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Оптимальное решение получено при наложении на задачу (9) — (12)
дополнительных ограничений жго, го = О, Xib, 15 ^ 2, 0:14, е ^ 2, х\-^, is ^ 2^
Искомый граф изображен на рис. 3. Длина эйлерова контура равна 4451»

На каждом шаге алгоритма из ограничений (13), которым не удовлет
воряет полученное на предыдущем шаге решение, выбиралось ограничений
с наименьшим числом отличных от нуля коэффициентов. Не исключена
возможность иного принципа выбора соответствующего ограничения. За
висимость объема вычислений от принципа выбора ограничения па ка7К-
дом шаге алгоритма требует дополнительного исследования.

Автор благодарен Л. А. Славиной и Д. Н. Кравчуку за участие в прове
дении машинного эксперимеита.
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том IV, вып. &
ЭК0Н01И ИКА

II МАТЕМАТИЧЕСКИЕ МЕТОДЫ

ОБ ОДНОЙ ЗАДАЧЕ ОПТИМАЛЬНОГО ПЛАНИРОВАНИЯ
В УСЛОВИЯХ НЕОПРЕДЕЛЕННОСТИ

А. И. ВЕРЕСКОВ

(Москва)

1. Двухэтапная постановка стохастической задачи линейного про
в книге [1]. Приведем здесьграммирования подробно рассматрпвается

формулировку двухэтапной задачи, ограничиваясь случаем дискретного рас
пределения случайных параметров.

Найти вектор х'^0, удовлетворяющий условиям
Ах = d (1)

и требованию, чтобы при любом векторе ¥ (из заданного множества
чений случайного вектора Ь) задача

=  {/, г/0
имела решение. Таким образом, векторы у* вводятся для того,
пенсир^ать невязку меж^ Вх и ¥, а величина (/. /г  ) представляет собой
штраф за перес^ойку Критерпем для выбора вектора является тре-.
бование лганималыюсти оя^идаемых затрат

зна-

(2)> тш

чтобы ком-

N

(с,х)+ 2 (/,у01
<=1 ^

шш.

lUa И R Г тт лрктооы С d, f фиксированы; известны таюке зна-.
Матрпцы Л,В,Сп векторы с ’ ^ ^ / ^е им вероятности pt,

ченпя случайного вектора ¥ и соответывушом^^^^- г

^  ’ й' ’ тт ттпгтттый случай двухэтапыой задачи, характеризу-
В^работе [2] «писан частный случа д у^^^^^ принимают вид ,

ющиися тем, что матрица с — /

Лд; + я
(3)i

Ясно, что такие условия не до^стимым.
ра д:: всякий х^О, удовлетворяющи ( ), названа «полной» за-
Б связи с этим задача с условиями ( ) ( ) существуют и другие

дачей (соп^рШе ; «Гест^с^^^Готшйть «HoanSi».

”“Тна™ояУе“оте двухэтапная задача, у которой
условия (2) имеют вид

B‘{x + u<-v‘) = Ь‘, л + «'
(4)

Нетрудно видеть, что задача с условиями (1^ и (4) являет^ полной
В том случае, если каждое из множеств {z|B 2 — Ь  , 2 ^ 0}, ^ 1  N
не ПУСТО. В случае несовместности хотя бы одной из групп условии
Btz = ¥ о вся задача планами не обладает.

Ниже излагается возможный экономический смысл задачи и опнсыва^-
решения, использующий специфику ограничений (4).ется метод ее
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● 2. Пусть планируется строптельство некоторого предприятия; его
предполагают оснастить станками пяти типов в количествах Zi, Z5 соот
ветственно. Ресурсы, отпущенные предприятию, обозначим через bj,
i — 1, . . . , /71, а технологические коэффициенты, связанные с потреб.чепием
этих ресурсов bij, / = 1,. . . , /7г; / = 1,. . . , 5. Допустимыми являются толь
ко те наборы станков, которые удовлетворяют условиям

2  ̂
Предприятие должно выпускать продукцию трех видов: I, II, III; од

нако ассортиментный набор пока не известен л будет окончательно опреде
лен позднее. По предварительным оценкам, три вида продухщпи нужно бу
дет цронзводпть в отпопгенцц- 3:2:1 —с вероятностью pi\ 4:1:1 —с
вероятностью рг; понадобится только продукция впда I — с вероят
ностью рз.

