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1. Вступ

Управління проектами, програмами та різними ви-
дами робіт в рамках портфеля проектів здійснюється 
у відповідності з конкретними завданнями та цілями 
управління і вимагає відповідної координації на всіх 
стадіях його життєвого циклу [1, 2]. Коли мова йде 
про управління портфелем проектів, що складається 
з різноманітних програм і проектів, виникає необхід-
ність у вирівнюванні попиту ресурсів (або їх дублю-
ванні) [3]. Ця проблема завжди виникає, наприклад, 
в управлінні різними будівництвами, які входять до 
одного портфелю проектів, при використанні єдиного 
крана, залученні однієї бригади електромонтажників 
або використанні залізобетонних конструкцій одного 
виробника, тощо.

Очевидно, що таке дублювання неможливо реалі-
зувати, якщо один і той же кран або ж одна бригада по-
трібні одночасно, або ж виробничі потужності підпри-
ємства не покривають потреб на виконання одночасно 
однієї і тієї ж роботи на різних ділянках проектів, яка 
збіглася за часом.

Звідси виникає проблема, яка постійно вимагає 
уваги з боку менеджера проекту: організувати ро-
боту так, що б виключити такий збіг за часом (тобто 
забезпечити десинхронізацію робіт). З іншого боку, 
можлива і зворотна вимога – про синхронізацію еле-
ментів проекту. Наприклад, при можливості скорегу-
вати використання ресурсів і забезпечити одночасне 

обслуговування двох сусідніх будівельних майданчи-
ків одним краном.

Формалізація процесів синхронізації/десинхро-
нізації в рамках інформаційного забезпечення управ-
ління проектами та програмами портфеля проектів і є 
головним завданням даної роботи.

2. Аналіз літературних даних і постановка проблеми

Синхронізація – це погоджене в часі функціону-
вання двох або декількох процесів або об’єктів. Зо-
крема, мова може йти про збіг або зближення змінних 
стану двох або декількох систем, або погоджена зміна 
деяких кількісних характеристик систем [4].

У системах, що складаються із декількох паралель-
но працюючих підсистем, іноді буває необхідно пого-
дити (синхронізувати) роботу двох або більше об’єктів 
[5–7]. Для цього використовуються деякі пойменовані 
стани об’єктів (або, інакше, події в них), оскільки син-
хронізація по суті полягає в необхідності затримати 
(або прискорити) перехід одного з об’єктів, що синхро-
нізуються, у стан «подія відбувається», поки інший 
об’єкт не прийде в деякий свій пойменований стан. Як 
правило, за синхронізацію «відповідає» деякий пара-
метр, єдиний для системи в цілому. Синхронізуючий 
вплив цього параметра може здійснюватися в кожному 
з об’єктів, що синхронізуються, або в деякому третьо-
му об’єкті [8]. 
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Подібні процеси можна спостерігати і при фор-
муванні інформаційного забезпечення управління 
проектами та програмами, коли є нагальна потреба в 
синхронізації/десинхронізації певних множин видів 
робіт, які визначені на скінчених проміжках часу та 
мають обмеження на ресурси та витрати [9, 10]. 

Аналіз показує, що в багатьох випадках методи 
класичних теорій управління, системного аналізу, 
прийняття рішень, дослідження операцій і т. д. ви-
являються малоефективними для задач підтримки 
рішень менеджером проекту [11, 12]. Для забезпе-
чення ефективності процесу складноструктурова-
на модель проекту має відображати складні бага-
тофакторні взаємозв’язки і взаємозалежності між 
елементами системи управління, які конкурують 
між собою за ресурси і організацію забезпечення, а 
також враховувати можливості оперативного усу-
нення ризиків, поточних змін проекту та інших про-
блем [13–15]. 

Найвищою формою організації проектної діяльно-
сті є така, коли динамічна система «Управління проек-
тами» сама синхронізує або десинхронізує внутрішні 
події, якщо виявляється, що зовнішнє турбулентне се-
редовище «збиває» заплановане на початку реалізації 
проекту виконання цих умов [16–18].

