
IV115 Homework 9.3.2009

Př́ıklad 1 Uvažte hybridńı systém skákaj́ıćıho balónku (Obrázek 1).

Obrázek 1: Bouncing Ball

1. Odvod’te autonomńı hybridńı automat BB = (Q,X, Init, f,Dom,R) pro tento systém.

2. Ukažte, že ReachBB = InitBB .

3. Vypoč́ıtejte TransBB .

4. Ukažte, že BB je neblokuj́ıćı.

5. Ukažte, že BB je deterministický.

Př́ıklad 2 Uvažte následuj́ıćı hybridńı automat AT = (Q,X, Init, f,Dom,R), kde

• Q = {q1, q2}

• X = R3

• Init = (q1, (0, 100, 0))

• f(q1,

 x1

x2

x3

) =

 v1
0
1

 , f(q2,

 x1

x2

x3

) =

 0
v2
1


• Dom(q1) = {x ∈ R3|x1 ≤ x2}, Dom(q2) = {x ∈ R3|x1 ≥ x2}

• R(q1,x) = {(q1, (x1, 100 + x3v2, x3))} pro x1 ≥ x2

R(q1,x) = {(q2,x)} pro x1 ≥ 100 + x3v2
R(q2,x) = {(q2, (x3v1, x2, x3))} pro x1 ≤ x2

R(q2,x) = {(q1,x)} pro x2 ≥ x3v1

v1 je rychlost Achillea, v2 je rychlost ževly. x1, x2, x3 jsou proměnné reprezentuj́ıćı vzdálenost Achillea
od počátku, vzdálenost želvy od počátku a čas. Předpokládejme, že v1 > v2 (automat je tedy Zeno).
Nakreslete diagram zregulovaného automatu (Hε takový, že pro ε→ 0 Hε konverguje k AT ).
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