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1. Понятие кибернетической системы

• Система управления, или кибернетическая 
система, характеризуется:
– целью управления;
– объектом управления (управляемой подсистемой);
– функцией управления:

• оптимизация
• стабилизация
• слежение (мониторинг);

– факторами неопределённости
• Процесс управления можно представить как процесс 
снятия энтропии управляемой подсистемы 
воздействием со стороны управляющей подсистемы
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Структура кибернетической системы
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2. Закон необходимого разнообразия
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2. Закон необходимого разнообразия
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2. Закон необходимого разнообразия

Энтропия управляемой подсистемы может быть 
снята полностью лишь в том случае, если энтропия 
управляющей подсистемы не меньше энтропии 
управляемой подсистемы (У. Эшби)

Менее сложная система не может полностью 
контролировать более сложную
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