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 3

ВВЕДЕНИЕ 
 

 
 

Сложность объектов управления непрерывно возрас-
тает. Это связано с тем, что цели, которые ставятся перед 
этими объектами, являются более многогранными и должны 
достигаться при различных, порой экстремальных, воздейст-
виях окружающей среды. События последних лет показыва-
ют, что для эффективного действия объектов, в управлении 
которых участвует человек, необходимо уделять особое вни-
мание обучению и адаптации его к воздействию среды для 
достижения цели, поставленной перед системой «человек – 
машина». Особенно важно уметь построить при обучении 
систему тестов, обладающих полнотой, и найти объективные 
критерии оценки степени обученности оператора. Часть 
функции управления в современных системах берет на «се-
бя» компьютер, однако это не исключает оператора из реше-
ния задачи управления, а освобождает его лишь для решения 
самых сложных проблем, не поддающихся автоматизации. 
Поэтому обучение и адаптация человека-оператора в челове-
ко-машинных системах не упрощается, а наоборот, становит-
ся более сложной. 

В ранних работах [35], посвященных анализу функ-
ционирования человека в системах «человек – машина», об-
ращалось в основном внимание на изучение его динамиче-
ских свойств, определению передаточной функции, то есть 
решению задачи идентификации при задании некоторого 
входного воздействия и получении реакции с дальнейшей 
совместной обработкой вход-выходного сигналов. Посколь-
ку, как известно, человек как динамическая «система» явля-
ется нелинейной, то рассмотренные ранее методы не являют-
ся адекватными как по полноте текста, предъявляемого чело-
веку, так и по способам построения его динамической моде-
ли. С современных позиций, учитывая достижения в области 
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информационных технологий, нейрофизиологии и теории 
управления, концептуальную модель системы человек – ма-
шина, на примере управления динамическим объектом, мож-
но представить в виде, показанном на рРис. 1. 

На рис. 1 видно два крупных блока: I – модель объек-
та управления (летательный аппарат или автомобиль и т.п.), 
в состав которого входят органы реализации управления, 
собственно динамика объекта управления и система отобра-
жения информации (СОИ), дающая возможность человеку-
оператору наблюдать как показания приборов, так и внеш-
нюю обстановку движения объекта управления в окружаю-
щей среде. Предполагается, естественно, что у системы «че-
ловек – машина» имеется цель и поэтому деятельность чело-
века в данной системе является целенаправленной; II – модель 
человека-оператора, состоящая в свою очередь из трех блоков 
на рис. 1: 1 – блок сбора информации, в котором должна быть 
отображена модель восприятия информации человеком, и, ес-
тественно, он должен быть обучен, то есть должен иметь на-
выки в сборе информации и ее понимании; 2 – блок образа 
движения, модель которого должна отображать оценку со-
стояния и прогноз движения на основе этой оценки. 

Понятно, что человек должен быть обучен, то есть он 
должен иметь навыки в формировании образа движения. 
Сформированный и прогнозированный образ движения со-
поставляется с эталонным образом и на основе этого сопос-
тавления в блоке 3 – блоке управления – вырабатывается и 
исполняется управление. Конечно, как в 1 и 2 блоках, для 
выработки и исполнения управления человек должен быть 
обучен, то есть должен иметь навыки в управлении. Если из-
вестны математические модели блоков I и II, то при учете 
воздействий можно определить точность управления, необ-
ходимого для достижения цели. Однако если модель техни-
ческой части системы «человек – машина» в определенной 
мере может быть описана адекватно, то описание модели че-
ловека-оператора до сих пор является проблематичным. 
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