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Tóm tắt: 

Trong những năm gần đây, việc nghiên cứu vấn đề quản lý các hệ thống quản lý rất được chú ý. Mô hình 

hoá toán học tiến trình của các hệ thống này thường bao gồm việc xem xét về sự thích nghi như là một phần 

cấu thành của quá trình xây dựng mô hình tổng thể. Điều này được phản ánh trong việc xây dựng các tiêu 

chí cho hoạt động của các hệ thống, và được qui ước rất rõ ràng tương tự như trong các mô hình chơi game, 

mô hình tiến trình đa ngành. Bài báo đề cập việc xem xét, tổng hợp và phân tích các phương pháp hiện 

hành để mô hình hoá tiến trình quản lý và phát triển định tính khái niệm mới nhằm khắc phục những thiếu 

sót của các phương pháp mô hình hoá hiện nay có tính đến các tiêu chuẩn hiện đại. 

Từ khóa: Hệ thống quản lý; Sự thích nghi; Mô hình hoá toán học; Mô hình hoá tiến trình quản lý. 

Abstract: 

Recently, much attention has been paid to research on management systems. Modeling the mathematical 

learning process of these systems often includes the consideration of adaptation as a configuration 

component of the overall modeling process. This is reflected in the development of standards for system 

operation and is specified in terms of compatibility, such as in-game models and multidisciplinary process 

models. This article is devoted to review, synthesize, and analyze the current methods to promote the 

management process and develop new features and concepts for fixing the shortcomings of current 

modeling methods that take into account modern standards. 

Keywords: Management systems; Adaptation; Mathematical modeling; Management process. 

1. Giới thiệu 

Trong các công trình hiện nay, về thích ứng, có 

thể tìm thấy mô tả các khái niệm quản lý thích 

ứng. Tức là, các phương pháp tiếp cận để phát 

triển một chiến lược cho phép hệ thống với tổn 

thất tối thiểu để chuyển từ trạng thái này sang 

trạng thái khác trong trường hợp các điều kiện 

hoạt động thay đổi [1], [2], [3], [4], [5], [6], [7]. 

Ý tưởng quản lý thích ứng được ứng dụng 

rộng rãi trong những hoạt động thực tế của các 

tổ chức, tuy nhiên, hướng mới của thuyết các hệ 

thống hoạt động, liên quan đến việc xây dựng 

cơ chế hoạt động thích nghi của các hệ thống 

quản lý hướng tới tương lai, nhưng được phát 

triển muộn hơn [8]. 

Trong các cơ chế thích nghi, thông tin về 

trạng thái của các thành phần cơ chế nhận được 

trong quá trình quản lý thực tế, được tổ chức sử 

dụng để điều chỉnh các hệ thống con. Trong đó, 

bao gồm các thông số thể thức lập kế hoạch, 

điều tiết và khuyến khích để đạt được một trạng 

thái tối ưu của hệ thống đang hoạt động. Các cơ 

chế thích nghi, theo thời gian, có khả năng cải 

thiện hoạt động. Cần thiết phải sử dụng những 

cơ chế này, thế nhưng, nó xuất hiện trong điều 

kiện không ổn định. 
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Cơ chế thích nghi hoạt động chính xác - là 

một cơ chế đảm bảo sự đồng đẳng của tình trạng 

và kế hoạch của các phần tử trong bất kỳ yếu tố 

tiềm năng của phần tử tích cực. Nghĩa là, thích 

ứng được xem như là một sự bổ sung bên ngoài 

cho hệ thống. 

Thích ứng với biến quản lý được coi là một 

phản ứng tự phát tự nhiên đối với những tác 

động gây bất ổn. Và những bất ổn tồn tại trong 

hệ thống quản lý suốt quá trình hoạt động. Như 

vậy, thích ứng là một quá trình thiết lập sự phù 

hợp giữa các điều kiện hoạt động bên ngoài (thị 

trường, chính trị, pháp lý) và bên trong (quản 

lý) với các chỉ số hoạt động của hệ thống quản 

lý. Giả định rằng, hệ thống là thích nghi, nếu giá 

trị của sự thay đổi chỉ số hoạt động hiệu quả của 

hệ thống do việc thích ứng (thay đổi tình trạng 

và cơ cấu) lớn hơn sự thay đổi chỉ số hiệu quả 

bằng cách thay đổi điều kiện hoạt động. 

Cần phân biệt giữa thích ứng về số lượng và 

chất lượng (thích ứng định tính và thích ứng 

định lượng). Thích ứng định lượng diễn ra khi 

các tác nhân quản lý phản ứng với những tác 

động gây bất ổn của môi trường bên ngoài bằng 

việc thay đổi khối lượng đầu ra (sản lượng sản 

phẩm). Đây là mức đơn giản nhất của các hiện 

tượng thích ứng. Tuy nhiên, kéo dài hoạt động 

của hệ thống trong tình trạng bất ổn có thể dẫn 

đến sự xuất hiện quá trình thích ứng định tính 

phức tạp hơn. Sự xuất hiện như vậy có thể bao 

gồm các tiến bộ khoa học và công nghệ; nền 

quản lý đánh bóng, nếu xem nó như là một phản 

ứng cụ thể đặc thù đối với thay đổi trong lĩnh 

vực pháp lý; một số hình thức tổ chức thị trường 

(độc quyền và đặc quyền),... 

Đối với trường hợp lạm phát, tất cả các quy 

định cơ bản của thuyết quản lý bị thay đổi trạng 

thái đáng kể và cơ chế thích ứng thị trường tự 

nhiên, vấn đề này đang được xem xét trong 

phần này, sự vi phạm. Bức tranh thích nghi thực 

sự của các hệ thống này phụ thuộc rất nhiều vào 

môi trường chính trị và pháp lý, trong đó, hệ 

thống quản lý cụ thể đang hoạt động. 

2. Kỳ vọng thích ứng ở mô hình tiến trình 

(động lực) các hệ thống quản lý 

Được biết đến nhiều nhất là hình minh họa các 

giả định cơ bản về hành vi thích nghi của các 

chủ thể quản lý thông qua mô hình cân bằng thị 

trường hình mạng nhện, mục đích sử dụng mô 

hình này là thực hiện quá trình “dò dẫm” giá cân 

bằng [9]. Mô hình này có nguồn gốc từ một mô 

hình tĩnh của cung và cầu. Giả sử lượng cung S

phản ứng với sự thay đổi giá cả p khi trễ một 

giai đoạn, trong đó, lượng cầu D được xác định 

bởi giá cả và cả hai phụ thuộc này là tuyến tính: 

a b

t tD p+=  (1) 

1t t t tS a a p −= +  (2) 

Vấn đề đặt ra là tại sao lượng cung được thực 

hiện theo cách này? Thứ nhất, mô hình liên 

quan đến sản phẩm không được quản lý ngay 

lập tức - đòi hỏi một thời gian nhất định (trùng 

với giá trị thời gian rời rạc). 

Theo các nhà quản lý, giới hạn của giải pháp 

là giá thành được xác lập ở đầu kỳ không thay 

đổi trong suốt thời gian và được gọi là cơ sở để 

lựa chọn khối lượng quản lý trong thời kỳ tới. 

Giả định thiết yếu của mô hình là việc “làm 

sạch” thị trường. Trong từng thời kỳ, thị trường 

đặt ra mức giá, tại đó, lượng cầu thu nhận một 

cách chính xác toàn bộ khối lượng cung cấp. 

Nghĩa là nhận lượng hàng chưa bán được từ các 

nhà cung cấp và người tiêu dùng không hài lòng 

với lượng cầu. Khi đó: 

t tD S=  (3) 

1 1 1

b a

t tp b p a−

−− =  (4) 

Nghiệm chung của phương trình thuần nhất 

tương ứng là 1

t
b

A
b

 
 
 

, còn nghiệm riêng: 

( )1

1

a

e b

a
p

b

−

−
=  (5) 

Giả sử, 0p  đã biết, khi đó, 0 eA p p= − . Nghiệm 

chung trong trường hợp này là: 
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( ) 1
0

t

t e e

b
p p p p

b
 = − + 
 

 (6) 

Trong trường hợp này, nghiệm riêng được minh 

họa bởi mức giá cân bằng tĩnh. Từ phương trình 

sau cùng thấy rằng, nếu giá trị ban đầu của mức 

giá ep được thiết lập, thì t ep p= , nghĩa là giá cố 

định ở mức ep (như vậy, không phát sinh bất kỳ 

rối loạn ngoại sinh). Điều này, có nghĩa là, tồn 

tại cân bằng tĩnh. Một phương pháp khác để 

kiểm tra điều khẳng định này, đó là phân tích 

hành vi của giá phù hợp với phương trình cuối.  

Thông thường, đồ thị lượng cầu có góc 

nghiêng âm ( )0b  , lượng cung có góc dương. 

Như vậy,
0

1 /bb 
và giá sản sinh ra chuyển động 

dao động xung quanh giá trị cân bằng. Những 

dao động tuần hoàn có thể được thực hiện với 

chu kỳ ổn định, tăng lên hoặc giảm đi phụ thuộc 

vào hệ thức
1b b (ký hiệu  : nhỏ hơn, 

bằng hoặc lớn hơn), tức là, phụ thuộc vào góc 

nghiêng của đường cong lớn hơn: Đường cong 

lượng cầu hay đường cong lượng cung. 

Như đã thấy, từ phương trình này, điều kiện 

ổn định, theo đó, giá cả được qui tụ (bỏ qua tình 

trạng qui tụ) với giá trị cân bằng, trong bất kỳ 

trường hợp 
1 / 1bb  , nghĩa là 1

b
b


. 

Trong mô hình mạng nhện, điểm cân bằng là 

điểm ổn định, nếu độ dốc của đường cầu lớn 

hơn độ dốc của đường cung. Mô hình này chỉ 

mô tả sự ổn định của mô hình mạng nhện cổ 

điển, và không đảm bảo rằng một mô hình có 

chứa một số điều kiện bổ sung sẽ có cùng điều 

kiện ổn định. Những lập luận dựa trên giả định 

về sự bất biến của giá cả thị trường được sử 

dụng cho việc lập kế hoạch doanh thu, trong 

thực tế, thường không thể dung hòa. Phương 

pháp cải thiện mô hình mạng nhện là sử dụng 

các kỳ vọng thích nghi [1], [10], [11]. Những kế 

hoạch, được thông qua ở mỗi giai đoạn, không 

chỉ phụ thuộc vào giá cả hiện tại, còn phụ thuộc 

vào kỳ vọng giá cả trong tương lai. Những kỳ 

vọng này, theo quy luật, thường là rõ ràng và 

vững chắc. Hầu như ở mỗi cá nhân đều có quan 

điểm xác định về việc giá cả hàng hóa trong 

những khoảng thời gian nhất định. Tất nhiên, 

giả định này là vô cùng khó khăn. Trong thực 

tế, nó không thích hợp vì hai lý do: 

Thứ nhất, sự kỳ vọng của người quản lý, về 

bản chất thường không phải là sự kỳ vọng liên 

quan đến điều kiện thị trường (ví dụ, những thay 

đổi trong lượng cầu). Điều này, có thể là đúng 

đối với điều kiện độc quyền, bởi vì giả định về 

sự tồn tại của những kỳ vọng về giá cả chính 

xác chỉ là biểu hiện một phần của các giả định 

về cạnh tranh bình đẳng trong suốt quá trình 

nghiên cứu. 

Thứ hai, quan trọng hơn, người quản lý hầu 

như không thể hình thành kỳ vọng chính xác. 

Họ không cho rằng giá có thể bán một sản phẩm 

nhất định, trong tương lai sẽ cao hơn. Họ tin 

rằng, giá được xác lập (hoặc một vài mức giá) 

không có khả năng tăng lên hoặc giảm đi quá 

xa so với mức giá xác suất đã xác định. Ở đây, 

đã xuất hiện những khó khăn, đòi hỏi sự chú ý 

rất nghiêm túc. 

Khi thảo luận về vấn đề cái gì làm cơ sở để 

xác định kế hoạch cuối cùng, cần phải hình 

dung là một cá nhân lựa chọn giữa các hướng 

hành vi khác nhau, sẽ dẫn đến một kết quả nhất 

định với xác suất không giống nhau. Ngay cả 

khi một trong những mức giá kỳ vọng nhất 

trong giai đoạn tương lai bất kỳ sẽ giữ nguyên 

không thay đổi, cá nhân đó đã sẵn sàng thông 

qua kế hoạch, theo đó, ở giai đoạn này, phải 

thực hiện được việc mua hoặc bán, thì mức giá 

đó vẫn có thể bị biến động. Ví dụ, một cá nhân 

mất niềm tin là giá xác lập ở mức kỳ vọng, nếu 

sự phân tán các giá trị mức giá có thể tăng lên. 

Nói chung, có thể giả định rằng, gia tăng sự 

phân tán này sẽ làm giảm sự sẵn lòng của một 

cá nhân để xây dựng kế hoạch, qua đó, phải 

thực hiện được việc bán hoặc mua hàng vào một 

khoảng thời gian nhất định. Nếu cần thiết, khi 

thảo luận mọi vấn đề liên quan đến yếu tố quyết 

định kế hoạch cho phép sự bất ổn định của các 

kỳ vọng, cần giả định rằng giá trị mức giá tin 
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cậy nhất có thể là mức giá không đại diện cho 

mức giá dự kiến, và tổng các mức giá tin cậy 

hơn  điều chỉnh đối với tính bất ổn định của 

các kỳ vọng (hoặc rủi ro): 

( )1 1 1

e e e

t t t tp p p p− − −− = −   (7) 

Trong đó:  - Hệ số dương nhỏ hơn đơn vị.  

Giả định rằng, người quản lý mong đợi một 

mức giá chính xác, nghĩa là, họ đã hình thành 

những kỳ vọng giá chính xác. Và để giải thích 

những kỳ vọng xác định này như là các giá trị 

đặc biệt, cần phản ánh các điều kiện không chắc 

chắn của những kỳ vọng thực tế. Phương trình 

sai phân được viết như sau: 

( ) 1 11e e

t t tp p p − −− − =   (8) 

Lưu ý rằng, nghiệm chung của phương trình 

thuần nhất tương ứng là: 

( )1
te

tp A = −   (9) 

Nghiệm riêng tương ứng: 

( ) 1

0

1
ie

t t i

i

p p 


− −

=

= −   (10) 

Nghiệm chung của phương trình thứ nhất: 

( ) ( ) 1

0

1 1
t ie

t t i

i

p A p  


− −

=

= − + −  (11) 

Trong đó, ( )1
t

A − có thể bỏ qua đối với phần 

lớn t . Điều này có nghĩa rằng, giá kỳ vọng là 

một giá trung bình với trọng lượng giảm theo 

thời gian của tất cả các giá quan sát. Do đó: 

1 1

1 1 1 1

e

t t

e

t t

S a b p

S a b p− −

= +

= +
  (12) 

Mà, 

( )

( )

1

1

1 1
1

1

e t
t

e t
t

S a
p

b

S a
p

b
−

−

−
=

−
=

  (13) 

Với, 

( )
( ) ( )1

1 1

1

1
t

t

S a
S a

b
 −

−
= − −   (14) 

Từ đó, 

( ) 1 1 1 11t t tS S a b p  − −= − + +   (15) 

Vì, t tD S=  cho tất cả các t  theo điều kiện, và 

a b

t tD p+=  có thể thay thế 1&a b a b

t tp p+ +

− , 

tương ứng cho 1&t tS S − , khi đó có: 

( )

( )11
11

1
t t

a ab
p p

b b


 −

   −
− + =   −   

 (16) 

Nghiệm riêng của phương trình này là ep  - mức 

giá cân bằng. Nghiệm chung của phương trình 

thuần nhất tương ứng: 

1 1 1t

b
p A

b


  
= − +  

  
  (17) 

Và, do đó, nghiệm chung là: 

1 1 1t e

b
p A p

b


  
= − + +  

  
  (18) 

Trong đó, 0 eA p p= −  – sai lệch ban đầu. Điều 

kiện ổn định: 

1 1 1 1
b

b
 

 
− + 

 
là 11 1 1

1

b

b
  
 

− + 
− 

  (19) 

12 0
1

b

b
  
 

−  
− 

  (20) 

Với, 
. .1

11 2 / /bb − . Nếu tính đến điều kiện 

ổn định ban đầu của Bài toánvề của cân bằng 

thị trường 1 / 1bb  : 

11 / 1bb −   (21) 

Bởi vì, 0 1   và có 2 / 2 . Như vậy, 

1 2 / 1− −   (22) 

Do đó, bất đẳng thức (21) ít nghiêm ngặt hơn so 

với bất đẳng thức (22). Như vậy, việc sử dụng 

các kỳ vọng thích nghi, làm cho các mô hình ổn 

định hơn. Áp dụng các kỳ vọng thích ứng là một 

trong những phương pháp cổ điển làm ổn định 

quỹ đạo của một hệ thống động lực.  
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Như vậy, ứng dụng những kỳ vọng thích 

nghi vào mô hình thị trường kiểu mạng là một 

sự cải tiến tương đối hiệu quả, bởi vì, không 

phải lúc nào trong tình trạng hệ thống cũng luôn 

hiển thị đầy đủ quá trình xây dựng mức giá cân 

bằng. Phương pháp nâng cao mức thích hợp của 

mô hình này thành công nhất cho đến nay là 

việc ứng dụng các thuật toán di truyền. 

