


моделей взаимодействия СиОПС или СиОИС. При этом согласно [9,11] будем полагать, что этот 
процесс осуществляется в некотором наборе информационных полей (ИП) экранов  )( *TGi  
(например, состояния монитора ЛПР или его агентов), где , T* – множество ситуационных 

отсчетов (измерения) состояния ИП для ИЭСТЗ проектного управления T*= Tttt iii },,{ *
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H энтропия, которая представляет параметр неопределѐнности поведенческих моделей 

взаимодействия СиОПС или СиОИС в МАС ИЭСТЗ проектного управления в зависимости от 
текущих потребностей и ресурсных возможностей ЛПР или его агентов.  

В общем случае использования агентов расширенной виртуальности H представляет 
статистические характеристики состояния ИП экранов  )( *TGi , которая в нормированном 
пространстве координат (Х, Y, Z) задается выделенными областями, соответствующих гипотез [8, 11] 
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где f(.)  любая интегрируемая по Риману функция или параметрическая зависимость, Xi, Yj и Zk  
текущие значения переменных (или параметрических зависимостей)  входных переменных- 
(параметров) независимых (или зависимых) координат, о различных состояниях анализируемых  
(контролируемого) моделей взаимодействия СиОПС или СиОИС в МАС ИЭСТЗ проектного 
управления. 

Будем полагать, что физические размеры ИП экрана монитора 2*)( RTGi   по оси Х  Хэ, а по 
оси Y  Yэ, в каждом из которых расположен набор ( ) активных и пассивных 

опций, размеры которых  , а центры  ( ). Следовательно, справедливо 

следующее  
Предложение 2.1 . Активная область каждого ИП i-го экрана есть 
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Функции управления в подобной ИЭСТЗ проектного управления выполняет ЛПР путем 
позиционирования активного элемента, например, указателя курсора с помощью "мыши". 
Соответственно активные размеры указателя  К(Хк, Yк), а его центр  (Хк(t), Yк(t)). 

Тогда справедливо следующее 
Утверждение 2.1.  Область "активного" взаимодействия ЛПР с каждым i-м ИП есть 
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где  и   моменты входа и выхода в i-е ИП  экрана, соответственно.  

Траектория  на каждом i-м информационном поле экрана формируется на основе 
управляющих воздействий  и , обеспечивающие перемещение курсора соответственно 
по оси X и Y ИП  экрана. Переход из i-го в (i+1)-е ИП осуществляется путем формирования 
дополнительного управляющего воздействия , например, путем нажатия ЛПР кнопки 
позиционируемой “мышки” в момент нахождения ее указателя курсора в области . Формально 
можно выделить, как минимум, три канала управления:  каналы позиционирования по оси X и по 
оси Y;  один канал переключения или активизации опций ИП  экрана. При этом остановку или 
задержку курсора на любой области  экрана можно интерпретировать некоторым параметром 
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элемента временного запаздывания (з  чистое транспортное запаздывание з , которое 
обусловлено, например, процессом изучения ЛПР на этом временном отрезке состояния i-го ИП и 
принятия решения о выборе направления перемещения курсора).  

Время перехода из  в  с одновременным перемещением указателя курсора по некоторой 

траектории )(
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 до появления ИП  экрана можно интерпретировать как элемент временного 
отрезка формирования упреждающих воздействий  оп . В подобных ситуациях ЛПР не 
дожидается появления опций ИП  экрана  перемещает курсор указателя в новую позицию, где, 
по его мнению или предшествующему опыту работы, будет находиться искомая или следующая 
опция ИП. Таким образом, в такого рода имитационных моделях MMI, по каждому из каналов 
управления необходимо определять не только пространственные и временные параметры 
позиционирования того или иного физического элемента, но и параметры некоторых виртуальных 
объектов, находящихся в памяти ЛПР и обеспечивающих формирование упреждающих воздействий, 
параметры которых для каждого ЛПР, как правило, имеют большие не только пространственные, но 
и временные разбросы. При этом сам процесс позиционирования внимания ЛПР, например, 
интерпретируемый путем перемещения курсора ЛПР в той или иной области ИП имеет 
разнотемповый характер. Этот процесс имеет многофункциональный характер и состоит, как 
правило, из следующих этапов: вход в ИП  экрана монитора, определение состояния ИП  экрана 
(изучение, ознакомление и т.п. ИП с целью, например, перехода в следующее ИП), начало движения 
курсора (быстрое движение или разгон), стационарное движение или покой, торможение и т.п. Могут 
быть итерации, например, в случае, когда по той или иной координате имеет место большой люфт, 
затрудняющий попадание курсора в желаемую активную область опции ИП, с последующей 
активизацией выбранной опции путем многократного формирования команды выбора. В подобных 
ситуациях происходит выход из активной области опции, в частности, процесс нажатия кнопки 
“мыши” часто приводит к физическому ее смещению и выходу из активной области опции ИП экрана 
и др. 

