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HIEGRADIENTOY/A METODA OPTYMALIZACJI FUNKCJI CZASU

Streszczenie. Oméwiono metode optymalizacji na podstawie ba-
dania roznie uporzadkowanego zbioru realizacji funkcji spednia-
jacych warunek lipschitza, Dla metody opracowano i zbadano pro-
gramy obliczeniowe.

Zagadnienia zwiazane z optymalizacja funkcji wystepuja w teorii stero-
wania gtoéwnie w zwigzku z dwoma problemami T wyborem optymalnej strategii
oraz z dopasowaniem nieznanych parametréw”, opisujacych system. W wielu sy-
tuacjach, szczeg6lnie w sterowaniu z adaptacja parametréw [1] , nalezy oba
te zagadnienia rozwigzywa¢ 4acznie.

Klasyczne, gradientowe metody optymalizacji nie maja czestokroc.zasto-
sowania. Wynika to badz ze zbyt skomplikowanej postaci funkbji celu, badz
wrecz z nieistnienia pochodnych funkcji.

Przedstawie tu metode pochodzacg od Strongina [2] , dla ktérej zesta-
wy programéw opracowano w IKGYi we Y/rockawl«.

Hlieoh f(x) bedzie funkcjag, okreslong na N-wymiaronej ko3tce

D = {xeRT* : anr-<x”<b” , i = 1,2, ... , li} . Nalezy zaprojektowa¢ na pods-
tawie par obserwacji & , z*), gdzie i =1,2, .. ,k ,z*¥ = f(xM)+ e
oraz ei jest btedem i-tej obserwacji, nastepng obserwacje w punkcie

xk+1l tak,, by ciag jxn] byt zbiezny do lokalnego minimum funkcji F .

Reguta wyboru xk+l zalezna jest na og6t+ od whasnoeoi funkcji F
i metody gradientowe bazuja na znajomosci pochodnych tej funkcji. Inne,
niegradientowe metody, na przyktad metoda Pibonacciego, bazuje na zatoze-

niu jednomodalno$ci funkcji.

Zaletg opisywanej metody jest duza og6lnos¢ klasy funkcji celu f ,
dla ktoérych mozna dowies¢ zbieznos¢ ciggu {x11] ¢o minimum. Jest to prawdag
dla funkcji spedniajacych warunek Lipschitza.

Opis metody

Metoda Strongina bazuje na teorii decyzji statystycznych. Zaktada sie,
ie zbidér par [(x1 , z1): i =1,2, ... , k] stenowi probke trajektorii
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pewnego procesu stochastycznego w punktach XI . Punkt r%(ﬂ znajdowany jest
z warunku, Ze prawdopodobienstwo, ze w punkcie xk+1 trajektoria ma lo-
kalne minimum, przy warunku @(:1,z1) i = 1,2, , k , osiaga maksimum.

Algorytm dla H "« 1.

1°. Uporzadkowaé-punkty x° ,z1 , ... , ~gdzie X° =a ,.xt=b ,[
rosngco. Uporzadkowane®- liczby-oznaczymy indeksami u dodu s

a =Xg<XN< ... 4XY = Db e
liiech zA = f(J)-
2°. Znalezé¢ :
it = maj; r~-o;}1.
Ui kk Xi'"xi-1
3°; Dla zadanego Z"géry (parametr metody) r > 1 obliczy¢ j

1 gdy M=C

a =
rm gdy il>0
4°. Dla 1 * 1,2, ... , k obliczy¢ s
(z .-z )2
R(I) & m(X,-x. .) + —i— trilm w_ 2(z-.+z. J
< Xr xi-i> 1 141

5°. Znalez¢ wskaznik t , Bpedniajgcy warunek :

K(t) + mas H(),

14 i<k
t_o° Zk+l « Ktth:t_l 4—Ztﬂ‘:ﬁ -
Operacje te powtarzany dopoty, dopoki* « £ , gdzie £ jest

zadang, doktadnoscig, T/tedy minimum osiggniete jestw punkcie

XX « arg min f(x,) i wynosi ono i <«min z¢
Hi<t * Hi<):

Prawdziwe jest nastepujace twierdzenie ;

Niech punkt x bedzie punktem skupienia ciaggu [-k%J, generowanego za
pomocag wzoréw 1c - 6° dla funkcji i , spedniajacej warunek lipschitza

ze statg Z , na odcinku £a,bj . Y.tedy ;

1/ jesli F ma w [a,bj skonczong liczbe lokalnyoh ekstreméw, to X jest
jednym z nich,

2/ jesli cigg {xtj na inny punkt skupienia X tof(s) = T{),
3/ dla kaddego k ,f(xk)> f(x),

4/ jescli dla pewnego k liczba t wyznaczona wpunkcie 3°spednia nie-
réwnos¢ m >2IT ,to zbidér punktow skupieniaciagu {x"j pokrywasip -se
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zbiorem punktéw, w ktérych F osigga absolutne minimum w [a,b]-

Algorytm dla K)1 .

Algorytm dla N = 1 mozna wzbogaci¢ o procedure, generujaca krzywg
Peano, to znaczy krzywg ciagta, odwzorowujgacg odcinek [-0,5 , 0.5] .
na kost\e D = {x eRLl : i * 1,2, ... , l] . Jezeli odwzo-
rowanie to oznaczymy przez d , to mamy przeksztatcenio dr [-0,5,0,5]-D
ktére sprowadza przypadek 11> 1 do sytuacji 11=1. Mamy bowiem s

X = min f(d) = min FAX))-
deD "xc [-0,5,0.5]
Przeprowadzono eksperymenty poréwnujgce szybkos¢ znajdowania ekstremum
dla réznych metod niegradientowych. Opisana metoda szybciej niz inne lo-

kalizowata punkt ekstremum przy tych samych warunkach, okreslajacych dok-
+adnosé, .
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NONGRADIENT OPTIMIZATION TECHNIQUE FOR TIME PUNCTIONS

Summary. An optimization technique based on examination of differen-
ces of ordered set of functions realizations satisfying Llpsohitz condi-
tion is described. Computer programs haB been developed and tested to
verify the method.
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