3. Phân tích cân bằng và mô hình tiến trình 

hệ thống quản lý 

Phần trên đã xem xét mô hình thích ứng đơn 

giản nhất của các nhà quản lý. Tuy nhiên, tại 

thời điểm này, có khá lớn các mô hình thích ứng 

với độ phức tạp cao. Đó là các mô hình động 

lực liên ngành, cũng như các mô hình game, mô 

hình động lực cân bằng [8], [11], [10]. 

Nhóm tác giả tiến hành nghiên cứu phân tích 

các cấp độ chính của các mô hình này. Mô hình 

động lực quản lý (mô hình tiến trình quản lý) và 

mô hình cân bằng mô tả hành vi của hệ thống 

quản lý theo thời gian. Đối tượng nghiên cứu  

chính trong các mô hình này là quỹ đạo, tức là, 

chuỗi các yếu tố của không gian pha, trong đó, 

mô tả phương pháp (có thể) phát triển nền quản 

lý. Từ tất cả các quĩ đạo này, tách ra thành quĩ 

đạo “mong muốn”, nghĩa là quĩ đạo tối ưu theo 

nghĩa của một số tiêu chí. 

Với sự giúp đỡ của các mô hình cân bằng 

quản lý, tiến hành nghiên cứu các quỹ đạo được 

tạo ra bởi một cơ chế quản lý. Mục đích ban đầu 

của việc xây dựng các mô hình này là để xác 

định tốc độ tăng trưởng tối đa có thể của hệ 

thống trong điều kiện có những hạn chế mang 

tính chất tự nhiên. 

Mô hình cân bằng quản lý khác với mô hình 

quản lý tối ưu ở một điểm duy nhất, đó là thay 

vì một tiêu chí duy nhất để có một tập hợp các 

bộ phận, mỗi bộ phận có tiêu chí riêng. Khái 

niệm cân bằng quản lý trùng hợp với giải pháp 

trò chơi có nhiều người tham gia [12], [13]. 

Đối tượng nghiên cứu chính trong lý thuyết 

của mô hình động lực quản lý là quĩ đạo, đó là 

những phương pháp có thể để phát triển hệ 

thống. Trong thuyết quản lý lý tưởng (tối ưu) 

tiêu chí tối ưu hoá toàn cầu được giả định là cho 

trước, trong tập hợp các quĩ đạo cho phép tiêu 

chí này được tách ra thành tập hợp con các quỹ 

đạo cực trị theo nghĩa của tiêu chí này. Thông 

thường, được nghiên cứu với hai loại chính của 

quỹ đạo cực trị: Hiệu quả (tối ưu) và quĩ đạo U-

tối ưu. 

Quỹ đạo ( )
0

,t t
t

 


=
có hiệu quả, nếu không có 

quỹ đạo cho phép khác ( )
0

,t t
t

 


=
, xuất phát từ 

trạng thái ban đầu, và như vậy: 

( ) ( ) ( ), , , 1t t t t       (23) 

Ít nhất trong một thời gian t. Khái niệm về quỹ 

đạo U-tối ưu là sự biến dạng của khái niệm về 

hiệu quả. Quỹ đạo ( )
0

,t t
t

 


=
U- tối ưu, nếu cho 

bất kỳ quỹ đạo nào đi từ trạng thái ban đầu:  

( )lim 0t t
t

 
→

−   (24) 

( ) , 0t u c   =    (25) 

Trong đó, t  là  số lượng sản phẩm (vốn);

( )u c  là hàm số đặc trưng cho tiện ích từ việc 

tiêu thụ sản phẩm với số lượng c;   là tỷ lệ 

chiết khấu tính hữu ích theo thời gian. 

Mô hình cân bằng khác với mô hình quản lý 

tối ưu. Trạng thái cân bằng và quỹ đạo cân bằng 

phụ thuộc vào việc hệ thống quản lý được chia 

thành các bộ phận, và giữa các bộ phận có 

những tương tác. Các nhà quản lý tìm cách tối 

đa hóa lợi nhuận, người tiêu dùng muốn tối đa 

hoá tiện ích là hàm tiện ích cho sẵn. 

Ký hiệu ( ),p   = là vector giá tùy chọn 

tại thời gian t , trong đó,   là giá của một đơn 

vị sản phẩm;   là giá trị sức lao động. 

Quỹ đạo ( )
0

,t t
t

c


=
được gọi là cân bằng nếu 

có một chuỗi giá cả ( )
0t t

p p


=
= , và thoả mãn các 

điều kiện sau đây: 
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(i) ( ) ( )1 maxt t tf x y     − − = − −  

Trong đó: max lấy theo tất cả( ),y  , phải thoả 

mãn các giới hạn: ( )10 , 0 1ty f x −    . 

(ii) 
0 1
maxt t


 

 
=  

(iii) max
t

t
x

x x


= , với:  

( )( )1t t t tt t tD f x    
−= −  +   (26) 

(iv) ( ) ( )max
t t

t
c D

u c u c
 

= , với:  

( ) ( )( )( )11 1N N
t tt t t t tD f x  −= − + − −  

Điều kiện (i) và (ii) cho thấy rằng, cả nhà quản 

lý và người tiêu dùng đều có lợi nhuận tối đa 

trong giá cân bằng. Tiếp theo, nhóm tác giả 

phân tích các mô hình quản lý tối ưu và mô hình 

cân bằng hiện có. 

3.1 Mô hình của nền quản lý tối ưu 

• Mô hình Neumann-Gale 

Một trong những mô hình công nghệ chủ yếu 

của tiến trình (động lực) quản lý là mô hình của 

Neumann-Gale, ( )n n

t tZ ZCR XR [11]. Ký hiệu

là sự biểu thị quản lý của mô hình này. 

Cho trước tình trạng cân bằng mô hình Z , số 

dương  , quá trình ( ),x y Z và phiếm hàm

( )n

tp R


 , sao cho x y  . 

( ) ( ) ( , )p y p x x y Z     (27) 

( ) 0p y    (28) 

Trong đó, ( ( , ), )x y p =  là tình trạng cân 

bằng;   là tốc độ tăng trưởng; ( ),x y  là bộ sản 

phẩm trong các giai đoạn cận thời gian;

( ), ( )p x p y  là giá trị của bộ sản phẩm theo giá р . 

Tốc độ tăng trưởng tại thời điểm t  trên quỹ 

đạo 1( ) min , ( ) max inf ( )
i

t

i

t

x
t Z t

x
  += = . 

Tốc độ tăng trưởng Neumann, trên quan 

điểm quản lý, là đáng kể, tối đa để mô hình có 

thể duy trì vô thời hạn. Cần lưu ý rằng, đối với 

điều kiện của một nhà quản lý riêng biệt, khi đạt 

được tốc độ tăng trưởng quản lý tối đa, đó 

không phải là mục tiêu cá nhân và động cơ hành 

vi của nhà quản lý. Mô hình này chỉ xem xét, 

nghiên cứu những khả năng giả định tăng 

trưởng quản lý, còn lĩnh vực ứng dụng thì thu 

hẹp đáng kể. Mô hình Leontief là một trường 

hợp đặc biệt của mô hình Neumann-Gale. 

Nếu ( , , , )x y p là trạng thái cân bằng của 

mô hình Neumann-Gale bình thường, thì quỹ 

đạo 0( , )t

tx 

= là một đường trục chính. Các bài 

toán khẳng định rằng, toàn bộ quỹ đạo tối ưu, 

bất kể tình trạng ban đầu, đều có xu hướng tiến 

đến đường trục chính. 

Những tồn tại đã được đề cập trong trường 

hợp trước đây, cũng có trong phiên bản biến thể 

của mô hình. Cả nhà quản lý và người tiêu dùng 

đều không nhận thức được sự tồn tại của tiêu 

chí này. Việc thực hiện mô hình chỉ có thể tiến 

hành trong trường hợp phải áp đặt một động cơ 

hành vi duy nhất cho các chủ thể hoạt động 

quản lý. 

• Mô hình cân bằng 

Xem xét các quy định chủ yếu của mô hình cân 

bằng quản lý cơ bản – mô hình Arrow-Debreu 

[12], [13]. Khi mô tả một số tình huống quản lý, 

giả định về sự tồn tại của một tiêu chí tối ưu hóa 

toàn cầu, đã được thông qua trong mô hình nền 

quản lý lý tưởng, là phi thực tế. Do đó, thuyết 

phép đặt lý thuyết – game xuất hiện một cách tự 

nhiên. Trên quan điểm mô hình cân bằng quản 

lý, xem xét tổng quát dạng n -người chơi ở dạng 

bình thường. 

Trong cuộc chơi (game) có n  tham gia. Mỗi 

người chơi i có một tập hợp iX . Trong tập hợp

1

n

i

i

X x
=

= cho trước các hàm phần thưởng thắng 

cuộc ( 1... )iu i n= . Ngoài ra, cho trước n phép biểu 

diễn điểm - tập hợp : ( )( 1... )i iX X X i n→ = . 
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Phần tử ( )1 2, ,..., nx x x x= của tập hợp iХ được gọi 

là trạng thái của trò chơi (game), nếu
_____

( )( 1... )i iX X x i n = . Trong khi đó, hình chiếu 

thứ ii X của vector X được gọi là chiến lược của 

người chơi i , tương ứng với trạng thái X , còn tập 

hợp ( )iX x là tập hợp tất cả các chiến lược của 

người chơi tương ứng với trạng thái đã đề cập. 

Như vậy, theo định nghĩa, game n người trong 

dạng bình thường là một đối tượng: 

 1 1 1( ) ,( ) , ( )n n n

i i i i i iG X u X= = ==   (29) 

Trạng thái cân bằng theo ý nghĩa của game 

Nash G là một vector 1 2( , ,..., )nx x x x với các 

thuộc tính sau đây: 

1 2,( , ,..., )( 1.. )i i nx x x x x i n =   (30) 

1 1 1( ,..., ,..., ,..., ) max ( ,..., )i i i n i nu x x x x u x x− = (31) 

Hiện có nhiều bài toán chứng minh sự tồn tại 

cân bằng trong game G . Tuy nhiên, giả định về 

tiêu chí tối ưu hóa toàn cầu, cứ cho rằng các 

điều kiện cân bằng, trong đó, đạt được lợi ích 

tối đa cho tất cả các nhà quản lý và người tiêu 

dùng. Điều này là phi thực tế, bởi vì, đối với 

một tác nhân quản lý riêng rẽ, hoạt động bên 

ngoài trạng thái này tỏ ra được ưa chuộng hơn. 

Ngoài ra, không có sự đảm bảo cho tất cả người 

tham gia có thể chọn một chiến lược hoạt động 

đúng đắn. Giả định về tính thống nhất và tính 

nhận thức hoạt động của các tác nhân quản lý 

làm giảm đáng kể mức độ phù hợp của mô hình. 

Thông thường, khái niệm về cân bằng quản 

lý gắn liền với sự hiện diện của những lợi ích 

trái ngược, do đó, mô hình cân bằng đôi khi 

được gọi là mô hình của một nền quản lý cạnh 

tranh. Giải thích quản lý của mô hình Arrow-

Debreu là xem xét một hệ thống quản lý kín 

(không có liên hệ với thế giới bên ngoài). 

Trong hệ thống có một số loại sản phẩm. Giả 

định rằng nền quản lý bao gồm ( 1)n m+ + thành 

phần. Thành phần thứ nhất m là các nhà quản lý,

( 1.. )ix X i m = là các phương thức quản lý. 

Thành phần N tiếp theo là người tiêu dùng 

và được mô tả bởi hàm tiện ích ( )1, , nu u . Số

( )iu y cho thấy giá trị tiện ích từ tiêu thụ của 

người tiêu dùng j đối với mặt y . Thành phần 

cuối cùng được gọi là cơ quan định giá. Quan 

hệ tài chính giữa người quản lý và người tiêu 

dùng được xác định bởi ma trận

, 0, 1ji ji ji=     = . Phần tử ji  là 

phần lợi nhuận của nhà quản lý i , khi họ san sẻ 

cho người tiêu dùng j . 

Trạng thái cân bằng của mô hình Arrow-

Debreu là trạng thái 1 1( , , , , , , , )m mx x y y p

thoả mãn các giới hạn: 

1 1

;max ( ) ( )( 1.. )

max ( ) ( )( 1.. )

i i

i i

m n

i j i i
x X

i j

j j j j
x X

x y p x p x i m

u y u y j n


= =



 = =

= =

 
 (32) 

Lượng tối đa được thực hiện trên tất cả các jy , 

thoả mãn bất đẳng thức: 

( ) ( )j ij ip y p x   (33) 

Hệ thức của mô hình chỉ ra rằng trong trạng thái 

cân bằng, nhà quản lý nhận được lợi nhuận tối 

đa trong các mức giá cân bằng. Tuy nhiên, đối 

với một tác nhân quản lý riêng rẽ, hoạt động bên 

ngoài trạng thái này tỏ ra được ưa chuộng hơn. 

Như đã nhắc đến ở trên, không có bất kỳ sự đảm 

bảo cho tất cả những người tham gia sẽ chọn 

được một chiến lược hoạt động đúng đắn. Điều 

này, làm giảm đáng kể mức độ phù hợp của mô 

hình. Cấp tiếp theo của mô hình, được phân tích 

trong nghiên cứu này là các mô hình động lực 

liên ngành, trong đó, nghiên cứu các tính chất 

cân bằng của thị trường, đặc biệt, các vấn đề 

làm thay đổi cân bằng. Còn tùy thuộc vào 

những thay đổi trong nhu cầu của người tiêu 

dùng và các vấn đề về tính bền vững của sự cân 

bằng, cũng như mô hình quản lý, bao gồm sự 

quản lý như là một bộ phận thiết yếu của mô 

hình. Trong các mô hình này, trạng thái tăng 

trưởng cân bằng được xác định, đặc trưng bởi 

một tập hợp các thông số quản lý và đặc điểm 
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bằng khối lượng áp dụng các yếu tố quản lý, giá 

trị tăng trưởng của mô hình và giá trị của tỷ lệ 

lãi suất. 

Mô hình được ứng dụng rộng rãi để đo sự 

phát triển quản lý, các chu kỳ quản lý, các giá 

trị cung và cầu, độ mềm dẻo của cầu, chi phí 

quản lý và tỷ lệ tích lũy, mối liên kết giữa các 

ngành quản lý. Trong số các mô hình phân tích 

của mối liên kết liên ngành có một phương pháp 

cổ điển được gọi là phương pháp “đầu vào - đầu 

ra”, hoặc cân bằng liên ngành, đây là một điều 

kiện tiên quyết để phát triển các mô hình công 

nghệ quan trọng như: Mô hình Gale, mô hình 

von Neumann, cũng như các mô hình phân tích 

động lực quản lý. 

Quản lý được chia thành n lĩnh vực (ngành), 

mỗi ngành quản lý một sản phẩm và tiêu thụ sản 

phẩm của các ngành khác (kể cả của chính 

mình). Giả định rằng mô hình chứa sản phẩm 

chỉ sử dụng một lần. Biểu thị ix là tổng sản 

lượng của ngành i , còn ijx  là số lượng sản phẩm 

của ngành i được ngành j tiêu thụ. Số sản lượng 

thuần của mỗi ngành, nghĩa là có số dư thừa ix

so với
ijx đưa ra để tiêu thụ bên ngoài và thoả 

mãn nhu cầu cuối cùng (bên ngoài). Sự cân 

bằng đầy đủ các đầu vào và đầu ra (chi phí và 

sản lượng) của toàn bộ nền quản lý có thể được 

thể hiện bởi một hệ n phương trình: 

1

n

i ij i

i

x x c
=

= +  (34) 

Trong đó, ic là lượng cầu cuối đối với sản phẩm

i . Trong trường hợp, nếu ngành này chỉ có một 

phương thức quản lý, có thể viết như sau: 

ij ij jx a x=  (35) 

Với, ija  là hệ số đầu vào liên tục của sản phẩm

i trên một đơn vị đầu ra của ngành j . Hệ 

phương trình trên áp dụng với dạng: 

1

n

i ij j j

j

x a x c
=

= +  (36) 

Giả sử, ip biểu thị cho giá sản phẩm của ngành

,i w  là tiền lương và iq  là lợi nhuận trên mỗi đơn 

vị sản lượng trong ngành i . Tỷ lệ chi phí lao 

động được ký hiệu là 1,n ia + . pD khi chi phí quản 

lý của một đơn vị sản phẩm ngành i là bằng 

nhau, do đó có: 

1,ij j n ia p a w++   (37) 

Nếu đạt được sự cân bằng cạnh tranh dài hạn, 

lợi nhuận trong tất cả các ngành sẽ biến mất, 

còn hệ thống trước được quy về dạng: 

1,

1

n

i ij j n j

j

p a p a w+

=

= +   (38) 

Nghiên cứu đã xem xét nhiều vấn đề liên quan 

đến các quá trình thích ứng phổ biến: 

(i) Lượng cầu quá lớn về hàng hoá dẫn đến 

tăng giá, lượng cung quá lớn dẫn đến giảm giá; 

(ii) Ở mỗi ngành đều có thu nhập dương 

(hoặc âm) dẫn đến sự gia tăng (hoặc giảm) khối 

lượng quản lý. 

