Lezione del 15 offobre 2007
RICEIAM) SULLA CLASSIFICAZIONE BEI SISTEM|

Definrzione - Si definisce sisTEMA "Oggeﬁo, oppure I insieme degh 0gseth’, che

inferessa ar finr diun fAWh'Co)AfE studio ( P2 eSempio, anahsi delle

FroPn‘?ﬂB‘ o Proge'HO del C,Qn‘h"O“O)
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PropLeMA - Dato un sisteny, e sufFicienle n gene rale. conoscere. | andamrto

o’e@l, (nsfeSSI. bL((Z) Per t?to &I fme dv Jekfm{nafe univo Cdek.

| smdannto delle vscite a((:) per Exlo 7

Tn Senevale non e suf ficieate .




Esemf»_oi avtomobile in frenata @

Forza Frenanjre, ——> AUTOMOBILE. — S)oaz:o percorso

&) spazlb Percorso alopllcando uny Fof?.a fr(mml-g a Pe\rh're da H\\sfanfﬁ Z-o
J.‘f,e,;de anche dalla Velocits™ dell” automobile all’ iskante % .

Notare che la velocita™ non e"ne‘dn'mjresso ne un'vsata
/
d@l 5‘8+9/V!a/ MCSUCSCQ Prolol?/ne . E Una Vérlab”e V) }'Cfna

al siskma che ne sinfehizza a dinomrcs (storia) possats. ..

Defraizione - S definisce STATO i un sislona al fempo Lo insieme delle

\/art'almlf' il co valore al kMPO G e necessario per dete rminare oo Canante,
landaneto delle uscite 6(6) per E2l svlly base della ulleviove conoSesza
dell' sndamento do,Lo)L ingress, w (k) per E> 6.

=> Lo 3té\to Jl\m Slsl—ema SlAle‘hzae, ﬁ)Ha la St‘ona PasS&fa de { 515/&4& 5#@559,
Per sislzmi Fﬁb\ol‘} 1l concetls d stk e\ﬁpn comn it le:?&to at conce i

ar ener&é e menmoni g,
Nel S%U‘N‘ indicheremo con 3¢(t) lo stals del siskmg o fempo C.
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T siglem PossSOND essere dishnh sulla base di'slcume carsHerishche. Ne

vediamo quf solo alcune !

o SISTEMI STATICI / DIVAMICI

Un s1obema o0 dice STANCO Se” e cavatterizzalo da un }efevvua Istoatanes

‘}Y‘a 3\\ |‘n8{essf e \e USCH‘E. AH\’IM?A'}'\'/ S d,'(/e DINAMICO,




Per un sisbems sta tico, non cle- bisogno di memovia de| passa®, @
e qumd.‘ del concello Ji stato.

SISTEMI A STATO DISCRETO /STATO CONTINUOD

Un sistema gi dice a stato discreto qvendo 1] swo stalo assume, valow’

N uUn MSieme numerab) e (d.‘ cardinahta” Fimha O in Hﬂ{f‘cﬂ). Sidice

astabo continuwo c)umdo il svo stato assume Valori 1v un (msiene contbrnvo.

NoTA- Esiste Una olasse di 5»5(:%;‘/ deHT SISTEM! (E;R)tn'/ per 1 3%/!" alcw\e

ComPOV)QAtl’ de“o 6‘)8(:0 SO0 Con tu'vaue/ e o\/‘hre discre be__

SISTEMI STocA STel /DETERMINISTIC

Un sisbena v dice socastico quando almeno une delle sve variabinl g ung

variable sleatovia. Al)mm(mh‘/ st dice detevmrniebio

Nel sistem) 9(5&3561(.1‘/ a“e vc\na,ollh' Corr'l'sroono/owo Proa,essu‘s (‘deshM'

H cu mlgowtasz\to pUa” essere descrith solo Pmba bilisticonanls-

51sTem “TIME-DRIVEN "/ "EvENT DRIVEN"

T siglem “time-driven (o & aVanzaveato Jr?/v\-gorale) So0no sigten, per ‘1""'"
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=> Tnun sistema “evert-dnven” i valow delle variabil Vimareono @
“conse,laﬁ " nell'intervallo d fempo trs due everh,
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SIsTEM) AD EVENT) DISCRET] @

