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( ){ } / nopt f x x ⊆∈ ℜ  

nelineární funkce nebo podmínky. 

 

Metody: 
1 Newton 9 (NR, Quasi-Newton) 

2 Spádové metody (maximální spád, 
konjugovaný gradient, 
DFP,BFG, 
redukovaný gradient) 

3 Vnitřní 
 trajektorie 

 

 

Obecný algoritmus optimalizace: 

1. iniciace startovacího bodu ξ
0

;   k=1 
2. stanovení směru pohybu D(k) 
3. určení optimálního kroku  α(k)   
4. aktualizace          D

kkkk

•+=
+

αξξ
1

5. je li optimalita true pak konec 
 jinak   k:=k+1 a návrat na bod 2) 
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Newtonovský přístup 
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Podmínky pro nulování: 
 

BPF Zadané bilance uzlů 
OPF Gradient Lagrangiánu 
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Postupné kvadratické programování: 

)(
)(

) )(
(

)( ξξ f
k

D k
H

k ∇−=•     

 

Základní algoritmus Newtonova přístupu:  
1. iniciace. k=0,     

0ξ ξ=  
2. výpočet ( )kL∇ , 

stanovení množiny aktivních omezení 
3.  je li optimalita  true  pak konec  
      jinak   pokračuj 

4. stanovení
( ) ( )( ), ,k kkJ WH          

5. řešení rovnice 
( ) ( )( ) k kkW Lξ•  ∆ =−∇  ; 

 event. obsluha omezení 

6. korekce 
( )( 1) ( )kk kξ ξξ+
+∆=  

k=k+1, návrat na 2. 
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Metoda největšího spádu . 
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Metoda konjugovaných směrů. 
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Redukovaný gradient Fρ∇
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  formulace optimálního režimu: 
 
 

 

 
 

podmínky 1.řádu: 
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Projektovaný gradient. 
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Spádové metody  
(redukovaný gradient): 

( )( ) )(
kk T LD ξ=−∇  

Výpočetní postup: 
 
1 

0ρ ρ= ,      k=1 Počáteční  iniciace 
2 ( ) 0x =  Řešení ustáleného   

stavu 
3 T

Fλ
σ σ

 ∂ ∂ = −    ∂ ∂   
 

Výpočet  λ  
 

4 ( )
.

xF
Fρ λ

ρ ρ
∂∂

∇ = +
∂ ∂  

Výpočet Fρ∇  

5 Fρ′∇  projekce Fρ∇  
6 7uif F pak END elseε′∇ ≤  kontrola optimality 

7 α=opt(•) Určení kroku α 
8 . uFρρ ρ α ′= − ∇

 
korekce 

9 k=k+1;   Goto 2 návrat 
 
 


