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Управление сложными системами связано с трудностями, возни­
кающими нз-за большого количества управляемых параметров, кото­
рые в свою очередь связаны с параметрами внешней среды или со 
случайными функциями. Случайные факторы не дают возможности 
для некоторых операций отметить моменты их выполнения. Поэтом) 
для организации управления пользуются достижениями различных 
научных дисциплин (’).

Одним из средств преодоления отмеченных трудностей является 
. адаптивный метод, оказавшийся полезным инструментом для решения 
различных по характеру задач (’-•).

Ниже на примере выполнения последовательности независимых 
работ рассматриваются преимущества адаптивной системы управления 
по сравнению с плановой, при которой последовательность выполне­
ния операций детерминирована. Пусть требуется выполнить последо­
вательность операций а,, а,. . ап. Случайные свойства среды описы­
ваются вектором с=(С|. с։........ гя), где су=О с вероятностью ду- и
равняется I с вероятностью Операция Ду может быть вы­
полнена лишь при С1 0. При плановой системе управления, когда 
последовательность выполнения работ а/։, ........... Д/л задана, сроки
выполнения последовательности операций могут растягиваться из-за 
отсутствия благоприятствующих условий среды, т. е. при су=1. Если 
предположить, что время—дискретно и в каждый момент времени 
может быть выполнена лишь одна операция, то легко получить мате­
матическое ожидание числа тактов, необходимых для выполнения по­
следовательности п работ.

Это математическое ожидание выражается формулой

(I)

Адаптивный способ управления операциями предполагает их вы­
полнение и зависимости от наличия благоприятствующих условий



среды, т. е. н данный момент выполняется та работа, дли которой п 
данный момент услоннн благоприятны, т. е. соответствующие ск I 
Оптимальным адаптивным управлением мы будем называть такое уп­
равление, которое обеспечивает минимальное время выполнения жс\ 
п опернцнй. .*

Так как каждая операция может быть выполнена за 1 такт при 
су = 0. то минимального времени выполнения всех операций можно 
1<>стнгнуть .за счет правильно установленных приоритетов, если усло­
вии будет выполнено для нескольких операций. Эту задачу можно 
решить методом исключения из каждой пары операций, для которых 
условии среды благоприятствуют. Поэтому без ограничения общности 
рассмотрим случай п 2. т. е. установим способ установления приори­
тета выполнения операций, для которых соотнетстующие с*=0.

К этому случаи» можно принести последовательный подбор 
пар операций Пусть условия благоприятствуют выполнению операций 
о, и а;. Если отдать предпочтение операции а։. то легко показать, 
что математическое ожидание числа тактов для выполнения этих опе­
раций определяется формулой

£>. I П =֊----( ֊ + ֊ + Р? )• (2)
*~РхР։\<1г </. /

Если же приоритет отдан операции а։, то

Ь.|Г|-—!—(й-+4..+л\ (3)

Пусть тогда из (2) и (3) получается

Следовательно, оптимальность адаптивного управления достигаетсн 
при приоритете, отдаваемом операции, которой соответствует наимень­
шая вероятность благиприятствпя условий среды. Таким образом, 
если условии среды благоприятствуют выполнению только одной опе­
рации, то выполняется именно она.

Если же условии среды благоприятствуют выполнению несколь­
ких операций, го выполняется та. для которой вероятность наимень­
шая Если же условия равновероятны, то выполняется любая.

Относительный выигрыш от времени, который обеспечивает 
адаптивная система управления по сравнению с плановой, определяет­
ся формулой

4 71=^21- ж

Здесь £л| /| математическое ожидание числа тактов при адаптивном 
управленинн. требуемого для выполнения п операций

54 Г1 X —-<-1 1-р, 
15)



Отсюда видно, что при у - О плановая система, не предполагающая 
дополнительной затраты времени на обработку информации, выгоднее 
так как Г| = 0.

Преимущество адаптивной системы обнаруживается при д -1.
В этом случае из (6) можно получить

I —(Ц 1п/։)<11т<| Г| <1 - — / | + 1п —1
п «*• п ' л 2 ' (Л

Вычисляя здесь предел при л * , находим

Нт Нт - I. я > • ք ►։ (*1

Таким образом, чем меньше вероятность благоприятствования 
условий среды и чем больше длина последовательности, тем выгод­
нее адаптивная система, которая может обеспечить выигрыш во вре­
мени до 100% (согласно формуле (8)).
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X. Ц ЛРПММПМЛНЛ., Լ, Ц. ԴՐհԴՈՐ^ԱՆ
Ղեկավարման ա»|աւ։|։ոիվ համակարգերի էֆեկտիվության վերաբերյա|

Դիւոաըկվում է պատահական միջավայրում անկախ աշխատանքների »ա- 
քոըզականոէթ յան կատարումը կազմակերպելու խնզիրր ւ

Աշխատանքը կարոզ Լ կատարվել միայն այն դեպքում, երր միջավայրի 
պայմաններր րարենպաստ ենէ Առաջարկված է այդպիսի աշխատանքների հա- 
ջոըդականությունր կատարելու կազմակերպման ալգորիթմ։

Քննարկված է առաջարկված ալգորիթմի էֆեկտիվությունը է նշված է այգ 
էֆեկտիվությանը գնահատելու հայտանիշ» Այգ հայտանիշի 9գնությամը ք քն­

նարկված են որոշ սա հմանային դեպքեր։
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