3. Мета і завдання роботи

Метою роботи є підвищення ефективності процесів 
управління проектами за рахунок штучної планової 
синхронізації-десинхронізації або самосинхронізації 
подій в підсистемах проекту шляхом розробки та 
імплементації їхніх фазових динамічних моделей.

Для досягнення цієї мети в роботі були поставлені 
такі завдання:

– розробити засади побудови фазових моделей ди-
намічних систем проектної діяльності на прикладі 
системи «фінансово-матеріальне забезпечення – по-
точні потреби в матеріалах»;

– розробити метод забезпечення самосинхронізації 
подій в підсистемах управління проектами, заснова-
ний на створенні при плануванні проектної діяльності 
таких умов, коли точка синхронізації на фазовому 
портреті динамічної системи проектної діяльності збі-
гається із аттрактором цієї системи;

– виконати випробування реальних проектних дії, 
заснованих на системах сприяння синхронізації-де-
синхронізації важливих подій, та надати оцінку їх 
техніко-економічної доцільності.

4. Фазові моделі динамічної системи «фінансово-
матеріальне забезпечення (ФМЗ) – поточні потреби в 

матеріалах (ППМ)»

Розглянемо в якості прикладу динамічного об’єкта, 
який потребує самосинхронізації, систему «ФМЗ – 
ППМ». Вибір цього об’єкта обґрунтовано тим, що:

– він природно розподіляється, щонайменше, на дві 
підсистеми: наявні ресурси і існуючі потреби;

– між підсистемами існує вельми тісний зв’язок – 
усі зрушення та події, які відбуваються в одній підсис-
темі, негайно відбиваються на іншій;

– існує явно виражена мета синхронізації подій у 
підсистемах – мета проекту.

Хай в нашому прикладі в кожній із підсистем 
фазовий простір одновимірний, а саме: підсистема 
«ФМЗ» характеризується її об’ємом T (грн), а підсисте-
ма «ППМ» – поданими заявками на виконання робіт 
P (люд·год). Розглянемо систему «ФМЗ – ППМ» як 
динамічну, тобто таку, у якій за будь-яким початковим 
станом n

0 ∈y R  подальша траєкторія її руху y(τ, y0) в 
n-мірному фазовому просторі y при )0,τ ∈ + ∞  визна-
чена однозначно [11].

Нехай фахівцями в предметній області (в даному 
випадку – в управлінні проектом) встановлено, що при 
управлінні проектом будівництва одночасне (з деяким 
допуском ε) і безвідносне до конкретного значення 
часу досягнення об’ємом ФМЗ значення Т=1000000 
грн і ППМ значення Р=10000 люд·год забезпечує за-
кінчення будівництва у встановлений термін та із 
заданою якістю. Тоді в системи «ФМЗ – ППМ» n=2, а 
вектор фазового стану y(τ, y0) складається із двох ком-
понентів: Т(τ, Т0) і Р(τ, Р0). 

Починаючи з початкового стану, система в подаль-
шому рухається до природного аттрактора: Тк=0 грн 
і Рк=0 люд·год (закінчення будівництва). На загаль-
ному фазовому портреті процесу (рис. 1) такий рух 
представляє собою деяке сімейство фазових траєкто-
рій (ФТ) від деякого початкового стану (зона ПС) до 
аттрактора – умов закінчення усіх робіт: Тк=0 грн і  
Рк=0 люд·год.

Рис. 1. Фазовий портрет життєвого циклу динамічної 
системи «ФМЗ – ППМ»

Нехай при плануванні, наприклад виконання бе-
тонування фундаментів, встановлено, що одночасне 
досягнення ТS=56000 грн (подія S1) і РS=100 люд·год 
(подія S2) забезпечує одержання необхідної площі 
заливки бетону з якісною поверхнею. Тоді, якщо на 
фазовому портреті позначити точку О із координатами 
ТS і РS, проходження фазової траєкторії крізь цю точку 
означає, що синхронізація подій відбулася. При цьому 
не має значення час такої синхронізації, – важливо 
тільки, що вона відбулася. 

