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Wykład 11. Decyzje wielokryterialne - zadanie polioptymalizacji
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x – wektor zmiennych decyzyjnych

– wskaźniki jakości
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Syntetyczny wskaźnik jakości
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H(.) – funkcja monotoniczna ze 
względu na każdą składową



Optymalizujemy wybrany wskaźnik, 

Pozostałe wskaźniki spełnione są w sposób zadowalający.

 

 

 

 

 

)(1 xFNiech               - wybrany wskaźnik
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Wskaźniki spełnione w sposób zadowalający



Uszeregowane wskaźniki jakości – priorytety wśród wskaźników
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Zbiór punktów kompromisowych – Pareto optymalnych
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𝐷𝐾 - zbiór punktów kompromisowych
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zbiór takich punktów                dla których wartości wskaźników 
jakości spełniają następującą własność: jeden ze wskaźników 
może uzyskać mniejszą wartość mniejszą wartość za cenę 
zwiększenia co najmniej jednego z pozostałych wskaźników.      
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Warunek analityczny:
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Wyniki:
➢ wnioski i hipotezy
➢ metody projektowania
➢ metody zarządzania
➢ algorytmy sterowania
➢ metody diagnostyczne

odniesienie wyników
do obiektu

Efekt:
➢ nowa wiedza
➢ nowe obiekty
➢ procedury zarządzania
➢ urządzenia sterujące
➢ aparatura pomiarowo-
-kontrolna

zjawisko, 
proces, obiekt

eksperyment wyniki

badacz

model porównanie

doskonalenie 
(poprawa) modelu

Cel:
➢ poznanie
➢ projektowanie
➢ zarządzanie
➢ sterowanie
➢ diagnostyka
itp.




