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4. Zusatzübungen für die Vorlesung

“Einführung in die Informatik”

Aufgabe X:

Gegeben sei der NEA:

A = (Q,Σ, q0,∆, F ) mit

Q = {q0, q1, q2},

Σ = {a, b, c},

F = {q1} und

∆ gegeben durch:

q0 q1 q2

a, c

a

b

b

a

b

Geben Sie zu dem NEA A einen äquivalenten DEA an.

Aufgabe XI:

Gegeben sei der NEA

A = (Q,Σ, q0,∆, F ) mit

QA = {q0, q1, q2},

ΣA = {a, b},

F = {q4, q3} und

∆ gegeben durch:
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a, b

b

Geben Sie zu dem NEA A eine rechtslineare Grammatik an, welche die Sprache L(A) erzeugt.



Aufgabe XII:

Gegeben seien die folgenden Grammatiken für Σ = {a, b} :

G1 = (N1,Σ, P1, S1) mit

N1 = {Z,X, Y },

P1 = {S1 −→ ZaaZ, S1 −→ ε,

X −→ bY Zb, Y −→ aY a,

Z −→ bXY b}

G2 = (N2,Σ, P2, S2) mit

N2 = {C,D},

P2 = {S2 −→ aCa, C −→ bDaC,

D −→ ε, D −→ bbb}

Geben Sie Grammatiken an für die Sprachen:

(a) L(G1) ∪ L(G2)

(b) L(G1) · L(G2)

(c) L(G1)
∗

Aufgabe XIII:

Gegeben seien N = {A,B,C}, Σ = {a, b, c} und die folgenden Grammatiken:

G1 = (N,Σ, P1, S) mit

P1 = {S −→ AA, S −→ BC,

A −→ b, B −→ a,

B −→ BB, C −→ b,

C −→ a}

G3 = (N,Σ, P3, S) mit

P3 = {S −→ a, S −→ AC,

S −→ ε, A −→ aB,

B −→ CC, aB −→ AB,

C −→ a}

G2 = (N,Σ, P2, S) mit

P2 = {S −→ aA, S −→ bB,

A −→ aS, B −→ a,

B −→ bC, C −→ abC,

C −→ b}

G4 = (N,Σ, P4, S) mit

P4 = {S −→ ε, S −→ AC,

A −→ BB, A −→ b,

A −→ SC, B −→ b,

C −→ a}

Welche dieser Grammatiken ist . . .

(a) . . . kontextfrei?

(b) . . . rechtslinear?

(c) . . . in Chomsky Normalform?


