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� á¢ï§¨ á à §¢¨â¨¥¬ ¯à®¬ëè«¥­­ëå â¥å­®«®£¨© ¨ ¢ëç¨á«¨â¥«ì­®© â¥å-

­¨ª¨, ¡®«ìè®© ¨­â¥à¥á ­ ç «¨ ¯à¥¤áâ ¢«ïâì ¤¨áªà¥â­®-á®¡ëâ¨©­ë¥ á¨áâ¥¬ë

[1](���,  ­£«. DES - discrete event system), ®¯¨áë¢ îé¨¥, ¢ ¯¥à¢ãî ®ç¥-

à¥¤ì, á«®¦­ë¥  ­âà®¯®£¥­­ë¥ á¨áâ¥¬ë. �®¤¥«¨ «®£¨ç¥áª¨å ��� ®â«¨ç îâáï

¢®§¬®¦­®áâï¬¨ ®¯¨á ­¨ï ¤¨­ ¬¨ç¥áª¨å ¨ ã¯à ¢«ï¥¬ëå ¯à®æ¥áá®¢ ¡¥§ ï¢­®-

£® ¢¢¥¤¥­¨ï èª «ë ¢à¥¬¥­¨. �®á«¥¤­¥¥ ®¡áâ®ïâ¥«ìáâ¢® ¯®§¢®«ï¥â ¨á¯®«ì§®-

¢ âì íâ®â â¨¯ ��� ¢ § ¤ ç å  ­ «¨§  ¨ ã¯à ¢«¥­¨ï ®¡ê¥ªâ ¬¨, ­¥ à á¯®« £ ï

ãà ¢­¥­¨ï¬¨ ¨å ¤¨­ ¬¨ª¨ ¨ ä®à¬¨àãï ã¯à ¢«¥­¨ï á ¯à¨¢ï§ª®© ­¥ ª èª «¥

¢à¥¬¥­¨,   «¨èì ª ®¯à¥¤¥«¥­­ë¬ á®¡ëâ¨ï¬.

�®¤ «®£¨ç¥áª®© ��� ¯®­¨¬ ¥âáï ¯ïâ¥àª  G ¬­®¦¥áâ¢ ¨ ®â®¡à ¦¥­¨©:

G = (X, E, fe, g, Ev),

£¤¥ X | ¬­®¦¥áâ¢® á®áâ®ï­¨© á¨áâ¥¬ë; E | ¬­®¦¥áâ¢® á®¡ëâ¨©, í«¥¬¥­-

âë ª®â®à®£® ®¡®§­ ç îâáï ¡ãª¢®© e á ­¥ª®â®àë¬ ¨­¤¥ªá®¬; g : X → 2E\∅

| ¬­®£®§­ ç­®¥ ®â®¡à ¦¥­¨¥, ­ §ë¢ ¥¬®¥ äã­ªæ¨¥© ¢®§¬®¦­®áâ¥©, ª®â®à®¥

®¯à¥¤¥«ï¥â á®¡ëâ¨ï, ¢®§¬®¦­ë¥ ¢ á®áâ®ï­¨¨ x ∈ X; fe : X → X | ®¯¥à â®àë,

¤«ï ª ¦¤®£® e ∈ E ®áãé¥áâ¢«ïîé¨¥ ¯¥à¥¢®¤ á¨áâ¥¬ë ¨§ ®¤­®£® á®áâ®ï­¨ï ¢

¤àã£®¥ ¢ à¥§ã«ìâ â¥ à¥ «¨§ æ¨¨ á®¡ëâ¨ï e: xk+1 = fek(xk), ¥á«¨ ek ∈ g(xk).

� ¤®ª« ¤¥ ä®à¬ã«¨àãîâáï â¥®à¥¬ë ® á®åà ­¥­¨¨ ¤¨­ ¬¨ç¥áª¨å á¢®©áâ¢

��� â¨¯  ¤®áâ¨¦¨¬®áâ¨ ­  ®á­®¢¥ ¯à¥¤áâ ¢«¥­¨ï ��� ¢ ¢¨¤¥ ®¡é¥© ¬­®£®-

®á­®¢­®©  «£¥¡à ¨ç¥áª®© á¨áâ¥¬ë ®¡é¥£® â¨¯  (�����). �à¥¤« £ ¥âáï  «£®-

à¨â¬ ¯®áâà®¥­¨ï ãá«®¢¨© ¯¥à¥­®á¨¬®áâ¨ á¢®©áâ¢ ����� ®â­®á¨â¥«ì­® ­¥ª®-

â®àëå ª ­®­¨ç¥áª¨å à á¯à®áâà ­¥­¨© á¥¬¥©áâ¢  ®â®¡à ¦¥­¨© ¡ §¨á­ëå ¬­®-

¦¥áâ¢ (¨áå®¤­®© ����� ¢  ­ «®£¨ç­ë¥ ¬­®¦¥áâ¢  ®¤­®â¨¯­®© á¨áâ¥¬ë) ¯®

áå¥¬ ¬ ®¡à §®¢ ­¨ï áâã¯¥­¥© �ãà¡ ª¨ [2], ­  ª®â®àëå ®¯à¥¤¥«¥­ë äã­ªæ¨¨

¨ ®â­®è¥­¨ï �����. �à¨ ¢ë¯®«­¥­¨¨ íâ¨å âà¥¡®¢ ­¨© ãª § ­­®¥ á¥¬¥©áâ¢®

®â®¡à ¦¥­¨© ¯à¨®¡à¥â ¥â å à ªâ¥à ¬®àä¨§¬  ����� (¢ ç áâ­®áâ¨, £®¬®¬®à-

ä¨§¬ ), ¨£à îé¥£® à®«ì ¢¥ªâ®à-äã­ªæ¨¨ �ï¯ã­®¢  ¢ á®®â¢¥âáâ¢ãîé¥© § ¤ -

ç¥ à¥¤ãªæ¨¨ [3]. �«ï  ­ «¨§  ���, ¢ ®â«¨ç¨¥ ®â à ¡®âë [4], ¯®âà¥¡®¢ «®áì

®¡®¡é¥­¨¥ ¯®­ïâ¨© \áâã¯¥­ì �ãà¡ ª¨" ¨ \ª ­®­¨ç¥áª®¥ à á¯à®áâà ­¥­¨¥ ®â®-

¡à ¦¥­¨© ¯® áå¥¬ ¬ ®¡à §®¢ ­¨ï áâã¯¥­¨".
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