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Теоретично множинна математична модель визначення форми 

заправки нитки на основі алгоритму Дейкстри  пошуку оптимального 

шляху графа має логічно-послідовний вигляд. Розв'язок задачі пошуку 

оптимальної траєкторії можна отримати, скориставшись моделлю у 

вигляді неорієнтованого графа ( , )tfs tfs tfsG V E , який представляє собою 

сукупність двох множин [1] 

            ( , ) ,tfs tfs tfs tfs tfsG V E V E ,                                                         (1) 

де 
tfsV - непуста множина вершин контакту; 

tfsE - множина ребер, яка 

складається з неупорядкованих пар вершин контакту множини tfsV . 

На рис.1, а представлена загальна розрахункова схема заправки 

нитки [2-7]. 

   
                                           а                                              б                                                                           

Рисунок 1- Система подачі нитки: а - розрахункова схема; б - результати розрахунку 

Для неорієнтованого графа (1) ( , )tfs tfs tfsG V E  повинні виконуватися 

наступні відношення 

                                               
1, , .tfs tfs tfs tfs tfs tfsV E V V E E    
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Непуста множина вершин  
tfsV  графа (1) визначається з наступної 

системи  
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де kV - підмножина вершин контакту нитки з перешкодами k  рівня; n - 

кількість перешкод;
11 2 2 ( 1)v ,v ,...v ,v

ns n n n nt - відповідно точки вершин 

контакту з перешкодами 1, 2, … 1,n n  рівня; 2 11 , ,... ,ns n n nt - відповідно 

кількість точок вершин контакту з 1, 2 … 1,n n  перешкодами.   

Множина ребер 
tfsE визначається з наступної системи 
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де 1k - кількість зон розташування ребер неорієнтованого графа;  
[(1) (2)] [( 1) (n)]

(1) ( 1), ... n

ne e  


- відповідні ребра неорієнтованого графа ( , )tfs tfs tfsG V E (рис.1, 

б). 

Геометрична ідентифікація між вершинами (3) та відповідним 

ребром (4) для зони між першою та другою перешкодами. Верхній індекс 

вказує між якими перешкодами розташовані ребра. Нижній індекс вказує 

для яких вершин на попередній та поточній перешкодах відноситься ребро. 
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