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Для виконання земляних робіт на n ділянках може бути ви-

користано n землерийних машин. Відома трудомісткість (0)
ijq  при ви-

конанні робіт i-ю машиною на j-й ділянці. Необхідно визначити  такий 
варіант закріплення i-х машин за j-ми ділянками робіт Xij, який забез-
печить виконання всього обсягу робіт з мінімальною трудомісткістю 
за умовою, що кожна машина працює тільки на одній ділянці. 

Математичне формулювання задачі полягає у відшуканні міні-
муму функції: 
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хij = 0 або 1.                                             (3) 
 

Умова (2) вимагає необхідність роботи кожної машини тільки 
на одній ділянці; умова (3) означає, що величина Хij  може бути або 
одиницею (якщо i-та машина закріплена за j-ю ділянкою), або нулем (в 
протилежному випадку). При цьому, в кожному рядку або стовпці може 

бути тільки одна одиниця. Індекс (0) при (0)
ijq  означає, що характе-

ристика ефективності закріплення машин взята з оціночної матриці. 
Способи перетворення вихідних даних ресурсних задач, для 

розв’язання яких застосовують модель задачі лінійного програмування 
про призначення, в квадратну матрицю. Постановка задачі свідчить, що 
розв’язання задачі дається квадратною матрицею (п2-матриця). 

Якщо за умовою задачі кількість машин не дорівнює числу 
ділянок, то вводять або фіктивні машини, або фіктивні ділянки з тим, 
щоб перетворити матрицю в квадратну. У цьому разі відповідні оці-

ночні характеристики (0)
ijq  для фіктивних машин та ділянок приймаються 

рівними 0 і тим самим виключають їх вплив на цільову функцію. 
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Задачу (1)–(3) відносять до задачі лінійного програмування 
про призначення. Для розв’язання цих задач може бути використаний  
спеціальний метод, який засновано на двох досить очевидних теоре-
мах, які затверджують наступні положення: 

1. Якщо додати до любого стовпця або рядка матриці з оцін-

ками (0)
ijq  певну константу або відняти її, то розв’язок задачі не змінится. 

2. Розв’язок є оптимальним, якщо мінімальне число ліній у мат-
риці, які містять усі нулі, дорівнює максимальному числу таких нулів, 
ніякі два із яких (або більше) не лежать на одній і тій же лінії. 

Метод розв’язання задачі зводиться до додавання констант до 
рядків та стовпців і віднімання їх із рядків та стовпців доти, поки 

достатнє число величин  (0)
ijq  не перетвориться на нулі, на основі яких 

відшукується набір незалежних нулів по одному в кожному ряду і в 
кожному стовпці. Під незалежними нулями розуміють набір нулів , 
ніякі два (або більше) з них не лежать на одній лінії S. Під лінією S 
розуміють рядок або стовпець матриці. Цей набір (не завжди єдиний) 
незалежних нулів дає оптимальний розв’язок задачі про призначення.  

Алгоритм розв’язання ресурсних задач із застосуванням моделі 
задачі лінійного програмування при мінімізації критерію оптимальності. 

Алгоритм розв’язання задачі може бути подано за кроками: 
1. Переглядають рядки та стовпці матриці і визначають міні-

мальний елемент в кожному стовпці Vj
(o) та кожному рядку Ui
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німання із елементів рядків матриці величин Ui
(0). В результаті одержу-

ють нову матрицю з нульовими елементами. 
2. Визначають мінімальний набір ліній S, який включає усі ну-

льові елементи матриці і перевіряють чи одержано оптимальний роз-
в’язок. У всіх матрицях пп усі нулі можна перетнути меншим числом 
ліній, ніж п, тоді і тільки тоді, коли серед цих нулів оптимальний 
розв’язок відсутній.  

Якщо мінімальне число ліній пs = п, то одержаний розв’язок 
оптимальний, в протилежному випадку пошук оптимального розв’язку 
слід продовжити. Для цього віднімають із елементів рядків або стовпців 
матриці величини Ui

(0) чи Vj
(0) і одержують нову матрицю. 

3. Визначають мінімальний елемент k серед елементів матриці, 
які не ввійшли в жодну з ліній S. Додають величину k до всіх еле-
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ментів матриці, які лежать на перехресті ліній і віднімають величину k 
із всіх елементів матриці, які не входять в S. Одержують нову матрицю 
і повторюють кроки 2 і 3, поки не буде одержано оптимальний розв’язок. 
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При діагностуванні стану систем, які містять розподілену у 
просторі сукупність елементів (наприклад, парогенеруючих та енерго-
генеруючих) традиційно використовують датчики механічних та акус-
тичних коливань. У багатьох випадках набір таких датчиків, з одного 
боку, дозволяє отримувати більш вірогідну інформацію завдяки дуб-
люванню, а іншого боку утруднює її інтерпретацію через взаємозалеж-
ність вхідних сигналів для різних датчиків. Таким чином, виникають, 
окрім традиційних задач виділення трендів динамічних сигналів, вста-
новлення швидкостей зростання амплітуд та виявлення відхилень у 
амплітудних і фазових спектрах, такі додаткові задачі [1]: 

– виділення з інформації, що надходить від кожного конкрет-
ного датчика, складових, які походять від кожного конкретного еле-
мента системи; 