Для цього необхідно, щоб точка О входила до фа-
зового портрету системи, або, маючи на увазі, що син-
хронізація відбувається з деякою точністю ±ΔτS, необ-
хідно, щоб виконувалося співвідношення {ФТ ∪ А}≠0,  
де А – область синхронізації, обмежена діаметром 2ΔτS 
(рис. 1). 

Тут 2ΔτS – допустимі значення десинхронізації. 
Відповідно, синхронізація відбудеться, якщо ділянка 
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фазової траєкторії між Р(Т2) та Р(Т1) належить до пере-
тину {ФТ ∪ А}, де T1, T2 – обсяг матеріально-технічного 
забезпечення, при яких фазова траєкторія перетина-
ється з областю А. 

Якщо ставиться задача синхронізації подій в підси-
стемах, будемо вважати ефективним таке планування 
ресурсів проекту, яке забезпечує потрапляння фазової 
траєкторії до області А, і навпаки – для десинхроні-
зації. 

Система управління (менеджер проекту) повинна 
визначити конкретну стартову точку області ПС та 
значення ресурсних характеристик параметрів управ-
ління (тривалість виконання робіт, ліміти на ресурси, 
послідовність виконання елементів проекту, тощо), що 
забезпечують рух системи від стартової точки крізь 
область А. Природно, що на всі перелічені змінні діють 
обмеження, які випливають зі структури мережевого 
графіка, пріоритетності виділення ресурсів та можли-
востей внесення корегування в графік.

Фазовий портрет системи в фазових змінних ΔτS та 

S
∗τ  (рис. 2), де:

S1 S2

S1 S2

S S1

S S2

,∗
τ ≥τ

∗
τ <τ

τ = τ


τ = τ
  (1) 

є точкою, оскільки до настання часу S
∗τ  ці фазові змінні 

не існують, а після настання – не змінюються. 

τs1(s*)=τs2(s*).  (2)

Рис. 2. Фазовий портрет системи в фазових змінних ΔτS та 

S
∗τ :   – реальний стан;   – віртуальний стан

Завдяки цій незмінності ця точка збігається із ат-
трактором, до якого рухається система, і який обов’яз-
ково існує. 

Метою менеджера проектів є розрахунок такої сис-
теми, в якій аттрактор знаходиться в зоні R (рис. 2),  
оскільки при цьому виконується співвідношення 
0≤ΔτS≤ε, а чисельне значення змінної S

∗τ  несуттєве. 
Розрахунки значення фазових змінних, виконані для 
початку життєвого циклу проекту, дають нульову точку 
віртуальної частини останнього, а розрахунки кінцевої 
точки – віртуальний аттрактор. В залежності від точ-
ності розрахункової моделі та відхилень прийнятих 
значеннях властивостей системи від реальних отри-
муємо віртуальний аттрактор того або іншого ступеня 
близькості до реального. Таким чином, менеджер про-
ектів повинен визначити значення бажаного аттрактора 
та забезпечити близькість до нього фактичного.

Постановку і рішення проблеми самосинхронізації 
розглянемо на простому прикладі (рис. 3).

Рис. 3. Схема, що ілюструє рішення проблеми 
самосинхронізації

Хай на схемі координати точок 1, 2, 3 і S – стани 
деякого об’єкта в просторі його фазових характерис-
тик. Хай також рух об’єкта в цьому просторі обмежено 
кривою А, причому, будучи наданий сам собі, об’єкт 
рухається в сторону зменшення деякого потенціалу P. 
Знаходячись в поз. 1, об’єкт обов’язково прийде в точку 
синхронізації S, в поз. 2 – опиниться в точці S з деякою 
вірогідністю, в поз. 3 – ніколи не опиниться в точці S .

