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Définition 2 (Fonction globale) La fonction globale d’un
automate cellulaire est la fonction f SZ% _y §Z° qui a
une configuration C associe la configuration image f(C) :

(w)y=f ((u+x"),...,(u+x")).

Par itération successive, on définit une suite de configura-
tions. On appelle la fonction (u,t) — (u,t) le diagramme
espace-temps de ’automate cellulaire.
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Wolfram a institué une classification empirique des auto-
mates cellulaires en 4 classes : nihilpotents, périodiques,
aléatoires, complexes.

Cette classification est censée permettre de trouver les

automates cellulaires les plus intéressants dans la classe
V.
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Diagramme espace-temps d’un automate (9 états) :

Construction Partitionner les états.
Détection Décider d’une direction.

Support Utiliser un automate fini.
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Définition 4 (Signal) Un V-signal T' est une séquence de
sites {(u(t),t) },~, tels que

— u(0) =0.

—Vt>0:u(t+1) —u(t) e V.

Définition 5 (Signaux de base) On appelle signal de base
tout signal qui est ultimement périodigue.
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Le signal le plus « rapide » que I’on sache faire est le signal
de temps réel :

Temps

Un signal peut « définir » une fonction f, soit par le signal
(n,n + f(n)), soit par le signal (n — f(n),n + f(n)) =
ente du signal.



On ne peut pas construire n’importe quel signal qui ne soit
pas de base.

Théoréme 1 Soit A un AC a q états. Alors il n’ est pas pos-
sible de construire un signal non ultimement périodique
de pente inférieure a :

— log,(n) en dimension 1,

— log,,cm1..4(n) en dimension supérieure.
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On considéere une tranche de taille L. Elle est composée de
lamelles. Chaque lamelle dépend uniquement de lalamelle
précédente. Dong, il y a périodicité de la lamelle.
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On définit D; comme suit :

Di=(t-1—/it)

D. — { (Dit)tZ(maX(z'l,...,z’k)/Q} ifi € Nk

A else.

— Dy est le signal de temps réel.
— Mots infinis, définis a partir d’un état potentielle-
ment non quiescent.
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Comme D;"' dépend de D_,_; avec x € Vjip0re» ON Va
conserver une relation sur la périodicité de D; par rapport
a la périodicité des D;_x_; pourx € Vpoore-

D;i_x-1 est périodique (x € Vpgore)

= D; est périodique.

(comportement d’automate a ¢ états).
On a écroulement des périodes :
2.3.5.6,10 = 30 et non 1800. La pé-
riode du 8-uplet est le ppcm des pé-
riodes.

— Chaque période divise donc ppem(1, .. ., g)".
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Théoréme 2 (Dubacq,Terrier) Pour tout i € ZF, il existe
a; € S, b € S u; € Netv; € N tels que :

— D =045 (B1)”

— u; + v; < |S’€t1 <y < ’S‘

— || < M+ w;i P, ou M est max (|og_x—1])-

*VMoore '}
— |Bi| divise v; P, od P;is  ppcm  (|Bix_1])-

*<VMoore 'tV

Plus précisément :
— |yl < |S|ppem(d, ..., |S])it T,
— |B;| divise ppem(1, .. ., ’S‘)i1+...+ik+1.
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— Signaux inconstructibles indépendamment de la di-
mension ;

— Conjecture : le nombre d’états nécessaires pour
construire log, est lié a la décomposition de a en
nombres premiers ;

— Lien entre reconnaissance de langages et construc-
tion de signaux.

— Fonctions équivalentes au logarithme, mais quin’en
sont pas :

— Systemes de numérations exotiques,
— Fonctions autres (réciproque du ppcm) ;
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