Logica per la Programmazione - LPP

AVF = A

AVT =T

ANA = A
AANB = BAA

AN(BAC) = (AAB)AC
AV(BAC) = (AVB)A(AVC)

Leggi sul calcolo proposizionale

ANT = A

AANF = F

AVA = A
AVB = BVA

AV (BVC) = (AVB)VC
AANBVC) = (AAB)V(ANC)

(unita)

(assorbimento o zero)
(idempotenza)
(commutativita)
(associativita)
(distributivita)

-T =F
AV-A =T
~(AVB) = -AA-B

—A=A
AN-A = F
(AAB) = ~AV B

(T : F / doppia negazione)
(terzo escluso / contraddizione)
(De Morgan)

(A=B) = (A=B)AN(A<B)
(A<B) = (B=A)

(A=B) = (AAB) V (-AA—B)
(A=B) = -AVB

(elim.-=/ elim.-=-bis )
(elim.-<= / elim.-=>)

—~(A=B) = AAN-B -(A=B) = (A=-B) (== —-=)
AV (-AAB) = AVB AN(-AVB) = AAB (complemento)
AV(ANB) = A AN(AVB) = A (assorbimento)

(AéB) = (—\Bé—\A)
AANB = A

A=B)ANB=C) = (A=C)

(A=B)ANA = B
A = AVB
(AVB) A (-BVC) = AVC

(contronominale / Modus Ponens)
(semplif.-A / introd.-V)
(transitivita-= / risoluzione)

Semantica di formule del primo ordine per interpretazione / = (D,0) e assegnamentop : V — D

(RO) set & la variabile x, allora o (1) =

(R1) ser ¢ lacostante c, allora 0, (1)

(R2) set ¢ il termine f(z1,...,

Semantica di termini

p(x);
=a(c);

1) allora 0y (1) = () (0 (11), ., 0p (1a).

(S1) se @ & la formula atomica p(t1,. ..

(S3) se ¢ ¢ la formula —P, allora Ip(@) =

(S4) se =P AQ,allora I)(¢) =

(S5) se =PV Q,allora I,(¢) =F se I,(P) =

Tse I(P) =

Semantica di formule

,tn) allora Iy (@) = o(p)(op(tr), ...

Iy(P),dove T=FeF=T

I,(Q) =T, altrimenti I,(¢) =

7(xf>(trt))

F

=T

Fe I,(Q) =F; altrimenti I,(9)

(S6) se =P = Q,allora Ir(¢) =Fse I,(P) =Te I,(Q) =F; altrimenti I,(¢)=T

(87) se =P =Q, allora I,(¢) =T se I,(P) = I,(Q); altrimenti I,(¢) =F

(S8) se ¢ = (Vx.P), allora I, (@) =T se I,ja; |(P) = T per qualunque d € D;

altrimenti I,(¢) = F

(89) se ¢ = (3x.P), allora (@) =T se c’¢ un elemento d € D per cui Ly, (P) = T; altrimenti [y(¢) = F

Leggi sui quantificatori

(Vx.P) = P[Y/,] P[*/,] = (3x.P)
=(3x.A) = (Vx.-A) =(Vx.A) = (Fx.-A)
(Vx.AAB)= (Vx.A)A(Vx.B) (3x.AVB)= (Ix.A)V (3x.B)
(Vx.A)V (Vx.B) = (Vx.AVB) (3x.AAB) = (3x.A)A(3x.B)

x=y=P=PP/]
(Vx.x=y=P)=P}/,] (3x.x=yAP) =P}/,
("x.A)=A (Ix.A)=A

se x non € libera in A e il dominio non & vuoto

con t termine (elim-V / intro-3)
(De Morgan)

~V:A/3T:V)

~V:v /3N

(Leibniz)

(singoletto)

(costante)




Leggi su dominio e intervalli

(Vx.AVB=P)=(Vx.A=P)A(Vx.B=P)
(3x.(AVB)AP)=(3x.AAP)V (3x.BAP)

(dominio-Y)
(dominio-3)

(Vx.x € [a,b] = P) = (Vx.x € [a,b) = P)AP["/,],sea<b (interv-Y)

(3x.x € [a,b] AP) = (Fx.x € [a,b) NP)VP[P/.],se a< b (interv-3)
(Ex'xe[a b)AP.E)+E["/,] sea<beP[/] )

(Xx:x€a,b]AP.E) = { (Ex: xe [ab)AP.E) sea<be—PP (interv-X)
#{x:xe ab)\P}—&—l sea<beP[/] ,

#Hx:xela,b]| { B xe lab) | P} sea<be-PP] (interv-#)

(m € B AP.E) (mx:x€a,h)\P.EYmEP/,] sea<beP]/] m € {max, min}
rerel (mx:x€la,b)\P.E) sea<be-P[/] (interv-m)

P=0
R=R[/

P = Q P occorre positivamente in R
R=R(%/p]

P = Q P occorre negativamente in R

Regole di inferenza per Calcolo Proposizionale e Logica dei Predicati

(Principio di sostituzione per =)

(Principio di sostituzione per = (1))

(Principio di sostituzione per = (2))

R <= R[9/p]
r'+PH d tant
[*/], con d nuova costante (Generalizzazione)
I't (Vx.P)
wP)el TP/ JFQ, cond tant
(Ix.P) € P /X]F I_QQcon nuova costante (Skolemizzazione)

R = P[%/,], con d nuova costante
R = (Vx.P)
(3x.P) AP[?/ ] AR = Q, con d nuova costante
(Ix.P)AR=Q

(Generalizzazione-=>)

(Skolemizzazione-=>)

Triple di Hoare: Assiomi

{R} skip {R} (SKIP) {def(E)AP[E/]} x :=E {P} (ASS)
{def(E1)A... Ndef (Ex) AP[Ev-E/ 1y x1,.. x = Ey,...,Ex {P} (ASS-MULT)
{def (E) Adef(E') NE € dom(a) AP[*/,]} a[E] := E' {P}, doveb=a[F/g] (AGG-SEL)

P=P {P}C{R} R =R

Triple di Hoare: Regole di Inferenza

P=R

(P} C (R} (PRE-POST) W (SKIP)
P = def(E) AR[E/,] {PrCi{R} {R}G {0}
{P}x:=E {R} (ASS) {P} C1:C, {0} (GEQ

P=def(E) {PAE}Ci{R} {PA-E}C {R}

(COND)

{P} if E then C| else C; fi {R}

P = InvNdef(E) IwAN-E=R Iw=1t>0
{IvA E} C {InvAdef(E)}  {IwANEAt=V}C{tr<V} (WHILE)

{P} while E do C endw {R}




