
Otázka 2 – 4

7HRULH�DXWRPDW$
6WXGLXP�FKRYiQt�G\QDP��V\VWpP$ V GLVNUpWQtP�SDUDPHWUHP�±�þtVOLF��SRþtWDþH��QHUYRYp

syst., jazyky,….

&tO��9\WYR�LW�PRGHO��MHKRå�PDWHPDW��FKRYiQt�DSUR[LPXMH�FKRYiQt�SR]RURYDQpKR�V\VWpPX�
.RQHþQê�DXWRPDW
Vlastnosti:
1. PQRåLQ\�YVWXS���YêVWXS��D�VWDYRYêFK�YHNWRU$ MVRX�NRQHþQp
2. þDV��PQRåLQD�MH�]REUD]LWHOQi�QD�PQRåLQX�FHOêFK�þtVHO
3. VWDYRY� S�HFKRGRYi�IXQNFH�D�YêVWXSQt�IXQNFH�MVRX�VWDFLRQiUQt
Logické systémy ��G�OHQt�
1. .RPELQDþQt – odezva v þDVRYpP�RNDPåLNX�SRGPtQ�QD�YêKUDGQ� RNDPåitými hodnotami

na vstupech.

Chování:     f: X → ZNGH�;�±�PQRåLQD�YVW��YHNWRU$=�±�PQRå��YêVW��YHNWRU$
2. 6HNYHQþQt� ±� 9êVW�� YHNWRU� ]iYLVt� QD� YVWXSHFK� �� DOH� L� � QD� VHNYHQFL� YVWXS�� YHNWRU$�� SRS��þDVRYêFK�LQWHUYDOHFK�]P�Q�YVW��YHNWRU$3�L� VWHMQpP� YVWXS�� YHNWRUX� P$åH� JHQHURYDW� MLQp� YêVWXSQt� YHNWRU\� ±� PXVt� PtW� SDP�"

(histotie).
Chování: Fs : X* → Z*

NGH�;
��=
���QHNRQHþQp�PQRåLQ\�YãHFK�SRVORXSQRVWt�V NRQHþQRX�GpONRX�YHNWRU$ PQRåLQ\;�UHVS��=�±�QD]êYiPH�YVWXS��D�YêVWXS��VORYR���VORYR� �VHNYHQFH�YHNWRU$��
)XQNFL�VHNYHQþ��V\VW��)V�O]H�Y\MiG�LW�

s(t+1) = fs ( s(t), x(t) ) násl. stav
z(t)     = fz ( s(t), x(t) ) VRXþ��YêVWXS

x(t), z(t), s(t) - vst., výst., stavový vektor systému
s(t+1) - následný stav

f

X Z



3R]Q��.�6�� �NRPELQDþQt�Vt"
Boolská algebra: �MHQ�Q�FR��SRGUREQ� YL]��V\ODE\�S�HGQiãHN�/6<�
3URVW�HGHN�SUR�DQDO\WLFNê�SRSLV�FKRYiQt�/6�D�WUIFH�ORJLFNêFK�YêUD]$�
Axiomy:  1.1 = 1 0+0 = 0DWG���WR�NDåGê�]Qi«�
Zákony: a+a=a a.a=a tautologie

a+b=b+a a.b=b.a komutativní z.DWG«��WR�WDN\�NDåGê�]Qi«�
Odvozené zákony:

a +a.b = a + b a . (a+b ) = a.b z absorbce negace
____ __
(a+b) =  a .b ab = a +b De Morganovy zák.

De Morganovy zák.:
______ _________
a.b.c… = a +b +c + … a+b+c+ … = a .b .c …

Formy popisu logické fce

1. Pravdivostní tabulka �WR�]Qi�WDN\�NDåGê�
2. Logický výraz

Term : VRXþLQRYê�±�ERROVNê�RSHUiWRU��NWHUê�QHREVDKXMH��VRXþWRYê����ERROVNê�YêUD]��NWHUê�QHREVDKXMH�.0LQWHUP� ±� VRXþLQRYê� WYDU�� NWHUê� REVDKXMH� YãHFKQ\� SURP�QQp� Y S�tPp� QHER� QHJRYDQpIRUP�

K.S.

