
Dekompozycja zadania 

optymalizacji

informacje dodatkowe



Dekompozycja zadania optymalizacji 

– motywacja 

System

nadrzędny

Element 1 Element 2 Element K

…

…

)(min)( xFxFx
x xD

 =→

1. Duży wymiar wektora decyzyjnego – dekompozycja na mniejsze 

zadania;

2. Grupy zmiennych dotyczą różnych, niezależnych decyzji

3. Złożona struktura decyzyjna – poszczególne decyzje dotyczą 

różnych obiektów, np.: dwupoziomowy system zarządzania
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Funkcja H(.) jest funkcją niemalejącą ze względu na każdą ze 

składowych, np.: 

( )

( ) ( )k
K

Ik

k

k

K

Ik

k

kk

xFxF

KIIIkxFxF





=

=

=

== ,,,,0,)( 



Separowalna funkcja celu

( )

( ))(min,),(min),(min

)(,),(),(min)(min

K

K
x

II

II
x

I

I
x

K

K

II

II

I

I
xx

xFxFxFH

xFxFxFHxF

KIIII KSIISS

SS

RRR

RR




==





W takiej sytuacji złożone zadanie optymalizacji można zdekomponować na K 

niezależnych zadań optymalizacji, czyli zadanie:
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jest równoważne zadaniom:
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Separowalna funkcja celu - przykład
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Separowalne ograniczenia
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Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną
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Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną
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Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną

Zadanie rozwiązujemy w dwóch etapach.

Etap I: Dla ustalonej zmiennej koordynacyjnej w rozwiązujemy K zadań

Następnie wyznaczamy wartość:

Etap II: wyznaczamy optymalną wartość zmiennej koordynacyjnej rozwiązując 

zadanie:

ostatecznie  
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Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną
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Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną
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ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną
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ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną

( ) ( )( )
( )

( )
( )
( ) ( )( )2

1

2** min,min, wxwxFwwxFwx I

wx

I

k
wx

I

I

I

Ix

I
Ix

I
+==→

 DD

( ) 1

* 3 wwx I −=

( ) ( )( )
( )

( )
( )
( ) ( )( )2

2

2** min,min, wxwxFwwxFwx II

wx

II

k
wx

II

II

II

IIx

II
IIx

II
+==→

 DD

( ) 2

* 1 wwx II −=

( ) ( )( ) ( )( )( ) ( ) ( ) ( ) ( )22

2

2

2

1

2

1

** 13,,, wwwwwwxFwwxFHwF II

II

I

I +−++−==


Etap I:

( ) ( ) 03,; 11

1 =−+== wxwxxw IIII

x I
RD

( ) ( ) 01,; 21

1 =−+== wxwxxw IIIIIIII

x II
RD

Zatem:



Separowalna funkcja celu i separowalnymi

ograniczeniami ze zmienną koordynacyjną

( ) ( ) ( ) ( )( )2

2

2

2

2

1

2

1 13min)(min)( wwwwwFwFw
ww

+−++−==→




ww DD

,1,2 *

2

*

1 == ww

( ) ,13 *

1

** =−= wwx I ( ) .01 *

2

** =−= wwx II

Etap II:

( )








=−+=







== 03; 211

2

2

1
www

w

w
w w

w RD

Ostatecznie:
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