Планування проекту, яке забезпечує синхроніза-
цію, повинно гарантувати потрапляння початкового 
стану системи в будь-яку з точок, що мають власти-
вості точки 1. Для цього, перш за все, необхідно, щоб 
об’єкт управління був динамічною системою, породже-
ною диференційними

( )d
f ;

d
=

τ
y

y  n∈y R   (3)

і різницевими рівняннями:

( ) ( )( )t 1 t+ =y f y , nt ,∈ ∈Z y R ,  (4)

де t – проміжок часу; Z – множина цілих чисел.
Рівняння (3) і (4) породжують динамічну систему, 

якщо з будь-якого початкового стану n
0 ∈y R  однознач-

но визначається траєкторія ( )0,τy y  при )0, ,τ ∈ +∞  де 
( )0 0,τ =y y y  [15].

Динамічна система, яка самовільно рухається в 
часі в просторі своїх станів, може піддаватися ризику 
дії так званих аттракторів, що «притягують» систе-
му до деякого кінцевого відносно стабільного стану. 
«Притягування» аттрактора і його корисність для 
самосинхронізації можна проілюструвати наступним 
прикладом.

Нехай деякий динамічний об’єкт складається з 
двох підсистем стан яких описується залежностями:

( )
( )

1 1 2 C1

2 2 1 C2

y f ,y ,y ;

y f ,y ,y .

Π

Π

= τ

= τ   (5)

На рис. 4 ці залежності представлені пунктирними 
лініями.

Нехай відповідні лінії отримані розрахунком за 
залежностями (5), тобто є аналітичним прогнозом на 
проміжок часу τ0–τк . Цей же прогноз встановлює факт 
синхронізації подій S1 і S2 і час цієї синхронізації τS.

Нехай також фактична траєкторія руху підсистеми 
1 (у1факт) через флуктуації неврахованих параметрів 
відповідала кривій 1¢ (у’1факт). Система, яка самосин-
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хронізується, повинна, у відповідності до (5), так ско-
регувати рух підсистеми 2 (у2факт) (рис. 4) (або обох 
підсистем), щоб синхронізація відбулася, але вже в ін-
ший час – τ¢s. Для цього рух другої підсистеми повинен 
здійснюватися вздовж кривої 2’ (у’2факт).

Рис. 4. Схема, яка ілюструє процес самосинхронізації двох 
динамічних систем

Математично це виглядає так, що від задачі пошу-
ку синхронізуючого параметра u* система управлін- 
ня (2) переходить до рішення задачі пошуку такого 
виду функцій f1 і f2 в (5), яка забезпечує виконання 
умов (2). Тобто виконується рішення задачі, зворот-
ної до (5), яке крім звичайних математичних трудно-
щів, натикається на проблему обмежень при плану-
ванні проекту.

Обираючи на інтервалах динамічної системи 
«ФМЗ – ППМ» 

)0P P , P∞∈ ÷  і )0T T , T∞∈ ÷ , 

відповідно, деякі значення Р* і Т* та застосувавши до 
цих залежностей перетворення [7], можна отрима-
ти нову фазову змінну, єдину для системи «ФМЗ – 
ППМ», – інтервал десинхронізації Δ, який дорівнює 
модулю різниці між часом настання кожної з подій *

Pτ  
та *

Tτ :

P T
∗ ∗∆ = τ − τ .  (6)

Оцінимо область визначення цієї змінної. Очевид-
но, що доти, поки не відбулися обидві події, інтервал 
десинхронізації Δ не має сенсу. Отже область його ви-
значення на осі часу знаходиться між часом настання 
останньої з двох подій та нескінченністю:

)
P T

P ∗ ∗

∗

τ >τ
∆ ∈ τ ÷ ∞ ;  (7)

)
T P

T ∗ ∗

∗

τ >τ
∆ ∈ τ ÷ ∞ .  (8)

Відмітимо також, що після того, як відбулися оби-
дві події, значення Δ не змінюється (як образ минуло-
го), тобто на всьому протязі свого існування інтервал 
десинхронізації Δ є величиною сталою (рис. 5).