3$0�!

Výstup
z(i) = fz( x(i), s(i) )

Následný stav
s(i+1) = fs ( x(i), s(i) )

Vstup
x(i)

6RXþDVQê�VWDY
s(i)



0D[WHUP� ±� VRXþWRYê� WYDU�� NWHUê� REVDKXMH� YãHFKQ\� SURP�QQp� Y S�tPp� QHER� QHJRYDQpIRUP�.DåGê�PLQWHUP�QHER�PD[WHUP�QDEêYi�ORJ��KRGQRW\���D���SUiY� SUR�MHGHQ�YVWXS��YHNWRU�
1RUPiOQt�GLVMXQNWLYQt�IRUPD�±�VRXþHW�PLQWHUP$1RUPiOQt�NRQMXQNWLYQt�IRUPD�±�VRXþLQ�PD[WHUP$

���6H]QDP�LQGH[$ YVWXS��YHNWRU$
,QGH[�±�GHNDG��KRGQRWD�ELQiUQ� ]DNyGRYDQpKR�YVWXS��YHNWRUX6H]QDP�LQGH[$ ±�VH]QDP�YVW��YHNWRU$��SUR�Q�å�MH�IFH� �

- S�HGVWDYXMH�]MHGQRGXã��]iSLV�ORJ��IFH
4. Mapa log. funkce

Svobodova (binární), Karnaughova (gray-kód)

6\QWp]D�NRPELQDþQtFK�REYRG$
Postup:

1. =H�]DGiQt�XUþLW�SRþHW�YVWXS$��YêVWXS$��ORJ��IXQNFt
2. Ze zadání pravdivostní tab. resp. mapa
3. Minimalizovat funkce. Algebraický tvar.
4. 3�HYRG�QD�WYDU�YKRGQê�SUR�UHDOL]DþQt�VRXERU��RSWLPDOL]�
5. 1DNUHVOLW�ORJ��Vt" ��~SUDYD���RSWLPDOL]DFH�
6. $QDOê]D�ORJLFNp�VtW���+D]DUG\�
7. 2Y��HQt�þLQQRVWL�

Hazardy v NRPELQDþQtFK�ORJ��REYRGHFK+D]DUG�±�S�HFKRGRYi�FK\ED�Y G$VOHGNX�NRQHþQp�GRE\�UHDNFH�SRXåLWêFK�UHDOL]DþQtFK�SUYN$�
1. )XQNþQt�KD]DUG\ ±�KD]DUG�QHYKRGQp�]P�Q\�YVWXS$

�S�HFKRGRYp�VWDY\�Y]QLNDMt�QD�]iNODG� UHiOQpKR�SU$E�KX�]P�Q�YVWXSQtFK�SURP�QQêFK
- správné odezvy na nesprávné vstup. vektory
- neodstranitelné pomocnými obvody

Východisko : -    Filtr na výstupu
- =iND]�YtFHQiVREQêFK�]P�Q
- 6\QFKURQL]DFH�NRPELQDþQtKR�REYRGX

2. Logické hazardy ±�KD]DUG�QDYUåHQp�VWUXNWXU\�V reálnými prvky

9]QLN�±�NRQHþQi�GRED�UHDNFH�UHDOL]DþQtFK�SUYN$
a) 6WDWLFNê�KD]DUG�±�S�L�]DFKRYiQt�~URYQ�



0$åH�H[LVWRYDW�KD]DUG�Y���QHER�Y����'RþDVQi�]P�QD�YêVWXSX�Y G$VOHGNX�U$]Q�GORXKêFK�]SRåG�Qt�U$]Q� GORXKêFK�Y�WYt�VtW��
b) '\QDPLFNê�KD]DUG�±�S�L�]P�Q� YêVWXSX3�L�IXQGDPHQWiOQt�]P�Q� PtVWR�MHGQRGXFKpKR�S�HFKRGX���→ 1 (resp. 1→0) vznikneSRVORXSQRVW�]P�Q�QDS�����→ 1 → 1 →  0 .'$YRG��Y]iMHPQi�þDVRYi�]SRåG�Qt�YH�Y�WYtFK�NRPELQDþ��REvodu.