Cần lưu ý rằng, trong điều kiện khủng hoảng 

quản lý, các cơ chế điều tiết thị trường nói trên 

bị thay đổi nhiều do sự xuất hiện động cơ hành 

vi tiêu cực. Do đó, các mô hình cổ điển, được 

xây dựng dựa trên mô tả các quá trình thích ứng 

tương tự, không phải luôn luôn là thích hợp. 

Việc mô tả chính thức các cơ chế này cần xem 

xét và cải tiến. 

Phương pháp cổ điển cũng bao gồm việc 

nghiên cứu tính ổn định của hệ thống, trong đó, 

mỗi sản phẩm có khả năng thay thế bất cứ sản 

phẩm khác. Các kết quả được thể hiện trong các 

công trình của Hicks, Errou và Hurwicz, 

Blockk và Hurwicz, Khan, McKenzie, 

Uzawa,... [9], [12], [13], [14]. Tất cả các nghiên 

cứu theo phương pháp của những tác giả này có 

thể được chia thành hai loại. Phương pháp thứ 

nhất là xây dựng một mô hình động lực (mô 

hình tiến trình) , mô hình này đáp ứng được một 

số giả định về hành vi quản lý vi mô (ví dụ: các 

doanh nghiệp phấn đấu thu được lợi nhuận tối 

đa), và đi sâu nghiên cứu các tính chất ổn định 
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của mô hình này. Cần lưu ý rằng, những mong 

muốn tối đa hóa thu nhập người lao động, mặc 

dù là một tiêu chí rõ ràng, tuy nhiên, không có 

nghĩa là các quyết định quản lý chỉ được thực 

hiện theo tiêu chí này. Có nhiều trường hợp dẫn 

đến việc buộc phải ra các quyết định khác. Điều 

này có thể là do sự nhạy cảm khác nhau của các 

cơ sở đào tạo đối với rủi ro, do nhiều động lực 

cá nhân của hành vi, hoặc do sự thay đổi không 

thể đoán trước trong điều kiện thị trường,... 

Trong phương pháp thứ hai giả định về các 

thuộc tính của hàm tổng dư cầu phải xác định 

xem liệu có đạt được trạng thái cân bằng. Trong 

lý thuyết về sự ổn định vấn đề bền vững cân 

bằng quản lý toàn cầu chưa được nghiên cứu 

đầy đủ. Lưu ý, trong nhiều mô hình phức tạp, 

có tính đến việc phân phối lại tài sản, vấn đề về 

ổn định gần như hoàn toàn không được nghiên 

cứu. Trong nghiên cứu các vấn đề bền vững 

toàn cầu cần phải nghiên cứu sự thay đổi của 

giá cân bằng để đáp ứng cho những thay đổi 

trong các hàm lượng cầu ( , ,1)c p  và hàm lượng 

cung ( , ,1)r p  cũng như những thay đổi trong 

các hệ số chi phí vật liệu A và hệ số của các yếu 

tố chi phí B . Giả định những thay đổi: 

( , ,1) ( , ,1)

( , ,1)

c p v c p v

c p v A A A 

→ +

+ → +
  (39) 

( , ,1) ( , ,1)

( , ,1)

r p v r p v

r p v B B B 

→ +

+ → +
  (40) 

Được thực hiện để hệ thống mới có điểm cân 

bằng, cho phép thay đổi: 

0 1 0 1 0 1, ,x x p p  → → →   (41) 

Tương ứng trong các khối lượng sản lượng và 

giá cả. Điểm 0 0 0( , , )p x là nghiệm của các 

phương trình: 

( , )x Ax c p v= +  (42) 

( , )Bx r p v=  (43) 

, , ,p p A B= +  (44) 

Xem xét một trường hợp đặc biệt là chỉ thay đổi 

một hàm cầu 0iс  hoặc một hàm cung 0ir  . 

Hệ này là hệ tĩnh, không tính đến tiến trình thay 

đổi. Phương pháp này cũng như các phương 

pháp trước đây đều dựa trên sự mô tả về các cơ 

chế phản ứng thị trường đã biết trong nền quản 

lý chuyển đổi và đã bị biến đổi đáng kể, như đã 

đề cập ở trên. 

Mô hình phân tích tiến trình quản lý mô tả 

nhiều phương án phát triển quản lý [11], [15]. 

Mô hình một sản phẩm Solow mô tả các tính 

năng chính thức cơ bản của tiến trình quản lý 

[16]. Mô hình Solow, trong đó có tỷ lệ tích lũy, 

đã được Shell nghiên cứu, tác giả chỉ ra rằng 

quỹ đạo phát triển quản lý tối ưu có “đường 

trục”. Các mô hình, có tính đến việc công nghệ 

quản lý thay đổi theo thời gian, mô tả tiến bộ kỹ 

thuật. Tất cả các mô hình này đều quan tâm về 

mặt lý thuyết và cho phép xây dựng các mô hình 

phân tích tiến trình tỷ lệ liên ngành, trong số đó, 

mô hình quan trọng nhất là mô hình động lực 

cân bằng liên ngành. 

Mô hình Leontief thường được chuyển thành 

mô hình tiến trình bằng cách ứng dụng trong mô 

hình này các đại lượng lag quản lý và tiêu dùng. 

Nhóm tác giả phân tích một mô hình tiến trình 

điển hình đa ngành với một gia tốc. 

Giả sử ija là chi phí hiện tại của sản phẩm i để 

quản lý sản phẩm j (các hệ số chi phí hiện hành) 

và ijb là số lượng sản phẩm i  cần được đầu tư 

vào ngành j để tăng sản lượng của ngành này 

lên đơn vị (tỷ lệ đầu tư). Khi đó, các phương 

trình cân bằng cơ bản có thể được viết như sau: 

1

1

( ) ( )

( 1) ( )

n

i ij i

i

n

ij j j i

i

x t a x t

b x t x t c

=

=

= +

 + + − + 




  (45) 

Trong đó, ic là nhu cầu cuối cùng đối với sản 

phẩm i . 

1, 1

1 1

n n

i ij j ij i n i n

j j

p a p r b p a p+ +

= =

= + +    (46) 

Những phương trình này chứa 1n + nghiệm 

chưa biết, do đó, có cùng một mức độ tự do. 
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Hệ thống xác định khối lượng sản lượng 

được gọi là mô hình tiến trình theo nghĩa là ở 

một mức độ sản lượng và nhu cầu cuối cùng cho 

trước đối với sản phẩm trong thời gian t . Mô 

hình này xác định mức sản lượng trong khoảng 

thời gian 1t + . Tuy nhiên, quá trình phát triển 

là không lặp lại và sự thay đổi không đáng kể 

đối với các yếu tố không có trong mô hình, có 

thể dẫn đến sự thay đổi trong kết quả hoạt động 

của hệ thống. Vì vậy, giả định về phản ứng đơn 

trị của hệ thống đối với sự thay đổi trong nhu 

cầu cuối cùng làm mô hình đơn giản hơn. Mô 

hình này thiếu ý tưởng phương thức trực quan 

của hệ thống để phản ứng lại với những thay đổi 

của môi trường. 

Các hệ số ija và ijb không chỉ trực tiếp còn 

gián tiếp bị ảnh hưởng bởi sự thay đổi mức tiền 

lương thông qua các thay đổi về giá. Do tốc độ 

tăng trưởng cân bằng được xác định bởi các đại 

lượng ija và ijb , nên tốc độ này cũng được xác 

định bởi lượng cung lao động và tiến bộ công 

nghệ. Ở chế độ tự do cạnh tranh trong quản lý, 

các trường đại học không nhận được bất kỳ lợi 

ích hay thiệt hại. Nói cách khác, việc có lợi 

nhuận dương thu hút nhiều trường đại học mới 

vào ngành quản lý, và các trường đại học mới 

này làm cho giá cả tăng cao và làm giảm học 

phí cho suốt quá trình cho đến khi lợi nhuận 

bằng không (0). Có các điều kiện cân bằng sau 

đây: 

1, 1

1 1

m m

i ij j ij j n i n

i i

p a p b p a p+ +

= =

= + +   (47) 

1, 1

1 1

n n

k jk j jk j n k n

k m k m

p a p b p a p+ +

= + = +

= + +   (48) 

Tuy nhiên, như trong các trường hợp trước đây, 

những điều kiện này không phải luôn luôn là 

mục đích và có thể không xác định được toàn 

bộ hành vi quản lý. Phân tích các phương pháp 

tiếp cận để mô hình hóa nền quản lý, trong đó, 

các “trường đại học” vay vốn bên ngoài để kết 

hợp dịch vụ vốn với lao động. Có thể phân biệt 

hai loại cạnh tranh: Cạnh tranh mãnh liệt và 

cạnh tranh yếu. Nếu chi phối bởi sự cạnh tranh 

yếu, các doanh nghiệp chuyên quản lý hàng hoá 

cạnh tranh đang chuyển hướng từ mức lợi 

nhuận biên thấp sang hướng mức lợi nhuận cao. 

Do cạnh tranh, các mức lợi nhuận biên khác 

nhau được cân bằng thành một mức lợi nhuận 

duy nhất. Tuy nhiên, nếu chi phối bởi sự cạnh 

tranh mãnh liệt, thì hiện hữu của mức lợi nhuận 

dương sẽ dẫn đến việc xuất hiện nhiều trường 

đại học mới, họ làm tăng giá đối với các yếu tố 

đầu vào và làm giảm giá các sản phẩm cho đến 

khi luân chuyển lợi nhuận về số không. Đối với 

lợi nhuận âm thì có quá trình ngược lại. 

Hệ phương trình xác định vector giá cân 

bằng lâu dài có một mức độ tự do. Để giá cân 

bằng lâu dài không thay đổi, cần phải cố định 

mức tiền lương thực tế w, hoặc mức tiền lương 

qui định 1np + . Nếu thay đổi lượng cầu cuối cùng 

đối với các sản phẩm vi phạm điều kiện này, thì 

dẫn đến thay đổi về giá , kéo theo là thay đổi hệ 

số chi phí hiện tại tối ưu ai,j và các hệ số chi phí 

vốn kjb . Lưu ý rằng, trong phương pháp này giả 

định về tính đơn trị tuyệt đối trong phản ứng với 

những thay đổi điều kiện hoạt động. Điều này 

không quan sát thấy trong thực tế. Có thể khẳng 

định rằng, để đáp lại việc tăng giá hàng hoá 

được quản lý bởi một trường đại học riêng biệt, 

thì đường cộng chi phí biên cần phải hướng lên 

trên và sang phải, lên đến một mức nhất định. 

Nhưng trường đại học này tăng sản lượng lên 

đến một mức độ cụ thể, thì không thể thảo luận 

chính xác. Vì vậy, các giả định này làm giảm 

mức độ phù hợp của mô hình. 

Ngay cả khi chấp nhận giả thiết của Ricardo 

và Mark là hệ số không nhạy cảm với những 

thay đổi trong lượng hữu hạn do một đội quân 

lao động “dự trữ”, thì các chỉ số này không phải 

là hằng số theo nghĩa tuyệt đối, và có thể bị 

những thay đổi khác, chẳng hạn như mức sống 

của nhân dân. Lưu ý, trong hệ thống tiến trình 

Leontief với các hàm số quản lý tân cổ điển 

được xem là một hệ thống quản lý khép kín, 

trong đó, tổng lượng cầu không thể vượt quá 

tổng thu nhập của người lao động và được xác 

định bằng tổng số việc làm và giá cân bằng dài 
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hạn. Trong dạng ma trận này, điều này có thể 

được viết như sau: 

* * * *

1[ ]i t t tX A D L X B X X+
 = + + −   (49) 

Với, A là ma trận hệ số của hiện tại, B là ma 

trận hệ số chi phí vốn, L  là vector các hệ số chi 

phí lao động, ngoài ra, tất cả các đại lượng này 

đều dành cho giá cân bằng dài hạn. Đây là phiên 

bản của hệ thống tiến trình Leontief xác định 

khối lượng vốn cũng như không vốn. 

Tỷ lệ lãi suất ở trạng thái cân bằng lâu dài là 

một hàm suy giảm mức lương thực tế, hàm này 

dịch chuyển lên trên, nếu trong ngành đang trải 

qua tiến bộ kỹ thuật. Cải tiến kỹ thuật dẫn đến 

tốc độ tăng trưởng sản lượng cao hơn, không 

ảnh hưởng đến mức tiền lương thực tế. Để nâng 

mức lương thực tế lên trên mức tối thiểu cần 

phải tăng tiến độ tăng trưởng cân bằng ngang 

với sự tăng trưởng dân số. Giai đoạn phân tích 

tiếp theo là hệ thống tiến trình Leontief dạng với 

một tập hợp các phương pháp công nghệ [11], 

[16]. Mô hình này giúp giải quyết vấn đề khi 

một hệ thống trong đó mỗi ngành có một số hữu 

hạn các phương pháp công nghệ rời rạc thay thế 

hàm quản lý tân cổ điển. Sự phân tích các thay 

đổi cơ cấu do cải tiến công nghệ kỹ thuật là giải 

pháp động lực và khác với phương pháp tĩnh để 

thay đổi cấu trúc. 

Sự cân bằng không ổn định chỉ khi tăng hoặc 

giảm giá trị các luồng vốn có ảnh hưởng mạnh 

mẽ đến việc xác định giá (sử dụng yêu cầu 

Solow để trạng thái cân bằng, không hướng đầu 

tư nào tỏ ra có lợi thế hơn các hướng khác). Tập 

hợp ( )P  giá cân bằng lâu dài là ổn định trên 

toàn cầu, nếu các thiệt hại (hoặc sở hữu) vốn do 

thay đổi giá được cho là nhỏ không đáng kể. 

( )C t là hàm lượng cầu cuối cùng được cho 

trước. Giả sử rằng nhu cầu cuối cùng tỉ lệ với 

tổng số việc làm trong thời gian t , hệ thống tiến 

trình “đầu vào - đầu ra” có thể được viết theo 

hình thức sau đây: 

( ) ( ) ( ) 1 ( ) ( )X t AX t B X t X t C t= + + − +  (50) 

Trong đó, A  là ma trận hệ số chi phí vận hành 

công nghệ; B là ma trận hệ số của chi phí vốn,

( )C t  là vector nhu cầu tiêu dùng. 

Nếu xu hướng tiêu thụ dài hạn nhỏ hơn một 

đơn vị, thì tỷ lệ tăng mức tăng trưởng cân bằng

1 lớn hơn mức lãi suất vay vốn r , nếu bằng một 

đơn vị thì 1 1

sr = . Trạng thái tăng trưởng cân 

bằng được gọi là ổn định khi đối với một quỹ 

đạo bất kỳ, bắt đầu từ khối lượng sản phẩm tùy 

chọn ban đầu, có tốc độ tăng trưởng của mỗi sản 

phẩm là đường tiệm cận gần với tốc độ trăng 

trưởng cân bằng. Sự ổn định được gọi là thường 

xuyên nếu mức độ của đường quỹ đạo tăng 

trưởng cân bằng bắt đầu từ một trạng thái ban 

đầu, cao hơn mức của quỹ đạo bắt đầu từ một 

trạng thái ban đầu nhỏ hơn, tức là, nếu có bất 

đẳng thức (0) (0)X X   thu hút 1 1

xg g . 

Như vậy, tổng quan về các phương pháp tiếp 

cận chính để mô hình hóa các quá trình quản lý 

đã chỉ ra rằng, tính toán sự thích ứng là một yếu 

tố trong hành vi quản lý xảy ra ở nhiều trường 

hợp. Tuy nhiên, việc này không phải đều đáp 

ứng được nhu cầu thực tế, do đó, cần phải hoàn 

thiện và cải tiến việc tính toán thích ứng này. 