Хай *
Tτ  виявилося більшим за *

Pτ , як це показано на 
рис. 5. Звернемося тепер до інтервалу часу )*

0 T,τ ∈ τ ÷ τ ,  
де змінна Δ не визначена. Але в нас є всі початкові да- 
ні (Р0 та Т0), відповідні математичні моделі (Р(τ, Р0) та  
Т(τ, Т0)) та значення параметрів до них, а також прин-

ципи та алгоритми, використавши які отримуємо про-
гнозне значення Δ0прог станом, наприклад, на τ0:

0 po P0 po T0 poΠ Γ Π Γ Π Γ

∗ ∗∆ = τ − τ ,  (9)

де Р0прог
∗τ  та Т0прог

∗τ , відповідно, – прогнозоване за дани-
ми, відомими на τ0, значення часу настання подій в під-
системах Р та Т. Відкладемо на вертикалі τ=0 значення 
Δ0прог (рис. 5).

Нагадаємо, що це значення в момент τ=0 є лише 
прогнозованим – віртуальним. Реальні значення *

Pτ  та 
*
Tτ , а отже і реальне Δреал можуть суттєво відрізнятися 

від прогнозованих із-за впливу ймовірнісної складової 
в розподілі ресурсів, похибок в оцінці та нелінійностей 
параметрів, що до них входять. 

Рис. 5. До визначення області існування інтервалу 
десинхронізації Δ

Виконувати розрахунки прогнозованого значення 
Δпрог можна не тільки на момент τ0, але й на будь-який 
інший момент з інтервалу ( )*

0 T,τ ∈ τ ÷ τ , причому на 
інтервалі ( )*

P T
∗τ ∈ τ ÷ τ  час настання першої події вже 

відомий, і прогнозуванню піддається лише час настан-
ня другої. 

Оскільки мова йде про самосинхронізацію, мета ос-
танньої є одержання локального аттрактора для стану 
відповідної динамічної системи управління [16]. При 
цьому повинне виконуватися співвідношення:

( ) ( )0 0lim K, , 0, K ,
τ→∞

 ρ τ = ∀ ∈ ε y y y   (10)

де К – локальний аттрактор, множина точок х, для 
яких К,ρ < ε  y ; 

z K
К, inf

∈
ρ = −  y z y ;

⋅  – евклідова норма в Rn, К(ε) – множина точок y, для 
яких К,ρ < ε  y .

Оскільки у випадку самосинхронізації бажаний 
аттрактор є деякою зоною шириною ε вздовж лінії 
у=0 (рис. 6), приймемо К=0, і (10) перетворюється до 
вигляду:

( )( ) ( )0 0lim , 0, K
τ→∞

τ = ∀ ∈ εy y y .    (11)

Знайдемо тепер вигляд залежності ( )0,τy y . Під-
ставляючи в (5) y1=S1; y2=S2, отримаємо систему

( )( )
( )( )

1 1 2 C1

2 2 1 C2

S f ;y ;y ;

S f ;y ;y ,

Π

Π

= τ τ

= τ τ       (12)
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розв’язуючи яку відносно часу самосинхронізації от-
римаємо:

( )( )
( )( )

S1 1 1 2 C1

S2 2 2 1 C2

f S ;y ;y ;

f S ;y ;y .

Π

Π

τ = τ

τ = τ



   (13)

Рис. 6. Самосинхронізуючий аттрактор

В виразах (13) S1 S2 1 2 C1 C2, , S , S , y , yΠ Πτ τ  – суть числа. 
Тому їх можна записати так:

( )( )
( )( )

S1 1 2

S2 2 1

f y ;

f y .