T sistemi ad eveahy discreh sono cave Herizzoh ' da vn oom‘powhmm'}\o

dinamico 3ufdat'o Ja”\ocwrv’mza d everh. GIi e\/mﬁ‘/ veri i candosi con
cadenzarunlo \'rrego)are, Non necessavienenle noto a {Jn'ornj determinano
lotontarel cambiananh di stato. Nei sisbew: ad everh JlScr(’,[I/ c‘/x/qc)t/%

la dinamica non S'onging da| trascorvere del kaQ

Definrzione - Un Sisbena ad Evenh Discrety (SED) e um siskema dmomico

la cui evolvzione temporsle e asincrona: e bassta,cioe” sur temp) d
Occorrenzs degh eventy, pivitosto che su une fempovizza ziow resolare.
Formslmerte, un SED e defimto da:

- insieme discrelo & 0'?5“ eve h' accadionly

- spazio di stato discreto X

~ evolvzione dello stato d; tipo “evert-drives”. o stato can b]é ne |
kmpo solo in diperdenza dell’ occovrerss di eveah’ asincron
ar){aarkne/\h all vnsieme, &,

ESc»mP{ di sistewmi ad everh Jiscreti s trovano in molh Sisbery “man- méde'/’
ﬂualf:

— process) prody %

~ reh di elaboratori eleftrone

- veh d ‘f‘dePorTo
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ES%P{ di eveah:
- aziont 5PeC|‘Fl‘che, (Per eg,q,v,P,‘o/ pressione drua Rsto su vuna ‘f‘asblefd/

avrivo diuncheate in cods, ccm}olefamen(:o i una lavovazione Trasmission

diun pacchetto dat, eca)
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~ soddisfacimento 47 vne o PV Condizion (Fe’ esenpi'o su,oeramw(fo ol

Sosln‘e diallerta e cc,)
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o T\ caderzamanto dezgh' eveall in un SEN e‘ﬁp{cafwmf‘e l'rf?:golare/

Nov ne cessaviavun & noto ne” cortrollabile.

e Tn un SED nulla cambia Fino sl prossimo e\/entb; per ?uesfb &)

d;ce c,he, ‘a dmarm‘c@ e “de,k.rmma‘ta dsgln'e\/e/\tl u.

. Ogm‘e\/%to 66% ha dSSOClato Un dfs[?mto f)f‘OCCSSO (Clﬂe \OVO‘ essere,

detevmmslico o sbea.séfcg> atvaverso il ﬁuale, sidetermina

\'istarte db MPO incui & s veritfica. Le trarsizion Ji sbato

Sono il risvltoto della Combinszione, di 3vest( Pmces&:z'&smcmm‘ e

(wam‘]‘f. Non nece ssariavente | process) Sono tndi fw/\AJ/. K [\u,)o dall'altvro.

D fferenze con sisten hme -driven
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s']o stato cambia cobravamente con il

Yrascorvere del 'kmpo
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sisbema “hme-drivea''a kmpo discrelo € C2 ey

Sisbema “evu'l'-dnveq"/ kN\Po discrelo

«.v Ma 81 Vicnosce nel meccanmismo d) {‘V“PONZZ&&IOV)&_

Ebempro: random -wallc

A 0qNni Mossa, la pedina puo essere spostata di un posto 'nuna delle

quetro dire zioni cardinall.
¢ {N, 5,E, \"/} insieme desli event
X = {(7‘1,9(2) D M M2E Z} spazio di staty
funzione i trns zione. dello stote:
<9€1, 7<z+4) se e=N
}6(%1,%2,@): (,22-1) 22 €=5
(sa41,72) e e=E

(a-1,22) se e=W

e CAS0 1

A ognt iobante (discreton) l, una mossa e(k) viee scelta

dall’ thsieme é => fime-driven

e CAs0 2.

Sy hanno 4 8106e+0ﬂ> Clascung associalto @ vna mossa ! ogmg;ocd‘f‘om,
decide 4‘ndnpe/\d«?/\’;€m€/\]-€, G]‘/M-AO e ffetvare la propria mossa =D event-dviven