!!! Existuje-li statický hazard v þiVWL�REYRGX�⇒ existuje i dynamický !!!

.RQHþQê�DXWRPDW�MDNR�PDWHPDW��PRGHO�VHNYHQþQtKR�V\VWpPX.

&KRYiQt�VHNYHQþQtKR�V\VWpPX�O]H�SRSVDW�DOJHEUDLFNêP�V\VWpPHP��NWHUê�S�HGVWDYXMH�automat�VHNYHQþQt�VWURM���-H�WR�PRGHO�FKRYiQt�±�QH�VWUXNWXU\�
.RQHþQê�DXWRPDW�±�XVSR�iGDQi�ãHVWLFH��0� � �;��6��=��δ , ω , s0>

;�±�NRQHþQi�PQRåLQD�YãHFK�YVWXS��YHNWRU$=�±�NRQHþQi�PQRåLQD�YãHFK�YêVWXS��YHNWRU$6�±�NRQHþQi�PQRåLQD�YãHFK�YQLW�QtFK�VWDY$
δ ��S�HFKRGRYi�IXQNFH�±�]REUD]HQt��δ : X x S → S
ω - výstupní funkce - zobrazení      ω : X x S → ZV��±�SRþiWHþQt�VWDY�V��∈ S

3�HFKRGRYi�IXQNFH: s(i+1) = δ (x(i), s(i))

Výstupní funkce����GY� YDULDQW\
1. z(i) = ω(x(i), s(i)) Mealy automat
2. z(i) = ω(s(i)) Moore automat

M E A L Y :

K.S.

3$0�!

Výstup
Z=ω(XxS)

Následný stav
δ (X x S)

Vstup
X

6RXþDVQê�VWDY
S



M O O R E :

Formy popisu chování automatu :

1. 7DEXOND�S�HFKRG$
��þiVWL�±�S�tãWt�VWDY��δ), výstupy (ω)
sloupce – všechny vstup. vektory X�iGN\�±�YãHFKQ\�YQLW�Qt�VWDY\�63U$VHþtN��iGNX�D�VORXSFH��QiVOHGQê�VWDY�D�VRXþDVQê�YêVWXS

2. *UDI�S�HFKRG$
3RSLV�FKRYiQt�DXWRPDWX�RULHQWRYDQêP�JUDIHP�QDKUD]XMH�WDEXONX�S�HFKRG$�
8]O\�±�YQLW�Qt�VWDY\2ULHQWRYDQp�KUDQ\�±�PRåQp�S�HFKRG\

3. 0DWLFH�S�HFKRG$
3RXåtYi�VH�S�L�YHONpP�SRþWX�VWDY$ ±�S�HKOHGQRVW��3�L�S�VWDYHFK�±�þWYHUFRYi�PDWLFH�S�[�S�

�iGN\�± výchozí stav
sloupce – následný stavSU$VHþtN�±�SRGPtQN\�S�HFKRGX

K.S.

3$0�!

Výstup
Z=ω(S)

Následný stav
δ (X x S)

Vstup
X

6RXþDVQê�VWDY
S

K.S. 2



6HNYHQþQt�]REUD]HQt
Z* = Fs (X*)

;
���VHNYHQFH�YVWXS��YHNWRU$ �YVWXSQt�VORYR�=
���VHNYHQFH�YêVWXS��YHNWRU$ �YêVWXSQt�VORYR�
Vlastnosti: 

1. Zachovává délku slova
2. -H�]iYLVOp�QD�SRþiWHþQtP�VWDYX�S�HG�;


Mealy��9êVWXS�SRX]H�NG\å�H[LVWXMH�YVWXS��YHNWRU�
Moore: Výstup nezávisí na vstupu.