τ = τ

τ = τ





  (14)

Тепер можна сформулювати мету самосинхроні-
зації:

( )( ) ( )( )S1 S2 1 2 2 1f y f yτ − τ = τ − τ ≤ ε  .  (15)

Оскільки ми хочемо, щоб умови самосинхро-
нізації були для об’єкта управління аттрактором, 
приймемо:

( ) ( )( ) ( )( )0 1 2 2 1, f y f yτ = τ − τy y   .  (16)

Відповідно, (11) набуде кінцевого вигляду :

( )( ) ( )( ) ( )1 2 2 1 0lim f y f y 0, K
τ→∞

τ − τ = ∀ ∈ εy  .  (17) 

Перейдемо тепер до одновимірного фазового про-
стору із змінною ΔτS(τ) і зажадаємо, щоб:

S S1 S2lim ( ) lim ( ) ( ) ,
τ→∞ τ→∞

∆τ τ = τ τ − τ τ ≤ ε   (18)

де ε – мале число. 
Вираз (18) є ключовим в управлінні проектом, 

оскільки виконання цієї нерівності – необхідна і до-
статня умова самосинхронізації подій в динамічній 
системі управління [17, 18]. 

З викладеного вище випливає, що умова (15) на пе-
ріоді часу {τз0 → S

∗τ } є виключно розрахунковою, тобто 
мова йде вже не про рух динамічної системи в просторі 
множини своїх параметрів, а про рух прогнозованого 
часу десинхронізації. Таким чином, рух об’єкта управ-
ління в одномірному просторі стану ΔτS до значення S

∗τ  
є віртуальним, оскільки функціонал не існує на цьому 
інтервалі (події ще не відбулися).

На схемі життєвого циклу змінної ΔτS(τ) (рис. 7) на 
осях відкладений час τ і параметр десинхронізації ΔτS, 
що має двояке значення: 

 
 
 
 
 
 
 
 
а 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
б 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
в 

Рис. 7. Схема до опису життєвого циклу об’єкта 
управління: прогнози а –здійснений на час τ0;  

б – здійснений на час τ0; в – факт, виміряний на час T
∗τ  

На рис. 7:
– якщо теперішній час τісн (на рис. 7, а τісн=τзал, на 

рис. 7, б τісн=τ1) менше S
∗τ , то ΔτS – суть прогнозне зна-

чення, отримане за моделями підсистем;
– якщо теперішній час τісн (на рис. 7, в τісн=τ3) біль-

ше або дорівнює S
∗τ  то ΔτS – суть фактичне значення S

∗τ ,  
яке можна отримати вимірюванням. 

Рух об’єкта управління в одномірному просторі 
станів, де єдиним виміром є функціонал (16) у лівій 
(за графіком) частині свого життєвого циклу є вірту-
альним, оскільки функціонал не існує на цьому ін-
тервалі (події ще не відбулися!). Його відображенням 
є дискретним рядом точок, отриманих розрахунками 
для кожного конкретного проміжного стану об’єкта в 
«реальних» координатах (рис. 8).

Менеджер проекту має забезпечити в процесі 
управління виконання умови P T

∗ ∗τ − τ =0, тобто поча-
ток віртуального стану динамічної системи має співп-
асти з початком координат (точка 1, рис. 8).

Зазначимо, що точка (0, 0) у процесі планування є 
завданням, оскільки при цьому реалізуються методи 
розв’язку зворотного завдання: від наслідку (завдан-
ня) до причин: властивостей об’єкта як динамічної 
системи (3) або (4).

Якщо в деякий момент часу τ1 виміряти реальний 
стан об’єкта, то розрахунки P T

∗ ∗τ − τ  можуть бути ви-
конані для цього стану як для початкового. Це будуть 
вже прямі розрахунки, які з точністю, обумовленою 
точністю розрахункової моделі, покажуть, на скіль-
ки прогнозне значення P T

∗ ∗τ − τ  відхилиться в цьому 
випадку від нуля (точка 2, рис. 8). Надалі, відхилення 
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неврахованих розрахунками параметрів можуть при-
вести до збільшення прогнозного значення P T

∗ ∗τ − τ ,  
яке може вийти за межі припустимого коридору ши-
риною ε (точки 3’ і 4’, рис. 8), або, навпаки, до його 
зменшення, аж до повернення до виконання нерів-
ності P T

∗ ∗τ − τ <ε (точки 3 і 4, рис. 8). З’єднання цих 
точок за допомогою суцільних або пунктирних ліній 
дозволяє позначити майбутню (прогнозну) частину 
життєвого циклу, коли параметр, за яким оцінюється 
об’єкт ( P T

∗ ∗τ − τ ), ще не існує. 

