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О теоретических основаниях автоматизации процессов управления в системе «человек-машина» 

 

При рассмотрении теоретических оснований автоматизации процессов управления в эргатической системе 

«человек-машина» использованы модели действий и ответных реакций человека-оператора и машины. В 

таком совместном управлении техническим объектом выделены уровни целеуказания, планирования и 

исполнения. Математическое моделирование выполнено по методу пространства состояний, что позволило 

учесть возможности и особенности применения теорий оптимального управления и автоматического 

регулирования для описания совместного управления на уровнях планирования и исполнения в соответствии с 

гипотезами разделения, полной определенности и линеаризации в смысле, определенном Н.Н. Моисеевым. 

Полученная модель системы «человек-машина» приведена в виде конечного множества неполных 

представлений элементарных движений, характеризуемых фазовыми координатами управляемого 

объекта и органов управления человеко-машинного интерфейса. На основе введенного в рассмотрение 

антропоморфного управления в форме последовательной смены неполных представлений элементарных 

движений как варианта ситуационного управления по Д.А. Поспелову построена иерархическая структура 

целей, подлежащих достижению при автоматизированном совместном управлении объектом системы 

«человек-машина». Связь теоретических результатов с практикой показана на примере эргатической 

системы «судоводитель-судно». 
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Tyrva V.O. On the theoretical grounds of control process automation in a human–machine system 

 

The paper analyzes the theoretical grounds of control process automation in human–machine systems with the help of 

the model of actions and responses of human operator and machine developed in cognitive engineering. The state space 

method is used to formalize the concept of anthropomorphic control in a human–machine system. The possibility and 

expediency of implementing the anthropomorphic control and the control automaton at the target designation, 

planning, and implementation levels. The possibility of applying anthropomorphic control templates in program 

calculation and feedback control synthesis. The research results in the mathematical models of incomplete 

representations of elementary movements, discrete control signals, and the elements of the hierarchical system of 

purposes. The information about model testing in natural experiments with ergative navigator–vessel system.  
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