Cần lưu ý rằng, vấn đề tổng hợp hệ thống 

quản lý là rất phức tạp. Thường việc cải tiến hệ 

thống được thực hiện như là một sự biến thể của 

nó, và trong trường hợp này thuật ngữ được 

chấp nhận là “tổng hợp những cải tiến tối ưu”. 

Do đó, các mô hình thích hợp để tổng hợp chủ 

yếu ở góc độ lý thuyết và phương pháp nghiên 

cứu, chưa phải là góc độ thực tế. 

4. Khái niệm về quản lý thích ứng trong hệ 

thống tổ chức - quản lý 

Công nghệ điều khiển thích nghi trong các hệ 

thống quản lý là một thể lệ qui trình lặp bốn chu 

tuyến để xử lý và thông qua quyết định thích 

ứng trong quá trình phát triển quản lý. 

Mục đích của việc nghiên cứu này là nhằm 

phát triển một tổ hợp các cơ chế thích nghi để 

nâng cao hiệu quả quản lý phát triển các hệ 

thống quản lý. 
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Để đạt được mục tiêu này cần phải tổng hợp 

các mô hình thích ứng cấu trúc của các hệ thống 

quản lý, nghiên cứu sự ảnh hưởng của thích 

nghi đối với quá trình ổn định trên các thị 

trường khác nhau, xác định và đánh giá định 

lượng vai trò của sự thích nghi trong quá trình 

tiến hoá quản lý (Hình 1). Trong chu tuyến phân 

tích thực hiện việc nghiên cứu phân tích các 

phương pháp tiếp cận hiện có để mô hình hóa 

những quá trình quản lý nhằm lựa chọn một tập 

hợp phương pháp mô phỏng. Tùy thuộc vào 

mức độ chi tiết, môi trường thị trường được đại 

diện bởi ba cấp của các hệ thống quản lý: Vi 

mô, vĩ mô và thị trường.  

Hệ thống quản lý vi mô là một hệ thống 

tương đối tự trị, được đặc trưng bởi mức độ phụ 

thuộc cao vào môi trường quản lý và có ảnh 

hưởng không đáng kể tới sự hình thành của môi 

trường quản lý. 

Hệ thống quản lý vĩ mô cho phép mô tả một 

số lượng nhỏ các thông số và được đặc trưng 

bởi sự ổn định tương đối, do đó, tạo thành môi 

trường quản lý đúng nghĩa và có một mức độ 

ảnh hưởng lẫn nhau rất cao. 

Các mô hình toán học đã xem xét ở phần trên 

có thể được chia thành các nhóm sau: Mô hình 

khoa học hành vi, mô hình tiến trình các chỉ số 

quản lý vĩ mô, mô hình hàm quản lý, mô hình 

tiến trình ngành, mô hình trò chơi và mô hình 

cân bằng thị trường. 

 

Hình 1. Sơ đồ khái niệm công nghệ quản lý thích ứng trong các hệ thống quản lý.

Mô hình khoa học hành vi có thể được coi là 

các cơ cấu được chính thức hóa cơ chế có mục 

tiêu chủ quan, trong đó mô tả hành vi của các 

thành phần tham gia hoạt động quản lý. 

Mô hình khoa học hành vi được biết đến là 

mô hình được cải tiến trên cơ sở mô hình cân 

bằng thị trường kiểu mạng nhện, nhờ việc áp 

dụng các kỳ vọng thích nghi. Sự phân tích cho 

thấy rằng, cơ chế mục tiêu nói trên không thể 

luôn luôn đảm bảo một giải pháp bền vững [9], 

[12]. Nhược điểm chính của phương pháp này 

là sự thiếu chia sẻ thông tin giữa các tác nhân 

quản lý và quá trình học tập, trong khuôn khổ 

phương pháp này không có khả năng để phản 
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ánh sự đa dạng về khái niệm của các tác nhân 

đối với mức giá kỳ vọng. 

Mô hình động lực (mô hình tiến trình) chỉ số 

vĩ mô nghiên cứu hành vi của các hệ thống, phụ 

thuộc vào sự biến đổi của các tham số. Tuy 

nhiên, mô hình này không tính đến các động cơ 

của đối tượng vi hệ, trong đó tổng hợp của hệ 

thống quản lý vĩ mô. 

Mô hình hàm quản lý tạo nên khả năng ước 

tính giá trị đầu ra của các tham số đầu vào. Tuy 

nhiên, mô hình này cũng có những nhược điểm 

tương tự như mô hình tiến trình chỉ số vĩ mô, 

tức là chưa đủ mức độ chi tiết hoá. 

Mô hình động lực ngành (mô hình tiến trình 

ngành) được sử dụng để tối ưu hóa các quá trình 

tương tác giữa các ngành quản lý. 

Hầu hết các mô hình này liên quan đến việc 

sử dụng của cả hai cơ chế thích ứng: Cơ chế 

thích ứng rõ rệt và không rõ rệt để nâng cao tính 

hiệu quả, ổn định và tính kiểm soát của các quá 

trình phát triển quản lý. Xác định tính năng và 

qui luật phổ biến của các quá trình thích ứng 

thông thường, chúng được đặc trưng bởi sự hiện 

diện của các mối liên hệ phản hồi tích cực 

(dương) và tiêu cực (âm): 

(i) Mối liên hệ phản hồi tiêu cực: Tăng lượng 

cầu đối với sản phẩm dẫn đến tăng giá của sản 

phẩm và ngược lại; 

(ii) Mối liên hệ phản hồi tích cực: Tăng lợi 

nhuận trong các ngành dẫn đến một làn sóng 

các nhà quản lý tham gia vào các ngành này và 

tăng nguồn cung cấp, và ngược lại. 

Các cơ chế liên hệ phản hồi này không đủ 

tính linh hoạt và đa năng, đồng thời, không dự 

báo trước được khả năng có thể xảy ra những 

biến đổi sâu sắc về cơ cấu trong các cơ chế này. 

Kết quả là, các mô hình dựa trên ứng dụng các 

phương pháp cổ điển tỏ ra không thích hợp 

trong nền quản lý hiện đại. 

Ngoài ra, các mô hình như vậy thường có 

tiêu chí tối ưu hóa toàn cầu. Cần lưu ý rằng, giả 

định này không phải luôn phù hợp với thực tế. 

Điều này được lý giải do: Thứ nhất là người 

quản lý và người tiêu dùng đều không biết về 

sự tồn tại của tiêu chí này; thứ hai, có thể nói là 

tiêu chí toàn cầu mâu thuẫn với những khái 

niệm về chiến lược hành vi cần thiết. 

Các mô hình cân bằng và mô hình trò chơi 

được xem là phương pháp phức tạp hơn để phản 

ánh thực tế quản lý, nền quản lý trong các mô 

hình này như là một tập hợp các hệ thống con. 

Và các hệ thống con tồn tại các tiêu chí riêng. 

Đối tượng nghiên cứu trong các mô hình này là 

việc phân tích các điều kiện tăng trưởng đều cân 

bằng thống nhất, khi người quản lý và người 

tiêu dùng đều có được lợi nhuận tối đa ở mức 

cân bằng. Giả định này cũng như tiêu chí tối ưu 

hóa toàn cầu, trong điều kiện hiện đại có thể sẽ 

không đứng vững. Cần lưu ý rằng, hoạt động 

bên ngoài trạng thái cân bằng có thể mang lại 

hiệu quả quản lý lớn hơn cho một nhà quản lý 

riêng biệt so với hoạt động trong trạng thái cân 

bằng. Điều kiện tăng trưởng cân bằng, trong đó 

cả người quản lý và người tiêu dùng đều có 

được lợi nhuận tối đa, không phải là mục tiêu 

và động cơ hành vi thực sự của một thực thể 

quản lý riêng biệt. Và kết quả là, các mô hình, 

mà chúng dựa trên những giả định này, chỉ 

nghiên cứu các khả năng giả định về sự tăng 

trưởng quản lý. Ngoài ra, phép đặt bài toán này 

giả định như một sự am hiểu tuyệt đối, nhận 

thức và gắn kết của các tác nhân quản lý, việc 

này làm giảm đáng kể mức thích hợp của các 

mô hình, hoàn toàn loại bỏ yếu tố tiêu cực ra 

khỏi động cơ hành vi thích nghi của người tiêu 

dùng và người quản lý. Các mô hình này chưa 

phản ánh hết tính đa dạng của các khái niệm và 

động cơ của hành vi quản lý. 

CSác động gây bất ổn có thể dẫn đến sự phá 

vỡ và làm thay đổi hướng của các xu hướng 

chính, thế nhưng, không phải tất cả các mô hình 

đều được đưa vào các tình huống.  

Ngoài ra, bảng hình thái (hệ biến hoá) mô 

hình hoá cổ điển không có bất kỳ ý tưởng về sự 

tìm kiếm độc lập các giải pháp tiến hoá tối ưu. 

Thích ứng trở thành một phần của quá trình 
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quản lý và trở thành một tập hợp các hành vi 

thích ứng riêng rẽ. 

Như vậy, tổng quan về những phương pháp 

chính để mô hình hóa các quá trình quản lý đã 

cho thấy sự thích ứng trong dạng rõ ràng và 

chưa rõ ràng được tính đến trong hầu hết các mô 

hình. Tuy nhiên, trong điều kiện của một nền 

quản lý chuyển đổi, có một số khía cạnh của lý 

thuyết mô hình hoá toán học cần phải xem xét 

và cải tiến hoàn thiện hơn. 

Kết quả phân tích được trực tiếp áp dụng vào 

chu tuyến mô hình hoá quản lý - toán học. Vai 

trò lớn trong việc xây dựng toán học của vấn đề 

là sự lựa chọn công cụ toán học để thực hiện các 

mô hình trong khuôn khổ phương pháp được 

lựa chọn nhằm mô hình hóa các quá trình quản 

lý. Phương pháp toán học ưa thích được sử dụng 

trong luận án này là các thuật toán di truyền. 

Việc ứng dụng chúng đòi hỏi một phép đặt bài 

toán toán học đặc thù và phương pháp cụ thể để 

xây dựng cấu trúc dữ liệu. Những thuật toán này 

có thể thực hiện được ý tưởng thích nghi, cũng 

như các thuộc tính cố hữu của các hệ thống 

quản lý. Các thuật toán tiến hoá không những 

chỉ để phản ánh sự đa dạng của động cơ và nhận 

thức của các tác nhân liên quan đến chiến lược 

hành vi, còn có lợi thế đáng kể so với phương 

pháp tối ưu hóa khác. Thứ nhất, các thuật toán 

này có các giải thích tốt nhất cho quá trình quản 

lý; thứ hai, mô phỏng các quá trình trao đổi 

thông tin và học tập trong các hệ thống quản lý; 

thứ ba là phản ánh các quá trình tiến hóa của hệ 

thống tự tổ chức; và thứ tư, phù hợp với kết quả 

nghiên cứu, các thuật toán này cung cấp các dữ 

liệu thực nghiệm ở mức độ gần đúng cao hơn 

so với các phương pháp thay thế. 

Ngoài ra, trong điều kiện khủng hoảng, 

những điểm qui định cơ bản của lý thuyết quản 

lý bị biến thể và cơ chế thích ứng thị trường tự 

nhiên bị vi phạm nghiêm trọng. Các thuật toán 

di truyền mô tả rất rõ ràng quá trình thích nghi, 

ngay cả trong trường hợp biến thể khủng hoảng. 

Thành phần tiếp theo của chu tuyến mô hình 

hoá là block tổng hợp các mô hình quản lý - 

toán học. Xây dựng các kết luận chính hình 

thành cơ sở của quá trình xây dựng mô hình 

thích ứng với biến trong các hệ thống quản lý. 

Môi trường bên ngoài không phải là đồng 

nhất đối với hệ thống. Điều kiện cần thiết để 

đảm bảo sự tồn tại của hệ thống là phân tích 

toàn diện của mối tương tác hệ thống với môi 

trường. Sự phản ánh mối tương tác này là hiệu 

quả của các yếu tố gây bất ổn. Tình trạng bất ổn 

phải chịu có thể là các tác động đầu vào lên đối 

tượng của nghiên cứu, cũng như sự phản ứng 

của đối tượng. 

Các hệ thống quản lý ở các dạng bất kỳ, để 

phát triển cần phải có những xáo trộn, miễn là 

chúng từ trạng thái cân bằng. Những xáo trộn 

này được gọi là sự xuất hiện của qui luật đa 

dạng cần thiết. Như vậy, xét về một mặt cụ thể 

thì sự gây bất ổn định cũng hữu ích vì nó kích 

thích sự tiến bộ. 

Hệ thống quản lý không có các yếu tố gây 

mất ổn định có nghĩa là “cam chịu” suy thoái. 

Tuy nhiên, hệ thống quản lý cũng có thể dẫn 

đến việc làm trầm trọng thêm tình hình khủng 

hoảng nếu nó có sự ảnh hưởng mạnh đến mục 

tiêu hoạt động toàn cầu của các hệ thống. 

Quá trình ra quyết định về tương tác giữa hệ 

thống và môi trường bên ngoài là quan trọng và 

phức tạp nhất. Quản lý những yếu tố gây mất ổn 

định không chỉ giúp ổn định hệ thống, còn sử 

dụng hiệu quả hơn các tiềm lực nội tại của hệ 

thống. Như vậy, môi trường không ổn định của 

các hệ thống quản lý là một nguồn phát triển 

chủ yếu của các hệ thống quản lý này. Thích 

ứng là một phản ứng tự nhiên, tự phát của các 

hệ thống quản lý đối với các tác động gây bất 

ổn. Đặc tính này, hoặc ít, hoặc nhiều đều có 

trong tất cả các hệ thống. Thích ứng được xem 

như là mục tiêu và là một cơ chế thực hiện của 

hệ thống.  

Do đó, quy định tiếp theo được sử dụng 

trong quá trình mô hình hoá, là sự khẳng định 

về tính chất nội tại của việc điều chỉnh quản lý 

(thích ứng quản lý). Có sự khác biệt giữa thích 

ứng tham số và thích ứng cấu trúc. Hệ thống 
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thích nghi với điều kiện hoạt động biến đổi 

trong trường hợp thứ nhất bằng cách điều chỉnh 

các thông số, còn trong trường hợp thứ hai bằng 

cách thay đổi cấu trúc bên trong của hệ thống. 

Như được thể hiện bởi các tổng quan lịch sử 

về chính sách quản lý của những nước phát 

triển, chấp nhận sự điều tiết thực tế của nhà 

nước đang dần chuyển dịch sang việc xây dựng 

cấu trúc tối ưu của nền quản lý và loại bỏ sự 

khác biệt. Vì vậy, phát sinh phép đặt bài toán 

sau để mô hình hóa các quá trình thích ứng 

trong các hệ thống quản lý. 

Sử dụng các ký hiệu: t là yếu tố thời gian

t T ; tU là hàm số đặc trưng cho hiệu quả hoạt 

động của hệ thống (có thể là một hàm số phúc 

lợi xã hội); tC  là hàm trạng thái của hệ thống;

tS là hàm cấu trúc của hệ thống; tK là điều kiện, 

trong đó hệ thống hoạt động tại thời điểm t ; là 

độ trễ (lag), thời gian chuyển đổi toàn phần từ 

trạng thái này sang trạng thái khác; tF  là yếu tố 

gây mất ổn định tại thời điểm t ; tX là tập hợp 

phép giải pháp các bài toán. 

Giả sử rằng, hệ thống đặc trưng là trạng thái

tC và cơ cấu tS hoạt động trong điều kiện xác 

định tK . Xét tình trạng tC và cấu trúc tS là không 

thay đổi khi điều kiện hoạt động tK không đổi. 

Hệ thống có thể bị ảnh hưởng bởi các yếu tố 

gây bất ổn, và chúng làm thay đổi các điều kiện 

hoạt động của hệ thống, với một số hệ số trễ lag, 

hệ thống chuyển sang trạng thái mới
'

tC với một 

cấu trúc mới
'

tS (Hình 2). 

Như vậy, bài toán xác định cơ cấu động lực 

của hệ thống quản lý dưới ảnh hưởng của các 

yếu tố gây bất ổn cụ thể được đặt ra. Thông tin 

này có thể được sử dụng để nghiên cứu, xây 

dựng chiến lược điều tiết nhà nước hoặc điều 

tiết ngành. Có thể thấy rằng, vấn đề xoá bỏ sự 

mất cân bằng cấu trúc phát triển quản lý trở 

thành một vấn đề điều tiết ưu tiên. 

