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Узвязкузчерговоюкризоювпрограмуванніподібніреалізаціїотримали
суворийосудзбокуадептівструктурногопрограмуваннявиразникомякихбув
ДейкстраЗтихпірпринаймнінатеоретичномурівніпитанняпро
програмнуреалізаціюавтоматівбільшенепідіймався
ІосьчерездесятиліттяШалитоповертаєтьсядоцієїідеїіщобне
порушуватипринципівструктурногопрограмуванняпропонуєзамінити
оператороператоромякийєвбагатьохмовахпрограмуванняв
томучисліівмовіСВрезультатіреалізаціяавтоматавиходитьпростоюі
зрозумілоюВідповіднатехнологіяотрималаназвутехнології
Шалитозапропонуваввесьпроцеспрограмуванняконтролерівбазуватина
кінцевомуавтоматііназвавцеавтоматнимпрограмуваннямУцьомувипадку
кінцевийавтоматвиступаєнетількияквихіднамодельдляскладанняпрограми
алеіякформальнаспецифікаціядлятестуванняіверифікаціївсьогопроекту
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Увисновкувідзначимощотеоріяавтоматівпродовжуєрозвиватисяіколо
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