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У всьому світі спостерігається підвищення рівня роботизації в 

промисловості, в соціально-економічному розвитку та приватному 

секторі життя. 

Однак економіка України і взагалі уся глобальна економіка страж-

дають від спаду продуктивності праці. Зокрема, зазначається, що гло-

бальне зростання продуктивності праці, вимірюваний як середня змі-

на ВВП на одного зайнятого, в останні роки сповільнився. Якщо в 

період з 1999 по 2006 рік зростання становило 2.6% в рік, то в період з 

2007 по 2012 роки він виріс на 2.5%, а потім і зовсім почав знижува-
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тися. У 2012 році зростання становило всього 1.7%, потім він віднови-

вся до 2.1% в 2013-2014 роках [1]. 

Для розробки моделей вибору промислового робота треба обґрун-

тувати методи прийняття рішення. 

Найбільш поширений підхід до рішення багатокритеріальної  

задачі − її зведення до однокритеріальної. Основою такого підходу є 

теорія корисності, згідно якої передбачається, що існує деяка узагаль-

нена оцінка цінності або корисності будь-якого рішення хХ. В цьому 

випадку формування схеми компромісу пов’язане з вибором виду 

функції корисності 

[ ( ), ( ),..., ( )]
1 2

R R k x k x k x
j

                                       (1) 

Для вирішення задачі потрібно обґрунтувати вид функції корисно-

сті часткових критеріїв, яка була б універсальною і відображала особ-

ливості конкретних систем, їх цілей і критеріїв. Функція корисності 

часткових критеріїв повинна задовольняти наступним умовам: мати 

єдиний інтервал змін [0, 1]; бути безрозмірною, інваріантною до виду 

екстремуму часткового критерію (min і mах), т.б. найкращому значен-

ню відповідає 1, а найгіршому − 0. Вказаним вимогам задовольняє 

функція виду: 

( ) , 1,

НК

k kj jHГ
R k j J
j j k kj jHГ


 


,                                (2) 

де НК, ,j jHГ jk k k  – поточне, найгірше (гранично допустиме) і най-

краще значення j -го приватного критерію, що відповідають межам 

області його зміни (наближеній області компромісів) [2, 3]. 

Для того щоб обрати промислового робота потрібно обґрунтувати 

критерії вибору. Всі критерії діляться на функціональна та затратні. 

Ми будемо приводити функціональні → max, затратні → min. 

Будемо обирати робота за такими  критеріями: 

Вага Мі повинна бути мінімальною, для забезпечення швидкого 

транспортування та установки: 

'

min
1

i
M M x

i i
i

 


,                                  (3) 
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де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів; 

хі – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали. 

Температурний діапазон ΔТі повинен бути максимальним, для 

кращої роботи в необхідному середовищі: 

'

max
1

i
T T x

i i
i

  


,                                   (4) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

хі – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали. 

Вантажопідйомність Sі повинна бути максимальною  для забезпе-

чення роботи з різними вантажами: 

'

max
1

i
S S x

i i
i

 


,                                    (5) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

хі –булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали. 

Загальна ціна Cі повинна бути мінімальною для зниження собі- 

вартості купівлі та установки робота: 

'

min
1

i
C C x

i i
i

 


,                                       (6) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

хі  – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо 

не обрали. 

Експлуатаційні витрати Kі повинні бути мінімальними для зни-

ження собівартості використання та обслуговування робота під час 

його використання: 

'

min
1

i
K K x

i i
i

 


,                                      (7) 
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де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

хі – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали. 

Область допустимих рішень визначається обмеженнями: 

Вага повинна бути не більш заданої Mзад: 

'

1

i
M M x М

i i задi
 



,                                  (8) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

хі – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали; Mзад – задане значення ваги. 

Температурний діапазон повинен дорівнювати або бути більшим 

за заданий Tзад: 

'

1

i
T T x Т

i i задi
 



,                                    (9) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

xi – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали; Tзад – задане значення температурного діапазону. 

Вантажопідйомність повинна бути більшою або дорівнювати  

заданій Sзад: 

'

1

i
S S x S

i i задi
 



,                                         (10) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

xi – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали; Sзад – задане значення вантажопідйомності. 

Ціна повинна дорівнювати або бути меншою за задану Cзад: 

'

1

i
C C x С

i i задi
 



,                                   (11) 
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де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

xi – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали; Cзад – задане значення ціни. 

Експлуатаційні витрати повинні бути меншими за задані Rзад: 

'

1

i
K K x K

i i задi
 



,                                       (12) 

де i – порядковий номер із списку роботів; 'i – кількість роботів;  

xi – булева зміна, яка приймає значення 1 якщо ми обрали та 0 якщо не 

обрали; Кзад – задане значення експлуатаційних витрат. 

Модель (3)-(12) відносяться до класу моделей багатокритеріально-

го дискретного програмування з булевими змінними [3]. 
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