Станок каждого тлпа может производить лппгь какой-то один вид про
дукции; производительности сведены в таблицу;

Тип станка

j=i

41 3 5

I 2 3

Вид продукции II 4 1

III 3

Если в качестве критерия принимается максимальный выход продук
ции, то ассортиментному набору 3:2:1 будет соответствовать следующая
задача лпнейпого програмьгаровапия *

5

S bfj Zj ^ bi, т.● >
j=i

4zi -1- 622 — 1223 — З24 = О,

22i -|- З22 — 925 = О,
(5)

.

/=1,. .. ,5,

22i -}- 322^ max.

Будем считать, что нужный максимум пайдеп, и обозначим его через 1\.
Тогда множество решений задачи (5) задается ее ограпичешгямп с добав
лением неравенства 2zi + З22 ^ U. Таким образом, многогранное множест
во решений описывается извес1‘ными нам условиями, которые запишем в
виде Б*2 ^ 6^, Z 0.

Каждому возможному ассортиментному набору соответствует свое мно
жество оптимальных планов {z\bH ^ 2 > 0}, t — 1, . . .  , М Попятно,
что вообще говоря, пересечение этих множеств пусто п мы не можелт, пла
нируя предприятие, заказать набор станков {z‘„ . . .  , 25), удовлетворяющий
условиям оптимальности для всех случаев. Однако мы можем разбить наш
заказ иа две части — на вектор предварительного заказа х и на вектор по-
следуюищй перестройки. Перестройка, т. е. уточнение заказа х, будет осу-

* Трсбованио целочпслеипости решения мы опускаем.
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щоствлепа, скажем, за год до пуска предприятия, когда требуемьпт ассор-
тиментпый набор станет известен окончательпо.

Будем считать, что предварптольнып заказ оборудования связан с за
тратами (с, х), а вектор перестройки разобьем на две части — на вектор
положительной перестройки и ^ О («дозаказьшанпе» оборудования) и
вектор отрицательной перестройки у ^ О (отказ от части заказа х). Есте-

что штрафы в этих случаях различны: (?●+, и) —в пер-ствеппо считать,
ном случае и (г~, v) — во втором.

Каждой возможно11 ситуации (каждому ассортиментному набору) со
ответствует свой вектор перестройки — у*; при этом лш; треоуем, чтобы
вектор = X — у' удовлетворял условиям ^ ^ 0.

Наша цель — выбрать такой вектор х, чтобы суммарные расходы
каз оборудования (точнее — стоимость предварительного заказа плюс ма-

перестройки) были

t
на за-

минпмальны:тематическое ожидание стоимости
О,t

В‘ {х + и* — у<) ^ ^ — у

(6)X

N

(с, ж)+ 3 + ''')] mm.
<=1

Здесь X у' — псизвестпые к-мериые векторы-столбцы; остальнът
векторы II’матрицы заданы: с, г+ и - 1г-мерны_е векторы-строки, 0
7?г1-мерные векторы-столбцы, В^ — матрш];ы {mi'X.n), pt числа.

