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БАГАТОЕТАПНІ ПРОЦЕДУРИ ПРИЙНЯТТЯ РІШЕНЬ ЦІЛЕСПРЯМОВАНИМИ СИСТЕМАМИ В НЕЧІТКИХ УМОВАХ

Актуальність проблеми. В складних технологічних системах з високоенергетичними технологічними процесами, які обслуговуються колективом операторів можуть виникати конфлікти за рахунок: зовнішніх збурень і загроз; психологічної змученості операторів при високих рівнях ризику прийняття рішень і неоднорідності профпідготовки; збоїв у процесі прийняття рішень за рахунок недостовірності інформації; технологічних збоїв та неполадок обладнання.

Тому в таких обставинах важливо вміти швидко і ефективно керівникам і членам команди формувати і реалізувати цілеорієнтовані рішення на коректних професійних та теоретичних підставах.

Проблемна задача. Багатоетапний процес прийняття рішень в нечітких умовах конфліктних і аварійних ситуаціях для свого формування вимагає відповідно використання адекватного математичного апарату.

Узагальнення багатоетапних задач управління на термінальнім інтервалі часу динамічною системою грунтується, виходячи з аналізу поведінки системи на локальних відрізках 
[image: image1.wmf]{

}

n

m

t

t

t

T

,...,

,

1

0

=

 у вигляді моделей динаміки [1] в термінальнім часі: 
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 — функціональна модель системи, 
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 — параметр стану, 
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 —  управління. 

Тоді існують обмеження для управлінь 
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 — цільова область.

Метод Белмана-Заде дозволяє найти [1] послідовність управлінь 
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, які виводять систему в цільову область простору стану 
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, для яких функція належності множини розв’язків DS будується (на основі концепції нечітких множин) у вигляді [2]: 
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, де розв’язок моделі динамічного управління, яке включає послідовність локальних керуючих дій: 
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,

при цьому оптимізаційна процедура має вигляд [3]: 
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на основі якого будуємо зворотню послідовність управлінь 
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Тоді для них обчислюємо послідовність у вигляді: 
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а послідовність управлінь визначається на основі: 
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Розглянемо процедури побудови моделей вибору нечітких альтернатив. Класи альтернатив формуються на розбитті цільового простору системи об’єкта (спряженого) з простором станів на основі функції домінування.

Функції домінування, лінійно впорядкована, кожному значенню альтернативи  ставить у відповідність позицію на шкалі переваг [4]:
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тобто маємо:
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де 
[image: image24.wmf]A

x

 — множина альтернатив; 
[image: image25.wmf]p

R

 — відношення переваги асиметричне, нечітке, L — шкала порівнянь в якій проводиться порівняння альтернатив (лінійна, упорядкована), I —  розмір шкали, 
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  — степінь переваги х над у. При цьому функція недомовності протилежна до функції домінованості і має наступний вигляд:
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що і приводить до нечіткої множини недомінованих альтернатив на розбитті простору станів
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Для широкого класу функцій недомінованості альтернатив для функцій переваги  I-ациклічних на L-шкалі виконується умова впорядкування [4]:
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які визначають умови вибору при розмитих альтернативах.

Показник розмитості нечітких множин визначає:

· як показник внутрішньої невизначеності, протиріччя;

· часткова належність об’єктів класу множин;

· міра відмінності нечіткої множини від чіткої.

Глобальний показник розмитості визначається у вигляді функціоналу 
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 (максимальна розмитість x відносно властивості A).

Властивості показника розмитості об’єкта виразимо у вигляді послідовності моделей які визначають тип об’єкта:
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Степінь розмитості може характеризуватись по аналогії з шенонівською логарифмічною ентропією:
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 — функція Шенона.

Тоді порогова функція в процедурах прийняття рішень при оцінці степені розмитості має вигляд
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і відповідно прийме вигляд на інтервалі розбиття 
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де 
[image: image39.wmf]a

 – пороговий коефіцієнт прийняття рішень, с – поріг при виборі альтернатив.

Метричний підхід до визначення показників розмитості грунтується на відповідних процедурах визначення метрики в просторі (R2(RT) стану

1) Модель розмитості Хеммінга в R2:
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2) Модель степені розмитості на основі евклідової міри в  R2(Tmi 
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де 
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 а віддаль між множинами A і B тоді матиме розмиту оцінку на  R2(RT , 
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Виходячи з вище наведеного можемо визначити наступні метрики в просторі R2.
1. Енергія нечіткої множини: 
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2. Симетричну метрику: 
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3. Міра ентропій при оцінці розмитості: 
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4. Для ортогональної системи базису в R2 властивостей {Aj , j ( [1, M)}, для якої маємо 
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 побудуємо функцію розмитості у вигляді функції hr на розмитій множині A ( R2  
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В роботі [4] пропонується в якості інформаційної різниці розмитості ситуацій використовувати функцію розпізнавання образу класу множини 
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, а також 
[image: image50.wmf]a

-рівневі процедури оцінки степені подібності (різниці) в процесі прийняття рішень при оцінці положення множини в ΠSDS
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Відповідно міри приросту інформації при порівнянні ситуацій в просторі станів 
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де 
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.
визначають достовірність з рівнем 
[image: image54.wmf]a

 попадання координати в області {Xi,Xj}(R2 на розбитті простору станів ΠS ( R2.

Висновки. Розглянуто моделі багатокрокових процедур формування рішень в умовах надзвичайних ситуацій при розмитості вхідних даних з певним рівнем ризику.
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