Hình. 2. Tiến trình (động lực) của hệ thống. 

Tất cả các điều trên, đều tính đến đặc thù của 

phương pháp được lựa chọn trong nghiên cứu 

này là tổng hợp mô hình thích nghi cơ cấu của 

các hệ thống quản lý. Ngoài ra, chu tuyến mô 

hình hoá bao gồm các thủ tục phân tích và kiểm 

tra mô hình. Ở giai đoạn này, tiến hành so sánh 

các dữ liệu thử nghiệm với dữ liệu thu được khi 

thực hiện mô hình. Tính toán hệ số xấp xỉ (gần 

đúng) và rút ra kết luận về các mô hình đề xuất 

trong nghiên cứu phản ánh chính xác các quá 

trình thực tế. Bước tiếp theo là đánh giá hiệu 

quả quản lý thích ứng trong các hệ thống quản 

lý, sau đó, đưa ra kết luận về tính hợp lý của 

việc ứng dụng bảng hình thái (hệ biến hoá) quản 

lý được đề xuất trong nghiên cứu. Kết quả thực 

hiện mô hình được sử dụng trong chu tuyến 

quản lý, chu tuyến này bao gồm các block phân 

tích chiến lược thích nghi và thông qua quyết 

định. Sơ đồ tổ chức quản lý được trình bày trên 

Hình 3.  

Giả định rằng hệ thống quản lý, trong đó có 

các quá trình trao đổi thông tin và học tập, do 

ảnh hưởng của các yếu tố gây mất ổn định đã tự 

tìm ra tình trạng tối ưu. Mô hình quản lý - toán 

học cho khả năng theo dõi các giai đoạn tiến hóa 

tự phát triển cơ cấu và sử dụng thông tin này 

trong quá trình quản lý để loại bỏ những mất 

cân đối về cơ cấu và xây dựng phát triển các 

chiến lược đa dạng hoá đúng đắn. 

Quản lý thích nghi nhằm mục đích để tăng 

tốc các quá trình tự phát triển, vì thời gian ổn 

định tự nhiên của các quá trình này có thể là 

không rõ. Trong block phân tích tiến hành xem 

xét những phương án chiến lược đa dạng hoá 

được coi là có khả năng nhất. Ưu tiên cho chiến 

lược biểu thị giá trị hàm thích hợp được đánh 

giá cao nhất. 
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Thông tin này được đưa vào mạch đệm linh 

hoạt của chu tuyến thích ứng, mạch đệm được 

đưa vào mạch chu tuyến mô hình hoá dưới dạng 

bộ phận thành phần. 

Mạch chu tuyến thích ứng bao gồm các 

block thành phần tự tổ chức liên quan đến nhau, 

block cơ sở kiến thức, block dự trữ và block 

quản lý những thay đổi. Trong block cơ sở kiến 

thức tiến hành hợp thể tổng hợp kinh nghiệm 

quản lý trong điều kiện bất ổn. Đó có thể là 

những thông tin về biến động của cung và cầu 

đối với chính bản thân sản phẩm ngành của 

doanh nghiệp, cũng như đối với nguồn nguyên 

liệu ngành này tiêu thụ. Đó cũng có thể là thông 

tin về thất bại trong việc cung cấp các nguồn 

lực, hay cả về những thay đổi trong môi trường 

chính trị và pháp lý của hệ thống quản lý. Hậu 

quả là, có thể dẫn đến những thay đổi trong hiệu 

quả hoạt động của hệ thống quản lý... 

 

 

Hình 3. Sơ đồ tổ chức quản lý hệ thống quản lý có tính đến quá trình thích ứng.

Quá trình lặp lại của quản lý thích ứng được 

thực hiện tiếp theo trong các block tự học tập và 

tự tổ chức. Ý tưởng của các quá trình này được 

thực hiện trong chính phương pháp mô hình 

hoá, cụ thể là bằng phương tiện của các thuật 

toán di truyền. Việc chọn giải pháp tốt nhất để 

kết hợp với sự trao đổi cấu trúc ngẫu nhiên cho 

phép mô phỏng các quá trình cạnh tranh thành 

công trong các hệ thống quản lý và các quá trình 

tự tổ chức. 

Thông tin từ block tự học và block cơ sở kiến 

thức là nền tảng của quá trình hình thành dự trữ, 

trong đó, căn cứ vào các thông tin về những 

thay đổi có thể xảy ra trong cấu trúc, quản lý và 

công nghệ. Từ đó, sẽ xây dựng nên những dự 

trữ về nguồn lực và vốn. Những dự trữ này rất 

cần thiết để tạo điều kiện thuận lợi cho quá trình 

tự tổ chức hệ thống và đảm bảo một hệ thống 

ứng phó hiệu quả trong trường hợp thay đổi các 

điều kiện hoạt động của hệ thống. 

Trong block quản lý (kiểm soát) những thay 

đổi tiến hành so sánh các điều kiện thực tế để 

thực hiện các chiến lược thích ứng cùng với 

những vấn đề đã được đưa vào xem xét khi ra 

quyết định. Trong block này cũng thực hiện 

việc điều chỉnh các chiến lược. 

Ngoài ra, tại mỗi bước lặp sẽ tiến hành kiểm 

tra sự phù hợp của các thành phần cấu trúc mạch 

chu tuyến thích ứng với mức độ của các bài toán 

đang được giải quyết. Trong trường hợp khả 

năng của chúng không đáp ứng yêu cầu thực tế, 

sẽ xem xét và sửa đổi. 

Như vậy, khái niệm về quản lý thích ứng 

trong các hệ thống quản lý thực hiện ý tưởng về 

bản chất kép của thích ứng. Một mặt, hệ thống 
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tự thích ứng thông qua quá trình trao đổi thông 

tin và học tập, mặt khác, thích nghi được đặt 

trong các quá trình quản lý. Trước hết là để đẩy 

nhanh quá trình tiến hóa tự nhiên, thứ hai là 

thông qua các biện pháp đã xem xét trong block 

dự trữ, tiến hành xây dựng các điều kiện thuận 

lợi cho việc tự tổ chức của hệ thống, và đảm bảo 

sự phản ứng hiệu quả của hệ thống trong trường 

hợp thay đổi điều kiện thực hiện chiến lược. 

5 Phương pháp xây dựng các phương án 

quản lý thích ứng đối với hệ thống quản lý 

5.1. Mô hình xây dựng phương án quản lý 

thích ứng đối với hệ thống quản lý 

Khi tổng hợp quản lý tối ưu các quá trình hoạt 

động, một trong những vấn đề quan trọng nhất, 

từ một quan điểm thực tế, là bài toán lựa chọn 

phương án quản lý tối ưu. Dưới dạng những 

phương án quản lý có thể xuất hiện hàng dãy 

dài các hoạt động có mục đích, phương thức 

hoạt động của cơ sở,... trong thực tế, thường phổ 

biến trong dạng một tập hợp hữu hạn nhất định. 

Vấn đề này liên quan chặt chẽ với bài toán tối 

ưu hoá các thông số của hệ thống và ứng dụng 

của lập trình rời rạc trong quản lý các hệ thống 

động lực. 

Giả định là, trong các thời điểm thời gian rời 

rạc ( 0,..., )it i k= sẽ chọn được một trong N các 

phương án có thể (1),..., ( )u u N quản lý hoạt 

động của một hệ thống động lực với vector 

trạng thái ( ) ( 0,..., )ix t i k= (vector ( )x  của thứ 

nguyên n , vector ( )u  của thứ nguyên mxN

1m  ). Sự tiến hoá của vector trạng thái được 

xác định bởi F toán chuyển tiếp: Sự tiến hóa của 

các vector trạng thái ( )x  được xác định bởi toán 

tử chuyển tiếp : 

 1( ) ( ),u( ), ( )i i i ix t x t t t+ =   (51) 

Trong đó, ( )it l − là vector một chiều của tiếng 

ồn tác động lên hệ thống; ( )iu t là phương án 

quản lý hệ thống động lực được lựa chọn ở thời 

gian it . 

Trên quỹ đạo của hệ phương trình (51) cho 

trước một hàm (thường là hàm vô hướng) về 

lượng thiệt hại ( ),u( ) 0,..., )
ii tL x t l i k =  . Bài 

toán lựa chọn phương án quản lý là xác định các 

phương án quản lý ( ) ( 0,..., )
it

u l i k= , phải đảm 

bảo được nghiệm của bài toán tối ưu hóa: 

 ( ),u( ), ( ) 0,..., max
ii t iM L x t l t i k = →   

Trong tập hợp các giá trị hợp lệ: 

 ( ), u( ), 0,...,
ii tx t l i k D=    (52) 

Phép đặt bài toán này là tương đối tổng quát và 

bao gồm các trường hợp khác nhau đặc biệt của 

bài toán lựa chọn phương án quản lý tối ưu. 

Xem xét các mô hình toán học về lựa chọn các 

phương án thích nghi quản lý hệ thống động lực 

(hệ thống tiến trình). Giả định rằng, hệ thống 

động lực được mô tả bởi vector n chiều

( 0) ( , )n x t p , trong đó, p là vector m chiều

( 0)m  của các tham số mô tả cấu trúc, thành 

phần và phương án hoạt động của hệ thống. Quá 

trình hoạt động xảy ra trong khoảng thời gian

 0 , kt t (có thể vô hạn); 0 kt t−    + . Trên 

quỹ đạo của hệ thống động lực

0( , ) ( )kx t p t t t  cho sẵn tiêu chí hiệu quả của 

hệ ( )K p (dạng vector nói chung) của thứ 

nguyên ( 0)l l  . Họ ( , )x t p là một quá trình 

ngẫu nhiên đa chiều cho trước trên miền không 

gian xác suất ( , , )F P  với một tập hợp đầy đủ 

các sự kiện  ( - sự kiện cơ bản), F -  

là đại số và P  là phương pháp xác suất (xác 

suất) được xác định trong các tập hợp từ F . 

Đại lượng đại số bun thuộc các tập hợp con 

của tập hợp được gọi là cấp A của các tập hợp 

con của tập hợp chứa các tập hợp rỗng và đầy 

đủ, khép kín tương đối với các phép toán bổ 

sung, kết hợp và giao cắt đếm được. Cặp ( , )A

được gọi là miền không gian đo được. Cần lưu 

ý rằng, nếu đạt được tính khép kín tương đối với 

sự bổ sung đếm được, thì yêu cầu về tính khép 

kín tương đối với thời gian đếm là không cần 

thiết. Để cấp A của các tập hợp con thuộc tập 
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hợp là một đại lượng đại số , và đủ để chứa 

các tập hợp rỗng, đầy đủ và là khép kín tương 

đối với các phép toán bổ sung và kết hợp. Quá 

trình ngẫu nhiên ( , )x t p được xác định trên đoạn 

 0 , kt t và dãy tăng lên của các đại lượng đại số. 

    
20 1 2 1 2 0, , (  , , )

ii k t t kA t t t A A t t t t t t    

được gọi là thích ứng; nếu ở mỗi  0, kt t t thì 

quá trình ( , )x t p là tA đo lường được. Trong 

trường hợp này, các sự kiện của A là sự kiện 

xảy ra trước so với thời gian t . 

Giả định   0, ,t kA t t t là họ tăng lên của 

các đại lượng đại số con  thuộc đại số A . 

Phép biểu diễn của tập hợp con không (0) t

thuộc tập hợp trong khoảng 0, tt t , nếu thoả 

mãn điều kiện it A   với  0, kt t t  là thời 

gian dừng. Đại số  của các tập hợp con A của 

tập hợp  trùng với từng thời gian dừng, 

chúng thoả mãn điều kiện   tA t A   ở tất 

cả  0, kt t t . 

Sự kiện A là trước đó so với . Trong trường 

hợp quá trình ( , )x t p rời rạc theo thời gian chỉ 

chấp nhận tập hợp đếm được hoặc tập hợp các 

giá trị hữu hạn, là thời điểm dừng tương đối 

của họ   0, ,t kA t t t  chỉ khi   it A =  ở tất 

cả các thời gian t là các giá trị . Nếu là một 

thời gian dừng tương đối so với họ 

  0, ,t kA t t t , thì thời gian dừng là phép biểu 

diễn đo được bất kỳ    0 0( ) : , ,k kt t t t  → thoả 

mãn điều kiện ( )t t  đối với tất cả  0, kt t t . 

Áp dụng hệ thức thứ tự vào tập hợp các thời 

điểm thời gian có thể khi chúng được xác định 

tương đối so với họ tăng lên cố định của đại 

lượng đại số  tA , nói cụ thể hơn là 1 2  ( 1

xảy ra trước 2 ), nếu 
2 1 1 2, ( ) ( )        

với 
2

 . Nhờ hệ thức thứ tự thời gian này 

có thể xác định giới hạn trên và giới hạn dưới 

của hai thời gian dừng tùy ý 1 và 2 . 

 

 

1

1 2

2

1 2

2

1 2

1

1 2 1 2

1

1 2 1 2

2

max ( ), ( ) ;

( ),  

min ( ), ( ) ,  

( ),  

с

c


 



 


 



      

  

       

  

=  =


  = 


=  =  



  =

 

 

Bên cạnh đó, miền xác định là
1 2   =  . 

Như vậy, hàm  được xác định là hàm của tập 

hợp
1 2   . Nếu ( ), ,A P  là không gian xác 

suất,  là thời gian dừng xác định   tương đối 

so với họ tăng lên   0, ,t kA t t t , và ( , )x t p

 0( , )kt t t  là quá trình ngẫu nhiên (đa biến) 

thích nghi với   0, ,t kA t t t , thì phép biểu 

diễn ( ( ), )x p  của tập hợp  vào tập hợp nR  

được gọi là A  đo được và thời gian dừng  

chấp nhận tập hợp các giá trị đếm khác nhau. 

Do đó, có thể mô tả đầy đủ và hiệu quả hành 

vi hoạt động đa giai đoạn của các hệ thống động 

lực cho phép xây dựng một phương pháp luận 

các thời điểm thời gian Markov trong lý thuyết 

về các quá trình ngẫu nhiên. Xem xét bài toán 

hoạt động đa giai đoạn của hệ thống động lực

( , )x t p với sự trợ giúp của chuỗi thời gian 

Markov (thời gian dừng) 1,..., N  , trong đó, N

là số giai đoạn hoạt động riêng biệt của hệ 

thống. Các giai đoạn được xác định bằng việc 

thực hiện hàng loạt các hoạt động mục tiêu khác 

nhau với kết quả là điều kiện hoạt động của hệ 

thống bị thay đổi. Việc này xảy ra hầu hết là do 

hệ thống hoạt động trong các miền 1 1, ,..., NB B B

không gian pha khác nhau. Thời điểm thời gian 

Markov ngẫu nhiên 1,..., N  được xác định bởi 

các thời điểm thời gian rơi lần thứ nhất vào các 

tập hợp 1 1, ,..., NB B B tương ứng. Các tập hợp 

( )1,...,iB i N= từng cặp một không cắt với 

i kB B 0( , 1,..., )j k N= = .Giả sử, ban đầu họ 
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các tập hợp 1 1, ,..., NB B B thoả mãn đặc tính 

không quay lại theo thời gian hoạt động. 

 
 

1 i k2

1 2 0 1 2

P x( ,p) B x( , p) B 0,

( , 1,..., ); , , ,k

t t l

k l k N t t t t t t

   

 = 
 

Ở đây, .P  là xác suất cho trước trong không 

gian pha của các quỹ đạo thuộc hệ thống động 

lực. Điều kiện được hình thành có nghĩa là tổng 

thể các tập hợp 1 1, ,..., NB B B xác định hoạt động 

“tiến lên” của hệ thống. Trong trường hợp này, 

sự trở lại với giai đoạn trước đó là không thể, 

chỉ có thể chuyển sang các giai đoạn hoạt động 

có các chỉ số không lân cận (khác biệt là lớn hơn 

một đơn vị): 

 

 

1 1 2 k

1 2 0 1 2

P x( , p) B x( , p) B 0,

1, ; , , ,k

t t

l k l k t t t t t t

  

−    
  (53) 

Hệ thức này nghĩa là có một số lựa chọn thay 

thế trong quá trình hoạt động của hệ thống, khả 

năng có thể không thực hiện được một số giai 

đoạn hoạt động, là nghiệm riêng của bài toán 

mục tiêu... Trong tập hợp các quỹ đạo X có thể 

có của hệ thống ( ,p)x t  được tiến hành xem xét 

các sự kiện  ( , )i ik

t

A x t p B=  . Sau đó, trong 

tập hợp iA xác định hàm: 

  0

( )

inf : , x( ,p) B ( 1,..., )

i i

k it t t t t i N

  = =

=   =
 

Như vậy, i là thời gian đầu tiên, đối với nó

ix( ,p) Bt  , nghĩa là thời điểm thời gian đầu 

tiên rơi vào iB (thời gian bắt đầu hoạt động của 

hệ thống trong miền iB ). Tiến hành xác định 

chuỗi thời gian Markov 1,..., N  bắt đầu thực 

hiện giai đoạn hoạt động thứ ( )1,...,i i N= của 

hệ thống. Nếu ký hiệu 1 là thời gian đơn định 

bắt đầu hoạt động của hệ thống 0t = , còn 1N +

là thời gian đơn định hữu hạn 1( )N kt + = , thì độ 

dài hoạt động được cho sẵn nhờ hệ thức

1i i i  + = − ( )1,...,i N= , hệ thức này xác 

định thời gian nằm trong miền phù hợp iB của 

hệ thống. 