Будет считать, что задачи типа (5) разрешимы, иначе наша постанов
ка теряет смысл. Б частном случае, когда решение  i = 1, iv каждой
такой задачи единственно, двухэтапиая задача (6) принимает очень прос¬
тои вид:

t— у‘ = z
('?)

iV
I mm.ii

1=1

покомпонентно; для решения «маленьких» за-
. их оптпмаль-Задача (7) Распадается программирования

дач ие нужны ^ ^ просто^ [31. В случае, когда вектор л:
компоненты онтпмаяьных векторок и‘, онроделя-

ются так:
t    г®: иЧ = о, если, z^j —x°j'^ о,

  л. J J ’

_ о, у'з = если s'j — x^j < 0.
и

Нетрудно видеть, ™ всякая реальная эколомичс
достаточны для „т, условиям,
ская ситуация УД^^^-^створяс __ вектор х^О оказывается допус-

Задача (б) ^пляется ^^^р„,.елвпого заказа х могут быть наложены
тимым. Однако па выо р ^ Лх = d. Окоичатслыю мы будем

;:"Гт;ГГ;" с учетом условий
А (8)х = d.

(тг X 71), d — 7П2-мсрный вектор-столбец,
в условиях ВЧх ~ v^) ^ Ь' часть иеравспств,

быть заменена равенствами (это определяется струк-

Здесь А — матрица
Напомним, что

возможно, должна

математические методы, Jse 58  Экопомпка л
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турой задачи (5) п аналогичных ей задач), однако это совершенно несу
щественно для того агетода решения, который предлагается ниже.

Если случа1п1ые величины, входящие в условия двухэтаипой задачи,
имеют конечное распределепие, то эта задача (точнее говоря, задача, дво1г-
ствеиная к ней) может быть решена обычными методами блочного про
граммирования. Способы решения, разработанные спецпал]>по для некото
рых частыых случаев, изложены в работах [2] и [4]. В следующих пунк
тах описывается метод решения двухэтапной задачи (6), (8), имеющий,
возможно, и другие, более широкие приложения.

Перепишем задачу (6), (8) в эквивалентном виде
X = 2‘,

Ах — d,
(9)

N

(С,х}-{~ 2pfI(7+,H') + (r- vi)] mm.

Дальнейшее изложение целесообразно вести применительно к блочной
задаче оолес общего вида

Ну -f Гш = k, Ру = р, Qh д, н? ^ О, г/ > О, h ^ О, (10)
(б, у) + (/, W) - mm.

Штрпцы Q имеют размеры (тХп), {mXiii), {/щХп^) и
{rnzXfU) соответственно; w, у и h — неизвестные векторы-столбцы (/?.-мер-
НШ1, 7ii-Mepnbiii и т-.л1ерный); векторы р, д^ е  и f заданы. Через Tj,
}  1, . . . , ?г будем обозначать столбцы матрицы Т.

В задаче (9) роль вектора у играет вектор х, матрица Т равна {Е,— Е);
в общем случае мы будем считать, что Т имеет како11-то специальный вид
допускагощи!! прпмепеиие к задаче с условиями Тгт; = т, ш ^ 0
существенно более экономного, чем спмплексньш.

Ниже
лютода,

предлагается видоизменение метода разложения, позволяющее

ча^таёгТрТций™^”^'^ сво^гства матрицы Т в ходе значительной

3 Введем обозначения {у} {у \Ру = р^ у ^ Q} ^ |/,} _  ̂
п ^0) и предположим, что нам известна пара векторов 6 {т/}, е 1Д)
^кпх, что задача [тш(/, ю) \Тw = ~ н; > 01 ' ^
Перепишем задачу (10)
смотрении метода разложешгя

имеет решение,
виде, какой обычно используется при рас-в таком

Tw + = 0,
v*=i £=1

Но -{- 2 Ov = 1
v=l

(И)
у

Ро + S Pi “ 1’

(Л ^) + (е, yW)ao + S ,y'')ctv тш.
V=J
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Здесь . . . , и , Д"'’ — полные наборы вершин многогранников
{у} и {h}. Ради краткости нзлон^енпя мы предполагаем ограниченность
этих множеств; все рассужденпя легко переносятся на общий случай.