Таким образом, для идентификации ЛПР в рассматриваемом классе ИЭСТЗ любая траектория 
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 будет содержать не только динамическую (скорость перемещения курсора и т.п.) и 
статическую (точность позиционирования курсора и др.) составляющие позиционирования, но и 
когнитивные характеристики, которые существенно дополняют не только индивидуальный портрет 
(почерк, рефлексивные характеристики субъекта и т.п.) ЛПР, но и его физическое состояние на 
данном отрезке времени. Подобного рода характеристики: сенсомоторные (работа конкретного 
субъекта (ЛПР и т.п.) с клавиатурой, “мышью” и т.п.), семантические (информационные 
предпочтения, например, наиболее часто используемые информационные окна и опции ИП) и т.п., 
как раз и обеспечивают сам процесс формирования некоторого виртуального образа в системе 
взаимодействия СиОПС или СиОИС.  

В этой связи справедливо следующее 

Предложение 2.2 . Любое множество траекторий )(tV
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 есть 
отображение результатов интеллектуальных усилий конкретного ЛПР не только с точки зрения 
задачи идентификации его действий в сети, но и возможности фиксации и защиты авторских 
притязаний ЛПР, равносильных написанию некоторого электронного правила (алгоритма  объекта 
интеллектуальной собственности  ОИС, который может быть оформлен в виде некоторого 
технического решения соответствующего ОПС) работы виртуальной поисковой машины ИЭСТЗ 
проектного управления. 

Совершенствуя функциональные возможности и работу подобных МАС ИЭСТЗ проектного 
управления, конкретное ЛПР исследует и одновременно формирует некоторую виртуальную среду 
(векторы внешнего и внутреннего состояния или "оболочку"), которая обладает всеми атрибутами не 
только ОИС, но может быть представлена на уровне патентоспособного решения. В "простейшем" 
случае это персонифицированная БД, а в более интеллектуальном (или в "продвинутом" случае)  БЗ, 
и в предельном случае  некоторая проблемно-ориентированная система комплексной автоматизации 
основных процессов государственной экспертизы (СКАГЭ) ОПС или экспертная система локальной 
или глобальной вычислительной сети (ЛВС или ГВС), обеспечивающая правовое сопровождение и 
защиту того или иного ОИС или ОПС на всем его жизненном цикле в распределенной 
вычислительной среде Internet/Intranet. 
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Результаты проведенных выше рассуждений и выполненных в работах (см. Табл. п. 4) 
исследований могут быть сформулированы в следующем виде.  

Теорема 2.1.  Синергетические модели МАС ИЭСТЗ проектного управления процессами защиты 
и правового сопровождения сетевых взаимодействий СиОИС или СиОПС ограниченной сложности 
могут быть описаны следующей системой дифференциальных уравнений 
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где  вектор состояния информационных технологий (ИТ) сетевых поведенческих 

моделей взаимодействия СиОИС или СиОПС, ,  
интервальные матрицы, представляющие «многомерные числовые данные» (МЧД, см. Табл. п. 5) о 
состоянии поведенческих моделей взаимодействия СиОИС или СиОПС. Элементы матриц заданы 
своими экстремальными значениями, ограничены по модулю и невырождены 
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ux ttt  При этом следует рассматривать множество 
ситуационных отсчетов (измерения) состояния ИП для ИЭСТЗ проектного управления T*=
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supinf  Rttt iii   Nni ,...,,...2,1 ; },),(,{ HttT   

t время,  отклоняющий аргумент, )](),([ supinf tt   , ,)](),([ 1
supinf  Rtt   

1
supinf ),(),(  Rttt  , H энтропия (1), представляющая неопределѐнность поведенческих 

моделей взаимодействия СиОПС или СиОИС в МАС ИЭСТЗ проектного управления в зависимости 
от текущих потребностей и ресурсных возможностей ЛПР или его агентов. 

