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1 はじめに 3 LR(O) 状態遷移図
$\mathrm{L}\mathrm{R}$ 構文解析法 [3] を文脈自由言語より大
きいクラスに拡張する方法として, unre-
stricted SLR(I) 構文解析法 [ $1|$ や unre-
stricted LALR(I) 構文解析法 [1] が知られて
いる. しかし, これらの方法では先読みの文
字列数が 1個に限定されているため, 構文解
析のできる言語のクラスが限定される.

$\ovalbox{\tt\small REJECT}$方, 先読み文字を使用しない方法の

例として, Earley 法 [3] を拡張した G.Sh.
Vol’dman による方法 [2] がある. しかし, こ

の方法では対象としている言語は文脈依存言
語に限定される.

そこで, 本論文では先読み文字列を非終端
記号と入力の最後を示す特殊記号 $ に限定す

ることによって, 先読み文字列の個数を限定
しない unrestricted LR(k) 構文解析, 及び,
unresticted LR(k) 文法を提案する.

2 準備

本章では準備として文法 $G$ と記号列集合
$head_{k}$ について述べる.

$\bullet$ 文法 $G=(P, S, \tau, N,$ が与えられた時,
それぞれ $P$ は生成規則の集合, $S$ は開始

記号 $(S\in N),$ $T$ は終端記号の集合, $N$

は非終端記号の集合, $ は入力文字列の

最後を表す記号を表す.
$\bullet$ $head_{k}(\lambda)$ は $\lambda$ の先頭から長さ $k$ の記号

列である.

本章では unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 文法で利用する
LR(O) 状態遷移図 $M=(Q, \Sigma, \Gamma, \delta, q_{0}, S’)$ が

与えられた時, それぞれ $Q$ は LR(O) 状態遷
移図の状態の有限集合 , $\Sigma$ : 入カアルファベッ
ト, $\Gamma$ はスタックアルファベット, $\delta$ は遷移
関数 ( $\delta$ は以下に示すシフト動作の遷移関数

$\delta_{s}$ とレデ $=-Z$動作の遷移関数 $\delta_{f}$ の和 $(\delta=$

$\delta_{s}\cup\delta_{f})$ からなり, $\delta_{s}(q, X)=\{(s_{q},’)|q,$ $q’\in$

$Q,$ $X\in T\cup N\cup\epsilon\},$ $\delta_{r}(q)=\{(R, \lambda, \mu)|q\in$

$Q,$ $\lambdaarrow\mu\in P\}$ である), $q_{0}$ (は $q_{0}\in Q$ で,
LR(O) 状態遷移図の初期状態, $S’$ は開始記号
を表す.

また, 文法 $G=(P, S, \tau, N,$ が与えられた

時, 生成規則 $\lambdaarrow\mu_{1}\mu_{2}$ に対してメタ記号.
をつけた形式 $[\lambdaarrow\mu_{1}\cdot\mu_{2}]$ を LR(O) 項と
呼び $(\lambda\in(T\cup N)^{+},$ $\mu_{1},$ $\mu_{2}\in(T\cup N)^{*}$ ,
$(T\cup N)+$ は $T$ または $N$ の 1回以上の繰り返
し, $(T\cup N)^{*}$ は $T$ または $N$ の $0$ 回以上の繰
り返しを表す), LR(O) 項を要素に持つ状態と
状態間の遷移を作ることによって, LR(O) 状
態遷移図を作成する.

[作成 1] $S’arrow S$ を $P$ に追加して LR(O) 項
$[S’arrow\cdot S]$ を状態 $So\in Q$ とする.