Решив задачу [min(/’и?) — Ят/W ш^О], мы получаем ее
опорное решеипе w° = , Wn’^), которое пока будем считать невы¬
рожденным, базпс В и вектор оптимальных оценок л”. Вектор

,1,0, . . .,0,1,0 0) (12)о. о(и Wn1  1 ● ● ч

У

задачи (И)- а его базисом — система векто-является опорным планом
ров Б

/Нг/Л
о1оБ =

\ о У \ 1 yj
плана (12), как легко впдетъ, служит

о У
Признаком оптимальности

выполнение условий

(дОЯ — е, у^) < (д'^Я — е, yW) для
(л°, h^) > (Д^

всех V

тах( Д®Я — е, у) = (д”Я — е,

> („оя _ е, ;/(»>) плпЫп(д»,/0 = (д“. Л‘) Тогда ш.еденпе

базисе Б задачи (И) вектора ((Яу‘) , 1, 0)
опорного плана (12).

Пусть эти условия не выполнены, т. е.

пли соответственпо векторав
(i—h^) о, 1)' даст улучшение

Если вводится второй из этих вектор
то это значит, что мы решаем

задачу
у ц; + ЯУ<°> —

Ро + Pi ~ (13)

(А

Tw = -Яу^ + + Pi

шш,

или, что то же самое

(13'У

(А . г
простой» Л1атрпцеи i.

((Яу')М,0)'

Tw + аоЯу(«> + atffy‘ =
«о “Ь ^ А

шш.

т. е. параметрическую задачу с «
базис Б вектораПри введении в

мы решаем другую

задачу

(14)

о.
/д (е, yW) ао + (^> У^)

и функции постоянпое слагаемое (е, у(°>), переппОтбрасывая в целевой
шсм эту задачу

Tw + (Яу^ - Яу(0)) ai = -Tli/^\
(14')W

y(0))ai ^ min.(А + (^’
8*
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Известно, что задачу такого «почти частного» вида (с «простои» мат
рицей Т п еще одним вектором условий общего вида) легко решить, если
свести ее к параметрической задаче с левой частью Tw [1]. Значит, и в
этом случае первы11 шаг решения задачи (U.) оказывается относительно
нетрудоемким.

До сих пор iibi, по существу, следовали обвитому алгоритму метода
разложения. Посмотрим, однако, к чем^'' это привело бы пас дальше.

Обозначим решение задачи (14) через . . ., ао, ai)  п предпо-
Ot, и Ио полонихтельны. Когда, обратившись к задаче (11),

мы обнаружим, что ее опорный план (ш1*, . , . , оо, И], О, . . . , 0. 1, О, . . .
● ● ● » 0) ^допускает улучшение и выберем в качестве улучшающего вектора
((Яу'’)', 1,0)', мы прпдем к задаче:

ЛОЖПМ, что II

Tw + аоЯу(«> + ajii/ +

Ио “h cti -f- ttv = 1,

(/, w) + (e, yW) ao + (e, /i ) ai -f (e, y'’) av min.

Эта задача ирпнццппально отличается от задачи (14) тем, что ее нель
зя привести к виду, подобному (14'); таким образом, наличие спецпальпоп
структуры у матрицы Т
и^единствепное, что остается делать — это решать главную задачу (11)
ооычным симплексным методом.

Естественно
чтобы п

дает нам больше никаких преимуществ,не

попытаться организовать вычислительный процесс так,
дальнейшем можно было использовать выгодные нам свойства

задач типа (14). Для этого мы мож^ всюду_в^даче (11) заменить вектор
на новый вектор = aoyW + aiif, где «о, «1 — последние компоненты

оптимального плана задачп (14). Ясно, что если опорный план
. . . , , 1, о, . . ., о, 1, о, . . . , 0) измененной задачп (11) не оптимален, тс
можно продолжить его улучшение тем же простым способом, что п рань
ше. Я то же время очевидно, что (/, w^) + (е,уй>)  < (/, ш°) -f- (е, г/W).
онатат, первая итерация завершилась построением нового плана w\
п  h'- i) задачи (10), дающего меньшее значение целевой функции, чем
исходный план (у(^\ /г(0)).

