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Вступ. В даній роботі розглядаються принцип та способи прийняття рішень в кризових ситуаціях 
для отримання оптимального результату щодо їх локалізації та ліквідації шляхом створення логічних 
схем. 

  
Постановка задачі. В сучасний період розвитку науки і техніки необхідно більше уваги приділяти 

фундаментальним дослідженням, теоретичному узагальненню відомих фактів і виявленню завдяки цьому 
нових. Одним із шляхів отримання нової інформації в умовах стохастичних збурень є синтез 
оптимальних інформаційно-контрольних систем (ІКС).  

В цій статті запропоновано алгоритм пошуку процедури розв’язання задачі шляхом формування 
цільового стану системи виходячи з реальної ситуації на об’єкті що досліджується. 

 
Моделі опису ситуацій в процедурах прийняття цільових рішень. Виділимо з  X T   – 
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Для задання значень параметра вводиться предикат: 

   1 ,
k kt t t tP x параметр x приймає значення 



 , тоді стан системи визначається набором предикатів (в 

семантичних сітках) у вигляді  0 1, , , nx x x X  і  0 1

0 1
0 1, , , :

n

n
k k k nW W W       

 
0

& ,
i

n
i

x i i ki
SitDS P x 


 , де  1

n
i t

W


 – множина значень параметра ix  в допустимій області  
it iW S W  

простору станів системи управління і об’єкта [1,8]. 
Правила зв’язку параметрів, які описують зміну ситуації в системі задаються продукціями такого 

виду [6,7]: 
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Зв’язки між параметрами  i it mx X T   підсистеми задаються у вигляді орієнтованої L - сітки без 

циклів, з зв’язками виду   1
, , ,
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
  , що виражає прямий зв’язок динамічного ряду 

параметрів з початковим, проміжним і кінцевими значеннями, які відповідно ціленаправлено 
відображають логіку розв’язання задачі згідно вибраних моделей стратегій пошуку цільового стану 
системи. 

Пошук процедури розв’язання задачі починається з формування цільового стану системи, 
виходячи з реальної ситуації в момент 

ii mt T  на інтервалі термінального часу, на основі ітераційних 
схем в координаційних моделях, згідно завданих критеріїв [6,8] відповідно до інтенсивності фізико-
хімічних та енергетичних процесів (ФХП-ЕП). 

При такій постановці проблеми синтезу САУ-ТП, процес розвитку моделі предметної області 
ґрунтується на знаннях про наступні об’єкти, структури ФХП, логічні структури процедур управління: 

склад підсистем синтезованої структури САУ; 
структура зв’язків між параметрами; 
правила і функції для зв’язків; 
система гіпотез про цільову структуру САУ. 
Тоді алгоритм пошуку процедури розв’язання задачі визначає логічну ланку дій, які закодовані в 

структурі моделі системи, що входить в клас функціонально подібних і орієнтованих на досягнення мети 



моделей систем, як прототипів. При цьому важливим моментом є створення засобів генерації моделей 
нових структур САУ і створення на їх основі каталога бази знань в предметно-орієнтованій експертній 
системі, яку можна представити у вигляді [9,10] (Рис.1.): 

Логічний висновок (силлогізм) будується індуктивним або дедуктивним методом (процедурою). 
Процедура дедукції вводиться строгими логічними правилами, а індукція і абдукція називаються 
імовірнісними [6,8]. 
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Рис.1. Модель структури бази предметно-орієнтованих знань 

В процес пошуку моделі розв’язання задачі, логічна дія, в процесі якої встановлюється хибність 
гіпотези iH  або неспроможність (розрив) ланцюга доведення, в цілому визначає процес спростування 
гіпотези про стан, ситуацію в об’єкті. 

Розглянемо деякі аспекти проблеми вибору логічних схем та процедур [2-7]: 
1. Структурні елементи спростування: 

 антитеза; 
 аргументи спростування (конфліктні); 
 демонстрація спростування як конфлікт зв’язків. 

2. Процедура спростування: 
 доведення істинності антитези; 
 хибність наслідків з тези. 



3. Теореми – твердження з математичної теорії (МТ), істинність яких можна довести за 
допомогою логічних міркувань (процедур). 

Достатні і необхідні умови при доведенні теорем. 
Достатні умови в МТ для деякого математичного положення B  є таке положення A  з якого 

випливає B : A B . 
Необхідною умовою в МТ для деякого положення A  є таке положення B  з якого випливає A : 

B A . 
Дослідження умов достатності і необхідності  A B : 

     B F FA достатня умова для A I B I    , де FI  - істинне твердження в граматиці F . 

Якщо    A B B A    , то B  є необхідною умовою для A . 
Структура дедуктивних умовиводів відображає те, що ми отримуємо визначивши зв’язок між 

судженнями. 
Умовно-категоричні умовиводи. 

Стверджуючі модуси:  , BA B A Виводить
B
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  

 ; 

Заперечуючий модус:  , AA B B Заперечує
A
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 
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 . 

Суто-умовні умовиводи ґрунтуються на логічній схемі, де умовними судженнями є дві 
посилки: 
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тоді вони визначають правила побудови ланцюгового висновку. 
В доведенні умовивід виступає як форма  зв’язку тверджень і як метод обґрунтування та 

доведення істинності певного положення, що відображає стан досліджуваного об’єкта на основі 
правильно побудованих логічних процедур, тобто як форма обґрунтування істини про об’єкт у вигляді 
нового судження отриманого з похідних первинних. 

 

Висновки. На основі таких логічних схем можна отримати висновки про стан системи і об’єкта 
керування в цільовому просторі організаційно-керуючої структуру з певним рівнем ієрархії. 
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