[作成 2] LR(O) 項 $[\lambda arrow \mu_{1}. X\mu_{2}]$ が状
態 Si $\in Q$ に存在するなら, 生成規則
$X\zetaarrow\eta\in P$ の形式を持つ生成規則に
対応する LR(O) 項 $[X\zetaarrow.\eta]$ を状態 $S_{i}$

に追加する $(\lambda\in(T\cup N)^{+},$ $\mu 1,$ $\mu_{2},$
$\zeta,$ $\eta\in$

$(T\cup N)*)$ .
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[作成 3] 状態 Si $\in$ $Q$ に LR(O) 項 $[\lambda$ $arrow$

$\mu_{1}\cdot X\mu_{2}]$ があり, 状態 $S_{j}\in Q$ に LR(O)
項 $[\lambda arrow \mu_{1}X\cdot\mu_{2}]$ があるなら, $X$

によって状態 $S_{i}$ から状態 $S_{j}$ へのシフ

ト動作の遷移を追加する $(\delta_{S}(s_{i}, x)$ $:=$

$\delta_{s}(S_{i}, X)\cup\{(S, S_{j})\},$ $\lambda\in(T\cup N)^{+}$ ,
$\mu_{1},$ $\mu_{2}\in(T\cup N)*)$ .

[作成 4] 状態 $Si\in Q$ に LR(O) 項 $[\lambdaarrow\mu\cdot]$

があるなら, 状態 $S_{i}$ において, レ

デ $\supset_{-}-\wedge$ 動作の遷移を追加する

( $\delta_{\gamma}$ (si) $:=$ $\delta_{f}(s_{i})$ $\cup$ $\{(R, \lambda, \mu)\}$ ,
$\lambda\in$ $(T\cup N)^{+},$ $\mu\in$ $(T\cup N)^{+},$ $\mu$

は $\epsilon$ ではないことに注意).
[作成 5] 生成規則の右側に $\epsilon$ を含む生
成規則 $\lambda$

$arrow$ $\epsilon$ , $(\lambda \in (T\cup N)^{+})$

があり, 状態 Si $\in$ $Q$ に LR(O) 項
$[\lambda arrow .\epsilon]$ があるなら, LR(O) 項
$[\lambda arrow \epsilon\cdot]$ を持つ状態 $S_{j}$ を $Q$ に追加
し $(Q := Q\cup\{S_{j}\})$ , 状態 $S_{i}$ から $S_{j}$

へ
$\epsilon$ によるシフト動作の遷移を追加し

$(\delta_{s}(S_{i}, \epsilon):=\delta_{s}(s_{i}, \epsilon)\cup\{(S, s_{j})\})$ , 状態
$S_{i}$ においてレデ $=$ $-$ス動作の遷移を追
加する $(\delta_{r}(S_{j}):=\delta_{r}(s_{j})\cup\{(R, \lambda, \mathcal{E})\})$.

ここで, 文法 $G_{1}=\{\{1$ : $Sarrow EBE,$ $2$ :
$EAarrow EC,$ $3:EBarrow Ec,$ $4:cAarrow AAC$ ,
5 : $CEarrow AAE,$ $6$ : $Earrow\epsilon,$ $7$ : $Aarrow a$ ,
8: $Barrow a$}, $\{S,A,B,c,E\},$ $\{a\},$ $S\}$ に対す
る LR(O) 状態遷移図を図 1に示す. 文法 $G_{1}$

は文脈依存文法ではない例である.

4 先読み文字列 $LR_{k}’$

文法が与えられた時, その文法から作成
される LR(O) 状態遷移図 $M$ の状態 $S_{i}$ の

LR(O) 項 $[\alphaarrow\alpha_{1}\cdot\alpha_{2}],$ $(\alpha\in(T\cup N)^{+}$ ,
$\alpha_{1},$ $\alpha_{2}\in(T\cup N)^{*})$ に対して先読み文字列を
定義する.

そこで, 先読み文字列を定義する前に,
LR(O) 状態遷移図の各状態から非終端記号

図 1: 文法 $G_{1}$ に対する LR(O) 状態遷移図.
Fig. 1: LR(O) automaton for $G_{1}$ .