Xét một trường hợp tổng quát, khi hệ thống 

có thể hồi trở về từ trạng thái iB sang trạng thái 

(miền) kB của không gian X , trong đó,

( )1 ,1 1,...,k k N = . Để thực hiện được điều 

này cần mở rộng tập hợp các quỹ đạo (thực 

hiện) của hệ thống động lực trong dạng

 0X , Xkt t=  t, trong đó,  là biểu tượng của 

tích Descartes hai tập hợp. Trong trường hợp 

này, điều kiện (53) được thực hiện do tính 

không giao nhau của các tập hợp 

i, B ( 1,..., )t t i N  =
  

, với ,t t 
  

là khoảng 

thời gian hoạt động của hệ thống:   0, , kt t t t . 

Ở mỗi giai đoạn hoạt động 

( )1 2, ,..., 0NB B B N  , bộ tiêu chí cho sẵn 

( ) ( 1,..., )iK p i N= biểu thị các mục tiêu hoạt 

động của một trong số M module ( 0)M  tham 

gia vào hệ thống. Giả định là các tiêu chí

 
1

( ) ( ),..., ( )
mi i iK p K p K p= xác định mục tiêu 

hoạt động ở giai đoạn i . Trong bài toán quản lý 

thực tế số lượng các mục tiêu hoạt động cho mỗi 

module là hữu hạn. Ví dụ cho giai đoạn i : 

Cho module thứ nhất: 11,...,m , 

Cho module thứ hai: 1 21,...,m m+ , 

... 

Cho module M : 1,...,M Mm m−
, 

Trong đó, 1 2, ,..., 0Mm m m  . Trong trường hợp 

này, tiêu chí ( )ijK p xác định chất lượng (ví dụ, 

xác suất) thực hiện bởi module ( 1,..., )j j M=

trong giai đoạn ( 1,..., )i i N= của mục tiêu hoạt 

động được chọn từ tập 1 1,...,j jm m− + . 

Như vậy, có tính đến sự tồn tại của một tiêu 

chuẩn hiệu quả chung ( )iK p , nó phản ánh chất 

lượng thực hiện nhiệm vụ có mục đích bởi toàn 
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bộ tổ hợp các module ở giai đoạn i , mục tiêu 

hoạt động khách quan của một module riêng rẽ 

có thể được lựa chọn (tối ưu), còn tất cả các lựa 

chọn thay thế được đưa vào tập hợp các thông 

số p P . Cấu trúc tập hợp các thông số có 

dạng thứ tự sau đây: 

( )p P p p,p  =  

Trong đó, p  là thành phần thứ nhất của tham số,

p  xác định sự lựa chọn mục tiêu hoạt động cho 

module ( 1,..., )j j M= : 

 

 

 

j

j 1

j

p ,K , 1,...,M

K 1,..., , 2,...,M

K 1,..., , 1

j j

j

j j

m m j

m j

−

= =

 + =

 =

 

Để kết hợp hai thành phần này thành một với 

chỉ số 1,...,j M= thuận tiện cho việc đặt 0 1m =

Giá trị có thể của thành phần p thuộc vector

p (p,p)= , xác định việc lựa chọn thay thế các 

thông số thực hiện tập hợp mục tiêu hoạt động 

của các module riêng rẽ. Nếu thành phần thứ 

nhất (mục tiêu hoạt động) được chọn, thì mục 

tiêu thứ hai là biến chỉ. Giả sử, vector p có m  

chiều thuộc về không gian Heuristic mR . 

Trường hợp quan trọng nhất (đầu tiên là phần 

đặt vào) có tính đến việc thực hiện các thuật 

toán điều khiển trên máy tính, khi p là một tập 

rời rạc. 

Trong phép giải bài toán lựa chọn những 

phương án quản lý cho các hệ thống phức tạp 

cần phải xem xét các đặc điểm sau: 

• Độ phức tạp của cơ cấu và phương thức 

hoạt động; 

• Độ phức tạp và sự thay đổi mục tiêu trong 

quá trình hoạt động; 

• Tính chất đa yếu tố không thể đoán trước 

trong điều kiện hoạt động. 

Tất cả những điều này dẫn đến sự cần thiết 

liên quan đến hệ thống quản lý thích nghi. Ứng 

dụng này liên quan đến sự phát triển các 

phương tiện kỹ thuật tính toán, công nghệ máy 

tính hiện đại, cho phép quản lý để thực hiện 

trong thời gian thực. Trong các hệ thống quản 

lý hiện đại, đang nỗ lực tìm cách kết hợp hợp lý 

các nguyên tắc điều khiển (quản lý) chương 

trình (độc lập) và kiểm soát thông tin phản hồi. 

Sự thích ứng được hiểu là khả năng của hệ 

thống linh hoạt phản ứng trước những yếu tố 

liên quan đến quá trình hoạt động thực sự. Sự 

giải thích như vậy, đòi hỏi phải xây dựng một 

nguyên tắc tổng quát về quản lý thích ứng, đó 

là nguyên tắc thích ứng theo đánh giá dự báo 

hiệu quả, làm nền tảng cho phương pháp lựa 

chọn các phương án quản lý. Bản chất của 

nguyên tắc này là sử dụng mô hình  dự báo 

đánh giá hiệu quả hoạt động của hệ thống: 

1

N

i

i

 
=

=   (54) 

Trong đó, i  là mô hình riêng biệt (giai đoạn) 

về hiệu quả hoạt động trong giai đoạn i  riêng 

của hệ thống ứng dụng có mục tiêu. Trên các 

quỹ đạo khác nhau của mô hình  giả định là 

phiếm hàm tiêu chí hiệu quả F  được cho sẵn 

(ví dụ như xác suất thực hiện bài toán mục tiêu). 

Yêu cầu chủ yếu đối với cấu trúc mô hình là khả 

năng tính toán cho từng thời gian t  kỳ vọng 

toán học của tiêu chuẩn về hiệu quả kết thúc quá 

trình hoạt động
tF ở điều kiện thực hiện đã có 

sẵn vào thời điểm thời gian của quá trình

 0,x t t   : 

( )

( ) ( ) 
t 0

1 1 2 0 2

,

, ,k

F x t t

M F x t t x t t

 

   

  =  

=      

(55) 

Trong đó, ( )x t là vector trạng thái của hệ thống. 

Như đã thấy từ phương trình (55), để tiến 

hành các thủ tục tối ưu hóa trong quá trình hoạt 

động thực tế của hệ thống, đòi hỏi phải sử dụng 

các phương pháp thực hiện dưới hình thức phần 

mềm trên máy tính và làm việc hiệu quả trong 

điều kiện hạn chế về thời gian chặt chẽ, phân bổ 
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cho phép giải bài toán mục tiêu. Như vậy, để 

quản lý thích ứng một cách linh hoạt (với thích 

ứng theo trình tự các bước thực hiện mục tiêu 

hoạt động hoặc với yếu tố hoạt động không thể 

đoán trước) đòi hỏi phải tiến hành nghiên cứu 

xây dựng các phương pháp hiệu quả và các 

thuật toán: 

• Đồng nhất hoá các ẩn số với việc xác định 

đồng thời khối lượng thông tin thống kê cần 

thiết, đảm bảo cho độ chính xác của ước định 

các tham số; 

• Lựa chọn phương án yêu cầu (tối ưu) tiếp 

tục quá trình hoạt động, thích nghi với cấu trúc 

tiêu chí tối ưu hóa và điều kiện thiếu hụt thời 

gian ra quyết định. 

Tổ hợp các mô hình , ( 1,..., )i i N  = có thể 

được hình thành bởi các nguyên tắc khác nhau 

như phân tích và mô phỏng mô hình hoá. 

5.2 Tối ưu hóa tham số rời rạc quản lý các 

mô hình mô phỏng hệ thống động lực 

Tính chất rời của việc quản lý hoạt động các hệ 

thống quản lý hiện đại được qui ước bởi cấu trúc 

phân cấp. Sự hình thành quản lý trong dạng lựa 

chọn các phương án thay thế từ một số lượng 

hữu hạn các qui luật quản lý, dẫn đến xây dựng 

bài toán tối ưu hoá. 

Giả sử rằng, nhờ thực hiện riêng biệt thí 

nghiệm mô phỏng chu kỳ phiếm hàm của hệ 

thống động lực, có thể tính được hàm vô hướng 

(tiêu chuẩn) ( )f x , tùy thuộc vào tham số x  có 

m  chiều, tham số này thuộc tập hợp rời rạc
mRx ( -m-mR chiều không gian Heuristic). 

Theo một số thí nghiệm được xác định bằng 

phương pháp mô hình hóa các quá trình ngẫu 

nhiên, thì phụ thuộc của ( )f x có tính chất xác 

suất, không đơn trị. Tất cả điều này dẫn đến sự 

cần thiết phải xây dựng bài toán tối ưu hóa mô 

hình mô phỏng trong khuôn khổ lý thuyết lập 

trình ngẫu nhiên. 

Dưới dạng tiêu chuẩn thường được lựa chọn 

là hàm kỳ vọng toán học của một biến ngẫu 

nhiên ( ) : ( ) ( )f x F x Mf x= . Trong trường hợp 

này, ( )( )f x x X là tập hợp các biến ngẫu nhiên 

được cho trước trên một không gian xác suất 

( , , )A P , trong đó,  là sự kiện xác thực tin 

cậy; A  là đại lượng đại số Bun của các tập hợp 

đo được  (sự kiện); P là độ đo xác suất đối với

( , )A . Dựa trên quan sát sự thực hiện riêng 

biệt của ( )f x đòi hỏi phải tìm điểm cực của 

phiếm hàm ( )F x . 

Giả sử, tập hợp các thông số tối ưu là rời rạc 

và hữu hạn. Không giới hạn tính tổng quát có 

thể giả thiết rằng x có dạng tích Descartes 

   1 1,..., ... ,...,
T T

m mn N n N  , trong đó,

, 0i in N   là giới hạn trên và dưới số nguyên 

của sự thay đổi tham số ( 1,...,m)i i = ; m là số 

lượng các tham số được tối ưu hoá. Trên X giả 

định là phiếm hàm chất lượng tất định (tiêu chí) 

và tập hợp ( )D D X được cho trước. Tính 

được tiêu chí ( )F x , còn thuộc tính vào tập hợp 

được xác định trong quá trình thí nghiệm mô 

phỏng. Nhiệm vụ đặt ra là phải tìm: 

min ( )
x D

Arg F x


  (56) 

Như vậy, bài toán gốc đã được chính thức hóa 

về thuật ngữ lập trình số nguyên. Tập hợp các 

giá trị chấp nhận được của đối số D  được cho 

trước, thường là bằng phương tiện của tập hợp 

các giới hạn thuộc dạng: 

1( ) 0,..., ( ) 0, 0,lF x F x l x X     (57) 

Phép giải của bài toán tối ưu hóa các tham số 

rời rạc của mô hình mô phỏng gặp một số yếu 

tố phức tạp sau: 

(i) Dung lượng lớn (số phần tử) của tập hợp

X , không cho phép thực hiện thủ tục lựa chọn 

lại tập hợp một cách đầy đủ, đặc biệt là tính khối 

lượng hạn chế của việc mô hình hoá mô phỏng. 

(ii) Trình tự xác định để xem xét các biến khi 

tính toán các tiêu chí và giới hạn, do dữ liệu gốc 

cho một số các hệ thống phụ trong số hệ thống 

con để đồng bộ toàn bộ hệ thống được tối ưu 

hóa lại là các đặc tính đầu ra của nhiều hệ thống 

phụ khác. 
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(iii) Tính không thường xuyên của bài toán, 

trong bối cảnh này, có nghĩa là các phiếm hàm 

tiêu chuẩn và giới hạn không có tính cấu trúc 

biểu thị (dạng tuyến tính, dạng lồi,...). 

(iv) Thông tin tiên nghiệm không đáng kể về 

cấu trúc phiếm hàm tiêu chuẩn và hạn chế. 

Những yếu tố này gây khó khăn cho việc sử 

dụng các phương pháp lập trình số nguyên 

truyền thống. Các phương pháp định hướng 

phép giải bài toán có phiếm hàm thuộc về cấp 

cho trước chặt chẽ (phiếm hàm tuyến tính, 

phiếm hàm lồi,...). Mặt khác, trong hầu hết các 

phép giải bài toán thực tế để tổng hợp các hệ 

thống thì yêu cầu để đạt được cực trị chính xác 

của hàm mục tiêu không khả thi và dư thừa. Do 

quá trình hoạt động thực tế của hệ thống là kèm 

theo một số lượng lớn các yếu tố phi chính thức 

không được xét đến trong mô hình hoá, cho nên, 

trong những nghiên cứu thực tế thường có xu 

hướng thay cho một nghiệm chính xác tối ưu là 

một bộ các nghiệm siêu tối ưu, trong đó, một 

người (hoặc nhóm người) chịu trách nhiệm và 

nghiệm lựa chọn cuối cùng dựa vào trực giác, 

kinh nghiệm của những nghiên cứu tương tự... 

Như vậy, dưới giác độ thực tế cần phải có 

những kết quả ổn định (cho dù là gần đúng) của 

việc tối ưu hóa xấp xỉ trong một phạm vi rộng 

lớn của một loạt các bài toán. 

Giải một bài toán chung khi có sự hiện diện 

của các yếu tố liệt kê từ (i) đến (iv) ở trên cho 

phép sử dụng thuật toán tối ưu hóa các mô hình 

tối ưu rời rạc (AODIM). Dẫn một số thông tin 

liên quan đến một cấu trúc liên kết thích hợp 

trên không gian X , có thể áp dụng ma trận H

vào X : 

   

1

( , ) ,

, , 1,...,

m

i i

i

i i

H x y x y

x x y y i m
 

=

= −

= = =


 (58) 

Ký hiệu miền điểm y của bán kính M tương ứng 

với ma trận H là ( , )HU y M , có được: 

 ( , ) : ( , )HU y M z H y z M=   (59) 

Nhận thấy các đặc tính rõ ràng của các miền HU : 

 

 

1

( , ) z : ( , )

( , ) ( , 1) : ( , )

M

H

j

H H

U y M H y z j

U y M U y M z H y z M

=

= =

= − =

 (60) 

Phép giải bài toán tìm kiếm trong quá trình hoạt 

động của AODIM dựa trên các thủ tục cho sản 

phẩm hiệu quả của tất cả các điểm thuộc miền

( , )HU y M thông qua phép giải nhiều lần 

phương trình Diophantine thuộc dạng: 

1 ,..., , 1,...,mx x j j M+ + = =   (61) 

Mỗi nghiệm trong không gian mR quay xung 

quanh điểm y . Giả sử miền ( , )HU y M chứa

( , )K m M các phần tử đáp ứng được hệ thức tái 

phát (55). Thay thế bài toán tối ưu hóa ban đầu 

bằng một bài toán khác, trong đó nhiệm vụ tìm 

tối thiểu (minimum) của các phiếm hàm F được 

thực hiện trên D , xác định bởi hệ đẳng thức: 

1 1( ) ( ) 0

. . . . . . .

( ) ( ) 0i i

F y G y

F y G y

+ =

+ =

  (62) 

Trong đó, 1( ),..., ( )iG y G y là không âm. Bởi một 

mặt, trên tập hợp D  các hàm số ( ) ( )i iG y F y= −

là không âm, mặt khác, mỗi phần tử
'y D (tức 

là đối với nó, tất cả ( )0, 1,...,iG i l = đều thuộc 

về D , cho nên ,D D= , và bài toán ban đầu 

tương đương với bài toán được xác định bởi các 

hệ thức. Ký hiệu ( )u y là đặc tính của sự không 

dung nạp của nghiệm y : 

1

( ) ( )
l

i i i

i

u y A G y
=

=  (63) 

Trong đó, , 1,...,iA i l=  là bộ các trọng số âm;

i  là toán tử Heaviside cho ( )iG y : 1i = , nếu

( ) 0iG y  , và 0i = , nếu 0iG  . 