Легко проследить, что наличие в базисе задачп (11) вектора (( —/i^)',
и, 1) также вынуждает пас переггтн к симплексному методу, поэтому, ре
шив задачу (13), мы должны «закрепить» Т1а1где1шую 01ГТ1гмалы|ую ком-
бинацпю^векторов /*i д ввести в (11) вместо вектор +

^ компоненты оптимального плана .задачи (13)).
● До спх пор мы предполагали невырожденность вектора — рсшс-
задачн [min (/, w) \Tw = w

сти вносит существенные осложнения в правила улучшения нсоптпмаль-
ного плана {yW Д(о)) задачи (10).

Пусть — один из базисов плана w°, Л|° — вектор оптималытых оце-
ок, и для вектора у^ выполпепо соотношение (л1®Я  — е, у^) > (Л|®Я —

^ у<о)). Тогда введение в базис Ei задачп (11) вектора ((Я/у*)^, 1, 0)'
пул^ плана (12) в том и только том случае, если прпра1цения

базисных компонент будут неотрицателыгы. Значит, выбирая
 g шающни вектор у, мы должны максимизировать функцию {л\^Н —

многограннике {^}, а на его подмножестве {у}ь которое оп
ределяется дополнительными

ПИЯ
0J. Наличие вырождешго-

линейпымп ограппчениями.
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Можно показать, что в сл^’нае задачи (9) дополнительные огранпчення
накладываются только па те Xj, для которых при некотором
t = . . . II что они имеют очень простои впд

(0)
Xj = Xj .

Еслп условия Ax = d,x^0 (г/б {у} — в терминах задачи (10))
имеют какую-то удобную структуру, то вопппкающпе двухстороннпе огра-
инчеиия нс мешают хгспользовать специальные методы для решенпя по
лученной задачи jnax {п\^Я — с,у).

гб{!/}1
Вернемся к общему случаю. Если соотношение max — е, у) >

(Я1°7/ — е, pW) не выполнено, то это еще не значит, что невозможно
улучшить план (12) за счет изменения вектора при  h = Ш''. Для того
чтобы убедиться в невозможности такого улучшения, нам пришлось бы
перебрать все базисы п.лаиа (12), среди которых, вообще говоря, ^есть и
базисы «песпецпальиого» вида, т. е. такие, которые включают в сеоя век
торы ((Яу'’) ̂  0)', ( (—Д5)', о, 1)'. Больше того, можно построить при
мер задачи (10), обладающей неоптимальным планом (у<°\ /г^), кото¬

(15)или

рый может быть улучшен только при одновременном пзмененпи векторов
II Отсюда ясно, что в общем случае нам не ^удастся в ходе всего

процесса решенпя ограничиваться рассмотрением базисов специального
вида. По-шгдимому, целесообразно комбинировать на калщоп птерацшт ча-
сттпый перебор базисов . . . , Б,- плана с переходом (после некото
рого «неудачного» базиса Бз) к обычному симплексному методу.

Переход к симплексному методу осуществляется следующим образом.
Решив очередную задачу max (л/// — е, у) и не обнаружив вектора у,

ье{].}8
обеспечивающего улучшение плана (12), мы решаем аналогичную задачу
максимизации при у 6 {?/}. Еслп шах (я/// — е, у)  = (л,,Я/ — е, c/W), то

ье{Щ
изменение не ул5Щшит плана {г/^\ и;°, /#>);

— е, I/) = (л.Ч1 — е, /1 ) > (язЯ7 —е, 7/(°)), то вводим в базис Б^ плана
(1^) вектор ((Яу^)', 1,0)'. Прп этом план (12) ие изменится, так как
У^ 6 (г/), по переход к симплексному методу анализа задачи (И) обеспе
чивает, i конечном счете, улучшение плана (12) или установленпе
оптималыюстп. Перейдя от (12) к улучшенному плану (wt, . .
а,, . . . , Qa, Ро, Рь - ● ● , Pv)’ можем сформировать новую задачу типа

шах(л5°Я —
V6{h)

если же

его
Wm Cto● ?