による到達可能性を表す有限オートマトン
$M’=$ ( $Q’,$ $N’,$ $\delta’,$ $S_{0}’$ , Sa’cc)(到達可能性有限
オートマトン) を定義する. $Q’$ は $Q$ の部分集
合, $N’$ は LR(O) 状態遷移図の $N$ の定義と同
じ, $S_{0}’$ は開始状態で LR(O) 状態遷移図の開
始状態 $S_{0}$ と同じ, $S_{a}’\mathrm{C}C$ は受理状態で LR(O)
状態遷移図の受理状態 $S_{a\text{。}\mathrm{c}}$ と同じである.

また, unrestricted LR(k) 構文解析の状況
$(\pi, \alpha, \beta$ は, それぞれ, $\pi$ は状態スタック
$\pi\in Q^{*},$ $\pi\neq\epsilon,$ $\alpha$ は構文スタック $(\alpha\in\Gamma^{*})$ ,
$\beta$ は入力スタック $(\beta\in\Gamma^{*}\cup\{S’\})$ を表す.
各ステップごとの状況変化は $(\pi, \alpha, \beta$ $\vdash_{l}$

$(\pi’,$ $\alpha’$ , \beta ’$ $)$ で表し, $0$ 回以上のステップの状
況変化は $(\pi, \alpha, \beta$ $\ovalbox{\tt\small REJECT}$ $(\pi^{\prime\prime\prime\prime},$$\alpha$ , \beta ’’$ $)$ で表す.
ここで状態スタック $\pi=\pi’\{q\}$ を仮定し,

$(S, q’)\in \mathit{5}_{s}(q,X),$ $X\in T\cup N,$ $X\neq$ $-C^{\backslash }h$

$\text{る}\#\not\equiv$ ,

$(\pi, \alpha, X\beta\vdash_{\iota}(\pi\{q’\}, \alpha x,\beta$

を満たす状況変化があるなら, $\delta’(q, x)$ $:=$

$\delta’(q, x)\cup q’$ とする.

方, $(R, \lambda, \mu X)\in\delta_{r}(q),$ $x\in T\cup N,$ $\alpha=$

$\alpha_{0’}\mathrm{r},$ $\prime \mathrm{r}_{=^{P}}\mathrm{r}_{1},$

$\ldots$ , T同である時,
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$(\pi, \alpha X, \beta\vdash_{\iota}(\pi_{0}, \alpha_{0}, \lambda\beta\iota\#(\pi_{1}\{q’\}, \alpha’, \beta$

を満たす状況変化があるなら, $\delta’(q, X)$ $:=$

$\delta’(q, X)\cup\{q’\}$ とする.

到達可能性有限オートマトンの各状態から
受理状態へ遷移させる語の集合である言語
$RL(q_{i}),$ $q_{i}\in Q’$ , を

また, 構文解析が状態 $S_{i}$ 内の $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 項 $[\alpha_{1}arrow$

$\alpha_{2}\cdot]$ を還元する時, 次の入力を受け付ける状
態の集合 RS。。re(到達可能性集合) を以下の
通り定義し,

$RS_{\text{。}or}e([\alpha_{1}arrow\alpha_{2}\cdot], S_{i})=$

$S_{l1^{S}i}s_{i}^{j}, \in\frac{\alpha_{2_{1}}}{S_{j}^{*}\prime}s,SQ,s_{\iota}^{j}\in Q\frac{\alpha_{1}}{*r},s_{\iota}$

,

$RL(q_{i})=$

$\{w|_{2\leq j}^{q\in}s_{a}^{i}cC\in\delta’(q^{||}i’,w|w|)w-1,’\prime 2\delta’(qi,w1)\leq|w|q_{i}^{3}\in\delta’(qi.’ w2)q^{?}2i\in Q,\cdots,$ $\}$

LR(O) 項に依存しない各状態ごとの RS(到
達可能性集合) を以下の通り定義する.

$RS(Si)=\cup Rs_{\text{。。}r}(e[pj.], S_{i}pj\in P)$
.

と定義する.
上式によって定義された $RL(q_{i})$ を利用し

て状態 $S_{i}$ の LR(O) 項 $[\alpha_{1}arrow\alpha_{2}\cdot]$ に対して

非終端記号の $k$ 個の先読み集合 $L\mathrm{A}_{k}’$ を定義
する.

