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вдосконалення визначається змістом вже специфічними контрольними впра-
вами. Головними критеріями для цього стають спортивні результати, здібно-
сті самої спортсменки, а також динаміка приросту показників в тестах, конт-
рольних вправах, морфологічних і функціональних показників спортсменки.
Найважливішим принципом ефективного відбору є орієнтація на ті якості і
здібності, які обумовлюють досягнення найвищих результатів, а не на озна-
ки, що мають тимчасовий, скороминущій характер.

3. На основі аналізу літературних і інформаційних джерел, а також педа-
гогічних спостережень та щоденників спортсменок було виявлено, що  вони
будують свою підготовку в рамках річного циклу. Річний макроцикл підго-
товки у бігуній в ділять  на три періоди: підготовчий, змагальний і перехід-
ний (завершальний). Проте важливіше значення мають етапи, або мезоцикли,
тренування.

4. В даний час актуальним знову стає і питання про об'єми тренувальних
навантажень. Ще 10 - 15 років тому необхідність збільшення цього параметра
навантаження стали давати вирішальне значення. Проте сьогодні, коли не
тільки кваліфіковані, але і бігуньї нижчих спортивних розрядів часто вико-
нують досить великий об'єм бігової роботи, слід проаналізувати, який при-
ріст спортивного результату забезпечує те або інше збільшення об'єму наван-
таження. Саме цим потрібно керуватися при плануванні кількості кілометрів,
які належить долати бігуньї, а не принципу, - ”чим більше, тим краще“. При
дослідженні даних дослідження, було виявлено, що об’єм тренувальних на-
вантажень складає 80-90% від об’єму кваліфікованих бігуній.
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Задачі оптимізації показників якості нелінійних систем автоматичного
керування зведені до оптимізації векторних цільових функцій. Залежність
показників якості від вхідної дії на систему приводить до необхідності обчи-
слювати для одного значення вектора змінних параметрів безліч значень век-
торної цільової функції при різних значеннях величини вхідної дії. Вибором
найгіршого зі значень векторної функції визначається результуюча векторна
цільова функція. Пошук рішень задач оптимізації у великих і складних обла-
стях виконують за допомогою генетичних алгоритмів, які є різновидом ево-
люційних обчислень і відносяться до евристичних методів пошуку.

Критерії якості як лінійних, так і нелінійних систем автоматичного ке-
рування (САК) можуть бути відображені прямими показниками якості: пере-
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регулювання, час регулювання, коливальність процесу. Задачі оптимізації
цих критеріїв мають однакову особливість — обмеженість областей визна-
чення цільових функцій в просторі змінних параметрів умовами стійкості.
Тому стандартні методи оптимізації не можуть ефективно використовуватися
для оптимізації показників якості САК.

Пошук рішень задач оптимізації в дуже великих і складних областях ви-
конують за допомогою генетичних алгоритмів, які є різновидом еволюційних
обчислень і відносяться до евристичних методів пошуку. Генетичні алгорит-
ми застосовуються для вирішення завдань оптимізації з використанням
принципів і механізмів, що нагадують біологічну еволюцію. Такими алгори-
тмами може бути проведена оптимізація параметрів регулюючих пристроїв в
САК.

Для нелінійних моделей вектор стану і керована координата будуть не-
лінійно залежати від величини вхідної дії )(tuu  . Нелінійну модель в прос-
торі станів представимо у вигляді: ],),,,([),,( tutuxXfttuxX  ,

),,(),(),,( tuxXuxCtuxy  . В результаті застосування формул з функціями,
залежними як від x , так і від u , обчислимо прямі показники якості: макси-
мальне відхилення ),( ux , максимальний розмах коливань ),( ux , показник
загасання коливань перехідної функції ),( ux , час регулювання ),( uxtc . По-
казники якості нелінійних систем визначені тільки в області стійкості. У
першому наближенні стійкість нелінійної системи керування можна визначи-
ти за допомогою лінеарізованої моделі. Для цього продиференціюємо векто-

рну функцію рівняння по вхідній дії: 0,0,0],),,,([),(  tuxututuxXfuxB .
Представимо лінеарізовану модель нелінійної системи:

uuxBtuxXuxAttuxX ),(),,(),(),,(  , ),,(),(),,( tuxXuxCtuxy  . Також
визначимо елементи першого стовпця таблиці Рауса ),( uxk .

Розглянемо процес оптимального параметричного синтезу САК шляхом
мінімізації функції штрафу ),(2 uxF з пріоритетною максимізацією ),(1 uxF у
вигляді оптимізації векторних функцій на основі порівняння двох довільних
їх значень );( 21 UUU  та );( 21 VVV  бінарними операціями порівняння. Ці
операції дозволяють встановити, яке з двох значень векторної цільової функ-
ції «краще», «гірше», «не гірше», «не краще», можуть застосовуватися в чи-
сельних методах безумовної оптимізації, як і операції порівняння значень
скалярної цільової функції. За допомогою операції порівняння:
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виберемо з цих значень найгірше
)(max)( )( xFxG i

i


. Задача оптимізації

нелінійних систем формулюється у вигляді
)(min xG

x . Задача векторної опти-
мізації враховує умови стійкості і порядок виконання обмежень. Рішення цієї
задачі дозволить отримати оптимальний вектор варійованих параметрів, що
забезпечує якнайкращу якість перехідних процесів для заданої безлічі вхід-
них дій.

Для оптимізації векторної цільової функції можуть бути використані
модифікації генетичних алгоритмів. Модифікації відрізняються від генетич-
них алгоритмів тим, що застосовуються для мінімізації скалярних функцій,
використанням операцій порівняння значень векторних функцій.

Важливими особливостями генетичних алгоритмів в порівнянні з інши-
ми методами оптимізації є використання біологічних понять, ідея колектив-
ного пошуку екстремуму за допомогою популяції особин, способи уявлення і
передачі генетичної інформації, ідея про переважне розмноження найбільш
пристосованих особин. Передача генетичної інформації від батьківських осо-
бин до їх нащадків виконується генетичними операторами. Задача оптиміза-
ції кодується так, щоб її рішення могло бути представлене у вигляді вектора,
який називається хромосомою.

Проведені дослідження дозволяють зробити висновки, що розглянуті
методи обчислення показників якості для нелінійних систем автоматичного
керування. Ці показники якості є функціями не тільки змінних параметрів,
але і вхідної дії на систему керування.

Задачі оптимізації показників якості нелінійних систем автоматичного
керування зведені до оптимізації векторних цільових функцій. Залежність
показників якості від вхідної дії на систему приводить до необхідності обчи-
слювати для одного значення вектора змінних параметрів безліч значень век-
торної цільової функції при різних значеннях величини вхідної дії. Шляхом
вибору найгіршого зі значень векторної функції визначається результуюча
для системи векторна цільова функція.
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АЛГОРИТМ ФОРМИРОВАНИЯ ПОРТФЕЛЯ ЦЕННЫХ БУМАГ
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В данной работе рассматривается инвестор, который ставит своей целью
сформировать портфель ценных бумаг (ЦБ) на основе критериев максимиза-
ции доходности всего портфеля и минимизации риска (при этом рассматри-