(11). Для этого заменим в (11) и //«) векторами

(0)(0)

/г(1)=РоЛ(0)+2у(^) = Но у''^'’ + S “V г/''
V=1 1=1

можно продолжать по прежним правилам.
{{HifY, I, 0)', V = 1, . . . , сг, {{-hW. о, 1)',

после чего процесс решенпя
Разложение векторов

£ = 1 V по базису Бв, необходимое для начала симплексного счета,
находится в случае задаш! (9) очень просто. Заметим также, что прп пе
реборе базисов Вз структура задачи (9) обеспсчпвает значительные упро
щения сравннтелыю с общим случаем (10) : переоор можно организовать
так что переходя от Es к Бз+\, измопяслт лишь одно из дополиптель-
ных огр’ашршппй (15). Это позволяет легко проверить, остается ли план
г/<°' ^в обозначениях задачи (10)), оптимальный для задачи тах(лзЯ/ —

^  Te{'Asо
е ?/) оптимальным и для задачи шах (я

ЩУ)в.Л
II — е, у).
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является, без-
для каких-то

(10) процесс перебора базисов EsчтоХотя в общем случае .
vr^oBHo очень громоздким, все же люжио надеяться,
частных случаев «простота» матрицы Т позволит постршш. окоп .
правила, аналогпчыые правилам, назщеиыым для задачи (J).

^ 5 В этом пункте излагается прием, ускоряюпцш сходимость описан
ного выше метода и обеспечивающий получение

итераций (свойства сходимости предлагаемых методов кратко обсуж
даются в конце работы).

Будем рассматривать оптимальное
граммированпя с фпкспроваппыми fiiT

ло

значение задачи линейного про-

(16)[min {f,w) \Tw = %,w'^0]

[4], F{x) — кусочно-лппеппая выпук-
конусе {т}.

не-
как функцию F{x). Как показано в
лая функция, определепная па вьшуклом многогранном
Те векторы т, при которых оптимальным базисом задачи (1Ь) является
который фиксированный базис Бз, также образуют мыогограныыи выпук
лый конус {т}^. Функция ^(т) линейна на каждом из мнолчеств

Ясно, что оптимальное значение задачи [(е, у) + (/, н?) ^ min[ i w —
= /г — Ну, и; ^ 0] может быть записано как (е, у)  + ~ Бу)
~G{y,h)\ при этом т =/i — Ну ^ {т}. Функция G{y,li) определяет так
же оптимальное значение задачи (10), если/г — //г/6{т}, hQ {h}, у ^
б {у}. Наконец, G{y,h) линейна по совокупиости переменных [y,h) па

каждом из многогранных множеств {у, (?zi + m)-мерного пространст
ва переменных (y,h), где множества {у,/^}s, s=i, . . -,S определены
условияйшт = h — Ну б {т}л, h б {h}, у б {у}. ^

Предположпм, что, решая задачу (10) методом п.п. 3, 4 плп люоым
другим методом, мы обпаружплп, что для некоторого  s (у^^‘^ б (у, h)
(г/(^Л^)б{у,/г}.,

S>

Sj

G(yW, < G(i/(ft), дур). Тогда, если отрезок
[(yW при продолженш! за точку ие сразу выхо¬
дит нз множества {у,/^}s, то, двигаясь в этом направленпп, мы наверняка
уменьшим значение функции G{y,h). Возможно, улучшение будет про
должаться п дальше, когда мы покинем множество {у, /г}5.