なお, LR(O) 状態遷移図の状態 $q_{i}\in Q$ か

ら入力 $\alpha$ によって状態 $q_{j}\in Q$ に遷移するこ

とを燐 $\frac{\alpha_{1}}{*r}q_{j}$ によって表し, 集合 $U,$ $V$ の長

さ $k$ の連接集合を $U\oplus_{k}V$ で表す.

$LI\mathrm{t}_{k([\alpha}^{\nearrow}1arrow\alpha_{2}\cdot]$ , $Si)=$

$\{head_{k}(RL(S\iota)\oplus_{k}|s_{l}^{i}s^{j^{\frac{\alpha_{2_{\mathrm{c}}}}{\alpha_{1_{(}’}*},s_{i}}}SSj,\frac{}{\in QS_{j}^{*}\prime}S_{l}\in Q$”, $\}$

方, LR(O) 項 $[\alpha_{1}arrow.\alpha_{2}]$ に対して非終
端記号の $k$ 個の先読み集合 $LI\mathrm{t}_{k}’$ を次のよう

に定義する.

5 unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 文法

本稿で提案する unresticted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 文法に対
する定義について述べる.

[定義]
(1) 生成規則は

(a) $Aarrow a,$ $A\in N,$ $a\in T$ ,
(b) $Aarrow\epsilon,$ $A\in N,$ $\epsilon(\text{空語})$ ,
(c) $\lambdaarrow\mu,$ $\lambda,$ $\mu\in N^{+}$

の 3つの形式のみからなり,
(2) 文法 $G$ の LR(O) 状態遷移図の状態 $S_{i}$ の

LR(O) 項「$p_{i}\cdot$ ], $p_{i}\in P$ に対して,

$\bigcap_{p_{J}\in P}Rs_{\mathrm{c}}or\mathrm{e}([p_{j}\cdot], si)=\emptyset$

を満たし,
(3) $\alpha_{l}arrow\beta\in P,$

$\alpha_{i},$ $\beta\in N^{+},$ $i=1,$ $\ldots,$
$|\alpha_{i}|$

に対して, LR(O) 項 $[\alpha_{l}arrow.\beta]$ が同–の状態
$S_{j}$ に存在して,

$L\mathrm{A}_{k}’([\alpha_{1}arrow\cdot\alpha_{2}], S_{i})=$

$\{head_{k}(RL(s\iota)\oplus_{k}|^{S}S_{i},S_{l}\in Qi^{\frac{\alpha_{1_{1}}}{\in Q*/}s}\iota,,$ $\}$

$\alpha_{l}arrow\beta\in \mathrm{n}LKPk([\alpha_{l}arrow\cdot\beta], S_{j})=\emptyset$

を満たすとき, 文法 $G$ を unrestricted LR(k)
文法と定義する.
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6 unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 文法の例

unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 文法の例として, 先読み
文字列数が 1となる unrestricted LR(1) 文
法の例 $G_{1}$ (第 3章の $G_{1}$ と同じ) を示す.

[unrestricted LR(1) の例 $G_{1}$ ]
unrestricted LR(1) 文法 $G_{1}=\{\{1$ : $Sarrow$

$EBE,$ $2$ : $EAarrow EC,$ $3$ : $EBarrow EC,$ $4$ :
$CAarrow AAC,$ $5$ : $CEarrow AAE,$ $6$ : $Earrow\epsilon$ ,
7 : $Aarrow a,$ $8$ : $Barrow a,$ }, $\{S,A,B,C,E\},$ $\{a\}$ ,
$S\}$

ここで, 文法 $G_{1}$ に対する LR(O) 状態遷移
図を図 1に, LR(O) 状態遷移図から作成され
る到達可能性有限オートマトンを図 2に, そ
して生成可能な入力 $I=a^{2^{2}}=aaaa$ に対す

る構文解析木を図 3に示す.

図 3: 文法 $G_{1}$ に対する入力 $I=aaaa$ の構文

解析木.
Fig. 3: The parsing tree for $I=aaaa$ for

$G_{1}$ .

