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завдання, як організаціякомпжксу заходівізасобів навчання з питань безпеки,

пропаганда правил охорони праціна основі використання нових, передових і

ефективнихінформаційнихтехнологій,масове залучення працюючих в систему

контролю івзасМного контролю.

Служби охороНи праці,посадові особи, роботодавціповинні володіти
основвми психології,викорИстовуватив практичнійдіяльності психологічні

методи і пропагувати їх серед організаторівробітта управлінськоюперсоналу.
Вони повинні володітиметодами аналізу,оцінки і прогнозування ризику в

конкретних виробництвах,методами діагностикипричин Нещасних випадків з

використанням психологічних аспектів,будувати роботу з профілактИки
травматизму на основі теоріїбезпеки,яка базуєтьсяна концепції управління
ризиком.

Слід пам'ятати,що ні фінансовівклади в охорону праці,ні зовнішній

контроль за ії станом на підприємствах,приписи і штрафи посадових осіб

держнаглядохороітраці,атестація робочих місць не дадуть очікуваних
результатівдоти, поки сам роботодавецьне усвідомнть,що охорона праці-

невід'ємна частина виробництва і що йому вигідніше працювати без

виробничихінцидентів,які ведуть до травматизму та втрат робочогочасу.
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Представленаметодика применения динамического программирования

планирования мероприятий по охране труда на предприятии. Изложен

алгоритм ее применения.

Важливою властивістю оптимальних рішень,які отримують на основі

статичних математичних моделей, є їх стійкість у часі.Але в багатьох задачах

прийняттярішеньу сферіохорони праціосновні параметри і обмеження, такі

як сировинні! людські ресурси, змінюються у часі,що визначає Їх динамічний
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характер. дійсно, збільшення тривалостіпланового періодуможе істотно

вплинути на правильністьпоточного вибору.
Потрібновідмітити,що динамічна задача не зводиться повністю до задачі

оптимізаціїдля послідовних періодівчасу, що розглядаються ізольовано один

від одного. Так, наприклад, вирішуючи задачу раціональноювибору плану

заходів по підвищенню безпеки устаткування. керівникпідприємстваможе

допустити деяке зниження вимог до устаткування, яке в певні періодичасу
буде мало використовуватись. При цьому очевидно, що в такій оптимізапійпій

задачі не вдасться представити модель як просту сукупністьневзаємопов'я-
заних задач оптимізаціїдля кожного періодучасу.

Загальним для всіх моделей цієїкатегоріїє те, що поточні управлінські
рішення проявляються як в період,що відноситьсябезпосередньодо моменту

прийняття рішення,так і в подальші періоди.Такого роду наслідки, як

правило, будутьістотними в тих випадках, коли мова йде про управлінські
рішення,пов'язані з можливістю нових капіталовкладень,збільшенням

виробничих потужностей або навчанням персоналу з метою створення

передумов для збільшення прибутковостіабо скорочення витрат в подальші

періоди.
Типовими областями застосування моделей динамічного програмування

при прийняттірішеньу сферіохорони праціна підприємствіс:

розроблення правил управління запасами засобів індивідуального
захисту, які визначать момент поповнення запасів і розмірпоповнюючого
замовлення;

визначення необхідного об'єму запасних частин, який гарантує

ефективневикористання дорогого устаткування;

розподілдефіцитнихкапітальних вкладень між можливими новими

напрямами їх використання;

складання календарних планів поточного і капітального ремонту
складного устаткування для підвищення безпеки виробництва;

розробленнядовгострокових правил заміни основних фондів,строк
експлуатаціїяких закінчився,для підвищення безпеки виробництва.

Процесиприйняттярішень,які виражаються згаданими вище моделями.

відображаютьдинамікуекономічних умов і з цієїточки зору можуть бути
віднесенідо числа мікроекономічних.Ці моделі дуже важливі,оскільки в

багатьох реально функціонуючихсистемах управлінняохороною проці(СУОП)
потрібноприймати тисячі подібних рішень.Разом з тим, відображаючи
реальну динамікуСУОП, ці моделі дозволяють здійснити більш реалістичне
довгострокове планування.

Реальні задачі оптимізації є складними, а ефективний інструментїх
розв'язанняв загальному вигляді відсутній.Розв'язання багатьох задач

математичного програмування можна спростити. якщо розгорнути процес

планування поетапно, тобто використати метод динамічного програмування.

Суть методу в тому, що визначення точок оптимального розв'язкуцільової
функції багатьох змінних замінюють багаторазовим пошуком точок

екстремуму однієї змінної або псщ-лпкого числа змінних.
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динамічне програмування
- це поетапне планування багатокрокового

процесу, при якому на кожному етапі оптимізуютьтільки один крок. Причому
управлінняна кожному кроціповинно вибиратисяз урахуванням всіх його

наслідківу майбутньому.Використанняметодів динамічною програмування

дозволяє осмислено структурувати реальну задачу довгострокового планування
з урахуванням умов здійсненняпроекту, що міняються у часі.