Для случая ограниченной сложности отклоняющие аргументы )()( xx    и )()( uu    определяют 
величину запаздывания по состоянию ИТ ОИС, например, )( x   время от момента возникновения 
инновационной идеи у пользователя ГВС до ее оформления в виде заявки на патентование 
изобретения, )(u   длительность государственной экспертизы заявки на выдачу патента на 
изобретение. Вектор "размытых" экспертных оценок ИТ ОИС  определяют 

 где шаг интегрирования системы дифференциальных уравнений 

(СДУ) (2) с начальными условиями (3) и (4). Значения  формируют ЛПР на основе оценки 
состояния выхода логических существенно нелинейных функций (СНФ) экспертизы ОИС [8 – 11], 
например, на основе СНФ, устанавливающей взаимосвязь (в общем случае, поведение моделей) 
экспертных оценок между значением вектора состояния, характеризующего параметры БД и БЗ в 
заданной предметной области (ПрО) патентов на изобретения на исследуемом временном интервале. 
Для исследования данного класса динамических процессов в [11, 14] разработаны объектно-
ориентированные процедуры и логические схемы автоматов (ЛСА) для контроля адекватности 
цифровых моделей СДУ (2), позволяющие сократить объем вычислений, одновременно повышая 
достоверность моделирования существенно-нелинейных систем управления процессами защиты и 
сопровождения интеллектуальной собственности в сети Internet/Intranet. 

Переход от исходной СДУ к эквивалентной системе обыкновенных ДУ обеспечивает подсистема 
адаптивных алгоритмических средств формирования транспортного запаздывания, которая 
осуществляет контроль выделенных в ЦВМ ресурсов и соотношений )( ith   между текущим 

шагом интегрирования h  и запаздывающим аргументом  . При этом: ]int[),1[    

разработан алгоритм по адресного обмена )( itx  с )( itx ; ]int[),1[    – 

интерполирования )( itx  кубической сплайн функцией; )1,0(  – расширенного 

пространства состояния на основе аппроксимации )( itx  рядом Падэ. 
В результате систематизированы наиболее распространенные структуры процедур численного 

решения СДУ (2) и сведены к следующим: 
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где  ( )  – мощность подмножества   вычислительных методов решения СДУ, k


 – число схем 
или приближений в  методе, 
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(Эйлера, Мерсона-Кутта, Джилла, Рунге-Кутты) [12], 
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 – множество предикто-

корректорных (многошаговых) вычислительных методов решения СДУ (модифицированный Эйлера-
Коши, Адамса), 
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 – множество численно-

аналитических методов решения СДУ (метод Пикара и неопределенных коэффициентов), V (. )  – 

расширенный вектор состояния исходной СДУ (2), F(.)  – правая часть решаемой СДУ, 

a b(.), (.) и d(. )  – коэффициенты соответствующих вычислительных методов. 

В результате справедливо 
Утверждение 2.2. Процесс синергетической настройки множества (5) методов численного 

решения систем дифференциальных уравнений (2) может быть сведен к следующим объектно-
ориентированным процедурам: 

1) формирование многофакторной шкалы сложности (МШС) Q q( )

,

( ) ( )

,

( )( ) { }

 







 

 
1

 и области 

ее определения ( ) ( ){ }; , , , ...,



   
1 1

1 2  где, например, q
1

0( ) – априорная и q
1

( )

апостериорная экспертные оценки точности вычислений на заданном интервале или шаге h t
i
( )  

исследования рынка информационных (цифровых и т.п.) технологий (ИТ) взаимодействия 
поведенческих моделей СиОИС или СиОПС, 





1

( )  – заданная или допустимая погрешность 

вычислений – sup ( ) ( )



 q
1 1

 ;  

2) определение приоритета на МШС согласно заданным ограничениям и условиям исследования 
состояния СиОИС или СиОПС –  
Q Q k k( )
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3) синтез синергетических (самоорганизующихся) вычислительных методов исследования 
поведенческих моделей взаимодействия СиОИС или СиОПС – 
{( ; ): { } { } ; sup (.) }
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sign q sign q Q   . 

Содержательно это означает, что процесс самоорганизации численных процедур исследования 
поведенческих моделей взаимодействия СиОИС или СиОПС осуществляется на основе применения 
принципа ограниченной сложности (ПМС) [13], а также введенных доопределений МШС [8, 11] 
позволяющих устанавливать на МШС динамический приоритет в соответствии с конкретными 
условиями государственной экспертизы состояния МАС ИЭСТЗ проектного управления и 
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оптимизировать вычислительные процедуры решения СДУ (2) в пространстве таких противоречивых 
характеристик вычислительных систем, как точность, скорость и объем занимаемой памяти. 

