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Machines d’états.

(1) Soit un robot se déplacgant sur une grille entiere & deux dimensions. L’état du robot
est spécifié par les coordonnées entiéres (z;y) représentant sa position courante sur
la grille. Le robot se trouve initialement & I'origine. A chaque pas, le robot a le choix
entre ces 4 types de pas :

(+2-1), (+L-2), (+L+1), (=3;0).
(a) Modéliser ce probléeme par une machine d’état.

(b) Déterminer si le robot peut atteindre 1’état (0;2). Dans laffirmative, donner
une suite de déplacements menant a (0;2). Dans la négative, donner une preuve
utilisant le théoreme d’invariant.

(2) Montrer que I'algorithme de calcul du pged figurant sur le transparent 93 du cours
théorique est totalement correct pour les précondition et postcondition suivantes :
Pre((z;y)) = “c>0ety>0";
Post((z;y)) = “x est le plus grand commun diviseur de a et b”.

(3) D’apres la rumeur, la procédure ci-dessous permet de multiplier incognito deux
naturels quelconques de facon efficace.

procedure multiply(x, y: nonnegative integers)

roi= X
§i=
a:= 0"
while s £ 0 do
if 3 | s then
re=r4+r+r;
s:=s5/3;
elseif 3 | (s — 1) then
a:=a+r;
Fi=r4+r4+r;
s:=(—-1)/3;
else
a:=a+r+r;
r=r+4+r+r;
si=(s—2)/3;

return «;
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(a) Modéliser ce probleme par une machine d’état.

(b) En utilisant le théoréeme d’invariant, montrer que I’algorithme est partiellement

correct pour les précondition et postcondition suivantes :
Pre((z;y)) = “z,yeNy

)

Post((xz;y)) = “a==x9".

(c) Montrer que I’algorithme se termine toujours apres au plus |logs(y) |+1 exécutions
du corps de la boucle.



