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УЗЛОВЫЕ АВТОМАТЫ УЗЛОВ И ЗАЦЕПЛЕНИЙ, ИМЕЮЩИХ  

НЕ БОЛЕЕ СЕМИ ТОЧЕК САМОПЕРЕСЕЧЕНИЙ 

 

Рассмотрим класс автоматов, основанный на теории узлов и зацеплений в трехмерном пространстве. 

Основные элементы этих автоматов задаются уравнениями вида z xRy или z xLy , где R и L обозначают 

два типа операций: R связана с правой ориентацией на плоскости(рис.2), а L - с левой ориентацией на 

плоскости (рис.1). Элемент z xRy  имеет входы y , x  и выходы y , z . Действие этого элемента не меняет 

величину y . 

 
Рисунок 1    Рисунок 2 

 

Изучаются классы эквивалентных автоматов, сбалансированные состояния которых не меняются под 

действием естественных преобразований схем. Основным элементам автоматов сопоставим диаграммы узлов 

   (R) и    (L)  тогда преобразованиям схем будут соответствовать движения Редемейстера. 

В докладе строятся логические эквиваленты узлов и зацеплений, имеющих до семи точек 

самопересечений, и изучаются топологические свойства этих объектов средствами математической логики. 
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