Оскільки минуле (фактичне, обмірюване) значен-
ня P T

∗ ∗τ − τ  незмінне на інтервалі T
∗τ → ∞, (обидві події 

вже відбулися), відповідна до цього інтервалу частина 
графіка життєвого циклу, що відбиває реальний стан 
об’єкта управління є горизонтальною прямою лінією 
на рис. 8.

При цьому неспівпадіння на границі між віртуаль-
ним і реальним станами об’єкта визначається погріш-
ністю розрахунків на останньому віртуальному етапі. 
Рівняння ламаної на рис. 8 має такий вигляд:

Т

Т

прогноз дискр 0

факт Т Р

f ( ) ;

.

∗

∗

≤τ≤τ

∗ ∗

τ ≤τ≤∞

∆τ = ⋅
∆τ =

∆τ = τ − τ
  (19)

де fдискр(·) – дискретна функція, яка виражає залеж-
ність десинхронізації подій в підсистемах об’єкта від 
його внутрішніх параметрів та властивостей оточую-
чого середовища. 

Таким чином, усі точки ламаної кривої на рис. 8 мо-
жуть бути отримані розрахунками з початкового стану 
системи «ФМЗ – ППМ». 

5. Практичне використання результатів дослідження

Результати роботи були випробувані та впрова-
джені в ливарному цеху одеського ДП «Інженерний 

центр лиття» (Україна). В якості об’єкта використо-
вували процес управління проектом будівництва 
ливарного цеху для лиття сталевих виливків в пі-
щано-смоляних оболонкових формах на термореак-
тивному зв’язуючому. 

В результаті встановлено, що використання са-
мосинхронізуючої системи підтримки прийняття 
рішень в управлінні проектами дозволило на етапі 
планування проектної діяльності забезпечити та-
кий стан динамічної системи «проект будівництва 

ливарного цеху», який самовільно 
розв’язував проблеми взаємодії із 
турбулентним оточуючим проект 
середовищем, що дозволило, в свою 
чергу, зменшити термін виконання 
проекту на 18 % та знизити витрати 
на його реалізацію в 1,14 рази. 

6. Висновки

1. В результаті проведених до-
сліджень сформульовані теоретичні 
засади та розроблені практичні ре-
комендації з побудови фазових мо-
делей динамічних систем проектної 

діяльності. На прикладі системи «фінансово-матері-
альне забезпечення – поточні потреби в матеріалах» 
показано, як такий підхід дозволяє не тільки знайти 
причини недоліків в цій діяльності, пов’язані із не-
бажаною синхронізацією (десинхронізацією) подій в 
проектах, але й свідомо розрахувати перелік та вели-
чину управлінських дій по запобіганню цих явищ.

2. В результаті аналізу проектної діяльності як 
динамічної системи запропоновано використову-
вати існування на фазовому портреті аттракторів 
в якості гарантії можливості розв’язання задачі са-
мосинхронізації. Розроблено метод забезпечення 
самосинхронізації подій в підсистемах управління 
проектами, заснований на створенні при плануванні 
проектної діяльності таких умов, коли точка син-
хронізації на фазовому портреті динамічної системи 
проектної діяльності збігається із аттрактором цієї 
системи.

3. В результаті впровадження самосинхронізую-
чої системи підтримки прийняття рішень в управ-
лінні проектами встановлено, що це дозволило на 
етапі планування проектної діяльності забезпечити 
такий стан динамічної системи «проект будівництва 
ливарного цеху», який самовільно розв’язував про-
блеми взаємодії із турбулентним оточуючим проект 
середовищем. Як наслідок, було зменшено термін ви-
конання проекту на 18 % та знижено витрати на його 
реалізацію в 1,14 рази. 
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Рис. 8. Графік життєвого циклу об’єкта планування
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