У задачах, що розв'язуютьсяметодом динамічного програмування,
значення цільовоїфункціїдля всього процесу визначається простим підсумову-
ванням частинних значень [(Х)цієїж функціїна окремих кроках, тобто

/(х)=ім). (І)
Ід]

Розглянемо загальну схему розв'язання задач динамічного

програмування. Процесуправлінняскладається 3 т кроків.На кожному і-му

кроціуправлінняІ,-переводить систему зістану З,..., досягнутого в результаті

(іаІ)-гокроку, в новий стан Зі,який залежить від стану 8,.. і вибраного

управліннях,:

8, =8,(.5',,,.х,-). (2)

Важливо. щоб новий стан 5, залежав тільки відстану 5,.. іуправліннях,,
не залежало від того, яким чином система прийшла в стан 8, .. У найгіршому
випадку це досягається збільшенням числа станів системи (в поняття “стан

системи" вводять 'гіпараметри, відяких залежить майбутнійрезультат).
Розглянемо задачу про максимізацію цільовоїфункції[(л) на т-

кроковому процесі.
Під впливом управліньх., х2,...х,,.система переходить з початкового

стану 80 в кінцевий 5“...За т кроківотримують виграш (значенняцільової
функції):

..

І(х)=2/.(8....»х,), (3)
дні

де [(,;-“д)- виграш на і-мукроці.

Принцип оптимальності дозволяє стверджувати, що при будь-якому
початковому управлінніІ, має місце співвідношення

](х)=]і(30*хі)+[.[2(3|,12)+'"+];(зшпхп”:

=]і(80тхі)+/мІ[8т-І(80'хІ)]
(4)

Оскільки співвідношення (4) справедливе для всіх початкових рішень хІ ,

то для одержання максимального виграшу треба знайти максимум по х|
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значення [(х). Це приводить до рекурентної формули динамічного

програмування

].(30) =

ШЇХ[(х)
= т3Х[[.(3тхі)+І..[3..с.(3тхі)]]:т2'

. (5)

Вираз (5) означає, що, знаючи І;,(З),можна обчислити ],(8), знаючи

]](8), можна обчислити [,(8) іт. д.

Опке, алгоритм отримання розв'язкув динамічному програмуванні
можна визначити як послідовністьфункційвиграшу або ж як послідовність

управлінь[хп(.5'о)]. Ці послідовностівизначають одна одну
- в цьому й полягає

значення рекурентних співвідношень.Причому є тільки одна послідовність
оптимальних значень цільовоїфункції,хоч, в принципі,можуть мати місце

різніоптимальні управління,які приводять до того ж максимальною виграшу.

Плануючи баґатоетапну операцію,управління на кожному кроці
вибирають з урахуванням майбутнього.І тільки на останньому кроці такої

необхідності немає. Цей крок можна спланувати так. щоб він приносив

найбільшувигоду.
Плануючи останній крок, до нього приєднують передостанній,знаходять

згідноз основною рекурентною формулою найбільший виграш на цих двох

кроках іт. д. Тому процес розгортається відкінця до початку.

Алгоритмдинамічного програмування має такий вигляд.

]. На вибраномукроцізадаємо набірзначень змінної,що характеризує
останній крок іможливі стани системи на передостанньому кроці.Для кожного

можливою стану і кожного значення вибраноїзмінної обчислюємо значення

цільовоїфункції.З них для кожного виходу передостаннього кроку вибирасмо
оптимальні значення цільовоїфункціїі відповідніїм значення розглядаиої
змінної. Отримуємо іфіксуємовідповіднутаблицю.

2. Переходимо до оптимізаціїна етапі,що передує розглянутому [рух
назад).відшукуючи оптимальне значення нової змінної при фіксованих
знайдених раніше оптимальних значеннях наступних змінних. Оптимальне

значення цільової функціїна подальших кроках отримуємо з попередньої
таблиці.Якщо нова змінна характеризує перший крок, то переходимо до п. 3. В

противному разіповторюємо п. 2 для наступноїзмінної.
3. При даних у початковій умові для кожного можливого значення

першої змінної обчислюємо значения цільової функції і вибираємо її

оптимальне значення, що відповідаєоптимальному значенню першоїзмінної.
4. При відомомуоптимальному значенні першої змінної визначаємо

початкові дані для наступного кроку і по останній таблиці * оптимальне

значення наступноїзмінної.
5. Якщо наступна змінна не характеризує останній крок, то переходимо

до п. 4. У противному разіпереходимо до п. 6.

6. Формуємо оптимальне рішення.
Застосуванняметодів динамічного програмування дозволяє значно

спростити процедуру планування заходів з охорони праці підпригмстната
підвищити СфЄКТИПІІїСТЬнаслідківїх реалізації.