図 2: 文法 $G_{1}$ に対する到達可能性オートマ
トン.

Fig. 2: The reachablity automaton for $G_{1}$ .

なお, 文法 $G_{1}$ に対する LR(O) 状態遷移図
(図 1) から,

$RS_{\text{。。}r}e([EAarrow EC\cdot], S_{4})=\{S_{5}\}$

$RS_{\text{。。}Te}([EBarrow EC\cdot], S_{4})=\{S_{3}\}$

及び
$RS_{\text{。。}r\mathrm{e}}([Aarrow a\cdot], S_{11})=\{S_{5}, S_{7}\}$

$RS_{\text{。。}\Gamma e}([Barrow a\cdot], S_{11})=\{S_{3}\}$

である.

また, $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 項 $[EA arrow .EC]$ と $[EB$ $arrow$

$.EC]$ , 及び, $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 項 $[Aarrow.a]$ と $[Barrow.a]$ に

関して先読み文字列 $LK_{1}$ を求めると, それ
ぞれ

$LI\iota_{1}^{\nearrow}([EAarrow\cdot EC], S_{0})=\{A\}$

$LK_{1}([EBarrow\cdot EC], S_{0})=\{E\}$

及び

$LK_{1}([Aarrow a], S_{2})=\{A\}$

$LK_{1}([Barrow\cdot a], S_{2})=\{B\}$

である よって, 文法 $G_{1}$ は unrestricted
LR(1) 文法であることがわかる. また, 表 1,2
に RS(到達可能性集合) と先読み集合 $L\Lambda_{1}’$

を示す.

表 1: 文法 $G_{1}$ に対する RS(到達可能性集合).

Table 1: RS for $G_{1}$ .
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表 2: 文法 $G_{1}$ に対する先読み集合 $L\mathrm{A}_{1}^{\nearrow}$ .

Table 2: Set of the lookahead $LR_{1}^{\nearrow}$ for $G_{1}$ .

$|\mu|$ $=$ $\mu$ の文法記号の数 (但し, $\epsilon$ は

1と数える), をレデ $=-$ スする動作
と定義する 構文解析の状況が $\pi$ $=$

$\pi’\{q_{1q},2, \ldots, qn\},$ $\pi$ $=$ $\pi_{0}\{q_{1}^{;.\prime},.., q_{m}\}\pi_{0}’$ ,
$\alpha$ $=$ . $\alpha_{0}\mathrm{r}’$ , .

$\pi_{0}’$の状態集合の数 $=$

$l$の文法記号集合の数 $=$ $|\mu|$ , であると

する この時, $(R, \lambda, \mu)\in\bigcup_{j=1}^{n}\delta_{f}(q_{j})$ ,
$head_{k}(\beta\in LK_{k}([\lambdaarrow\mu\cdot], q_{i}),$ $head_{k}(\beta$

$\in\bigcup_{l=1}^{m}L\mathrm{A}_{k}\nearrow([\lambdaarrow\cdot\mu], q_{l}’)$ が成り立つ場合,

7 unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 構文解析

unrestricted LR(k) 構文解析 $M$ $=$

$(Q, \Sigma, \Gamma, \delta, q_{0}, s’)$ を定義する $(Q,$ $\Sigma,$ $\Gamma,$
$\delta$ ,

$q0,$ $S’$ は LR(O) 状態遷移図と同様, $k$ は先読

み文字数).
特に unrestricted LR(k) 構文解析の動作

[動作 $1$ ] $\sim$ [動作 6] を次に示す. 但し, unre-
stricted LR(k) 構文解析の状況 $(\pi, \alpha, \beta$ を

第 4章の定義と同じとする.

$(\pi, \alpha, \beta$

$\vdash_{l}$ $(\pi_{0}\{q’1’\ldots, q_{m}\};,\lambda\alpha_{0},\beta$

とする.

