estados finales o de aceptación

estilo Meduna: f(p, a,A) = {(q1, β1), (q2, β2) . . .} se representa
Apa→ βR1 q1 |βR2 q2 | . . .
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configuración: terna de (Q,Σ∗E ,Γ
∗) 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): (q, x, α)

configuración estilo Meduna : cadena de Γ∗QΣ∗E en la que la pila
aparece en el orden fondo . . . cima : αRqx

configuración inicial: (q1, x, A1) (M: A1q1x)

movimiento: Si (q, β) ∈ f(p, a,A) (M: Apa→ βRq) entonces
(p, ax,Aα) ` (q, x, βα) (M: αRApax ` αRβRqx)
En particular, si (q, β) ∈ f(p, ε, A) (M: Ap→ βRq) entonces
(p, ax,Aα) ` (q, ax, βα) (M: αRApax ` αRβRqax)
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aceptar por estado final :

(q1, x, A1) `∗ (qf , ε, ξ)

M : A1q1x `∗ ξRqf
para ciertos qf ∈ F y ξ ∈ Γ∗

aceptar por vaciado de pila :

(q1, x, A1) `∗ (q, ε, ε)

M : A1q1x `∗ q
para cierto q ∈ Q

LF (AP ) := {x ∈ Σ∗E /∃(qf ∈ F, ξ ∈ Γ∗) : (q1, x, A1) `∗ (qf , ε, ξ)}

LV (AP ) := {x ∈ Σ∗E /∃q ∈ Q : (q1, x, A1) `∗ (q, ε, ε)}
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AP1 =




E = {a, b, c},
Γ = {A, 0, 1},
Q = {p, q},
A,

p,

f,

F = ∅




f(p, a,A) = {(p, 0A)} (Apa→ A0p)

f(p, c, A) = {(q, A)} (Apc→ Aq)

f(p, a, 0) = {(p, 00)} (0pa→ 00p)

f(p, c, 0) = {(q, 0)} (0pc→ 0q)

f(p, a, 1) = {(p, 01)} (1pa→ 10p)

f(p, c, 1) = {(q, 1)} (1pc→ 1q)

f(p, b, A) = {(p, 1A)} (Apb→ A1p)

f(q, a, 0) = {(q, ε)} (0qa→ q)

f(p, b, 0) = {(p, 10)} (0pb→ 01p)

f(q, b, 1) = {(q, ε)} (1qb→ q)

f(p, b, 1) = {(p, 11)} (1pb→ 11p)

f(q, ε, A) = {(q, ε)} (Aq → q)
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→ p a b c

A p, 0A p, 1A q,A

0 p, 00 p, 10 q, 0

1 p, 01 p, 11 q, 1

q a b c ε

A q, ε

0 q, ε

1 q, ε

(p, abcba,A1) ` (p, bcba, 0A) ` (p, cba, 10A)

` (q, ba, 10A)

` (q, a, 0A) ` (q, ε, A) ` (q, ε, ε)
√

(p, abcbb, A1) ` (p, bcbb, 0A) ` (p, cbb, 10A)

` (q, bb, 10A) ` (q, b, 0A) ×

(p, abcb, A1) ` (p, bcb, 0A) ` (p, cb, 10A)

` (q, b, 10A) ` (q, ε, 0A) ×
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AP2 = (E = {a, b},Γ = {A, 0, 1}, Q = {p, q}, A, p, f, F = ∅)

→ p a b

A (p, 0A) (p, 1A)

0 (p, 00); (q, ε) (p, 10)

1 (p, 01) (p, 11); (q, ε)

q a b ε

A (q, ε)

0 (q, ε)

1 (q, ε)

(p, abba,A) ` (p, bba, 0A) ` (p, ba, 10A) ` ¿1 ó 2?

(1) ` (p, a, 110A) ` (p, ε, 0110A) ×
(2) ` (q, a, 0A) ` (q, ε, A) ` (q, ε, ε)

√

(p, abbaabba,A) ` (p, bbaabba, 0A) ` (p, baabba, 10A) ` ¿1 ó 2?

(1) ` (p, aabba, 110A) ` (p, abba, 0110A) ` . . .√

(2) ` (q, aabba, 0A) ` (q, abba,A) ×
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AP3 = (E = {a, b},Γ = {A}, Q = {p, q}, A, p, f, F = {q})
→ p a b

A (q,A)

(q) a b

A (q, A)

(p, baaa,A) ` (q, aaa,A) ` (q, aa,A) ` (q, a, A) ` (q, ε, A)
√

Slide 40

AP4 = (E = {a, b},Γ = {A, a, b}, Q = {p, q}, A, p, f, F = {q})

p a b ε

A (p, aA) (p, bA) (q, A)

a (p, aa) (p, ε)

b (p, ε) (p, bb)

q a b ε

A

a

b
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Observaciones:

Si (p, x,A) `∗ (q, ε, ε) entonces,

∀y ∈ Σ∗E , ∀α ∈ Γ∗ (p, xy,Aα) `∗ (q, y, α)

(p, xy,A) `∗ (q, y, ε) si y sólo si (p, x,A) `∗ (q, ε, ε)

Un AP no se mueve si la pila está vacía.

Autómata con pila Determinista

∀(q ∈ Q,A ∈ Γa ∈ ΣE) f(q, ε, A) 6= ∅ ⇒ f(q, a, A) = ∅
∀(q ∈ Q,A ∈ Γ, a ∈ ΣE ∪ {ε}) #f(q, a,A) ≤ 1

Slide 42 Intencionadamente en blanco
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