
Problem Dekompozycja Przykład
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Zadania związane

zadanie pierwotne

znaléźc û ∈ U :

Q(û) ≥ Q(u) (1)

dla każdego u ∈ U, gdzie U jest zbiorem wartósci dopuszczalnych
u —wektor zmiennych decyzyjnych (sterowań)

zadanie związane (ozn.)
znaléźc ŵ ∈ W :

P(ŵ) ≥ P(w) (2)

dla kazdego w ∈ W
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Zadania związane

Użycie rozwiązania zadania (2) do okreslenia rozwiązania zadania
(1) jest możliwe gdy:

rozwiązanie ŵ zadania (2) istnieje ⇔ istnieje rozwiązanie û
zadania (1)

istnieje odwzorowanie ϕ : W → U, takie że û = ϕ(ŵ)
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Zbiory douszczalne

U = {u : g ′(u) ≤ 0, g ′′(u) = 0}

W = {w : h′(w) ≤ 0, h′′(w) = 0}

Twierdzenie
Jeżeli

h′ = g ′ ◦ ϕ h′′ = g ′′ ◦ ϕ P = Q ◦ ϕ

to zadanie (2) jest związane z zadaniem (1) oraz û = ϕ(ŵ).
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Dekompozycja

P(w)→ max
w

w = (v ,m)

max
w
P(w) = max

v ,m
P(v ,m) = max

v

[
max
m
P(v ,m)

]
optymalizacja w [] odbywa się przy ustalonym v (zadanym z góry)
v - zmienne decyzyjne górnego poziomu, tzw. zmienne
koordynujace
odpowiedni dobór zm. v —tzw. koordynacja
Na poziomie dolnym staramy się dokonác dekompozycji

m = (m1,m2, ...,mn)

i rozwiązywác zadania czę́sciowe równolegle.
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Zbiór dopuszczalny
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Zadanie dolnego poziomu

dla danego v ∈ V znaléźc m̂(v) ∈ Mv takie że dla każdego
m ∈ Mv zachodzi

P(v , m̂(v)) ≥ P(v ,m)
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Zbiór dopuszczalny
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Zadanie górnego poziomu

znaléźc v̂ ∈ V0 takie że dla każdego v ∈ V0 zachodzi

P(v̂ , m̂(v̂)) ≥ P(v , m̂(v))
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Przykład

zminimalizowác funkcję

Q(u) = (u1 − 4)2 + (u2 − 4)2 → min
u

przy ograniczeniach

g1(u) = u21 + u
2
2 − α2e2u3 ≤ 0

g2(u) = |u3| − 1 ≤ 0
|α| ≤ 1
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konstrukcja zadania związanego
funkcja ϕ

u1 = w2
u2 = w3

u3 = lnw1
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złożenie P = Q ◦ ϕ

P(w) = (w2 − 4)2 + (w3 − 4)2

ograniczenia

h1(w) = w22 + w
2
3 − α2w21 ≤ 0

h2(w) = |lnw1| − 1 ≤ 0
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rozbicie problemu na dwa poziomy

v = w1 m1 = w2 m2 = w3

zbiory dopuszczalne

V =

{
v :

1
e
≤ v ≤ e

}
Mv =

{
m : m21 +m

2
2 ≤ α2v2

}
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zadanie dolnego poziomu

P(v ,m1,m2) = (m1 − 4)2 + (m2 − 4)2 → min
m1,m2

przy ograniczeniu
m21 +m

2
2 ≤ α2v2

rozwiązanie

m̂1(v) =

√
2
2

αv m̂2(v) =

√
2
2

αv
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zadanie górnego poziomu

min
v
P (v , m̂(v)) = min

v
2

(√
2
2

αv − 4
)2

przy ograniczeniu
1
e
≤ v ≤ e

rozwiązanie
v̂ = e
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powrót do zadania pierwotnego

û = ϕ (ŵ)

u1 = m̂1 (v̂) =

√
2
2

αe

u2 = m̂2 (v̂) =

√
2
2

αe

u3 = ln v̂ = 1



Problem Dekompozycja Przykład

Literatura

[1] Findeisen, W., Bailey, F.N., Brdýs, M., Malinowski, K.,
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