Заключение 

В результате процесс самоорганизации численных процедур исследования поведенческих моделей 
взаимодействия СиОПС или СиОИС, постоянно обновляемых (патентоспособных) бизнес-моделей, 
может быть сформирован на основе использования основного принципа синергетики:  

– принципа самоорганизации цифровых платформ АПК сложно-функциональных блоков (СФ-
блоков или IP-ядер (Intellectual Property)-ядер) систем на кристалле (СнК) и соответствующих КМОП 
СБИС многоагентной системы (МАС) интеллектуальных эргатических систем технического зрения 
(ИЭСТЗ) лицами, принимающими решения (ЛПР) или их сетевыми агентами.  

На основе разработанных в настоящей работе методов и моделей цифровой платформы 
проектирования ИЭСТЗ проектного управления предоставлена возможность синтезировать в 
автоматизированном режиме персонифицированные стратегии формирования патентоспособных 
проектных решений ограниченной сложности на основных стадиях ЖЦ технически оптимальных 
ИЭСТЗ проектного управления в заданной предметной области. 

Этот процесс осуществляется на основе применения принципа минимальной (ограниченной) 
сложности (ПМС) [13], а также введенных доопределений МШС [8, 11], позволяющие устанавливать 
на МШС динамический приоритет в соответствии с конкретными условиями государственной 
экспертизы ОПС [2, 3] состояния цифровой платформы МАС ИЭСТЗ проектного управления и 
оптимизации вычислительных процедур решения СДУ (2) в пространстве таких противоречивых 
характеристик вычислительных систем, как точность, скорость и объем занимаемой памяти. 

В общем случае, в зависимости от задачи анализа состояния информационных (цифровых и т.п.) 
технологий (ИТ) сетевого взаимодействия СиОИС и СиОПС, решающее значение приобретают цели 
государственной экспертизы ОПС, источник данных (качественный или количественный), требуемая 
точность поведенческой модели СДУ (2)  (4), удобство при вычислении, сравнительная простота 
интерпретации данных, а также личный опыт (поведенческие модели) субъектов ОИС и ОПС. В 
зависимости от характера идеализации взаимосвязи между параметрами системы государственного 
экспертизы ОПС и ее состояниями формируются существенно нелинейные функции (СНФ) СДУ (см. 
Табл. пп. 6 – 9). 

В качестве параметров СНФ могут приниматься коэффициенты корреляции (сильное 
предположение о метрической шкале), коэффициенты взаимной сопряженности (упрощенное 
предположение о качественном характере оценок), коэффициенты ранговой корреляции 
(предположение о порядковой шкале) и другие МШС (см. Табл. п. 9). Геометрическая интерпретация 
подобных взаимосвязанных процедур формирования экспертных оценок ОИС или ОПС в R2 (или на 
экране монитора) представляется в виде набора бинарных полей. В свою очередь, совокупность 
бинарных полей представляет систему взаимосвязанных множеств и является фазовым 
пространством или параметрическим пространством состояния исследуемой модели эволюции ИТ 
технических средств экспертизы состояния ОИС в ГВС [14]. Соответственно, геометрическая 
интерпретация области устойчивости процесса эволюции ИТ ОИС или проблемно-ориентированные 
графические образы бинарных полей определяются множеством всех автоморфизмов [15], 
сохраняющих структуру(ы) параметрического пространства состояния исходной поведенческой СДУ 
(2)  (4), в адекватной для зрительного восприятия ЛПР форме. 

В результате справедливо следующее 
Утверждение 3.1.  Область достижимости V(T) фазовых состояний системы уравнений (2) в 

общем случае можно рассматривать как решение управляемой системы, а именно, V(T) – множество 
возможных состояний системы {v(T)}, в которые можно перейти из начального множества (3), на 
основе использования допустимого множества управляющих воздействий (4). 

Наиболее широкое распространение в настоящее время получили методы геометрической 
аппроксимации областей достижимости эллипсоидами [16, 17]. Основные успехи данного подхода 
достигнуты при исследовании эволюции области достижимости в случае линейных стационарных 
систем [18, 19]. 

Гораздо более трудоемка и наименее разработана проблема визуализации V(T) для СДУ (2) в 
контексте отображения поведения всей совокупности возможных сетевых траекторий 
взаимодействия СиОИС и СиОПС, как правило, разнотемповой управляемой системы в пространстве 
ее параметров (см. Табл. п. 10). Последнее из отмеченных свойств визуализации выгодно ее отличает 
от известных методов исследования в традиционном фазовом пространстве состояния. В данной 
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