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МЕТОД ГОЛОВНОГО КРИТЕРІЮ

21. Метод оптимізації за головним критерієм
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31. Метод оптимізації за головним критерієм

(2.2)

(2.2)

(5.2)



41. Метод оптимізації за головним критерієм

4.1.
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51. Метод оптимізації за головним критерієм

4.1
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МЕТОД  ПОСЛІДОВНИХ ПОСТУПОК

КРОК 1

КРОК 2

61. Метод послідовних поступок



КРОК 3

……..

КРОК N
Процес продовжується доки не буде розв’язана

однокритеріальна оптимізаційна задача для останнього

критерію  𝑞𝑝(𝑑

КРОК 1

КРОК 2

КРОК 3

Призначаємо допустиму поступку для критерію  𝑞1(𝑑

∆𝑞1= −1000грн.

Варіант 4

∆𝑞1= − 5 днів. Варіант 4 (з можливих 4 та 7)

71. Метод послідовних поступок

7.1.



Критерій оптимальності на основі згортки професора Вороніна А.М.

Скалярна згортка проф. Вороніна А.Н. реалізує концепцію нелінійної схеми
компромісів. У цьому випадку схема компромісів полягає у відповіді на питання:
скількома одиницями виграшу по одному критерію якості можна компенсувати
неминучий програш одиниць по іншому критерію.

82. Багатокритеріальна оптимізація за нелінійною схемою компромісів

Методика вироблення оптимального рішення багатокритерійної задачі

згідно зі згорткою проф. Вороніна А. М.:

1) Вибір критеріїв ефективності роботи системи.

2) Отримання експериментальних даних, що характеризують якість

функціонування системи згідно з вибраними критеріями.

3) Визначення аналітичної залежності для критеріїв оптимальності згідно з

отриманими експериментальними даними.

4) Рішення задачі багатокритерійної оптимізації згідно з вибраним критерієм

якості (згортка проф. Вороніна А.М.).



де:     𝜒 - оптимізований параметр;
G - область визначення функцій часткових критеріїв оптимальності;
𝛾𝑘- коефіцієнт важливості (вага) к -ї критерійної функції;
φ0k(χ — нормована функція к.-го часткового критерію оптимальності;
K= 1...d - коефіцієнт підсумовуваній по кількості часткових критеріїв якості;
𝜒∗ - мінімально можливе (для встановлених обмежень часткових критеріїв) значення 

оптимізованого параметра.

𝜒∗ = argmin
𝜒𝜖𝐺
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92. Багатокритеріальна оптимізація за нелінійною схемою компромісів

Розроблення моделі визначення оптимального кількісного складу РЛС БП РЛК

1. Вибір частинних критеріїв оптимальності.
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- точність визначення параметрів руху КА в БП РЛК  

- вартість комплексу 

- оптимізуємий (варійований) параметр :  кількість вимірювачів 
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2. Формування аналітичних залежностей для частинних критеріїв 

оптимальності.

nnS *78,022,0)( 

Кількість позицій 1 2 3 4 6

Точність 1 1,43 1,72 2 2,45

Точність 1 2,60 3,96 4,18 4,29

Вартість 1 1,78 2,56 3,34 4,9
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Таблиця 10.1

Залежність точності і вартості БП РЛК з малими та великими базами від кількості РЛС
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3. Розрахунок оптимальної кількості вимірювачів в БП РЛК.

3.1. Встановимо область обмежень розв'язуваного завдання оптимізації для кожного 

частинного критерію. 
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112. Багатокритеріальна оптимізація за нелінійною схемою компромісів

Модельні функції часткових критеріїв:

Результат згладжування розрахункових даних МНК:



3.2. Нормування частинних критеріїв оптимізації
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3.3. Оптимальна кількість вимірювачів в БП РЛК для двох критеріальних

функцій визначається залежністю
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де:
*n – оптимальна за критерієм «ефективність-вартість» кількість вимірювачів

(у розглядаємій задачі – РЛС), що входять до складу БП РЛК.

Мінімальне значення функціонала визначається відповідно до виразу
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або після диференціювання
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Оптимальною кількістю вимірювачів в БП РЛК є дійсний корінь рівняння:
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3.4. Пошук коренів рівнянь є заключним етапом визначення оптимальної 

кількості вимірювачів в БП РЛК
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Таблиця 6.9

Значення цільової функції      при цілих значеннях

Кількість позицій       у БП РЛК 2 3 4

Значення вихідного функціоналу для з великими базами 3,2 3,5 4,4

з малими базами 5,2 4,5 5,1

n



132. Багатокритеріальна оптимізація за нелінійною схемою компромісів
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Рисунок 14.1. Графічне розв’язання задачі 

оптимізації кількості РЛС в БП РЛК
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Рисунок 15.1
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