Modele de optimizare: functie obiectiv, variabile de decizie $i restrictii

Static Dinamic

minf{(x) '

2(x)=0 min @(x(t;).t;)+ I@{x(f). u(t). 1)dr
h(x)>0 t

[<x<u referitor la:

X = f(x(t).u(®).1),
g(x(t).u(t).t)=0,
h(x(t).u(t).t) = 0,
a(t) = x(t) < b(1).
c(f) = u(f) = d(1).
te[ty.t,]

x(fy )= xg.

Conditiile Kuhn Tucker:

* . . v . . .
x este o solutie optimda daca si numai daca exista

multiplicatorii UER si vERp, astfel incat:
VA(x )+ Ve(x )Y u+Vh(xHTv
g(x)=0.

h(x™)z 0,

v.h(x)=0. i=1.__.p.

v. 20, 1=L...p

Principiul maximului a lui Pontriaghin
Hamiltonianul:
. T .
H(x(t), u(r). p(f).t)= ID{ x().u(r).t)+ p(t) fF(x(f).u(r).1).
conditiile necesare pentru ca u (t) €U unde U este un domeniu maérginit si inchis din R" s3 fie
o comandé optim3 initializatd in xo€R" sunt:
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p()=- P (x (£).u (2). p (1).1).

H(x (O.u (). p (H).6) < H(x (H).u(t). p’ ().1).

pentru toate comenzile admisibile u(t) €U si pentru toti t€[to,t;] si
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limbaje de modelare: AMPL, GAMS, ALLO

Limite: rigiditate= 1. cunosterea precisa => optimizare stocastica, optimizare parametrica, optimizare cu coeficienti multime, modele de simulare; 2.
Alegerea functiei obiectiv;3. Liniaritatea; 4. Acuaratetea parametrilor; 5. Nu iau in considerare variabile cu argument intdrziat