Giả sử, cho một điểm tìm kiếm 0x  khởi đầu 

(gần đúng ban đầu). Không có giới hạn về tính 
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tổng quát, có thể giả định rằng 0x  trùng với gốc 

các toạ độ. Tính tập hợp các giá trị: 

,

0

, 0

1, 0

1
( )

( ,

1,..., 2 , 0,

i rM

ij

i r ij

ji r ij

m

x x
S F x dF x x

M H x x

i d

=

−
= − +

= 

  
  

   


(64) 

Trong đó, tổng số được tiến hành trên tất cả các 

phần tử của tập hợp ,i rA  nằm trong orthant mR

thứ i của miền 0( , ) ( 1,..., )HU x r r R= , trong đó,

R được cho là tiên nghiệm. Số lượng các phần 

tử ,i rM của tập hợp ,i rA được tính theo công thức: 

,

0

( , )
r

i r

j

M K m j
=

=  (65) 

Giới hạn (57) được hạch toán như sau: Thay vì 

từng kỳ hạn, tương ứng với một giá trị không 

hợp lệ x , ví dụ, loại: 

 1

2

3

( ) max max ( ), ( ) ,

( ) ( ),

( ) ( ( ), ( ), ( )),

y x

i

x F y F y

x u x

x Q x F x u x





 


= −

=

=

 (66) 

Trong đó, ( , , )Q u v t là hàm thực tăng đơn điệu ở 

tất cả các đối số. Tiếp theo chọn AODIM để tìm 

orthant có số thứ tự ( )1,...,2m

n nN N =  theo sơ 

đồ sau đây: 

(i) Nếu: 

 , , 0min ( ) ( 1,..., 2 ),m

N r i r
i A

n

S S F x A

N N


=  =

=
 

(ii) Nếu orthant đánh số 1,..., SN N , đáp ứng 

các điều kiện của mục (i), thì các điều kiện thực 

hiện cho orthant bất kỳ, nhưng lớn nhất, nếu có 

nhiều hơn một, ( )1 ,...,1r R= − và

 1,..., SA N N= ; 

(iii) Nếu các điều kiện của các mục (i) và (ii) 

không có khả năng để dành ưu tiên cho bất kỳ 

số 1,..., SN N , thì chọn số bất kỳ trong số đó (ví 

dụ, với số nhỏ nhất); 

(iv) Nếu , 0min ( )i r
i A

S F x


  khi 0 0(1 )r r r R  

thì các điều kiện của mục (i) được kiểm tra với 

một giá trị r (nhưng tối đa) từ tập 0 1,...,1r − ; 

(v) Nếu các điều kiện từ mục (i) đến (iv) 

không cho phép chọn nN , thì nN là số orthant 

với chọn nghiệm nlx tốt nhất, ngoài ra, 

( ) ( )0nlF x F x (nếu như có một số orthant như 

thế thì chọn bất kỳ trong số các orthant). 

Nếu các điều kiện của các mục từ (i) đến (v) 

không đảm bảo việc lựa chọn hướng cần thiết, 

thì nghiệm 0x được coi là nghiệm tối ưu, trong 

trường hợp nếu không tìm được, tiến hành tìm 

tiếp tục bằng cách chọn lại tất cả các điểm số 

nguyên thuộc orthant có số nN và nằm bên trong 

trụ bán kính sR ( sR cho trước tiên nghiệm) với 

trục đối xứng đi qua điểm 0x và nlx . Việc tìm 

kiếm được chấm dứt khi xảy ra tình huống 

không thể cải thiện tốt hơn các giá trị F , sau 

đó, thủ tục lựa chọn phù hợp với các điều kiện 

từ (i) đến (v) được lặp lại. Trung tâm trong sơ 

đồ thuật toán là việc tìm kiếm bộ phận miền

( )0,nU x r , trong đó đạt giá trị trung bình tối 

thiểu của gradient tổng quát của phiếm hàm F . 

Điều này, cho phép dự đoán xu hướng trong 

hành vi của phiếm hàm F , và tiến theo hướng 

giảm các giá trị F  bằng cách sử dụng thủ tục 

tìm kiếm tuyến tính (tương tự với thuật toán của 

phương pháp các miền dẫn hướng). Như vậy, 

phép chọn lặp các phần tử trực tiếp trên miền

( )0,nU x r của điểm 0x chỉ được sử dụng như một 

công cụ hỗ trợ để chọn hướng có triển vọng cần 

tìm kiếm tiếp theo. Trong trường hợp không thể 

chọn một hướng trong AODIM thì tiến hành 

quá trình cải thiện nghiệm nhờ sơ đồ chọn lặp 

tương tự như thuật toán của phương pháp vector 

suy thoái. 

6. Kết quả 

Tiến hành phân tích khả năng làm việc của 

AODIM cho các hệ thống tất định. Tập hợp D

là tập hợp số nguyên và lồi, nếu đối với ,x y D
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bất kỳ, toàn bộ điểm z là số nguyên như

( , 1)z x y     = +  + = thì cũng thuộc

D . Xem xét bài toán sau: 

Bài toán 1. Cho D là một tập hợp con số 

nguyên lồi của không gian mR , F - phiếm hàm 

lồi được cho trước trên D và đáp ứng các điều 

kiện sau đây: 

(1) ( ) ( );F x c F    

(2) Có 0R như sau: 

0, ( , )
min ( ) ( ) 0
Nx y U z R D

F x F y d
 

−    

Với ,z D x y  . Khi đó AODIM, với bán kính 

tìm kiếm tối đa
0R R bằng điểm ban đầu 0x sao 

cho min
y D

R


 (tức là lùi một quãng với D không 

quá xa so với R ), sử dụng như một hàm phạt

( ) ( )1 x u x = , được quy về phép giải bài toán 

(56), (57). 

Chứng minh. Đối với một điểm số nguyên 

ban đầu 0x X , xem tập hợp
0xS là một bộ các 

giá trị hợp lệ của đối số, giá trị F trong đó không 

lớn hơn  
00 0( ) : : ( ) ( )xF x S y F y F x=  . Để

 0 1( ) ,..., ,...nS x y y= . Từ đây có thể chỉ ra rằng 

tập hợp
0xS là tập hợp số nguyên lồi. Để

1 2 3, ,i i iy y y , sao cho: 

( 1,2,3)ijy D j =  

Và 2 1 3 ( , 0, 1)i i iy y y     = +  + = . Khi 

đó trên cơ sở định nghĩa hàm lồi, có được: 

2 1 3

1 3 0

( ) ( )

( ) ( )

i i i

i i

F y F y y

F y F y F

 

 

= + 

 + 
 

Từ đây thấy rằng, ( )0,NU x R nhất thiết giao cắt 

với
0xS . Do đó, AODIM cải thiện giá trị ( )0F x

(nếu giá trị này không phải là tối ưu) bằng cách 

sử dụng một trong các điều kiện từ (i) đến (v) 

nói trên (ít nhất là điều kiện (v)), có tính đến 

điều kiện (i) và (ii) của định lý, và như vậy đã 

chứng minh được Bài toán1. 

Lưu ý rằng, khi chứng minh Bài toán 1 thì 

không sử dụng các giả định về tính hữu hạn của 

tập hợp X . Để nghiên cứu hiệu quả hoạt động 

của AODIM trong điều kiện cấu trúc bất thường 

của tiêu chuẩn F , cần trình bày F bằng mô 

hình lập trình ngẫu nhiên. Giả sử rằng thực hiện 

được tiêu chí ngẫu nhiên ( ) ( ) ( )f x F x x= + , 

trong đó ( )F x là thành phần lồi, số nguyên tất 

định cần được tối giảm hoá; ( )x là biến ngẫu 

nhiên được xác định trên không gian đo được

( ), ,A P . 

Bài toán 2. Giả định rằng các biến ngẫu 

nhiên ( )( )x x X  là độc lập và không tập 

trung, có moment hữu hạn bậc hai 2 ( )m X . Giả 

sử AODIM để tiến hành việc tìm kiếm tối thiểu 

(minimun) của ( )F x , có nghiệm lựa chọn tìm 

kiếm tiếp theo tiềm năng dưới số nN phù hợp 

với mục 1 của thuật toán được sử dụng với bán 

kính tìm kiếm ( )0r r  . Khi đó AODIM, triển 

khai sự giảm thiểu thực hiện ( )f x , lựa chọn để 

tìm kiếm tiếp theo orthant với số thứ tự nN có 

xác suất 1P  thoả mãn bất đẳng thức sau: 

1 1P  −  (67) 

Ở đây, 
,

2

2 2 2/ ( ); max ( );
n rN

x X
m M m m x  


= =

mức sai lệch yêu cầu của giá trị trung bình ( )f x

trên tập hợp ,i rA so với mức kỳ vọng toán học. 

Chứng minh: Giả sử
, ,

( 1,..., )
n j n rN Nx j M= là 

các điểm thuộc orthant với số thứ tự nN và cách

0x không xa hơn khoảng cách
,0( , )

n jNH x x r= . 

Sử dụng bất đẳng thức Chebyshev, có được ước 

lượng xác suất sai lệch: 

,
, ,

1 ,

2 ,

, 1 2

2 2 2
1 , , ,

( ( ) ( ))
{ }

( )
( )

Nn r

n n

n

Nn

N nn

n

n n n

M

N j N j

j N r

M

M N j
N j j

j N j N r N r

F x f x
P

M

m x
x m

P
M M M






 

=

=

=

−


  
=    

  





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Từ đây sự lựa chọn để đánh giá 1P  quá rõ ràng. 

Hệ thức (67) cho một phổ ước tính tổng hợp 

không phụ thuộc vào sự phân bố cụ thể tiếng ồn

( )x để đánh giá tính xác suất của một lựa chọn 

đúng đắn bởi thuật toán hướng tìm kiếm tiếp 

theo. Trong ví dụ cụ thể, hệ thức này có thể 

đánh giá thấp về khả năng xác suất này, khi nó 

được giải chính xác trong bài toán với một mô 

hình tiếng ốn cụ thể (ví dụ như tiếng ồn 

Gaussian thường xảy ra trong thực tế). 

Khi áp dụng AODIM xác suất 1P có thể được 

nâng cao đáng kể bằng cách loại bỏ ra khỏi tổng 

số một vài số hạng được gọi là phát thải lớn của 

trường ngẫu nhiên ( )f x , tức là một vài số hạng 

tối đa và tối thiểu. Trong trường hợp này hiệu 

quả AODIM có thể được cải thiện đáng kể ngay 

trong giai đoạn xác định hướng tìm kiếm triển 

vọng. Ngoài ra, việc kết hợp phương pháp này 

với các phương pháp tìm kiếm ngẫu nhiên đang 

được sử dụng rộng rãi để xác định vị trí vùng 

cực tuyệt đối (cực trị) tỏ ra rất hợp lý. 

Mô tả một biến thể AODIM, trong đó có đầy 

đủ thông tin về các tính chất tô pô của phiếm 

hàm được tối ưu hoá ( )f x trong quá trình xác 

định hướng triển vọng để tìm nghiệm tối ưu hóa  

Ý tưởng về cải thiện quá trình hội tụ là việc 

sử dụng các yếu tố hiện tại của miền 0( , )NU x R

thuộc điểm tìm kiếm ban đầu 0x . Để làm việc 

này, cần thử dùng phép nội suy các điểm tựa 

của bề mặt ( )F  trên miền liên tục 0x được giới 

hạn bởi một mức độ bề mặt ( )( )0, 0NP x R R  . 

Nhờ phụ thuộc nội suy, có thể tính được 

gradient xấp xỉ của ( )F  trên miền 0x và quyết 

định về hướng tìm kiếm triển vọng. Trong toàn 

bộ thủ tục tìm kiếm, cũng như AODIM, bao 

gồm các giai đoạn lựa chọn hướng triển vọng 

và tìm kiếm tuyến tính dọc theo hướng lựa 

chọn, việc tuần tự quét các điểm trong hành 

lang xung quanh theo hướng đã chọn được tiến 

hành. Do đó, ý tưởng cơ bản là việc cố gắng sử 

dụng những phương pháp tốt nhất hiện nay đó 

là các phương pháp nội suy hàm nhiều biến số 

để tính ( )0F x – hàm của miền liên tục 0x . Bài 

toán này là một bài toán cổ điển, và đã có phần 

lớn các công trình nghiên cứu dành cho việc 

giải bài toán này [17]. 

Ví dụ, khi các miền xấp xỉ D  đóng kín trong
mR , và biết rằng hàm ( )F  là hàm liên tục

( )( )F C D , cho bất kỳ 0  đều có đa thức

( )P x các biến 1( ,..., )T

mx x x= . Do vậy,

( ) ( )P F 


 −   trong ma trận được xác định 

bởi hệ thức sup ( ) ( )
mx R

f g f x g x




− = − . Đa thức

( )P x nói trên là hình thức đại số: 

0 1

( ) k

k
k n

P x a x
  −

=   (68) 

Trong đó, 
1 ,..., , ,mkk k

mx x x k n= là đa chỉ số;

1 1( ,..., ); ( ,..., )m mk k k n n n= = . Tương ứng là

11 ( 1,..., 1)mn n n− = − − còn bất đẳng thức

0 1k n  − được hiểu là thành phần:

0 1i ik n  − , trong đó 1,...,i m= . Rất dễ dàng 

nhận thấy rằng đa thức ( )P x có chứa

  1( ) ... mN P x n n=   các hệ số. 

Kết quả này là một bài toán nổi tiếng trong 

phân tích cổ điển của Weierstrass. Một kết quả 

tương tự đối với hình xuyến m -chiều ...s s  . 

Khi tính xấp xỉ bởi các đa thức lượng giác từ m

biến số:  
1,1

( ) exp
i i

k
k n i m

P x C jkx
 −  

=  , trong 

đó, 1 1 ... m m k k
kx k x k x иC C

−
= + + = . Lưu ý rằng, 

đa thức ( )P x có  1( ) (2 1) ... (2 1)mP x n n= −   −

hệ số. Xét miền nội suy 0( )mD R x D  của 

phiếm hàm ( )F  cho sẵn bởi N điểm

( ) ( ) ( )1 ( ) ( )

1,..., ( ,..., ), 1,..., )
N i i i

mx x x x x i N= − - các 

nút nội suy. Có tìm thấy đa thức

1( ) ( ... )k

k mP x a x k k k= = + + , trùng với

c k m trong các nút nội suy cho trước: 

( ) ( )( ) ( ), 1,...,i iP x F x i N= =  
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Để làm điều này, cần xây dựng một hệ phương 

trình tuyến tính (đối với các hệ số ka chưa biết) 

hệ phương trình: 

( ) ( )( ) , 1,...,
k

i i

k

k

F x a x i N = =   

Để giải được hệ phương trình phải nhận thấy 

ma trận các hệ số đã biết được gọi là trơn, tức 

là
( )( )

,

det det 0
k

i

i k

A x
  =     

. Do yếu tố quyết 

định này trở thành không ( )0 trong đa tạp của 

thứ nguyên 1mN − , để sự lựa chọn các nút nội 

suy có thể có theo nguyên tắc. Sở hữu hệ đa 

thức cơ bản ( ) ( )1 ,..., NP x P x từ hệ trong đó các 

hệ số ka có thể có được bởi điều kiện

( )( )i

jiF x = ,với st  là ký hiệu Croneker: 

1st = nếu s t= và 0st = nếu s t . Trong 

trường hợp này, dạng rõ ràng của đa thức ( )jP x

như sau: ( )( ) j k

j k

k

P x a x= , và chính bản thân 

đa thức nội suy có thể được viết dưới dạng là 

( )

1

( ) ( ) ( )
N

i

i

i

P x F x P x
=

= . Độ chính xác của phép 

gần đúng trong trường hợp đa chiều được xác 

định như sau: ( ) ( ) (1 ) ( )NF P E F −   + , 

trong đó, ( ) inf
p L

E F F P


= − ; L  là tập hợp các 

đa thức luỹ thừa nội suy;  L C D ,  C D là 

tập hợp các đa thức liên tục trên D  hàm số; N

là hằng số (hằng số Lebesgue): 

1

max ( )
N

N i
x D

i

P x


=

 =  . Trong trường hợp này, khi 

tập hợp D , trong đó tiến hành phép xấp xỉ của 

phiếm hàm ( )F   là khoảng đa chiều. 

