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Рассматривается преследование коллективом автоматов-«хищни-
ков» K = {U1, . . . , Um} автомата-«жертвы» U . Преследование проис-
ходит в целочисленном n-мерном пространстве Z

n. Хищники и жерт-
ва обладают радиусами обзоров R и R′, скоростями V и V ′ соответ-
ственно, и ходят поочередно, так что в четные такты ходят хищни-
ки, в нечетные — жертва. Считается, что коллектив хищников пой-
мал жертву, если жертва в некоторый момент времени оказалась в
V -окрестности одного из хищников. В нулевой момент времени все
автоматы коллектива K расположены в одной клетке.

Теорема 1. При любых натуральных R, V и n, R > V , существу-

ет коллектив хищников K = {U1, . . . , U7n+20} со скоростью V + 1

и обзором R каждого из них, такой что для любой жертвы U со

скоростью V и обзором R, коллектив K ловит U в Z
n при любом

начальном взаимном расположении K и U .
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