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Ш и р ок е р озп овс юдж ення  с к л адни х  автомати зо-

вани х  тех нол ог і ч ни х  к омп л ек с і в,  вк л юч аюч и  в с еб е 
тех нол ог і ч ні  об є̀ к ти  уп р авл і ння  і  автомати зовані  
с и с теми  уп р авл і ння  тех нол ог і ч ни ми  п р оцес ами  
(А С У Т П ),  а так ож  необ х і дні с ть  п р и с к ор ення  тех ні ч -
ног о п р ог р ес у б і л ь ш  г ос тр о п ос тави л и  задач у с к ор о-
ч ення  тер мі ні в ї х  р озр об к и  і  вп р овадж ення . Одни м і з 
най б і л ь ш  еф ек ти вни х  зас об і в р і ш ення  п ос тавл еної  за–
дач і  с тал о ви к ор и с тання  і мі таці й ног о модел ювання  і  
тр енаж ер і в в с и с темах  нал аг одж ення  А С У Т П . 

В  дани й  ч ас  у р озви тк у і мі таці й ног о модел ювання  
с к л адни х  с и с тем п ер еваж ають  дві  тенденці ї :  р озр об к а 
уні вер с ал ь ни х  с и с тем автомати зованог о к онс тр ую-
вання  і мі таці й ни х  модел ей  дл я  об ’ є к ті в дові л ь ног о 
ви ду і  с твор ення  вузь к ос п еці ал і зовани х  модел ей  р а-
зовог о ви к ор и с тання . В ел и к а тр удомі с тк і с ть  і  тр и ва-
л і с ть  п р оек тни х  р і ш ень  п р и  с твор енні  ос танні х  ч ас то 
п р и зводя ть  до нег ати вни х  р езул ь таті в. 

В и к ор и с тання  уні вер с ал ь ни х  зас об і в автомати за-
ці ї  модел ювання  має  нас туп ні  недол і к и :  к ож ног о р азу 
ви маг ає ть с я  заново ви к онувати  ф ор мал і заці ю і  оп и с  
модел і  на с п еці ал і зовані й  мові ,  знову ви р і ш увати  
п и тання  п р о ї ї  і нф ор маці й не заб езп еч ення ,  с тр ук тур и -
заці ю вх і дни х  дани х ,  об р об к у і  і нтер п р етаці ю р езул ь -
таті в модел ювання . [ 1 ] .  

В к азані  недол і к и  мож на л і к ві дувати  ш л я х ом 
с твор ення  п р об л емно-ор і є нтовани х  с и с тем б аг атоці -
л ь овог о п р и знач ення . У ні вер с ал ь ні  зас об и  модел ю-
вання  п р и  ць ому мож уть  с л уж и ти  і нс тр ументом дл я  
р озр об к и  так и х  с и с тем і  ос новою ї х  еф ек ти вног о р оз-
ви тк у. 

І з задач ею і мі таці й ног о модел ювання  А С У Т П  ті -
с но п ов’ я зана задач а ф ор мування  необ х і дног о р і вня  
п р оф ес і й ної  п і дг отовк и  л юди ни  - оп ер атор а дл я  
уп р авл і ння  тех нол ог і ч ни ми  п р оцес ами . Ос таннє  
зумовл ено ти м,  щ о л юди на – оп ер атор  п р и й має ,  я к  
п р ави л о,  най б і л ь ш  с к л адні  і  ві дп ові дні  р і ш ення  п о 
уп р авл і нню тех нол ог і ч ни м п р оцес ом,  п р и ч ому ві д 
п р ави л ь нос ті  й ог о ді ї ,  вмі ння  с воє ч ас но знай ти  і  
р еал і зувати  в с к л адні й  с и туаці ї  п р ави л ь не р і ш ення  
зал еж и ть  не ті л ь к и  еф ек ти вні с ть  ви к онання  задач ,  
п ок л адени х  на к ер уюч и й  тех нол ог і ч ни й  об ’ є к т ал е у 
р я ді  ви п адк і в ці л і с ні с ть  с амог о об є̀ к ту і  б езп ек и  л юдей . 

Н ай б і л ь ш  еф ек ти вни м зас об ом ф ор мування  р озви тк у 
знань  і  п р оф ес і й ни х  нави ч ок  необ х і дни х  оп ер атор у в 
р еал ь ни х  умовах  ді я л ь нос ті  є  і мі татор и  та тр енаж ер и . 