[動作 4] レデュース (還元) 動作の予測
構文解析の状況が $\pi$ $=$ $\pi’\{q_{1}, q_{2,\ldots,q_{n}}\}$ ,
$\alpha$ $=$ $\alpha_{0}\{X_{1,2,\ldots,n}xx\}$ , $X_{i}$ $\in$ $T\cup$

$N$ , 1 $\leq$ $i$ $\leq$ $n$ であるとする. この

$\#\doteqdot,$ $\bigcup_{i=1S}^{n}\delta$ ( $qi,$ headl (\beta $)) $=\phi,$ $head_{k}(\beta\not\in$

$\bigcup_{p_{j}\in k}PLI\mathrm{t}r([p_{j}\cdot], q_{i})$ が成り立つ場合,

[動作 1] 初期設定
入力を $\beta$ とする時, 初期状態として unre-
stricted LR(k) 構文解析の状況を

$(\pi, \alpha, \beta$

$\vdash_{l}$ $(\pi’\{q1, q2, \ldots, q_{n}\}\cup\cup i=1(nRsqi), \alpha, \beta$

とする.

$(\{S_{0}\}, \epsilon, \beta$

とする.

[動作 2] シフト動作
文法記号 $X=T\cup N,$ $X\neq$ $ によってシ

フト動作を定義する. 構文解析の状況が $\pi=$

$\pi’\{q1\cdots q_{n}\}$ , $\beta$ =X\beta ’$ であるとする. この

寺, $(S, r_{i})\in\cup^{n}\mathit{5}(j=1Sq_{j}, x),$ $i=1,$ $\ldots,$
$m$ が

成り立つ場合,

[動作 5] $\epsilon$ (空語) のシフトの予測
構文解析の状況が $\pi$ $=$ $\pi’\{q_{1}, q_{2,\ldots,q_{n}}\}$ ,
$\beta=X\beta’,$ $X\in T\cup N$ であるとする. こ

の時, $\delta_{s}(q_{i}, X)=\phi,$ $\delta_{r}(q_{i})=\phi,$ $(S, r_{j})\in$

$\bigcup_{i=1}^{n}\delta_{S}(q_{i}, \epsilon),$ $1\leq j\leq m$ が成り立つ場合,
$(\pi, \alpha, \beta$

$\vdash_{l}$ $(\pi\{r_{1}, \Gamma_{2}, \ldots, r_{m}\}, \alpha\{\epsilon, \ldots, \mathcal{E}\}, \beta$

$(\pi, \alpha, \beta$

$\vdash_{l}$ $(\pi\{r_{1}, \ldots, r_{m}\}, \alpha\{X, \ldots, X\}, \beta’$

とする.

[動作 3] レデュース (還元) 動作の確定
$\lambda$

$arrow$
$\mu$

$\in$ $P$ , $\mu$ $=$ $\mu_{1}$ , . . ., $\mu|\mu|$ ,
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[動作 6Stop]
構文解析の状況が $\pi$ $=$ {So}, $\alpha$ $=$ $\epsilon$ ,
$\beta$ =S’$ である場合, unrestricted LR(k) 構
文解析は入力を正しいとして終了する. また,
[動作 $1$ ] $\sim$ [動作 5] に当てはまらない状況に
なった場合は, unrestricted LR(k) 構文解析
は入力にエラーがあるとして終了する.

8 unrestricted $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 構文解析の例

文法 $G_{1}$ に対する入力 $I=a^{2^{0}}=a$ の構文

解析の処理を表 3に示す.

表 3: unrestricted 文法 $G_{1}$ に対する
入力 $I=a$ の $\mathrm{L}\mathrm{R}$ 構文解析の例.

Table 3: An example of unrestricted
LR parser for input $I=a$
on $G_{1}$ .

このうち, [動作 $1$ ] $\sim$ [動作 6] の各動作につ
いて条件及び構文解析の状況について説明す
る.

$\bullet$ 構文解析の処理は最初に [動作 1] として
( $\{s_{\mathit{0}}\},$ $\epsilon$ , a$) を構文解析の状況とする.