9êVWXSQt� VHNYHQFH� 0225(� DXWRPDWX� MH� R� �� WDNW� ]SRåG�QD�� 3UYQt� YêVWXS� MH� ÄIDOHãQê³� DRGSRYtGi�SRþiWHþQtP�SRGPtQNiP���
0LQLPDOL]DFH�PQRåLQ\�YQLW�QtFK�VWDY$ DXWRPDWXUHGXNFH�QDGE\WHþQêFK�VWDY$ ±�]MHGQRGXãHQt�V\QWp]\�L�UHDOL]DFH
(NYLYDOHQFH�VWDY$ ±�VWDY\�V��D�V��MVRX�HNYLYDOHQWQt��MHVWOLåH� ω(X*, s1) = ω(X*, s2)SUR�YãHFKQ\�PRåQp�VHNYHQFH�YVW��YHNWRU$ ;
�
Jednoduchá ekvivalence -   ω (x(i), s(i)) = ω (x(i), s(j))

δ (x(i), s(i)) =  δ (x(i), s(j))WM��VKRGQp��iGN\�Y S�HFKRGRYp�WDEXOFH
5HåLP\�þLQQRVWL�DXWRPDWX
1. $V\QFKURQQt� UHåLP �� 3�HFKRG\� PH]L� VWDY\� LQLFLDOL]XMt� ]P�Q\� YVWXSQtFK� D� VWDYRYêFKSURP�QQêFK�⇒ GHILQXMt�GLVNUpWQt�þDV�)XQGDPHQWiOQt�UHåLP ±�QRYi�]P�QD�YVWXSQtFK�SURP�QQêFK�P$åH�QDVWDW�Då�SR�XVWiOHQtVWDY$ SR�S�HGHãOp�]P�Q� ⇒ systém musí S�HFKi]HW�GR�VWDELOQtFK�VWDY$�
2. ,PSXOVQt� UHåLP� ��3�HFKRG\�PH]L� VWDY\� MVRX� LQLFLDOL]RYDQp�Yê]QDPQRX�]P�QRX�KRGQRW\YVWXSQt�SURP�QQp���KUDQ\��NUiWNp�SXOV\��
3. 6\QFKURQQt� UHåLP� ±� &HOi� þLQQRVW� DXWRPDWX� �t]HQD� H[WHUQtP� JHQHUiWRUHP� KRGLQRYêFKLPSXOV$��NWHUp�GHILQXMt�GLVNUpWQt�þDV�



6\QWp]D�VHNYHQþQtFK�ORJLFNêFK�REYRG$
V praktické syntéze vycházíme z koncepce Moore automatu a v SU$E�KX� V\QWp]\� MH�PRåQpS�HMtW�QD�0HDO\�
Univerzální postup syntézy:
1. =H�]DGiQt�þDVRYê�GLDJUDP�]iNODGQt�VHNYHQFH
2. 7DEXOND�S�HFKRG$��JUDI�S�HFKRG$
3. 0LQLPDOL]DFH�PQRåLQ\�YQLW�QtFK�VWY$
4. 9ROED�YQLW�QtKR�NyGX
5. 2GYR]HQt�PDS�YQLW�Qt�IXQNFH��δ zobrazení) a výstupní funkce (ω zobrazení)
6. 9ROED�UHDOL]DþQtFK�SUYN$ �NORSQêFK�REYRG$�
7. $QDO\WLFNp�Y\MiG�HQt�YQLW�QtFK�D�YêVWXSQtFK�SURP�QQêFK
8. 7HVW�QD�KD]DUG\�D�MHMLFK�RGVWUDQ�Qt
9. .RQVWUXNFH�VHNYHQþQtKR�ORJLFNpKR�REYRGX
6\QWp]D�DV\QFKURQQtFK�VHNYHQþQtFK�ORJLFNêFK�REYRG$

