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Optymalizacja systemow

Wyktad 5. Gradientowe metody optymalizacji
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Wybor kierunku poszukiwan

@

» Kierunki bazowe iich
modyfikacje — metody
bezgradientowe.

» Kierunki oparte na
gradiencie funkcji —
metody gradientowe.
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o Gradientowe metody optymalizacji
- Gradientu prostego

Najszybszego spadku

Newtona

Gradientu sprzezonego

Zmiennej metryki
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Metody gradientowe

Xn+1 = Xp + Tpdp
d, = G(V.F(x,))
T,- Krok procedury
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Metoda gradientu prostego

Xn+1 = Xp + Tndn

co

dn — _V.'X.'F(xn) ;T'n > O) llm Tn - T,zTn = 0O
n—>00

n=0
Me)

”xn+1 - xn” = ”Tndn” <E€
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Metoda najszybszego spadku

Xne1 = Xp + Tpdy
d, = —V,F(x,), T,,- minimum w kierunku d,,

241 — x0ll < ¢
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Metoda Newtona

1
F(x) =\F(x0) + (x — x0) "V F(x0) + > (x — x0)TH(x0) (x — x¢) }+ 03 (llx — xoll)

Y
Q (x)

£ @

V,Q(x) = V,F(xo) + H(xo)(x™ — x9) = Os
x* = xg — H™ " (x0) Vi, F (x0)

Xn+1 = Xn — H_l(xn) Vi F (xp)
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Metoda Fletchera-Reevesa (gradientu

sprzezonego)

Krok 0:z; = x¢, s =1, dy = -V, F(z;)
Krok 1: zg,; = z, + 74d;
T, = minimum w Kierunku dg
Jesli ||t dgl| < e (STOP)

w przeciwnym razie idz do kroku 2

. — |VxF(Zs4 1)l
KrOk 2: dS+1 = VxF(ZS+1) + IV F(zo) dS

s:=s+1, idz do kroku 1

dy, d,, ..., ds - Kierunki sprzezone dla formy kwadratowej
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Metoda zmiennej metryki

KrOk 0: Z1 = Xy, dl = _DlvxF(Zl), Dl == I, s=1

Krok 1: z, ., = z; + 1,ds gdzie 75 - minimum w Kierunku dg
Jedli ||z.dg|| <& (STOP)
w przeciwnym razie idz do kroku 2.

Krok 2: dgyq = —Dsy1 Ve F(Z541)

psps _ Dsqsq3 Ds
Pi ds a3 Dsqs

ps = Tsdg, qs = Vi F(Zg41) — Vi F(25)
s:=s+1 idz do kroku 1.

Dsy1 =~ H M (xs41)

Dg.1 = Dg + , gdzie
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Dziekuje za uwage




