А.Махмудов

О ПРИНЦИПАХ  ФУНКЦИОНИРОВАНИЯ СОЦИАЛЬНО-ОРГАНИЗОВАННЫХ СИСТЕМ

В работе [1] на основе тектологического подхода [2,3] предложена методология построения уравнений динамики социально - организованных систем. Эта методология перенесена из классической механики, но, в отличие от нее для социаль​ных систем принято, что результирующий вектор силы[image: image1.png]


 суммы  двух (или более) векторов [image: image2.png]


 не всегда равен равнодействующему вектору[image: image3.png]


. который является диагональю параллелограмма со сторонами [image: image4.png]



Считается, что [image: image5.png]
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- коэффициент организованности социальной системы. В зависимости от значения
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 система классифицируется как организованная [image: image8.png]


 и дезорганизованная [image: image9.png](el =<7)



.
В механике определен вектор силы, который связан с мас​сой материальной точки и ее ускорением по второму закону Ньютона, для социально - организованных точек (группа числен​ностью [image: image10.png]


 ) в качестве силы взаимодействия и внешних сил. определен вектор [image: image11.png]


- информация, в простейшем случае с интеллектуальной, социальной и экономической  составляющими. В настоящей статье по аналогии с принципами динамики материальныx предлагается рассмотреть принципы динамики социально-организованных точек.
В механике [4] дано определение свободной и несвободной материальной точки. Материальная точка считается свободной, если она перемещается в пространстве под действием активных сил. Материальная точка называется несвободной, если она не может занимать произвольного положения в пространстве; условия стесняющие свободу движения точки, называются связями. При изучении несвободного движении точки принимается аксиома связей, согласно которой несвободную точку можно рассматривать как свободную, заменив действие связей их реакциями, дифференциальное уравнение движения точки в век​торной форме имеет вид
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есть реакция поверхности, на которой вынуждена двигаться точка, направленная в простейшем случае по нормали к поверхности.

В предположениях, представленных в [1], движение социаль​ной точки также будем описывать уравнением вида (1), имея ввиду лишь то, что [image: image14.png]


  есть численность [image: image15.png]l,’



 социальной точки, [image: image16.png]-

R



- в общем случае не равнодействующие, а результирующие суммы действующих на точку векторов. В качестве связей, ограничивающих движение социальной точки, естественно принять, например, законы, принятые в обществе,  и собственность. Отметим  также важную особенность социаль​ной точки, отличающей ее от материальной. Известно, что материальная точка как бы только подчиняется активным силам и реакциям связей (пассивным силам).
Социальная точка может «влиять» на силы своей организованностью, и, как бы «улучшать» свое движение при одних и тех же исходных силах. С другой стороны,  она может вообще не «реагировать» на некоторые силы,  и «подключать» их в нужный момент с «выгодой» для себя,  поэтому социальную точку,  имеющую возможность произвольно «подключать»  или «отключать»  направленную на нее силу, назовем независимой социальной точкой.  Например, если под социальной точкой подразумевать государство, то суверенитет государства - это признание ее социальной точкой (вообще говоря, несвободы). Независимость суверенного государства - возмож​ность в любой момент "подключения" и "исключения" актив​ных сил и реакций связей в целях повышения своей организованности, т.е. социальная точка, в отличие от материаль​ной точки, может быть одновременно свободной и зависимой, несвободной и зависимой, свободной и независимой, а также несвободной и независимой.
Известно, что принципы в механике, являющиеся по сущест​ву формулировкой в виде аксиоматических положений объек​тивных законов природы, сыграли огромную роль в ее разви​тии как науки. Таких принципов в механике в общем два ви​да: невариационные и вариационные, и как те, так и другие разделяются на дифференциальные и интегральные. Нaпример, прин​цип Даламбера (невариационный дифференциальный) и принцип сохранения энергии (невариационный интегральный). Вариационный принцип дает признак, отличающий истинное движение от класса других движений, возможных при тех же условиях.

В этой связи рассмотрим на основе тектологического под​хода возможность формирования принципов динамики социально-ориентированных систем.

Рассмотрим свободную зависимую социальную точку. Пусть данная точка находится в равновесии. В этом случае, если предположить, что социальная точка имеет постоянную орга​низованность, т.е. результирующая суммы активных сил, действующих на точку, величина постоянная, эта социальная точка сходна с материальной точкой. Для такой точки спра​ведлив принцип виртуальных   перемещений механики: положение равновесия материальной точки отличается от смежных положений тем, что только для положения равновесия сумма элементарных работ активных сил, действующих на точку, для всяких виртуальных (возможных) перемещений равна нулю. То есть для положения равновесия имеем
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активная сила,  [image: image19.png]


 виртуальное перемещение.