Обозначим через w^, решения задачи (16) при тг =  — Hi/^^\
X = — ffyii) II наметим одно из возможных правил сравнения
(у(^\ II {у^-^\ которое позволяет сделать заключение о при¬
менимости описаппого способа улучшения плана {у^^\ w^,

Пусть оказалось, что:
если Wj'^ > о, то н?/ > о и если гг;/ = 0, то = 0, / = 1, . . . , ?г; для
у(^\ yW и МО выполнены условия (примерно того же типа, что п для
гг;'', гг^О, обеспечивающие включения у^^^ + Я(у(0 — yW) б (у}, МО +
Н- /.(МО —М*^) б {h} при некоторых Л > 0.

Тогда, как легко впдеть, планы и гМ обладают общим базисом Б
и найдется о, такое, что 1(т^ — б {т)з, у^^^ + Я(у(0 _ yW) б
б {у}, /г(0 4- ;i,(M0 — М'О) б {Щ при 0 < X ^ л.

Отсюда следует, что план (г/^\ w\ можно улучшить, решая пара
метрическую задачу [min(/, гг/) |7гг; = V Л(т^ — т^), гг; ^ 0, ^ ^ 0]
с «простой» матрицей Т. Получеиньш план (у^^+^^ гг;^+^, попытаемся
вновь улучшить тем же способом; в случае неудачи переходим'к прави
лам п.п. 3,4.

Выполнение условий (17) обеспечивает принадлежность
(у(^'\М'’)), (у(0^ МО) одной II той же грани множества {y,h}s, и также воз
можность улучшения точки (у, h) за счет движения  в OToii грани. Это
движение будет продолжаться, во всяком случае, до выхода па грань мень-

II

точек
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ujcii размерпостп того же множества {?/,/г}й. Правило типа (17) нетрудно
сформулировать таким образом, что возможность улучшения в
пределах {//, h)s будет всегда обнаружена. Общее число граней всех лгного-
граиииков {ij,h}s, s = i, . . . , S конечно, поэтому изложенный процесс
можно рассматривать как процесс движения по вершинам различных мно
гогранников {u,h}s- (Переход от одной вершины к другой ос^тцествляет-
ся через какие-то промежуточные точки, не являющиеся угловылш.) Це
левая функция G{y,h) задачи (10) линейна на каждом
{.I/,/?}з, поэтому ее минимум па множестве .

из множеств
достигается в одной

{y,h}s- Таким образом, решение задачи (10)из вершин многогранников
будет получено за конечное число птерацпй.

Последнее замечаипе существенно, так как ^
не обеспечивает достижения оптимума, если улучшение оудет осуществ
ляться только за счет двпя^еипя по базисам Bs специального впда (i^u
с «недостаточно пите1[С11вным» привлечением симплексного метода). Мо-
JKOT оказаться даже, что оптимальный план не является преде.ль^й точ-

(z/(0), тдО, /г<0)), . . . , (z/<^), /г^), . . . . Причина
этого заключается в том, что правила п.п. 3,4 не исключают зигзагообраз
ного движения с уменьшающимся шагом «по дну оврага» функции
G{y, h). В этом случае метод и. 5 «подталкивает» процесс в выгодном на-

пекоторон подпоследовательности в овраг

метод решенпя п.п. 3,4

кой последовательности

правлении, переводя точки
меньше!! размерности.

Очевидным недостатком изложенного
дпмость хранить н обрабатывать значительную часть информации о
рых» планах w'\ . Представляется, однако, что основная масса

 метода является неоохо-
«ста-

в

хглапоп (р('*> w'\ /г<*)) будет сосредоточена в сравнительно небольшом числе
множеств {yji)s; это должно упростить сравнение точек с оче¬
редной точкой {у^^\

в заключенпе автор пршюспт свою
му и Б. Н. Мпхалевскому за помощь в
шгчу — за постоянное внпманпе п цепные советы.
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