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Гнучкі розподілені системи (ГРС) мають широке застосування як в цивільному, так і в оборонному секторі. До таких систем відносяться різноманітні тросові і кабельні конструкції, м’які тканинні оболонки тощо. ГРС зазвичай має одну чи кілька точок жорсткого кріплення, може мати підвісні вантажі та плавучості (буї), які перебувають під дією масових і натяжних сил, а загальна форма ГРС апріорно не задається, а формується під впливом зовнішнього середовища.
В багатьох практичних випадках (точне позиціонування вимірювального обладнання, опущеного в море з борту судна, формування повітряного чи підводного вітрила із заданими геометричними чи динамічними характеристиками і багато іншого) виникає потреба визначення загальної форми ГРС і позиції вантажів та плавучостей (буїв), підвішених в системі.
Розробці математичних моделей, методів і алгоритмів визначення напружено-деформованого стану ГРС присвячено численні роботи Світлицького В.А., Гладкого А.В., Дейнеки В.С., Сергієнка І.В., Калюха Ю.І, Лебедя О.Г. та інших авторів [1-9].
Розглянемо загальний вигляд ГРС, зображеної на рис. 1. Вона складається із вітрила 1, здатного сприймати лише розтягуючі навантаження, плавучості 2, притоплюючого масиву 3 і якоря 4. Витрати рідини через переріз DN вважаються постійними, а точка D - фіксованою. Плавучість C утримується в положенні рівноваги вітрилом CD справа і тросом CB зліва. За рахунок перепаду рівнів води в верхньому і нижньому б’єфах на вітрило діє гідростатична сила, що призводить до його прогину відносно вертикалі CK. 
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	Рис. 1. — Схема сил в ГРС з вітрила, плавучості, притоплюючого масиву і якоря.



Математичне моделювання ГРС включає в себе три етапи: статику, лінійну і нелінійну динаміку системи. Моделювання здійснюється на базі методів, розвинутих в роботах [8-12].

На рис.2 наведено результати моделювання. Показано вплив зміни плавучості і різниці б’єфів на довжину вітрила (крива 2) та показник (пряма 1), встановлений чинними нормативними документами. 
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Рис. 2. Вплив зміни плавучості і різниці б’єфів на довжину вітрила .


Як видно з рисунка, довжина вітрила  суттєво залежить від параметрів задачі і може на 10-20% перевищувати встановлений чинними нормами показник.
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