Т р енаж ер и  оп ер атор а мож уть  ви к ор и с товувати с я  
дл я  навч ання  та ви р і ш ення  і нж енер ни х  задач  на вс ь о-
му п р отя зі  ж и ттє вог о ци к л у тех нол ог і ч ног о п р оцес у в 
п евні й  п р едметні й  об л ас ті ,  а не ті л ь к и  дл я  п ер ви нног о 
навч ання  оп ер атор і в п ер ед зап ус к ом с амог о тех нол о-
г і ч ног о п р оцес у. Т р енаж ер и  оп ер атор а п ови нні  б ути  
п р ос ти ми  в об с л уг овуванні  і  л ег к о моди ф і к увати с я ,  
дозвол я юч и  п і дтр и мувати  ві дп ові дні с ть  модел ей   змі –
нам і  модер ні заці я м тех нол ог і ч ног о п р оцес у.  

Отж е,  п ер ед с уч ас ни ми  і мі татор ами  та тр енаж е-
р ами  п отр і б но п ос тави ти  так і  ви мог и . 
• Д л я  р озр об к и  і мі татор і в та тр енаж ер і в п ови -

нна б ути  зал уч ена най б і л ь ш  дос ві дч ена к оманда ф ах і -
вці в в об л ас ті  модел ювання ,  щ о заб езп еч ує  ч і тк е до-
тр и мання  тер мі ні в у р озр об ці  і мі татор і в та тр енаж е-
р і в. 
• І мі татор и  та тр енаж ер и  п ови нні  модел ювати  

р еал ь ні  ф і зи ч ні  п р оцес и  в р еж и мі  р еал ь ног о ч ас у з 
мож л и ві с тю ди намі ч ної  змі ни  п ар аметр і в ї х  нал аш ту-
вання ,  тоб то заб езп еч увати  г нуч к і с ть  щ одо р озмі р у 
модел ей  та ї х  с к л аднос ті . 
• У  с к л ад і мі татор і в та тр енаж ер і в п ови нні  вх о-

ди ти  і нтел ек туал ь ні  к омп оненти ,  з мож л и ві с тю с амо-
с ті й ног о п ер енал аш товування  та п ер енавч ання  дл я  
тр енування  ді й  оп ер атор і в в нес тандар тни х  с и туаці я х . 
• І мі татор и  та тр енаж ер и  п ови нні  вк л юч ати  в 

с еб е к омп л ек с  ап ар атни х  та п р ог р амни х  зас об і в дл я  
точ ног о ві дтвор ення  р об оти  А С У Т П . 
• І нтер ф ей с  і мі татор і в та тр енаж ер і в п ови нен 

мі с ти ти  вел и к у к і л ь к і с ть  необ х і дни х  нал аш тувань  дл я  
мак с и мал ь ног о ї х  наб л и ж ення  до р еал ь но і с нуюч и х  
А С У Т П . 
• Т ех нол ог і я  модел ювання ,  п ови нна б ути  за-

с нована на ви к ор и с танні  с тр ог и х  тер моди намі ч ни х  
модел ей .  
• З б ер і г ати  б азу дани х  вс і є ї  і с тор і ї  навч ань  та 

тр енувань  оп ер атор а,  я к и й  ї ї  ви к ор и с товував. 
• Р і ш ення ,  зас новане на ви к ор и с танні  дек і л ь -

к ох  п ер с онал ь ни х  к омп ’ ютер і в,  заб езп еч и ть  к р ащ е 
с п і вві днош ення  ці ни  і  я к ос ті ,  а так ож  мож л и ві с ть  
п і дтр и мк и  та р озш и р ення  в довг ос тр ок ові й  п ер с п ек -
ти ві .  
• З ас тос ування  модул ь ної  мер еж евої  ар х і тек ту-

р а і мі татор і в та тр енаж ер і в заб езп еч и ть  г нуч к і с ть  і  
мож л и ві с ть  й ог о п одал ь ш ог о р озш и р ення .  

Ос новни м завдання м п ер ед ф ах і вця ми ,  щ о р озр о-
б л я ють  і мі татор и  та тр енаж ер и  в А С У Т П   с тавл я ть  точ не 
п овтор ення  к омп ' ютер но-ап ар атною модел л ю п і дп р и -
є мс тва з автомати зованою с и с темою уп р авл і ння . 
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