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فصل دوم 

مدلسازیسیستمهایموازی•
سیستمهایگذار•
مدلسازیسیستمهاینرمافزاریوسختافزاری•
موازیسازیوارتباطات•
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(Transition System)سیستم های گذار

۳



سیستم های گذار

.گذارهادرعلمکامپیوتربرایتوصیفرفتارسیستماستفادهمیشوند•

توصیفکنندهبرخیاطلاعاتدرموردسیستمدریکزمان:(state)حالت•
.خاصاست

.چطورسیستمازیکحالتبهحالتدیگرمیرود:(transition)گذار•

:اطلاعاتاضافیدرمورد•
ارتباطاتبینحالات•
.(واقعیاتیرادرموردسیستمبیانمیکند)ویژگیحالات•
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سیستم های گذار
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ماشین گذار

:رفتارشهودیماشینگذار•
درگذار(.→)درگیریکسریگذارهامیگردد.ازیکسریحالاتاولیهشروعمیشود•

𝑠 
𝛼
𝑠′عمل𝛼انجاممیشودوازحالت𝑠به𝑠′ااینانتقالادامهمییابدت.تغییرمیکنیم

.درنهایتبهحالتیمیرسیمکهازآنحالتگذارخروجینداریم

مجموعهحالاتاولیهممکناستتهیباشدکهدراینصورتماشینگذارکاریانجام•
.نمیدهد

.شوداگرحالاتاولیهبیشازیکحالتباشد،یکحالتبهصورتغیرقطعیانتخابمی•
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مثال
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مثال
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مثال
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مثال
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مثال
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تعاریف
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تعاریف

(Terminal State)حالتپایانه•
.حالاتیهستندکههیجگذارخروجیندارند•
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اجرا

اجرایمتناهی•

اجراینامتناهی•

ویایکقطعهاجرایمتناهیاستکهخاتمهاشیکحالتترمینالباشد:اجرایبیشینه•
.یکقطعهاجراینامتناهیباشد

.یکقطعهاجرااولیهاستاگرازیکیازحالتهایاولیهشروعشود:اجرایاولیه•
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مثال

•𝜌1,𝜌2اجراهایبیشینههستند.𝜚,𝜌1اجراهایاولیههستند.
.اجراهایماشینگذاربایداولیهوبیشینهباشند•
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تعریف

:(reachable state)حالتقابلدسترسی•
وندوقابلدستیابیاستاگرقطعهاجراهاییداشتهباشیمکهازحالاتاولیهشروعشsحالت•

.ختمگردندsبه
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مدلکردنسیستمهایسختافزاریونرمافزاری•
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مدل کردن سیستم ها
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مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مثال مدارهای سخت افزاری
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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مدل کردن مدار سخت افزاری با سیستم گذار
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Data-Dependant-System

If x %2=1 then x=x+1 else x=2x

ذفوشرطراح.زمانیکهبخواهیماینقطعهکدراباسیستمگذارمدلنماییم•
.هیممیتوانیمشرطهارارویگذارهاقرارد.ازغیرقطعیبودناستفادهمیکنیم
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مثال

فرض.یریمدرنظرمیگ(دستگاهاتوماتیکفروشنوشابه)یکتغییردرمثالقبل•
رامیشماردواگرهیچنوشابهاینداشتسکهراcokeو spriteکنیمتعداد
.برمیگرداند
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مثال

.راداردselectو startفرضکنیمماشینفقطدوموقعیت•

یکشرطبولیناستکه gهستندکهg:𝛼برچسبگذارهایشرطیبهفرم•
guard نامیدهمیشودو𝛼عملیاستکهشرطgراحفظمیکند.
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مثال

فرضکنیمزمانیکهعملشارژنوشابههارخمیدهدهردونوعنوشابهشارژ•
.میشوند
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مثال
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مثال
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Data-Dependent System
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Data-Dependent System
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Data-Dependent System
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Data-Dependent System
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Data-Dependent System
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Data-Dependent System
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Program Graph

رافگرافیکهیالهایگذارشرطیهستندسیستمگذارنیستبلکهیکگ•
.نامیدهمیشود(Program Graph)برنامه
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Program Graph
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Program Graph
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Program Graph
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Program Graph
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Program Graph
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مثال ماشین نوشابه

• Set Loc={start,select}

• Var={ncoke, nsprite}

• Act={sget,cget,insert-coin,ret-coin,refill}

• Effect(inser-coin,𝜂)=𝜂

• Effect(ret-coin,𝜂)=𝜂

• Effect(sget,𝜂)=𝜂[nsprite = nsprite − 1]

• Effect(cget,𝜂)=𝜂[ncoke = ncoke − 1]

• Effect(refill,𝜂)=𝜂[nsprite = max, ncoke = max]

• 𝑔0=(ncoke=max and nsprite=max)
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Program Graph

تفسیرTransition Systemمیتوانددرقالبیکprogram Graphهر•
.شود
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TS semantic of program graph
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TS semantic of program graph
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TS semantic of program graph
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TS semantic of program graph
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TS semantic of program graph
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