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МОДЕЛІ ВИБОРУ СТРАТЕГІЙ ГАРАНТОВАНОГО ЦІЛЕОРІЄНТОВАНОГО УПРАВЛІННЯ В РЕГІОНАЛЬНИХ СТРУКТУРАХ
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Актуальність проблеми. Прийняття рішень в складних системах, що динамічно розвиваються, та включають як енергетичні, так і інформаційно-керуючі локальні системи вимагають для зкоординованого управління, згідно цільових задач функціонування, наявності людського ресурсу з певним рівнем інтелекту і професійної підготовки, що є відповідно складною проблемою. Особливо в умовах обмежень на ресурси це приводить до конфліктів і криз, системи втрачають рівень гарантованого функціонування і відповідно вимагається тонкої зваженої процедури формування керуючих рішень на основі стратегій гарантованого успіху з мінімальним рівнем ризику в умовах розмитості та невизначеності ситуацій [3]. Різні сторони цієї проблеми широко розглядались в науково-технічній літературі з точки зору побудови як математичних моделей теорій управління, ігр, дослідження операцій, так і логіки та методів штучного інтелекту, оперативного управління з використанням експертних систем, баз даних і знань як інструменту створення еталонних моделей поведінки управління складними регіональними структурами [2-4].

Аналіз проблеми прийняття рішень на основі стратегій гарантованого управління.

В роботі [1] показано, що в любій ситуації прийняття рішень ми повинні відповісти на наступні питання: до якої цілі прямуємо і в чому вона полягає; як виділити з глобальної цілі систему локальних згідно поточної ситуації; як провести аналіз поточної ситуації згідно процедури прийняття рішення для досягнення локальної цілі; як формально описати ціль для використання його в математичних моделях прийняття рішень; оцінити адекватність методу формування рішень відповідно до цільової задачі управління.

Введення цільвої функції для кожного можливого наслідку кроку процесу управління в певній мірі оцінити степінь корисності для системи або особи, яка приймає рішення, але таку функцію не завжди можна побудувати на основі узгоджених критеріїв гарантованого функціонування. Тобто можна побудувати математичну модель задачі прийняття рішень на основі формального опису логіко-математичного опису процедури реалізації цілі, з врахуванням переваг альтернативних шляхів.

Задання шкали альтернатив є певним етапом у процесі відображення моделі цілі в просторі станів спряженого з цільовим введеним в роботі [9]. При цьому необхідно врахувати, що адекватні математичні моделі реальних задач прийняття рішень є досить складними з відповідним рівнем невизначеності ситуацій та розмитості параметрів об’єкта, системи керування. При цьому необхідно оцінити механізм формування дій для досягнення оптимального результату виходячи з логіко-математичної та енергетичної структури задачі, інформаційної її інфраструктури [3-8]. 

Тобто, задача прийняття рішень — може бути сформульована в термінах означеної цілі, засобів досягнення на основі вибраних стратегій дій та результату [8-13].

Відповідно до проблемної задачі маємо: визначені способи дій; конкретні дії на основі планів, програм.

Відповідно [1] до цього в математичній моделі прийняття рішень необхідно вказати весь клас моделей способів дій, альтернатив, стратегій і тактик досягнень ціцлі, з яких проводиться вибір згідно ситуації особою або колективом, що приймає рішення (ціленаправленим).

Математична модель задачі прийняття рішень представляє формальний опис  цілі, засобів для досягнення цілі, способів зв’язку засобів з можливими або гарантованими результатами, які забезпечуються відповідною тактикою в класах реалізованих стратегій.

Моделі процедури розв’язання проблем.

Для аналізу і класифікації задач прийняття рішень необхідно виділити дві компоненти [1,9]: опис представлення та параметризації цілі та допустимого околу; опис класів засобів дій та результатів для досягнення цілі.
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Відповідно маємо структуру зв’язків:

де 
[image: image1.wmf](

)

i

A

 — клас альтернатив, 
[image: image2.wmf](

)

i

Rd

 — моделі дій, 
[image: image3.wmf](

)

(

)

i

x

Rd

V

t

x

Î

 — результат. Відповідно { альтернатива 
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 результат } — визначає нове положення системи за рахунок дії.

Основні типи залежності результатів від обраних альтернатив (процедура класифікації ситуацій) на розбитті цільового простору [9] в задачах прийняття рішень інтепретуються як спосіб зв’язку засобів з результатами [9]: кожна альтернатива приводить кожне значення х-координати до одного результату 
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 при умові визначеності; кожна альтернатива приводить координату х на множину результатів в області цільового простору 
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з певним рівнем ризику недосягнуити цілі; кожна альтернатива приводить область можливого х на множину можливих результатів,області яких невизначені (розмиті) відносно цілі з певним ризико 
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Тоді ситуаційний опис гарантій результату дій буде 
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де 
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 — термінальний час можливості дій, 
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 — стратегія прийняття рішень,  
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 — класифікатор ситуацій на множині альтернатив, що є основою виболру моделі дій для досягнення мети, 
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 — стан системи в момент часу t, 
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 — гарантовані стратегії досягнення успіху в цільовому просторі системи.


Функція від гарантованих стратегій 
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 в околі точки прийматиме максимальне значення в умовах енергетичного і інформаційного балансу [9]
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 — джерело енергії управління, 
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 — потік енергії збурення, 
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 — потужність управління і збурення.