$\bullet$ 次に Step 1では, $\mathit{5}_{r}(q_{i})=\emptyset,$ $(S, S_{8})\in$

$\delta_{s}(S_{0}, \epsilon)$ であるので, [動作 5] を実行し
構文解析の状況を次のように変化させ
る.

( $\{s_{0}\},$ $\epsilon$ , a$)
$\vdash_{l}$ ( $\{S\mathrm{o}\}\{s_{8}\},$ $\{\epsilon\}$ , a$)

$\bullet$ Step 2では, $\delta(S_{8}, a)=\emptyset,$ $head_{1}(a=$

$a\not\in LK_{k}([Earrow\epsilon], S_{8})=\{A, B, C, E, }$

であるので, [動作 4] を実行し構文解析
の状況を次のように変化させる $(\{S_{8}\}$

に $RS(S_{8})=\cdot\{s_{1}, s_{2}\}$ を追加する).

( $\{S_{0}\}\{S_{8}\},$ $\{\epsilon\}$ , a$)
$\vdash_{l}$

$(\{s_{\mathit{0}}\}\{s8, S_{1}, S_{2}\}, \{\mathcal{E}\}, a$

$\bullet$ Step 3では, $\delta(S_{8}, a)=\emptyset,$ $\delta(s1, a)=\emptyset$,
$\delta(S_{2}, a)=\{S_{11}\}$ であるので, [動作 2] を
実行し構文解析の状況を次のように変
化させる ( $S_{11}$ を新たに状態スタックに

積み, a を構文スタックに積む).

( $\{s_{0\}\{S_{2}\},\{\}}s8,$$S1,\epsilon$ , a$)
$\vdash_{l}$ $(\{S_{0}\}\{s8, S1, s2\}\{S11\}, \{\epsilon\}\{a\},$
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$\bullet$ Step 7で構文解析の状況が

$(\{s_{\mathit{0}\{}s_{8}, s_{1}, S2\}\{S_{11}, s_{3}, S5, s_{7}\}$ ,
$\{\epsilon\}\{a\}$ , E$)

であるとする.
$\delta_{r}(S_{11})$ $=$ $\{(R, A, a), (R, B, a)\}$ ,
$head_{k}(E\in LK_{k}([Barrow a\cdot], S_{11})=$

$\{E\}$ , $head_{k}(E$ $\in$ $LK_{k}([B$ $arrow$

$.a],$ $S_{8})=\{E\}$ であるので, [動作 3] を実
期し構文解析の状況を次のように変化
させる. なお, unrestricted LK(k) 文法
の制約により $head_{k}(E\in LI\mathrm{t}_{k}’([Barrow$

$a\cdot],$ $S_{11})$ $=$ $\{E\}$ と $head_{k}(E$ $\in$

$LK_{k}([Barrow.a], S_{8})=\{E\}$ を成り立た

せるのは生成規則 $Barrow a\in P$ のみであ

る.

$(\{S_{0}\{s_{8}, S1, S_{2}\}\{s11, S3, S_{5}, s_{7}\}$ ,
$\{\epsilon\}\{a\}$ , E$)

$\vdash_{l}$ ( $\{s_{\mathit{0}}\}\{S_{8},$ $S_{1},$ $s_{2}\},$ $\{\epsilon\}$ , BE$)
$\bullet$ Step 15で構文解析の状況が

( $\{S_{0}\},$ $\epsilon$ , S’$)

である場合, [動作 6] の条件が当てはま
るので構文解析は終了する.

9 むすび

本研究は先読み文字列の定義を非終端記
号と入力の最後を示す特殊記号 $ のみを含む
と変更することによって unrestricted LR(k)
文法を新たに定義し, またその文法に対する
構文解析法を提案した.
先読み文字列を終端記号に限定している

LR(k) 文法では, 先読み文字列数が有限では
なく無限個必要となる. それに対して, 先読
み文字列を非終端記号のみ含むとした場合,
その先読み文字列が常に有限長で表現できる
かどうかを今後は調べる必要がある.
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