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Дано обобщенное определение нечетких динамических окрестностных моделей. Показаны их основные  

классы. 

 

 

ВВЕДЕНИЕ 

 
В [1] введены и исследованы окрестностные моде-

ли, являющиеся обобщением для традиционных дис-

кретных моделей. Дальнейшее развитие теории окрест-

ностных систем отражено в [2–4]. Рассмотрим особен-

ности нечетких динамических окрестностных моделей 

и их основные классы. 

 

1. ОБОБЩЕННОЕ ОПРЕДЕЛЕНИЕ НЕЧЕТКОЙ  

ДИНАМИЧЕСКОЙ ОКРЕСТНОСТНОЙ МОДЕЛИ 

 

Обобщим приведенное в [2] определение нечеткой 

динамической окрестностной модели. Нечеткая дина-

мическая окрестностная модель в общем случае описы-

вается набором     ),(),(),(),(  YVXNNS  

)(),(),(  FGZ , τ(ω)],0)[ω(X  (здесь и далее   – 

признак нечеткости), где: 1)  N   

         yvx OOOA ,,,  – нечеткая структура ок-

рестностной модели,          naaaA ,...,, 21  – 

нечеткое множество узлов, заданных функциями при-

надлежности a , где  xO  – нечеткие окрестности 

связей узлов по состояниям, заданные функциями 

принадлежности x ,  vO  – нечеткие окрестности 

связей узлов по управлениям, заданные функциями 

принадлежности v ,  yO  – нечеткие окрестности 

связей узлов по выходам, заданные функциями при-

надлежности y . Для каждого узла     Aai  

определена своя нечеткая окрестность по состояни-

ям        AaO ix , управлениям 

       AaO iv  и выходам      AaO iy , 

      
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; 2)        nxxX ,...,1  – 

вектор нечетких состояний окрестностной модели в 

текущий момент времени, заданных функциями при-

надлежности x ; 3)  V       mvv ,...,1 – вектор 

нечетких управлений модели в текущий момент време-

ни, заданных функциями принадлежности v ;  

4)        lyyY ,...,1  – вектор нечетких выходов 

модели в текущий момент времени, заданных функциями 

принадлежности y ; 5)        nzzZ ,...,1  – век-

тор нечетких временных задержек в узлах, заданных 

функциями принадлежности z ; 6)      xOXG :  

      XV
vO  – нечеткая функция пересчета 

состояний окрестностной модели (в общем случае не-

детерминированная), где   xOX  – нечеткое мно-

жество состояний узлов, входящих в окрестность 

 xO ,   vOV  – нечеткое множество управлений 

узлов, входящих в окрестность  vO ; 7)  :F  

         YVX
vx OO:  – нечеткая функция 

пересчета выходов окрестностной модели (в общем 

случае недетерминированная); 8)   0X  – нечеткое 

начальное состояние модели; 9)    – нечеткое время 

функционирования системы. 

 

2. ОСНОВНЫЕ КЛАССЫ НЕЧЕТКИХ  

ДИНАМИЧЕСКИХ ОКРЕСТНОСТНЫХ МОДЕЛЕЙ 

 

Исходя из приведенного выше определения, можно 

выделить следующие основные классы нечетких динами-

ческих окрестностных моделей: 

1)  NS  с частично нечеткой структурой – 

   ,)(),(),(),(),(),(),(  FGZYVXNNS

τ(ω)],0)[ω(X , где          yvx OOOAN ,,, ; 

2)  NS  с частично нечеткой структурой – 

   ,)(),(),(),(),(),(),(  FGZYVXNNS

τ(ω)],0)[ω(X , где     yvx OOOAN ,,, ; 

3)  NS  с четкой структурой –

   )(,)(),(),(),(),(),(,  XFGZYVXNNS

τ(ω)],0[ ; 
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4).  NS  с четкими состояниями, управлениями и 

выходами –    ),()(),(,,,),(  FGZYVXNNS  

τ(ω)],0[X ; 

5)  NS  с четким временем функционирования 

системы –    ,),(),(),(),( ZYVXNNS   

)(G , τ],0)[(),(  XF ; 

6)  NS  с четкими функциями пересчета состоя-

ний и выходов –    ),(),(),(),(  YVXNNS  

)τ(],0)[(,,),(  XFGZ . 

Кроме перечисленных основных классов нечетких 

окрестностных моделей возможны их различные ком-

бинации. 

 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

 

Таким образом, в работе обобщены результаты 

предыдущих исследований [1–4]. Дано обобщенное 

определение нечетких динамических окрестностных 

моделей. Приведена их классификация с четкими и 

нечеткими структурой, состояниями, управлениями и 

выходами, временем, функциями пересчета. 
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Shmyrin A.M., Sedykh I.A. CLASSES OF FUZZINESS OF 

DYNAMICAL NEIGHBOURHOOD MODELS  

The generalized definition of fuzziness of dynamical neigh-

borhood models is given. The main classes are shown. 
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