3DP�" WYR�t� ]S�WQi� YD]ED� � τ �� XVWiOHQt� S�HFKGRYpKR� G�M��� ILOWU� KD]DUG$�� ]DMLãW�QtIXQGDPHQWiOQtKR�UHåLPX�
)XQGDPHQWiOQt�UHåLP��

1. vstupní vektor se liší pouze v MHGQp�SURP�QQp
2. ]P�QD�YVWXSQtKR�YHNWRUX�SRX]H�Y ustáleném stavu
3. NDåGê�S�HFKRG�NRQþt�Y ustáleném stavu
4. ]P�QD�SRX]H�MHGQp�YQLW�Qt�SURP�QQp

.yGRYiQt�YQLW�QtFK�VWDY$
��S�L�D]HQt�NyGX�YQLW�QtFK�SURP�QQêFK�YQLW�QtP�VWDY$P�VHNYHQþQtKR�REYRGX
6RXVHGQRVW�VWDY$ ±�PH]L�VWDY\�MH�GHILQRYiQ�S�HFKRG

KS

τ

ZiXi

Pi



6SUiYQp� NyGRYiQt� ±� ]DMLVWt� S�L�D]HQt� VRXVHGQtP� VWDY$P� NyG�� NWHUê� VH� P�Qt� SRX]H� Y jednéSURP�QQp�����
0DSD�YQLW�Qt� IXQNFH�±�QiKUDGD�YêFKR]tFK� L� QiVOHGQêFK� VWDY$ Y WDEXOFH�S�HFKRG$ NyGRYêPLNRPELQDFHPL�YQLW�QtFK�SURP�QQêFKSUR�L��YQLW�QtFK�SURP�QQêFK�����L��PDS�YQLW�Qt�IXQNFH
6\QWp]D�VHNYHQþQtFK�ORJLFNêFK�REYRG$ V SRXåLWtP�SDP�"RYêFK�þOHQ$

8SUDYLW� PDSX� YQLW�Qt� IXQNFH� QD� XQLYHU]iOQt� WYDU� YKRGQê� SUR� þWHQt� EXGtFtFK� IXQNFt� SRGOHVORYQtNX�.2��3�L�]P�Q� KRGQRW\�VH�]DSLVXMt�VLOQp�0 nebo 1��NG\å�KRGQRWD�]$VWiYi�QHFKiYDMt�VH
slabé 0 nebo 1.

3�HKOHG�SUDYLGHO�
Typ KO vstup NDåGi Q�NWHUi

SR S
R

1
0

1,-
0,-

SR-JK S(J)
R(K)

1
0

0, 1, -
1, 0, -

T T 1, 0 -
D D 1, 1 -

Pravidla platí pro asynchronní, synchronní i synchronní hradlové KO.

KS

KO

ZiXi

Si, Ri, Ti%XGtFt�SURP�QQp�.2

Qi



6\QWp]D�V\QFKURQQtFK�VHNYHQþQtFK�ORJLFNêFK�REYRG$

Odlišnosti syntézy:
1. OLERYROQi�YROED�YQLW�QtKR�NyGX
2. QHFLWOLYRVW�QD�KD]DUG\��HOLPLQXMH�YãHFKQ\�NURP� IXQNþQtKR�
3. YVWXS��SURP�QQp�E\�P�O\�EêW�V\QFKURQL]RYiQ\
4. X�DV\QFKURQQtFK�YVWXS$ SUREOpP�V GRGUåHQtP�S�HGVWLKX�V S�HVDKX�Y$þL�KRGLQiP
5. RVFLODFH�D�F\NO\�MVRX�SRYROHQ\�D�S�HFKRG�PH]L�VWDY\�XUþXMt�KRGLQ\
Obvody TTL

