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چکیده

مشخصه یک ما بخش این در است. وارون�پذیر دنباله�ای دینامیکی سیستم�های بررسی پژوهش این انجام از هدف
خاصی متقارن رأس تابع که می�دهیم نشان همچنین و می�دهیم ارائه وارون�پذیر دنباله�ای�های دینامیکی ازسیستم�های کلی
می�دهیم. قرار بررسی مورد را سیستم�ها نوع این فاز فضای و دارد وجود دنباله�ای دینامیکی سیستم�های نوع این برای

همینگ کلاس دوسویی، نگاشت وارون�پذیر، دنباله�ای دینامیکی سیستم�های کلیدی: واژه�های

مقدمه ١

می�کنیم: تعریف زیر صورت به را idk و invk نگاشتهای باشد. k = |F٢ = {٠, ١} کنیم فرض

invk(x١, . . . , xk) = (١+ x١, . . . , ١+ xk)
idk(x١, . . . , xk) = (x١, . . . , xk)

(١)

یک Y = (V [Y ], e[Y ]) آن در که است. (Y, (Fv)v, π) تایی سه ، (SDS) دنباله�ای دینامیکی سیستم .١.١ تعریف
تعداد n) می�باشد: n-تایی جایگشت یک π و موضعی نگاشت�های از خانواده�ای (Fv)v و طوقه بدون دار، جهت غیر گراف

از: است عبارت آن به وابسته نگاشت که طوری به می�باشد). Y گراف راس�های
می�کنیم) مشخص π با را ترکیب (ترتیب

[FY , π] = Fπ(n)
oFπ(n−١)o . . . oFπ(١) (٢)

fv موضعی تابع fv : kd(v)+١ −→ k که داریم را fv رأس تابع d(v) راس درجه با Y از v رأس هر برای .٢.١ تعریف
کنیم: می تعریف را

fv : Kn −→ Kn, Fvi(x) = (xv١ , . . . , xvi−١ , fvi(x[vi]), Xvi+١ , . . . , xvn)

.[٢]،[١] می�مانند ثابت حالت�ها بقیه و می�دهد تغییر را ام ـ vi رأس حالت تنها Fvi می�بینیم که طور همان

می�گوئیم. وارون�پذیر SDS یک باشد، سویی دو آن نگاشت که ای١ دنباله دینامیکی سیستم .٣.١ تعریف
*سخنران

١Sequential dynamical system

١–۴ ص:

ایران ریاضی کنفرانس ششمین و چهل

١٣٩۴ شهریور ۶–٣

یزد دانشگاه
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