Розглянемо задачу прийняття рішень в системному аспекті (трактуванні) визначивши, що [12] для досягнення мети необхідно врахувати, що результати активних дій впливають на: стан системи після вибору способу дій на основі інформації про поточну ситуацію; дія визначається вибором керуючої альтернативи, яка здійснюється системою управління на основі оцінки поточного стану з врахуванням впливу збурень та наявних  ресурсів.
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Відповідно до цього положення маємо: 
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 — множина всіх альтернативних станів на множині розбиття альтернатив упорядкованих на інтервали допустимих змін координати 
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 визначається функцією реалізації дій управління 
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Згідно цих положень на засадах системного аналізу побудуємо схему взаємодії об’єкта і структури керування.

В залежності від цільової задачі можемо виділити певні стани об’єднаної системи: пасивний стан при відключенні джерел енергії і управляючих впливів; активний стан виходу на режим цільового функціонування; активний режим протидії збуренням для збереження цільового функціонування; активний режим кризового управління. Це відповідно задає процедуру рангування станів і альтернатив, де 
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  — термінальний репер рангів класифікатора ситуації в момент часу t.
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В умовах визначеності граф переходів буде однозначним, а кожній альтернативі відповідає один стан з координатою 
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, при заваді кожній альтернативі ризику 
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 за час прийняття рішень 
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При цьому кожній координаті 
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 — рангу  і відповідає вагова функція пов’язана з інтенсивністю управляючих дій.


Якщо задача прийняття цільвоих рішень розв’язувати в формі функцій реалізацій з гарантованим успіхом вибраних стратегй управління, то необхідно врахувати наступні варіанти інформованості особи (системи), яка приймає рішення [1], [9
[image: image45.wmf]¸

14]:

· приймаючий рішення (оператор, процесор) знає стан середовища і системи, визначений системи і напрям руху до цілі (умови визначені) (умови визначені)
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 — клас управляючих дій;

· приймаючий рішення оператор знає для кожного стану (збуреного завадою) ймовірність знаходження в певній області параметра (цільового)
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 — збурення траєкторії в режимі стабілізованої рівноваги, 
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 — ймовірність попадання в альтернативну область 
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· приймаюча рішення система не має інформації про інтенсивність і канали збурень, тобто маємо умову [9]:
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 — стратегія вибору альтернативи при функції реалізації 
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Структура альтернатив визначається типом моделей задач ціленаправлених: задачі вибору структури системи; задачі визначення параметрів системи, які гарантують функціонування системи; задачі управління цільовим режимом стабільного стану; задачі ціленаправленого руху в цільову область простору стану; задачі координаційного управління; задачі оптимального і гарантованого управління складними системами.

Якість процедури виьору класу альтернатив на розбиття простору станів і цільового найбільш оптимально можна визначити, виходячи з принципу найбільшого гарантованого успіху [10,11], тобто концепції максимуму від функції 
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яку можна трактувати як:

· послідовність управляючих дій на основі моделі вибору класу альтернатив, що ведуть до гарантованого успіху: 
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· як дерево рішень з набором процедур вибору альтернативних віток графу руху до цілі [10,11].

Для позиційних ігор стратегія вибору альтернативних ходів веде до займання певної цільової позиції в просторі гри.

Для динамічних систем траєкторія поведінок визначається інтегруванням диференціального рівняння у форрмі Коші (при неперервному або дискретному управлінні):
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або через розбаланс швидкості обміну потоками ресурсів,

і
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тобто керуюча дія складається з цільової і комплексуючої компоненти збурення 
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,а затрати енергетичних ресурсів на кожному кроці управління 
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 — екоефіцієнь енергозатрат при управлінні 
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Розглянемо графову структуру програми дій в ієрархії гравців 
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, які цілеорієнтовані на досягнення кінцевої мети [12].


Нехай 
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G

 — система взаємодії графців визначена на основі графа і зорієнтована на досягнення мети за час 
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. Якщо виділено певний об’єм активних ресурсів, достатніх забезпечити досягнення мети, то умова її реалізації гарантується виходячи з гіпотез [9]:
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 — кількість ресурсу на виконання функціонально-управляючих дій 
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 — активний ресурс управління, 
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 — ресурс, достатній для досягнення мети.


Недоліком такої схеми є відсутність явного опису стратегії досягнення мети, при цьому тактика дій має жорстко прив’язану схему відносно учасників гри, при цьому в явній формі не відображені інформаційні аспекти гри, як способу формування і реалізації дій для досягнення мети.


При цьому можна виділити два класи процедур прийняття рішень [13]:

· якщо гравці в ході дій на основі прийнятих рішень не використовують нової інформації, то прийняття рішень є миттєвим актом, а задача є статистичною;

· якщо команда гравців в ході прийняття рішень змінює інформаційний стан, одержуючи чи втрачаючи інформацію, то в такій динамічній задачі стратегія повинна бути багатокрокова на основі динамічного програмування дій.

Висновок


На основі системних концепцій і системології цілеорієнтованих структур розглянуто моделі формування стратегій балансного та ігрового управління, моделі яких використовуються в технологічних виробництвах, то можуть бути використані в соціально-техногенних і суспільних організаціях.
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