UILmax  = 0,8V UOLmax = 0,4V
UIHmin = 2V UOHmin = 2,4V

IIL = -1,6 mA IIH = 40  µA

Logický zisk N ±�þtVOR��NWHUp�XGiYi��NROLN�HOHPHQWiUQtFK�YVWXS$ GDOãtFK�REYRG$ P$åH�EêW�QDYêVWXS�GDQpKR�REYRG�S�LSRMHQR�S�L�]DUXþHQt�YêUREFHP�GHILQRYDQêFK�ORJLFNêFK�~URYQt�
Garantovaná šumová imunita ±�MH�GHILQRYDQi�MDNR�UR]GtO�QHKRUãtFK�PH]QtFK�KRGQRW�YVWXS$ DYêVWXS$ ]DUXþHQêFK�YêUREFHP�ORJLFNêFK�REYRG$�
Více viz.: Bayer, Šimek : ESY2%D\HU���/6<�±�V\ODE\�S�HGQiãHN
Obvody PLD (Programmable Logic Device)

Univerzální logické obvody ��IXQNFH�SURJUDPRYDQi�XåLYDWHOHP
- UR]ORåHQt�YêYRG$ SRX]GUD�P�QLWHOQp

KS

KO

ZiXi

Si, Ri, Ti%XGtFt�SURP�QQp�.2

Qi

&
H



'�OHQt�3/'��
1. 3520�±�SURJU��SDP�WL
2. PAL – progr. log. pole
3. )3/$�±�SOQ� SURJU��ORJ��SROH
Význam PLD :
1. 5HGXNFH�SRþWX�REYRG$��SORã��VSRM��FHQD
2. )OH[LELOLWD�±�]P�QD�IXQNFH
3. =Y�WãHQt�VSROHKOLYRVWL
4. 2SWLPDOL]DFH�SORã��VSRMH�±�]P�QD�WRSRORJLH
5. Kratší doba vývoje
6. 3URJUDPRYiQt�SRPRFt�V\PEROLFNêFK�MD]\N$
Obvody GAL (Generic Array Logic)

GRAFCET

��JUDILFNê�QiVWURM�SUR�SRSLV�VHNYHQþQtKR�ORJLFNpKR��t]HQt�D�V\VWpP$ GLVNUpWQtFK�XGiORVWt�D�SURS�tSUDYX�Y\MiG�HQt�DOJRULWP$ �tGtFtFK�V\VWpP$�
'YD�]iNODGQt�SUYN\���NURN�D�S�HFKRG6WDY� V\VWpPX� UHSUH]HQWRYiQ� PQRåLQRX� NURN$�� ] QLFKå� NDåGê� XUþLWRX� P�URX� S�LVStYi� GR
stavového popisu..URN�P$åH�EêW�DNWLYQt�D�QHDNWLYQt��$NWLYLWD�MH�]Qi]RUQ�QD�]QDþNRX��WHþND��3�HFKRG� UHSUH]HQWXMH� Y GDQpP� VWDYX� V\VWpPX� PRåQRVW� P�QLW� VY$M� VWDY� Y závislosti naSRGPtQNiFK�S�HFKRGX�

.URN\��NWHUp�MVRX�DNWLYQt�QD�]DþiWNX��tGtFtKR�SURFHVX��SRSLVXMt�SRþiWHþQt
stav systému)

Aktivní krok

3�HFKRG
Neaktivní krok



Paralelismus a synchronizace

Konvergentní AND Divergentní AND

Divergentní OR Konvergentní OR

Pravidla:

1. SRþiWHþQt� VWDY� MH� FKDUDNWHUL]RYiQ�SRþiWHþQtPL�NURN\��NWHUp� MVRX�GHILQRYiQ\� MDNR� DNWLYQtQD�SRþiWNX�SURFHVX�
2. .DåGê�S�HFKRG�VH�P$åH�Y\VN\WRYDW�YH�GYRX�VWDYHFK��XYROQ�Q�QHER�QHXYROQ�Q��3�HFKRG�MHXYROQ�Q��NG\å�YãHFKQ\� MHKR�YVWXSQt�NURN\� MVRX�DNWLYQt��3�HFKRG� MH�DNWLYRYiQ�� MHVWOLåH� MHXYROQ�Q�D�SRGPtQND�MHKR�S�HFKRGX�MH�Ä758(³�
3. $NWLYRYiQt�S�HFKRGX�]iURYH� XYHGH�GR�DNWLYQtKR�VWDYX�EH]SURVW�HGQ� QiVOHGXMtFt�NURN�\�D�GHDNWLYXMH�NURN�\��EH]SURVW�HGQ� S�HGFKi]HMtFt�

