该算法由（3）中描述的R0到R4四个原子动作组成，要证明不变的谓词是P0^P1^P2，，其中：
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为了证明这个谓词在算法的每次执行期间都成立，作者假设了一种状态，其中谓词的否定成立并且达到了如下的矛盾（为了便于参考，我们给每个句子进行了编号）
（0） 让m是编号最高的活动机器
（1） 机器mi是被动的（见R0），并且已经传递了令牌
（2） 收到来自机器mj的消息后，它将被重新激活，其中mj的编号比他自己的编号小（j<m）
（3a）机器mj已经是black（见R1），并且
（3b）凭借R2和非R2（令牌是白色的）
（3c）j<=t，与非P1矛盾
这个证明包含下面两处错误。
句子2中的结论j<i是错误的，可能是因为，根据规则，mj是活跃的，当它向mi发送消息时，并且mi是编号最高的活跃机器。然而，还有可能，机器mi是被机器mj激活的，其中j>i，i是已经是消极的：通过（0），mi当前状态编号最高的活跃机器，但它不能排除，在一个较早的状态中，存在一个编号更高的活跃机器。
句子（3c）中的结论j<=t，即意味着mj还没有传递令牌，这在下面的方式中也是错误的。机器mj变成了black（3a），令牌是白色的（3b），并且黑色机器传递黑色令牌（R2）。然而，也有可能，mj在变成黑色之前传递了令牌，这种情况下j>t但不一定发生令牌变黑。这个执行序列被忽略了，并且之前的任何假设都没有排除它。


Consider the system S =({γ,δ}, {γ→δ}, ○), and define P. to be true in γ but false in δ. As there are no initial configurations, this system has no computations, hence trivially P is always true in S. On the other hand, P is falsified in the only transition of the system, so P is not invariant.
If an empty set of initial configurations is not allowed, the three state system S’=({beta, gamma, delta}, {gamma to delta}, {beta} ) is the minimal solution.
The difference between invariant and always true is caused by the existence of transitions that falsify a predicate, but are applicable in an unreachable configuration, so that they do not “harm” any computation of the system.
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Py=Vi, t<i<n: m, is passive,
P =3j,0<j<t:m is black,
P, = the token is black.