 :m

i i iD x R a x b    

Trong đó, 0x D . Thông thường tập hợp D là 

một khối đa chiều có điểm trung tâm 0x : 

 0: ,

1

m

i iD x R c x x c

i m

=  −  −  +

 
 (69) 

Ở đây c là số tự nhiên. Nếu
( )(1) ,..., ( 1,..., )in

i ix x i m= là tọa độ của các nút nội 

suy, thì trong D  nút nội suy có 1 ... mN n n=  

(nếu D  là khối lập phương, thì 1 ... mn n n= = =

và mN n= ). Trên cơ sở tập hợp các nút nội suy 

dạng đa thức được xác định: 

( ) )

1 1( ,..., ), ( ,..., ),

1,..., , 1,...,

i mp pp

m m

i i

x x x p p p

p n i m

= =

= =
 

Hệ thức có thể xác định đa thức cơ bản liên quan 

đến nút ( )p
x , như sau: 

( )

( ) ( )
1 1

( )

( ) ,

( ) ( ) ( )

i

i

i

n km
i i

p p k
i k k p i i

p

p

p

x x
P x

x x

P x F x P x

= = 

−
=

−

=

 


 

Đa thức nội suy có hằng số Lebesgue

1

ln
m

N i

i

n
=

 = (nếu tập hợp D là khối lập 

phương đối xứng, thì ( )ln
m

n ). Nhờ đa thức nội 

suy ( )P x , tính được vector gradient: 

1

( ) ( )
( ) ,...,

T

m

p x p x
P x

x x

  
 =  

  
 

Trên cơ sở đó, tính hướng đi triển vọng tại điểm

0 0
0 : ( ) ( )

x x x x
x F x P x

= =
  . Phép xấp xỉ bằng 

cách sử dụng các công thức trên là rất hiệu quả 

và đảm bảo việc dựng phép nội suy mặt phẳng. 

Nội suy đa thức - đoạn có thể được thực hiện 

bằng cách sử dụng hàm Splines. Hàm Splines 

cho phép thực hiện nội suy phẳng bằng các đa 

thức bậc luỹ thừa cho trước và nhận sự đánh giá 

định tính đầy đủ ( )F  về một số lượng nhỏ các 

điểm trên bề mặt ( )F  . Khi sử dụng hệ thống 

các điểm để xác định (ước tính) vector – 

gradient ( )
0x x

F x
=

  yêu cầu phải theo một quy 
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trình lựa chọn lại đầy đủ các điểm số nguyên 

trong một hình hộp đa chiều: 

1{ : ( ,..., ),

, 1,..., ,

m T

m

i i i

x R x x x

a x b i m

 =  =

  =
 

Trong đó, ( ) ( ), 1,...,i ia b i m=  là các điểm ranh 

giới số nguyên của hình hộp (thuật toán hiệu 

quả, cũng như chương trình thực hiện thuật 

toán, dựa trên thủ tục chọn lựa Lexicographic 

trong các giới hạn quy định, được đưa ra trong 

[18]). 

Phân tích này cho phép đánh giá khả năng 

dựng phép xấp xỉ gradient ( )F  , cũng như 

thuật toán để tính toán sự đánh giá này. Căn cứ 

vào sơ đồ chính thức hoá trên đây về tối ưu hoá 

các thông số rời rạc trên cơ sở ( )F  (hoặc đánh 

giá của nó) hình thành nên một chuỗi các điểm 

1 2, ,..., ( ...,x x i =  chuỗi này có được nhờ thủ tục 

tìm kiếm tuyến tính 1 ( 0,1,...i ix x i+ = + = ), 

trong đó ( )0t F x = −   , và phép cộng được 

thực hiện đến lượng tăng phiếm hàm ( )F  , tức 

là đến khi chưa bắt đầu thực hiện bất đẳng thức 

( ) ( )1i iF x F x + , với ( )0t F x−   là phiếm 

hàm (toán tử), đảm bảo tính nguyên của các 

nghiệm sinh và sự liên hệ tối đa với hướng được 

xác định bởi antigradients - ( )0F x . Việc tính 

toán đến sự cần thiết để có được các nghiệm khả 

thi chỉ có thể đạt được bằng cách áp dụng các 

hàm phạt, chi tiết được đề cập trong phương án 

AODIM. 

Ý tưởng dựng toán tử ( )t  là việc chọn kỹ một 

số điểm từ điểm bắt đầu tìm hình nón tròn có 

trục đối xứng, hình nón này được xác định bởi 

vector hướng gradient (chính xác hơn là bằng 

sự đánh giá của nó) ( )0F x . Bề mặt ranh giới 

của hình nón được xác định từ điều kiện vượt 

mức khối lượng các điểm số nguyên được xem 

xét hoặc không có khả năng cải tiến các giá trị 

phiếm hàm ( )F  trong giới hạn của hình nón 

này phù hợp với hướng ( )0F x . 

Việc chỉ định toán tử ( )t   trong thế hệ của 

các điểm số nguyên thuộc một thể tích không 

gian, bao gồm hướng đã chọn (ví dụ được xác 

định bởi việc ước tính gradient ( )0F x ). Trong 

cách trình bày này, sử dụng số khái niệm về 

phân tích lồi. 

Tập hợp K , thuộc không gian Heuristic 
mR m chiều ( )1m – là một hình nón lồi có 

đỉnh là không (0) 0 (0 (0,..., ))T = nếu tập hợp 

này thoả mãn các điều kiện sau: 

(i) Tập hợp K là tập hợp lồi;  

(ii) Nếu x K , thì ở K bất kỳ tham số vô 

hướng, 0s  và sx K . 

Mặt cắt số nguyên của hình nón là giao cắt 

của mặt nón với mặt phẳng, giao cắt này xác 

định giá trị số nguyên của ( )
1

k
x =  (tạo độ k của 

không gian mR ). Tất cả các điểm thuộc về phía 

bên trong của nón, phải nằm ở một trong các số 

nguyên. Điều này, cho phép tạo ra các điểm số 

nguyên của nón khi di chuyển theo các mặt cắt 

được hình thành. 

Khi đánh giá hiệu quả của thuật toán đề xuất 

dựa trên sự tính toán phiếm hàm gần đúng của 

bề mặt ( )F  và phép xấp xỉ tương ứng của 

gradient ( )0F x với việc tìm kiếm tiếp theo cải 

tiến ( )F x tại các điểm số nguyên của hình nón

( )0K x có đỉnh tại 0x . Tiến hành đề xuất một 

phương pháp tiếp cận kết hợp với việc sử dụng 

bài toán xấp xỉ lập trình liên tục để phân tích tốc 

độ hội tụ ( ) min
mx R

F x


→ (bài toán được gọi là bài 

toán đi kèm). Trong trường hợp này tạo thành 

chuỗi các điểm ( )0iy i  đáp ứng các hệ thức: 

1i i i iy y h+ = +   (70) 

( ), (i i iF y h F y h−     (71) 
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Trong đó, ( )0; ; 0i ii h F y  = −  , còn

i −  dương nhỏ nhất, đối với nó: 

0
( ) min ( )i i i i iF y h F y h


 


+ = +  (72) 

Giả thiết 1. Hàm ( )F  như một hàm đối số liên 

tục mx R được lấy vi phân hai lần liên tục trên 

miền điểm tối ưu optx , thực hiện tối thiểu khu 

vực, là hàm rất lồi, nghĩa là đối với bất kỳ 

, :my z R y z  và bất kỳ ( )0,1 : 

( (1 ) ) ( ) (1 ) ( )F z y F z F y   + −  + −  

Trong giả thiết này đối với tất cả mx R , đối với 

chúng ( 0)optx x  −   có tồn tại

, : 0m M m M  : 

2 22

2

( )
,

F x
m y y y M y

x
  


 (73) 

Ở đây ,   là biểu tượng của tích vô hướng của 

các phần tử không gian mR . Yêu cầu thực hiện 

hệ thức (59) trên một khu vực khá lớn có chứa 

điểm của tối ưu optx . Khi sử dụng các thuật toán 

để giảm thiểu ( )F  có ước tính [17]: 

1

2
( ) ( )opt opt

iy x F y F x
m
 −  −   (74) 

Hoặc: 

0

2
( ) ( )opt opt i

iy x F x F x
m

 −  −   (75) 

Trong đó, hệ số ( )0   được tính theo công 

thức
21 ( / ) ; (0,1)m M  = −  là chỉ số tăng 

lên của tích vô hướng. Từ các hệ thức (60) và 

(61): 

0( ) ( ) ( ) ( )opt opt i

iF y F x F x F x  −  −   

( )02 ( ) ( )opt
i

opt

i

F x F x
y x

m


 − −    (76) 

Trong đó, 0i  . Khi có sự hiện diện của các 

giới hạn cơ bản, đòi hỏi cần phải tìm ra nghiệm 

tối ưu trong tập hợp D bằng cách áp dụng các 

hàm phạt đặc biệt, bài toán ban đầu được quy 

về bài toán tối ưu hóa không bị giới hạn trên 

toàn bộ tập hợp con của các số nguyên (mạng) 

của không gian mR . Trong trường hợp này, 

hướng tới bài toán đi kèm về qui hoạch liên tục 

cho phép có được sự đánh giá hiệu quả tính hội 

tụ của thủ tục tìm kiếm AODIM. Hệ thức (76) 

cho phép ước tính khoảng cách từ nghiệm iy , 

được hình thành trên phép lặp i của việc tìm 

kiếm liên tục và từ optx - nghiệm tối ưu của bài 

toán liên tục. 

Giả thiết 2. Nghiệm của bài toán rời rạc opty  

trên miền ( , )opt

NU x r , bao gồm nghiệm tối ưu

optx của bài toán liên tục có bán kính ( 0)r r 

cho trước. Điều này có nghĩa là, về bản chất, là 

có khả năng sử dụng nghiệm gần đúng, đủ gần 

(ở một khoảng cách không quá bán kính r ) so 

với nghiệm tối ưu. Trong trường hợp này, bằng 

cách sử dụng bất đẳng thức tam giác, ước tính 

khoảng cách giữa nghiệm tối ưu của bài toán rời 

rạc
opty và phép lặp i AODIM ix  được thực hiện 

(theo ma trận Heuristic, nhưng có thể thu được 

kết quả tương tự đối với bất cứ ma trận cho 

trước trên không gian mR ) bằng một giá trị: 

1

0

2
( ) ( )

opt opt opt

i

opt

i i

opt i

i i

y x x y

y x y x

F x F x y x
m



−  − +

+ − + −  +

 + − + − 

 (77) 

Ước tính sự khác biệt giữa các nghiệm liên tục 

(thuộc bài toán đi kèm) và nghiệm rời rạc

i i iy x = − trên phép lặp thứ i . Xét một vật 

thể được hình thành bởi hình nón và bề mặt hình 

cầu ranh giới ( )iG y , đi qua điểm iy . Vật thể 

tương ứng với nghiệm của bài toán liên tục kèm 

theo ở phép lặp thứ i , tức là bằng bán kính

1i iR y x= − − . 

Áp dụng tập hợp iA với các đặc tính xác định: 

1( ), ( ) ( )i i i iG y z F z F x −   →   
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Nếu ( )F   là một hàm lồi, thì tập hợp iA cũng 

lồi trong ( )iG y , tức là được xem như là một tập 

hợp con của không gian ( )iG y . 

Ký hiệu iB là phần tiết diện lớn nhất của hình 

nón (với đường kính tối đa, hoặc tương đương 

với hệ số S lớn nhất, tham gia xác định hình 

nón), trong đó có các điểm số nguyên z , thoả 

mãn điều kiện ( ) ( )1iF z F x − . Tập hợp iB (là 

hình chiếu của tập hợp iA có tâm chiếu ix ) với 

các tính chất mong muốn tồn tại, ít nhất là cho 

các tập hợp iA , mà chúng chứa phần tử hình cầu 

bán kính đủ lớn d , hình chiếu của nó trên mặt 

số nguyên của hình nón có chứa các điểm số 

nguyên (theo tiêu chuẩn tồn tại các điểm số 

nguyên trong các tập hợp lồi trong không gian 

Heuristic. 

Như vậy, ước tính cần thiết
i i iy x = −

được xác định bởi khoảng cách tối đa từ điểm

iy đến phần tử số nguyên xa nhất của tiết diện

iB , và lần lượt có thể  ước tính khoảng cách từ

iy (tâm đối xứng ( )iG y ) đến ranh giới

( )
22 2:i i i iB r h = +  trong đó ir - là bán kính tối 

đa của tiết diện hình elip ,i iB h – là khoảng 

cách từ iy tới iB ( ih được xác định từ điều kiện 

tỷ lệ khối lượng iB và iA bằng của các đỉnh cuối 

của hình nón). 

Phân tích này có thể được xây dựng thành 

Bài toándưới đây. 

Bài toán 3. Hãy giả định ( )F  – là một hàm 

lồi trên không gian mR , và thoả mãn các giả định 

(1), (2). Khi đó có ước tính tiếp theo về khoảng 

cách giữa nghiệm ix được tạo ra bởi AODIM ở 

phép lặp I từ nghiệm
opty tối ưu:

1 2 3

opt

iy x r r r−  + + trong đó: 1r - là bán kính 

tối thiểu của miền ( )1,opt

NU x r của nghiệm tối ưu 

của bài toán liên tục đi kèm: 

( ) ( )
1 2

2 2

2 0 32 ( ) ( ) ;opt i

i ir m F x F x r r h = − = +    

Ước tính này cho phép đánh giá số lượng lặp 

thuật toán yêu cầu , và sau đó là số lượng đo yêu 

cầu đối với các giá trị của phiếm hàm ( )F  để 

đạt được độ chính xác cần có của phép tính tối 

ưu rời rạc ( )F  . Lưu ý rằng, các giá trị ( )optF x

xuất hiện trong ước tính, có thể được tính bằng 

cách sử dụng thuật toán ước lượng thống kê các 

giá trị tiêu chí cực trị. 

7. Kết luận 

Bài báo đã trình bày tổng quan về các khái niệm 

và phương pháp quản lý thích nghi trong các hệ 

thống quản lý. Qua đó, nhóm tác giả rút ra các 

kết luận như sau: 

• Thích ứng là một phản ứng tự nhiên và tự 

phát của các hệ thống quản lý đối với các tác 

động gây bất ổn. Trong bài báo, thích ứng được 

xem như mục tiêu và cơ chế thực hiện của hệ 

thống. 

• Các mô hình toán học hiện có về quản lý 

như mô hình khoa học hành vi, mô hình tiến 

trình chỉ số vĩ mô, mô hình hàm quản lý, mô 

hình tiến trình ngành, mô hình trò chơi và mô 

hình cân bằng thị trường đều có những hạn chế 

nhất định khi áp dụng trong điều kiện môi 

trường bất ổn và có nhiều thay đổi. 

• Các phương pháp chính để mô hình hóa các 

quá trình quản lý đã chỉ ra rằng tính toán sự 

thích ứng là một yếu tố thuộc hành vi quản lý 

xảy ra trong nhiều trường hợp, tuy nhiên, việc 

này không phải luôn đáp ứng thực tế, do đó cần 

hoàn thiện và cải tiến tính toán thích ứng. 

• Tổng quan lịch sử về chính sách quản lý 

của các nước phát triển cho thấy việc chấp nhận 

sự điều tiết của nhà nước đang dần chuyển sang 

việc xây dựng cấu trúc tối ưu của nền quản lý 

và loại bỏ sự khác biệt. Điều này dẫn đến việc 

mô hình hóa các quá trình thích ứng trong các 

hệ thống quản lý. 

• Mục đích của nghiên cứu là phát triển tổ 

hợp các cơ chế thích nghi để nâng cao hiệu quả 
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quản lý phát triển các hệ thống quản lý. Để đạt 

được mục tiêu này cần tổng hợp các mô hình 

thích ứng cấu trúc, nghiên cứu sự ảnh hưởng 

của thích nghi với quá trình ổn định trên thị 

trường, xác định và đánh giá định lượng vai trò 

của thích nghi trong quá trình tiến hóa quản lý. 

• Bài báo trình bày các phương pháp xây 

dựng phương án quản lý thích ứng và phương 

pháp tối ưu hóa tham số rời rạc để quản lý các 

mô hình mô phỏng hệ thống động lực, trong đó 

đề xuất sử dụng thuật toán tối ưu hóa mô hình 

rời rạc (AODIM). 

• Phân tích khả năng làm việc của AODIM 

cho các hệ thống tất định và nghiên cứu hiệu 

quả hoạt động của nó trong điều kiện cấu trúc 

bất thường của tiêu chuẩn. 

Với nghiên cứu này, nhóm tác giả đã tổng 

hợp và phân tích các vấn đề lý thuyết và thực 

tiễn liên quan đến quản lý thích nghi trong các 

hệ thống quản lý. Đồng thời, đề xuất phương 

pháp luận và công cụ để phát triển các mô hình 

quản lý thích nghi cấu trúc nhằm nâng cao hiệu 

quả hoạt động của hệ thống trong môi trường 

nhiều bất ổn và thay đổi. 
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