PD wyktad 6



Niechc € R*, A € R™" p € R™

(IP) z=max{cTx:Ax < b,x = 0,x € Z"}

Ograniczenia na funkcje celu

1. Ograniczenia dolne
* poprzez kazde rozwigzanie dopuszczalne (algorytmy heurystyczne)

2. Ograniczenia goérne
e dualnos¢
* relaksacje



Ad. 1. Algorytmy zachtanne

Przyktad. Problem plecakowy

Sortowanie wedtug —=



Ad. 1. Przeglad lokalny (local search) — znajduje ekstremum lokalne poprzez przeszukiwanie sgsiedztwa kolejnych
coraz lepszych rozwigzan.

Przyktad: problem lokalizacyjno transportowy (UFL)

dane:
zbior N = {1, ..., n} potencjalnych lokalizacji (np. fabryk)
zbior M = {1, ..., m} odbiorcéw
fj - koszt budowy fabryki w lokalizacji j
cij - sumaryczny koszt transportu, jesli catos¢ wszystkich zamowien (w analizowanym
okresie) odbiorcy i jest realizowana przez fabryke j
Zmienne:

_ |1, jeslima byC otwarta fabryka w lokalizacji j
Yi =)o, w p.p.
x;ij - % udziat catkowitego zapotrzebowania odbiorcy i realizowany przez fabryke j
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6
c(S)=ZrJr,1€i§16ij+Zf} gdzie SEN
i=1 jES

Sasiedztwo Q(S) zbioru S mozemy zdefiniowad
Q) ={TSN:T=S\i,i€S lub T=SUj,jEN\S)



Inne

Programowanie dynamiczne (bedzie wiecej wkrdtce)
Algorytmy randomizowane

Algorytmy genetyczne

Sieci neuronowe



Ad. 2.

Def. Problem

(P") z' = max{f(x):x € T}
jest relaksacjq problemu
(P) z = max{c(x):x € X}

jesli
e XCT oraz
e c(x) < f(x) Vx € X

Twierdzenie.
Jesli P’ jest relaksacjg dla P, to z' > z.



Def. Dla problemu
(IP) z=max{cTx:Ax < b,x > 0,x € Z"}
jego liniowq relaksacjq jest problem programowania liniowego
(LP) z, =max{cTx:Ax < b,x = 0}.

Uwagalc € ZM= z< |z |

Zalety: rozwigzanie spetnia wszystkie ograniczenia
Wady: rozwigzanie nie jest catkowite



Def. Dla problemu
(IP) z=max{c'x:Ax < b,x = 0,x € Z"}
oraz wektorau = 0,u € R™, jego relaksacjg Lagrange’a jest problem
(IP) zp, =max{c'x +u(b —Ax):x = 0,x € Z"}.

Zalety: rozwigzanie jest catkowite
Wady: rozwigzanie nie spetnia wszystkich ograniczen

Uwaga! Rozwigzanie nie jest zbyt odlegte od obszaru dopuszczalnego.



Relaksacje kombinatoryczne.

Przyktad. Symetryczny problem komiwojazera STSP

Zssp = Min [z Co: T jest cyklem Hamiltona} > z' = min [z Co: T jest 1 — drzewem

eeT eeT

Uwaga! Kazda relaksacja musi miec niskg ztozonos¢ obliczeniowg

(algorytm Kruskala dla problemu minimalnego drzewa rozpinajgcego).



