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Problémy s omezenı́mi

• Chceme-li použı́t evolučnı́ algoritmy na praktické problémy, musı́me
vhodným způsobem zohlednit možná omezenı́

S omezenı́mi Bez omezenı́

Objektivnı́ funkce Problém s omezenı́mi Problém bez omezenı́

Bez objektivnı́ funkce Úloha splněnı́ omezenı́ Neexistujı́cı́ úloha

• Co dělat s nadějným řešenı́m, které ale porušuje některá omezenı́?

• K dispozici je celá řada metod, většinou inspirovaných metodami ma-
tematického programovánı́

• Obecně aplikovatelné metody můžeme rozdělit na

– jednokriteriálnı́

– vı́cekriteriálnı́
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Jednokriteriálnı́ metody

Trest smrti pro nepřizpůsobivé [Death penalty approach]

• Jedinec porušujı́cı́ omezenı́ je vynechán z vyhledávacı́ho procesu

• Nejjednoduššı́ možné řešenı́

• Může být extrémně neefektivnı́ ← často je velmi obtı́žné omezenı́
splnit

• Často kombinováno s opravnými operátory [5] nebo operátory „šitými
na mı́ru“ omezenı́m řešeného problému [4]

Penalizačnı́ metody

• Měnı́ hodnotu cı́lové funkce v závislosti na splněnı́ omezujı́cı́ch pod-
mı́nek (± Lagrangeova funkce)
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Členěnı́ penalizačnı́ch metod

• vnitřnı́ – postihována jsou přı́pustná řešenı́ v blı́zkosti přı́pustné oblasti
→ ještě horšı́ než “trest smrti”

• vnějšı́ – nepřı́pustná řešenı́ penalizována za porušenı́ omezujı́cı́ch pod-
mı́nek – optimalizace může začı́t kdekoliv

• Obecný tvar penalizované funkce

f f (x) = f (x) + Q(x),

kde

Q(x) = λ(τ)
ne

∑
j=1

gj(x)α + λ(τ)
ne+ni

∑
j=ne+1

min[0, gj(x)β] ,

– α a β jsou většinou 1 nebo 2,

– λ(τ) vetšinou vzrůstá v čase τ – tzv. dynamická penalizace (oproti
statické)

• Dalšı́ informace viz [2, 3]
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Vı́cekriteriálnı́ přı́stupy

• Modernı́ přı́stup k problému penalizace navržený C.A.C. Coellem [1]

• Neměnı́ hodnotu cı́lové funkce

• Omezenı́ jsou přidána jako dalšı́ složky cı́lové funkce:

Jednokriteriálnı́ optimalizačnı́ úloha s vı́ce omezenı́mi
⇓

Vı́cekriteriálnı́ optimalizačnı́ úloha bez omezenı́

• Pareto dominance – automatické porovnánı́ jedinců porušujı́cı́ch ome-
zenı́

• Často vede na mnohem přirozenějšı́ formulaci úlohy

• Implementace přı́stupu nenı́ zcela dořešena
→ zajı́mavé téma výzkumu v evolučnı́ch algoritmech
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