1HXYROQ�Qê�S�HFKRG� 8YROQ�Qê�S�HFKRG $NWLYRYDQê�S�HFKRG

R R=1R



4. 'YRMLWRX�þDURX�]QDþtPH�S�HFKRG\��NWHUp�PDMt�EêW�DNWLYRYiQ\�VRXþDVQ��
$NFH��S�tND]\��VSRMHQp�V�NURN\
3�tND]�EH]�SDP�WL��SUREtKDMtFt�DNFH��±�Y\NRQiYi�VH�GR�Wp�GRE\��SRNXG��NURN�V�QtP�VSRMHQê�MH
aktivní.=SRåG�Qê� S�tND]� EH]� SDP�WL� ±� MH� Y\NRQiYiQ� Då� SR� XSO\QXWt� ]SRåG�Qt� RG� DNWLYDFH� V ním
spojeného kroku a do té doby, pokud  je krok  aktivní.ýDVRY� OLPLWRYDQê�S�tND]�EH]�SDP�WL��LPSXOVRYi�UHDNFH��±�MH�Y\NRQiYiQ��MDNPLOH�NURN�V�QtPVSRMHQê�MH�DNWLYQt�D�SRNXG�WUYi�]DGDQê�þDV�RG�DNWLYDFH�NURNX�3RGPtQ�Qê�S�tND]�EH]�SDP�WL��SRGPtQ�Qi�DNFH��±�Y\NRQiYi�VH�SRX]H��NG\å�MH�NURN�DNWLYQt�D
s ním spojená podmínka je „TRUE“.$NFH� V� SDP�Wt� ±� VSRMHQD� VH� GY�PD� NURN\�� ]DþtQi� V QiE�åQRX� KUDQRX� VWDUWRYDFtKR� NURNX� DNRQþt�V QiE�åQRX�KUDQRX�XNRQþRYDFtKR�NURNX�«�MVRX�MHãW� GDOãt�YDULDQW\��SRGUREQ�ML��YL]��V\ODE\�S�HGQiãHN�/6<��%D\HU��
3RGPtQN\�S�HFKRGX�D�MHMLFK�Y\MiG�HQt
3RGPtQND�S�HFKRGX�P$åH�EêW�Y\MiG�HQD�YH���IRUPiFK�

- VORYQt�Y\MiG�HQt
- boolský výraz
- JUDILFNp�Y\MiG�HQt
- þDVRY� ]iYLVOp�Y\MiG�HQt

9êVOHGHN�SRGPtQN\�MH�YåG\�ERROVNi�SURP�QQi�±�QDEêYi�KRGQRW�Ä�³�758(�QHER�Ä�³�)$/6(�
$NWLYDFH�S�HFKRGX�QHPXVt�]iYLVHW� MHQ�QD� ORJ��KRGQRW� SRGPtQN\��DOH�P$åH�]iYLVHW� L�QD� MHMt]P�Q� ���→1 nebo 1→0).