Если в формулировке данного принципа заменить слово «материальная точка» и «работ» на «социально – организованная точка»
и «организованностей», то для социально - организованной свободной зависимой точки получим формулировку принципа демократии. Этот принцип естественно отражает ситуа​цию, когда социальная точка может иметь много положений равновесия, но существует и истинное, и выбор этого поло​жения предопределяется условием (2).
Аналогично формулируется принцип виртуальных перемеще​ний для несвободной зависимой социально-организованной точки или системы.  В этом случае принцип виртуальных перемещений можно сформулировать так: положение равновесия системы отличается от смежных положений, совместимых со связями, тем, что только для положения равновесия сумма элементарных организованностей активных сил, действующих на систему, для всяких виртуальных перемещений системы равна нулю. Здесь следует отметить, что социальная точка, являясь даже зависимой в потенции, может изменить свое положение равновесия за счет изменения своей организованности (изменения коэффициента организованности).

Рассмотрим несвободную независимую социальную точку, которая отличается от свободной независимой тем, что на нее наложены некоторые связи, ограничивающие ее движение. Для нее или системы социальных точек этого вида принцип виртуальных перемещений формулируется аналогично, а прин​цип демократии может включать в себя дополнительно возможность «включения» и «исключения» активных сил. Однако следует ответить, что для независимых социальных точек можно предусмотреть возможность, кроме способности менять свою организованность при одних и тех же силах, "подключать" и "исключать" силы, действующие на нее, также возможность перевода (скорее всего частично) пассивных сил и разряд активных. Например, собственность какой-либо социальной точки может только для нее стать активной силой (получе​ния ренты или принимается только право на использование собственности). Таким образом, если рассматривать только равновесие социальной точки, мы имеем принцип виртуальных перемещений, проблему организованности и возможность   в манипулировании, а точнее - в управлении активными силами.

Если принять точку зрения А.А.Богданова [2,3], что организованность системы предполагает обязательное планирова​ние, то даже зависимая социальная точка должна планировать свое поведение или пользоваться "трафаретом" организованнос​ти в виде некоторой структуры организованности. Например, если социальной точкой или системой считать армию то структура армии является жестким "трафаретом", могущим обеспечить высокую организованность, хотя предполагает жесткую спланированность поведения. Очевидно, что зависи​мая точка при изменения активных сил будет иметь возмож​ность только регулировать свое поведение, стараясь поддер​живать свою организованность на прежнем уровне, Если же социальная точка является независимой, то она уже имеет возможность управлять своим перемещением.
В связи с тем, что при изменении действующих на точку сил ее положение равновесия должно сместиться, рассмотрим критерий, по которому истинное движение в каждый момент  отличается от возможного. Сформулируем аналог принципа Даламбера - Лагранжа для системы социально - организованных то​чек, считая их свободными независимыми (имеющими возмож​ность иметь максимальную организованность, регулировать свое поведение для поддержки уровня организованности, при появлении независящих от нее активных сил, управлять своим поведением "подключая" и "исключая" некоторые силы с целью повышения своей организованности): во всякий момент време​ни истинное движение отличается от возможных тем, что толь​ко для истинного движения суммa элементарных организованностей сил активных и сил инерции при всяких виртуальных перемещениях системы равна нулю, т.е. для истинного движения
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результирующая активных сил, действующих на
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 -ю социальную точку, [image: image23.png]
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 -той социальной точки, [image: image25.png]~3



- радиус-вектор, определяющий положение [image: image26.png]


-той точки в момент времени[image: image27.png]o



.
Нетрудно видеть, что данный принцип для несвободной зависимой системы с фиксированной организованностью полностью совпадает с принципом Даламбера-Лагранжа механической системы материальных точек.

Аналог принципа Даламбера-Лагранжа можно сформулировать и для несвободной независимой системы социальных точек. Заметим, что сформулированное нами аксиоматическое положение для системы социально-организованных точек является поли​тикой системы, так как отражает в себе атрибуты политики как таковой.
Совершенно очевидно, что также, как и в механике, для систем социальных точек можно сформулировать в той или иной общности различные вариационные дифференциальные прин​ципы и все они будут отражать поведение системы в данный момент времени и определять собой организованность, регули​рование и управление в системе.
В социальных системах существуют также некие общие за​коны (например конституция), которые направляют развитие системы в длительной перспективе. В механике, как уже отмечалось, имеются принципы, дающие критерий определения из всех возможных траекторий движения между конфигурациями системы - истинное. Например, это - интегральный принцип стационарного действия Гамильтона [4].
Следует отметить, что в механике из дифференциальных принципов можно получить интегральные и наоборот: получить уравнения движения из принципов. Очевидно, что по аналогии с механикой   можно сформулировать интегральные принципы и для социально-организованных систем, имея в виду, что толь​ко для несвободных зависимых социальных точек с фиксирован​ной организованностью они будут в точности соответствовать механическим.

Вместе с тем следует заметить, что так же, как и для механических систем, для социальных систем должны соблюдать​ся условия: из конституции вытекает политика, из политики - управление, регулирование и организованность, демократия - принцип виртуального (возможного) изменения, и наоборот: демократия предопределяет собой организованность, регулирование, управление, политику, конституцию.

Таким образом, тектологической подход позволяет формализовать и развивать теорию социально-организованных систем. От систем с жестким планированием (несвободные зависимые системы), в которых даже исключается регулирование при возможной высокой организованности всех социальных точек, до систем с абсолютными рыночными отношениями (несвободные независимые системы), но с очень высокой организованностью отдельных социальных точек системы.
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