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В работе исследуется возможность вычисления одноместных целочисленных функций
коллективами из двух автоматов. Рассматриваются частично определённые целочислен-
ные функции от одной переменной. Полностью решена задача нахождения класса таких
функций, вычислимых коллективами из двух автоматов.

Множество всех целых точек на прямой будем обозначать символом Z, рассматривая
это множество как геометрический объект, а именно, как лабиринт, в котором могут пе-
ремещаться автоматы. Точку на этой прямой будем идентифицировать при помощи ее
координаты 𝑥.

Под автоматом будем понимать конечный автомат вида
𝒜 =(𝐴,𝑄,𝐵, 𝜙, 𝜓,𝑅, 𝑉 ), где 𝐴 - входной, 𝐵 - выходной, 𝑄 - внутренний алфавиты авто-

мата 𝒜, 𝜙 : 𝑄×𝐴→ 𝑄 и 𝜓 : 𝑄×𝐴→ 𝐵 - функции переходов и выходов 𝒜, соответственно,
𝑅∈ N - обзор автомата, 𝑉 ≤ 𝑅 - скорость автомата.

Будем рассматривать поведение коллектива автоматов𝐾 = (𝑊1,𝑊2)(𝑅, 𝑉 ) , где𝑊1,𝑊2

- неинициальные автоматы, чьи начальные состояния зависят от знака 𝑎.
Множество D ⊆ Z периодично, если если найдутся числа 𝑇−, 𝑇+, 𝑇+

0 ∈N, 𝑇−
0 ∈Z, 𝑇−

0 <0,
такие, что

𝑎) ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥 > 𝑇+
0 , будет верно, что если 𝑥 ∈ D, то 𝑥+ 𝑘 * 𝑇+ ∈ D.

б) ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥<𝑇−
0 , будет верно, что если 𝑥 ∈ D, то 𝑥− 𝑘 * 𝑇− ∈ D.

Назовем функцию 𝑔 : D → Z (D ⊆ Z периодично) периодической с периодами 𝑇+ и 𝑇−

и предпериодами 𝑇+
0 и 𝑇−

0 , если
𝑎) ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥 > 𝑇+

0 , верно 𝑔(𝑥) = 𝑔(𝑥+ 𝑘 * 𝑇+).
б) ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥 < 𝑇−

0 , верно 𝑔(𝑥) = 𝑔(𝑥− 𝑘 * 𝑇−).
Функцией из класса 𝐺𝑥+𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 назовем функцию 𝑔 : D → Z следующего вида:
𝑎) существуют 𝑇+

0 ∈ N0, 𝐶1 ∈ Z, такие что ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥 > 𝑇+
0 , верно 𝑔(𝑥) = 𝑥+ 𝐶1.

б) существуют 𝑇−
0 ∈ Z, 𝑇−

0 < 0, 𝐶2 ∈ Z, такие что ∀ 𝑘 ∈ N, ∀ 𝑥 < 𝑇−
0 , верно 𝑔(𝑥) = 𝑥−𝐶2.

Будем говорить, что коллектив автоматов 𝐾 остановился в такт времени 𝑡, если, на-
чиная с этого такта, выходные символы обоих автоматов коллектива всегда нулевые и их
состояния не меняются.

Расположение автоматов коллектива 𝐾 = (𝑊1,𝑊2)(𝑅, 𝑉 ) в лабиринте Z, при котором
автомат 𝑊1, находится в точке 𝑥0, а 𝑊2 находится в точке 𝑥0 + 𝑎 (где 𝑎 ∈ Z), назовем
a-расстановкой с центром 𝑥0.

Пусть дана целочисленная одноместная функция 𝑔 : D → Z, где D ⊆ Z. Будем гово-
рить, что коллектив автоматов 𝐾 вычисляет функцию 𝑔, если стартуя в лабиринте Z из
любой 𝑎−расстановки, коллектив 𝐾 не остановится, если 𝑎 /∈ D и, если 𝑎 ∈ D, в некоторый
такт времени коллектив 𝐾 остановится в 𝑔(𝑎)− расстановке с произвольным центром.
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Теорема. Класс 𝐺𝑅,𝑉
2 описывается следующим образом:

1) 𝐺𝑅,𝑉
2 содержит все функции из класса 𝐺𝑥+𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡;

2) 𝐺𝑅,𝑉
2 содержит все периодические функции;

3) 𝐺𝑅,𝑉
2 содержит все функции, которые на одной полуоси ведут себя как функции из п.1,

а на другой - как функции из п.2;
4) 𝐺𝑅,𝑉

2 не содержит функций, кроме функций из п.1-п.3.
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