3HWULKR�VtW� �36�
*UDILFNê�D�PDWHPDWLFNê�QiVWURM�SURPRGHORYiQt�V\VWpP$ GLVNUpWQtFK�XGiORVWt��'(6��
1. Matematický popis:-HGQRUR]P�UQi�36�±�XVSR�iGDQi�þWYH�LFH�$ ��3UH��3RVW��3��7�!3�±�NRQHþQi�PQRåLQD�PtVW7�±�NRQHþQi�PQRåLQD�S�HFKRG$

Pre – matice PxT  preconditions – hrany vedoucí z PtVW�GR�S�HFKRGX
Post – matice PxT postconditions – hrany vedoucí s S�HFKRGX�GR�PtVWD&� �3RVW�±�3UH��««�LQFLGHQþQt�PDWLFH
2]QDþHQi�36� �QHR]QDþHQi�36���SRþiWHþQt�]QDþHQt�0R0�3��� �SRþHW�WRNHQ$ Y PtVW� 3�



2. Grafický popis
Bipartitní orientovaný ohodnocený graf.

9êYRM�V\VWpPX�MH�UHSUH]HQWRYiQ�S�HVXQHP�WRNHQ$ Y síti..DåGp�QRYp�]QDþHQt�UHSUH]HQWXMH�QRYê�VWDY�V\VWpPX
$NWLYDFH�S�HFKRGX3�HFKRG� W� MH� XYROQ�Q�� NG\å�YH� YãHFK� MHKR� YVWXSQtFK�PtVWHFK� MH� SRþHW� WRNHQ$ ≥ váze hrany
jdoucí z PtVWD�GR�S�HFKRGX�$NWLYDFH�RGHMPH�YH�YãHFK�YVWXSQtFK�PtVWHFK�S�HFKRGX�D�YORåt�WRNHQ\�GR�ãHFK�YêVWXSQtFK�PtVWS�HFKRGX�

3�HG�DNWLYDFt Po aktivaci

2KUDQLþHQi�36��
Pro dané SRþiWHþQt� ]QDþHQt� 0�� MH� 36� RKUDQLþHQi�� NG\å� SUR� MDNpNROLY� GRVDåLWHOQp]QDþHQt�0D�SUR�NDåGê� X]HO�3L� MH� SRþHW� WRNHQ$ ≤ N� �W]Q�� NRQHþQê� SRþHW� VWDY$ ±� O]H� Y\WYR�LW

stavový diagram).

Binární PS:.DåGp�PtVWR�REVDKXMH�QHMYêãH�MHGQX�]QDþNX�
3VHXGRåLYi�36�

JesWOLåH�YãHFKQ\�S�HFKRG\�MVRX�SVHXGRåLYp�3�HFKRG� MH� SVHXGRåLYê�� NG\å� ] SRþiW�� ]QDþHQt� 0�� H[LVWXMH� VHNYHQFH� S�HVNRN$�� NWHUi� YHGH
k XYROQ�Qt�S�HFKRGX��� �NDåGê�S�HFKRG�P$åH�EêW�DOHVSR� MHGQRX�S�HVNRþHQ�
äLYi�36�-HVWOLåH�YãHFKQ\�S�HFKRG\�MVRX�åLYp�3�HFKRG�MH�åLYê��NG\å�SR�NDåGp�]P�Q� GRVDåLWHOQp�] 0���H[LVWXMH�VHNYHQFH�S�HVNRN$��NWHUiXYROQt�GDQê�S�HFKRG�
Reverzibilní PS:36�MH�UHYHU]LELOQt��NG\å�] OLERYROQpKR�GRVDåLWHOQpKR�VWDYX�H[LVWXMH�VHNYHQFH�S�HVNRN$]S�W�GR�0��

. .

. . .



Strukturální konflikt'YD�S�HFKRG\�PDMt�6.��MHVWOLåH�H[LVWXMH�PtVWR��NWHUp�MH�YVWXSQtP�PtVWHP�RERX�W�FKWRS�HFKRG$�
Efektivní konflikt'YD�S�HFKRG\�PDMt�(.��MHVWOLåH�
- mají strukturální konflikt��]QDþHQt�MHMLFK�YVWXS��PtVW�≥ váze hran jdoucích z PtVWD�GR�S�HFKRGX
3RGUREQ�ML�YL]��%D\HU��6\ODE\�/6<3�HGQiãN\�'56���+DQ]iOHN�


