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Mühazirə 1
İdarəetmə əməliyyatlarının tədqiqi
1.1.Əməliyatların tədqiqinin inkişaf tarixi.
1.2. Əməliyyatların tədqiqində ekstremum məsələsi.
1.3.Əməliyyatlarin tədqiqinin tərifi.

1.1. Hələ qədim dövrlərdə həndəsi məzmunlu ilk məsələlər yəni ən kiçik və ən böyük kəmiyyətin tapılması ilə bağlı olan məsələlər yaranmışdı. 17-18-ci əsrlərdə sənayenin inkişafı daha cətin məsələlərin tədqiqinə ,ekstremumların tapilmasina və variasiyalı tədqiqatların zəruriliyinə gətirib çıxartdı.Beləki məhz 20-ci əsrdə sənayenin çox geniş inkişafı nəticəsində və Yerin (planetin) resurslarının (sərvətinin) məhdud olmasını dərk etdikdə ,enerjinin , materialların, işçi vaxtının və s.optimal istifadəsinin məsələsi ortaya cıxdı.Beləki bu məsələdə daha aktual (vacib) olanı fiziki proseslərin,texnikanın ,iqtisadiyyatın idarə edilməsinin ən yaxşı, ən duzgun olmasının variantlarının məsələsi idi.(suallarıdır). Bu məsələlərə daxildir: 
1) Resursların verilən sərflərində maksimal gəlir əldə etmək məqsədilə sənayenin təşkili məsələsi. 
2) Maksimal elektrik enerjisinin almaq məqsədilə su anbarları və hidrostansiyalar sisteminin idarə olunması məsələsi.
3) Enerjinin az sərf olunması ilə fəzanin bir nöqtəsindən digərinə kosmik ucuşlarda sürətli (daha tez) yerinə yetirmək məsələsi(daha tez və daha az enerji serf etmək)
4) Tələb olunan temperatur rejimində metalın daha tez qızması və ya soyuması məsələsi.
5) Vibrasiyanın daha yaxşı sönməsi və s. bu kimi məsələlər. Bunların hamısı optimal idarəetməyə və idarəetmənin əməliyyatlarının tədqiqinə gətirib çıxardır.
Hesablama riyaziyyatının inkişafının tələbi minimum və maksimum məsələsinin tədqiqinin zəruriliyinə gətirib çıxartdı. Beləki, məsələn funksiyanın ən yaxşı yaxınlaşması; iterasiyalı proseslərin optimal seçiminin; tənliklərin uzlaşmasının minimizasiyası və s.

1.2. Riyazi dildə belə məsələlər ekstremumun axtarışı kimi qeyd edilir. Yəni (min və max-ın) Ekstremum hansısa funksiyanın yaxud funksionalın J(u) – hansıki u idarəetmənin J keyfiyyətinin qiymətini göstərir və bu u hər hansisa fəzada verilmiş U çoxluğuna aiddir. 
İdarəetmənin u-nun hər hansısa bir U çoxluğuna aidiyyatına (aid olmasına) qoyulan tələb məhdudiyyəti göstərir, bunlar isə saxlanma qanunlarıdır, əldə olan nəğd olan resursların məhdudiyyəti, idarəetmənin texniki realizasiyaının imkanlarıdır, hər hansısa qadağan olunmuş (avariyalı) halların arzu olunmaz halı və s. 
U çoxluğunda J(u) funksiyasının ekstremumunun tapılması məsələsi ekstremal məsələlər adlanır. Qeyd edek ki U çoxluğunda J(u) funksionalın maksimumun tapılması məsələsi -J(u)- nun funksionalının həmən çoxluqda U-da minimumunun tapılması ilə ekvivalentdir. Buna görə də belə məsələlərdə minimallaşdırma məsələsi ilə kifayətlənirlər.
Son zamanda “ekstremal” məsələlər nəzəriyyəsi fundamental nəticələrlə zənginləşib, yeni bölmələri meydana gəlib. Beləki, xətti proqramlaşdırma, qeyri xətti proqramlaşdırma, dinamik proqramlaşdırma , optimal idarəetmə və başqaları yaranıb.
Praktikanın (təcrübələrin) tələbinə görə ekstremal məsələlərin təqribi həlləri metodları geniş inkişaf etdi.
EHM yaranışı bir çox çətin tətbiqi ekstremal məsələlər effektiv həllərini tapdi,hansıki oz cətinliyinə gorə həll etmək mumkun deyildi

1.3. Qoyulmuş məqsədə çatmaq ucun istiqamətlənmiş bütün hərəkətlərin cəminə əməliyyatlar deyilir.Bu məqsədə catmaq ucun iştirak edənlərə əməliyyatçı tərəf (yaxud əməliyyatçı, nəzarətçi , tədqiqatçi )deyilir.Əməliyyatların son məqsədinə çatmaq uçun nəzarətçi tərəfdə (əməliyyatçıda ) olan faktorlar kontrol (nəzarət) olunan adlanır. Əməliyyatçılar tərəfindən nəzarət olunmayan faktorlar kontrol olunmayan faktorlar adlanır. Əməliyyatçılar tərəfindən yalnız bir əməliyyat tədqiqatcısı seçilir və bütün tədqiqatların ən yaxşısı (variantını) nəticə kimi seçir. 


























Mühazirə 2
Əməliyyatların tədqiqinin xassələri
2.1. Funksiyanın minimizasiya metodları.
2.2. Minimizasiya məsələsinin qoyuluşu (misallar).
2.3. Funksiyanın maksimizasiya məsələsi.

2.1. Bir kəmiyyətdən asılı funksiyanın minimumlaşdırılması ilə (min. axtarışı ilə) biz riyazi analizin başlanğıcında tanış olmuşuq və diferensial tədqiqatlar metodları ilə bu məsələləri həll edə bilmişik. İlk baxışdan bu məsələlər çox asan görünə bilər, əslində belə deyil. Diferensial tədqiqatlar metodları istifadə olunarkən məhdudlaşır və EHM-da bu metodlarla məsələnin həllinin tətbiqi asan deyil. XX əsrin 70 illərində yeni metodlar yaranmışdır ki, bunlar EHM-da istifadəsi asandır, hesablama əməliyyatları həcmcə az olur buna baxmayaraq ekstremal məsələlər oblastı hələ sonacan öz həllini tapmayıb. Funksiyanın (bir kəmiyyətdən asılı) minimumlaşdırılma məsələsinin metodları:  1) Klassik metod, 2) Duz xətt parçasının ortadan bölünməsi metodu, 3) Simmetrik metod, 4) Optimal metod, 5) Kəsiklər metodu, 6) Qabarıq funksiya metodu, 7) Toxunanlar metodu və s. 
2.2. Məsələnin qoyuluşu (minimumlaşdırılma)
Fərz edək ki, R={ U: -∞<U<∞}- ədəd oxudur, V- hər hansısa R-də ibarət olan çoxluqdur, J(U) – V çoxluğunda təyin olunmuş funksiya və UϵV bütün nöqtələrdə son qiymətləri alır (yəni U- son nöqtədir).
R - dən ibarət olan çoxluqlara misal olaraq:
1) [a,b] = {UϵR; a≤U≤b} – (kəsik parça)
2) (a,b) = {U∊R; a<U<b} – interval

3) 
                                                                                yarı interval.
     
     hansı ki,  və  verilmiş ədədlərdir.
Tərif1: U* ∊ V nöqtəsini V – çoxluğundakı J(U) funksiyasının min-nu
              adlandırırlar, əgər bütün u∊ U – lar üçün 
              J()≤J(U) şərti ödənir; J() – kəmiyyətin ən kiçik və ya ən minimal 
              qiyməti U çoxluğunda J(U)-dur.
Bir çox ədəbiyyatlarda belə qeyd edilir min.
                minJ(u)=J()                  J(u) – nun U – çoxluğunda bütün min.
                U∊u  
                nöqtələri çoxluğu - 
      U çoxluğunun və J(U) – funksiyasının xüsusiyyətlərindən asılı olaraq  - çoxluğu aşağıdakı kimi ola bilər; 1) 1 nöqtə (1 qiymət);  2) bir neçə vəya sonsuz nöqtələr;  3) heç bir, yəni - boşdur.
Bir neçə misallara baxaq.
Misal1: Tutaq ki J(U) = , U ≠ 0 olduqda 
1) J(0) = 0  olur. U – çoxluğunda U={U:  1≤U≤2}
                 J(U) – min – nu ( min J(u) = J()→minJ(1) = J(1) = 0,  =1)
                                               u∊U                      1∊U 
                   = {1},   əgər  =1
2) Əgər U = {U:  ≤U≤1}, →,1
3) Əgər U= {U: 0<U≤1} – sə, onda U= {U: U= 1/n, n=1,2….}- cut çoxluğdur.
4) Əgər U= {U: 2≤U<∞} J(U)- U- çoxluğunda ən kiçik qiymətini (min) almir.  
Əslində, u-nun u∊U hansı nöqtəsini götürürsənsə götür, hər hansısa  v nöqtəsi v∊U (məs, v=k  k-nın həddən böyük götürəndədə) tapılır. J(u)>J(v) olur. 
Deməli,    - boşdur => Ø.
Misal2: J(u) = |u| + |u-1| - 1 funksiyası U- çoxluğunda 
1) U= {u: |u|≤1} – min qiymətini “0”  bərabər alır.
                  ={u: 0≤u≤1} kəsiyinin (parçasında) bütün nöqtələrdə
2) Əgər U={u: 1≤u≤2}, ={1} bir nöqtəni =1-lə tamamlanır.
3) U={u: 1<u≤2}, onda =Ø
Misal3: Tutaq ki, J(u)=U, u≠0 – dır və J(0)=1
1) U={u: 0≤u≤1} və ya
2) U={u: 0<u≤1} bu funksiyanın min. qiyməti yoxdur, d.d  =Ø.
Misal4: Tutaq ki, J(u)=lnu, U={u: o<u≤1}-dır. Burada =Ø, beləki U-nun bütün nöqtələrində J(u) funksiyası son qiymətlərini alır, ancaq =1/k (k=1,2....) ardıcıllığı üçün    = -∞ .
Tərif2.0: Tutaq ki, J(u) funksiyası aşağıdakı məhduddur  U – çoxluğunda. Onda 
              - ədədini  J(u) –nu aşağı həddi U-çoxluğunda adlandırılır; əgər  
        1)  bütün uϵU tapılacaq ki bunun üçün   J(< şərti ödənilir.
            Əgər J(u) funksiyası U-çoxluğunda aşağıdan məhdudlaşdırılmayıbsa, onda aşağı sərhəd kimi J(u) – nun  U çoxluğunda   qəbul edilib. Aşağı sərhəd belə  yazılır:  inf J(u) =  .
           Yuxarıda qeyd etdiyimiz - da , ancaq -misalda   olacaq çünki,   
            Əgər  , onda aşağı sərhəd   J(u)-nun U – çoxluğunda J(u)-nun funk ən kiçik qiymətilə (min) üst-üstə düşür, d.d
                                        inf J(u)=min J(u)
Belə halda deyirlər ki, J(u)-funk. U-çoxluğunda özünün aşağı sərhəddinə çatır.
Nəticə: Beləliklə, J(u) funk.-nın  U-çoxluğunda həmişə aşağı sərhəddi  inf J(u)=-vardır.
Ancaq -həmişə məna kəsb etmir (yəni min. qiymət olmasada) bunu 
Bunu 1-4 misalında gördük. 
Tərif2: J(u) funksiyası aşağıdan məhduddur. U çoxluğunda əgər belə bir M-ədədi vardır ki,  J(u)≥M  bütün   uϵU.
2) J(u) funksiyası aşağıdan məhdud deyil U-çoxluğunda; əgər      ardıcıllığı mövcuddur ki, hansı ki,     .
Beləliklə, Tərif 2 – dən Tərif 3 aydın görünür minimum ardıcıllıq həmişə vardır.
Tərif5: Deyək ki,  ardıcıllığı boş olmayan U – çoxluğuna yığılır, əgər 
  hardakı   - bu   - dan U – çoxluğuna qədər məsafədir.
               Əgər onda həmişə minimum ardıcıllıq vardır ki,-    coxluğunda yığılır ; məs.   stasionar ardıcıllıgi götürmək olar , çoxlugunun hər hansısa bir nöqtəsidir.  


 Düşünmək lazım deyil ki; olduqdaminimum ardıcıllıq  coxlugunda yığılacaq (yəni yuxarıdakı qeyd 1   halında dogru deyil).
Tutaq ki, ,  . Göründüyü kimi  və - coxluğu yeganə (1) nöqtəsi =0 vardır. uk ardıcıllığı =k(k=1.2.3...) min olur beləki, lim J(k)=0, ancaq   ρ (,)=k→0 yaxınlaşmır. 
İndi isə J(u) funkiyası U- çoxlugunda minimizasiya məsələsinin 2 tipinə baxaq . Daha dogrusu bu cür məsələlər 2 tipdə olur (variant,viddə).
1-ci Tipə aiddir =inf J(U)- təyin etmək (aşagi sərhəddi tapmaq)
Bu məsələlərdə J(u)  U-çoxluğunda min. -çox vacib deyilki  =ø və ya  ≠ø (boşdur yada boş deyil)
2-ci Tip məsələlərdə - coxlugu boş deyil ( ≠ø) və  tapmaqla bərabər hansısa, — nöqtəsini tapmaq tələb olunur- min nöqtəsi) .
Misal 5 göstərir ki 1-ci tip məsələlərdən fərqli olaraq hər bir minimizə olunmuş ardıcıllıq 2-ci tip məsələdə axtarılan  təqribi yaxınlaşma cavabını almaq üçün istifadə oluna bilər. Bunun üçün 2tipdə xüsusi metodlardan istifadə olunur. İndi ancaq 1-ci tip məsələlərə baxaq. Burada Veyrştrass teoremini qeyd edek.

Teorem (Veyerştrass): Tutaq ki  U—R dən ibarət qapalı məhdud çoxluğudur, funksiya J(u) kəsilməzdir U-çox-da . Onda J(u) aşağıdan məhduddur U-çoxluğunda ,  çoxluğu –J(u) – U çoxluğunda min nöqtələridir boş deyil (≠), qapalı vəminimizə olunmuş ardıcıllıq  -çoxluğunda yığılır (daxildir).
İndi isə yalnız min nöqtəsi ilə kifayətlənməyək  lokal minimum nöqtəyə baxaq.
Tərif :6  v*ϵ U   - nöqtəsini lokal min nöqtə adlanır. J(u) funksiyasının U- çoxluğunda  və  c=J() qiymətilə; 

1) Əgər a>0 belə belə bir “a” ədədi mövcuddur ki, J()≤J(u) bütün u-lar üçün  uϵU{ u: |U-|< a }=()
2) Əgər hər hansısa  a>0 –da , J()=J(u)- bu bərabərsizlik  Uϵ() bunlar ücün yalnız u= olduqda mümkündür , onda  - ciddi lokal min nöqtəsi adlanır.

Səkil1.1 
Göstərilən qrafikdən görünür ki, 
  ,,  – ciddi lokal min-lərdir.
 , və , nöqtələri < u ≤ və 
 ≤ u ≤ şərtlərini öyrənir və ciddi olmayan  lokal  min adlanır.
Funksiya  misal -də =1/k (k=±1,±2)- ciddi lokal minimumdur U=R-dir ; ancaq =0 nöqtəsində qeyri ciddi  lokal minimumdur. Lokal minimum nöqtələr hansındakı, minimuma çatır, tərif 1- ə əsasən hərdən  Qlobal və ya Mütləq minimumlar adlanırlar. İndisə bir neçə funksiyalar üçün bütün  Lokal bminimumlari və ya Qlobal  min olan funksiyalara baxaq.

Tərif 7: J(u) funksiyası  parçasında (kəsiyində) Unimodal adlanır, əgər o, (J(u))-⁅a.b⁆- da kəsilməzdir və  a və β mövcuddur (a ≤ α ≤ β ≤ b)-sə , onda 
1) J(u)  ciddi monoton  azalır  a ≤ u ≤ ⍺ (əgər a < a), 
2) J(u) ciddi monoton artır  β ≤ u ≤ b (β < b)



	3) J(u)=J*	= ,  , 




	Beləki, , ,  bu parçalarda 1 və ya 2 nöqtədə funksiya yığılır yəni  . O haldaki  ⍺ = β, onda  J(u) – ciddi unimodal adlanir.



	Əgər  funksiya -da unimodaldırsa,   və ⁅c,d⁆-da unimodal olacaq .
	2.3. İndi isə maksimum məsələlərinə baxaq.

	Tərif 8: 1) Funksiya J(u) yuxardan məhdutdur U-cox-da adlanır, əgər belə bir B ədəd varsa ki , J(u) ≤ B bütün  olar.
	2) J(u) funksiyası yuxarıdan məhdud deyil  U-da ,əgər elə bir ardıcıllıq {}ϵU mövcuddur , hansıki  .
	3) J(u) funksiyası məhduddur  U-çoxluğunda, əgər o, J(u) – U çoxluğunda aşağıdan və yuxarıdan  məhduddur.
	Tərif 9: Əgər J(u) funksiyası yuxardan məhdutdur  U-cox.da  onda, J* -ədədini J(u) –U-cox.da yuxarı həddi adlanır o haldaki ,
	1) J(u) ≤ J*, bütün  u ϵ U,

	2)    ɛ>0 ədədi üçün uk ϵ U tapılacaq ki, J() >J*-ɛ.
	Əgər J(u) yuxarıdan məhdud deyil  U-da, tərifə görə  J*=

	3) U- ardıcıllığı J(u)- U-çox-da maksimallaşdırma (maksimizə) ardıcıllığı adlanır. Əgər 
	4) Əgər  U nöqtəsi mövcuddursa J(u*)=J*, onda u* J(u) U çoxluğunda maksimum nöqtəsi adlanır, J(u*) kəmiyyəti ən böyük və maksimum qiymətidir J(u) –U- çoxluğunda. J(u)- nun  U-çoxluğunda max nöqtə çoxluğu U* yuxarı həddi -
	Qeyd: Yuxarı hədd və maksimum ardıcıllıq həmişə mövcuddur, ancaq max qiymət olmaya bilər. Veyşstrass teoremi minimum şərtləri yerinə yetirərsə, onda J*<, U*≠ ø və ixtiyari max ardıcıllıq {} U*-cox yığılır.
	Max məsələlərinin də 2 tipi  vardır.
1-ci tipdə ancaq J* axtarılır (tapılır).
2-ci tipdə həm J* və hansısa   u*ϵ U*.... U*-nöqtəsi axtarılır.
	Beləliklə,     
                                

	İstənilən maksimum nöqtə və istənilən maksimum ardıcıllıq J(u) funksiyası U-cox.da -J(u)  U-çoxluğundakı funksiyası üçün min nöqtə və min ardıcıllıq  olacaqdır. Bu o deməkdir ki ,  max məsələsi  min məsələsi ilə eynidir, yəni  J(u)  U- çoxluğunda ancaq  “- J(u)” – U-çoxda. Buna görədə cox zaman minimizasiya məsələsi oyrənilir .
	Şəkil 1-dən görünür:
	u1,u3,u7,u10 – ciddi lokal max
	u5 ≤ u ≤ u6 , u8 ≤ u ≤ u9 qeyri ciddi  lokal max
 	u3- Qlobal max nöqtə adlanır.
	Bütün lokal min  və lokal max  nöqtələr çox-nu  funksiyanin  U- çoxda  lokal ekstremum nöqtələri və ya ekstremum nöqtələr adlandırırlar.

Mühazirə 3
Klassik metod
3.1. Eksremum tapılmasının klassik metodu .
3.2. Ekstremum nöqtələrinin əsas şərtləri.
3.3. Ekstremumun törəmədən asılı şərtləri.

Klassik metod dedikdə ekstremumların axtarişı – differensial hesablama yolu ilə tapılması başa düşülür. Qısa bu metodu yada salaq .
Tutaq ki, J(u) Funk-sı ⁅a,b⁆ hissə-hissə kəsilməzdir (bir hissə) və bir hissəsi isə hamardır. Bu o demıkdir ki ,⁅a,b⁆-də sonlu sayda nöqtələr mövcutdur ,hansıki J(U)  funksiyası kəsilir , yaxud  kəsilməzdir ancaq törəməsidə yoxdur.( J(u)=yox). Onda bizə məlum oldugu kimi J(U) funksiyasının  ⁅a,b⁆-də ekstremum nöqtələri yalnız o nöqtələr olar ki, hansında aşagdakı sərtlərdən biri ödənsin
1) Ya J(u) –kəsiləndir(kəsilir)
2) Ya J(u) – kəsilməzdir  ancaq J”(U)- yoxdur
3) Ya J”(u) – mövcud olur və 0-dır J”(U)=0
4) Ya da  U=a və ya U=b ekstremumun subhəli nöqtələridir ,bunları başqa cür 
Funk-nın eks-nin axtarışı bütün nöqtələri axtarıb tapmaq – yəni bütün esk-ma şübhələri.Bundan sonra əlavə tədqiqat aparılır , yalnız tapılanların icərisində  lokal min və lokal maks nöqt secib götürürlər. Bunun ücün şübhəli nöqtə atrafinda J”(U) törəmənin işarəsini araşdırırlar (tədqiq edirlər)- . Şübhəli ʋϵ𝑎,𝑏  lokal min nöqtəsi ( L.min .n) olması ücün kifayətdir ki, 


  , 
və hər hansısa ⍺ > 0,


,                 


bu çoxluqlarda birinci törəmə mövcuddur J'(u), beləki J'(u)>0 olduğundan   və   J'(u)<0 olduğundan olur.
	Əgər ki, 

 olduqda, onda v nöqtəsi lokal maksimum nöqtə olur.
	. O hallardaki, şübhəli olan nöqtələrdə birinci və daha böyük dərəcələrdə törəmələri tapmaq, araşdırmaq olur, onda oları funksiyanın həmin nöqtələrin ətrafındakı tədqiqatlarında istifadə etmək olur. Daha dəqiq tutaqki, J'(v)...J(n)(v) törəmələr məlum olur, beləki,
         
1) Əgər n-cüt ədəddirsə, onda  halında v-nöqtəsində Lokal minimum,   olduqda  Lokal maksimum nöqtəsi olur.
2) Əgər  n-cüt ədəd deyilsə , onda a<v<b olduqda v-nöqtəsinda Lokal minimum və Lokal maksimum ola bilməz.
3) v=a ( və ya v=b) olduqda  v –nöqtədə  Lokal minimum (Lokal maksimum) olur, yox əgər  lokal maksimum (Lokal minimum) olacaqdır.
Qlobal minimum (max) tapmaq üçün  funksiyasının parcasında bütün Lokal minimum və Lokal maksimum  hamısını araşdırmaq lazımdır. -də və bunların arasında əgər varsa ən kiçik (ən böyük) funksiyasının qiymətini tapıb  qeyd etmək lazımdır.
Əgər biz  parçasının əvəzinə U = və ya                   U = və ya U=R onda yuxarıda yazdığımız araşdırma, tədqiqatlarla yanaşı funksiyanı  araşdırmaq lazımdır         (-.
Funksiyanın ekstremumlarının tədqiqi klassik metodla aparılması o hallarda mümkün  olur ki, o vaxt ki , bütün ekstremuma şübhəli nöqtələri tapmaq asandır və yuxarıda qeyd etdiyimiz  sxemlə ekstremum nöqtələri tapmaq mümkündür.
3.4. Klassik metodun istifadəsi çox məhduddur. Beləki, praktikada yaxud praktiki məsələlərdə J'(u) törəmələri hesablamaq mümkün deyil. Məsələn, ola bilərki J(u) funksiyasının qiymətləri müşahidələrin nəticəsi və ya fiziki eksperimentlərin  nəticəsidir və törəmə haqqında informasiya almaq mümkün deyil. Hətta elə hallarda, törəməni tapmaq olur ancaq J'(u)=0 və başqa ekstremuma  şübhəli nöqtə tapmaq çox çətinliklər yaradır. Buna görə də çox vacibdir ki, başqa metodları da araşdırıb öyrənmək, hansıki  ekstremumların tədqiqatı törəmə tələb etməsi  və istifadəsi  müasir EHM- la mümkün və rahat olsun.










Mühazirə 4
İdarəetmə əməliyyatlarının tədqiqinin metodları.
4.1. Optimal idarəetmə metodu haqqında.
4.2. Məsələnin qoyuluşu.
4.3. Optimal modelin tərifi.

4.1. Optimal metodun həlli o zaman tələb olunurki, funksiyanın qiymətlərinin hesablanması çox böyük məsrəflərlə (xərclərlə) bağlı olsun, iqtisadi (ekonomik) cəhətdən böyük məna daşısın. Bu metod funksiyanın minimizasiyası məsələsini verilən dəqiqliklə və mümkün qədər az nöqtələrdə həll etməyə imkan yaradır, funksiyanın min-ya hesablanmasının sayı ciddi şəkildə verilən halda da zəmanət verir.
Bununla bağlı suallar yəni optimal metod nədir, belə metodlar mövcuddurmu və necə olur ki, qurulur. Bütün funksiyaların minimallaşdırılması üçün yararlı, tamamilə ən yaxşı metod çətinki mövcud olsun. Qoyulan suallara, məsələlərə yalnız müəyyən məhdudiyyətlərdə (şərtlərdə) baxılan metoda cavab vermək olar.
4.2. Fərz edək ki, Q funksiyasının bəzi sinifləri verilmişdir, bu sinfin funksiyasının minimallaşdırılması məsələsi qoyulmuşdur və bir çox minimallaşdırma məsələsi (MM)-ni həll edən P metodu göstərilmişdir. Deyək ki,  J=J(u)ϵ Q  funksiyası üçün minimallaşdırmanın baxılan məsələnin həllinin xətası (həllinin səhvidir) – Δ(J,p), hardakı   pϵ P olur. Aydındır ki, müxtəlif funksiyaları Q-dən eyni metodla P minimumlaşdıranda ümumiyyətlə müxtəlif xətalar alınır, bəzi “yaxşı” funksiyalar üçün Q-dəki (funk) xətalar “0” sıfıra bərabərdir, başqaları üçün “pis” funksiyalar üçün Q-dəki xətalar çox böyük ola bilər. Burada p1ϵP metodu p2ϵP-dən daha yaxşıdır, əgər p1 metodun xətası “pis” funksiyalar -dəki üçün  metodun xətasından “pis” funksiyalar  -də azdırsa, böyük məna kəsb edir. Bununla bağlı olan kəmiyyəti qeyd edək ki, , p metodu ilə minimallaşdırılır. “ən pis” (p-üçün) funksiyanın Q-dəki f-dən xətasıdır.
Tərif 1:   kəmiyyətini -funksiyalarının metodu üçün zəmanətli (qarantili) dəqiqliyi adlandiracayıq. Deyək ki, -dəki    , -dən daha yaxşı məhduddur, əgər
                                                olarsa,
2)  optimal metod adlanır. Q-lər üçün, əgər  bu kəmiyyəti ən yaxşı zəmanətli dəqiqlik  metodunun -sinifindən olan funksiyalar üçün adlandıracayıq.
3) Əgər hər hansısa metod üçün  bu bərabərsizlik yerinə yetirsə , onda bu  – epsilon “” optimal metod Q-sinifindən funksiyalar üçün.
Beləliklə, biz optimal metodların həlli məsələsinə -lər üçün hansı ki,  parçasında bütün f-lar üçün unimodaldır.
Minimumlaşdırma metodları çoxluğuna yə baxaq, hansıki funksiyanın 
min. modallaşdırmasının hesablanmasının say “n” qabaqcadan məlumdur. 
Fərz edək ki, hər bir metodla 1)  parçasında  nöqtələrinin seçmək qaydasını tapmaq tələb olunur. 2)  minimallaşdırma funk-nın qiymətlərinin hesablanması, 3)  nöqtələri arasında elə bir  - ni seçmək lazımdır ki, bunun üçün 

 olsun; 4) elə bir parça seçmək lazımdır ki, [], hardaki, an və bn  sağ və sol tərəfdən yaxın nöqtələrdir  görə  ola bilər.5) Beləliklə, konkret pn metodu pn P konkret  J(u)ϵQ  funk-nı tətbiq etməklə, nəticədə [an,bn] parçasını və  nöqtəsini hesablanmış qiymətlə  alırıq. Unimodal funk-nın tərəfindən və  qurulmasından aşağıdakı bərabərsizlik alınır:  bütün ona görədə:
             (1)
Adətən - u təxmini  götürürlər,  çoxluğunun təxmin yaxınlaşması kimi  istənilən birini parçasında götürmək olar, praktikada 
                              götürür.
     parçasını  f-nın  parçasında minimunun lokallaşdırma 
parçası adlandırılır.
(1) ifadəsindən belə çıxır ki,  istənilən ixtiyari nöqtəsindən  
çoxluğuna qədər məsafə, bn-an  lokallaşdırma parçasından böyük deyil;
                                  (2)
Δ(J,pn) = bn-an burada Δ(J,pn) kəmiyyətini J(u)ϵQ funksiyasının
minimallaşdırma məsələsinin pnϵP metodu ilə həlli xətası kimi qəbul etmək olar.
(2) ifadəsindən Δ(J,pn) nə qədər kiçik olsa, bir o qədər -un  yaxınlaşması 
daha yaxşı və yaxın olmasının təyini üçün u1....un  nöqtələrinin seçmə qaydası 
məlum olmalıdır, hansıdakı funksiyanın minimallaşdırılmasını hesablayırlar.
Burada iki tipdə metod vardır: passiv metodlar, ardıcıl metodlar.
1) Əgər pn metodunda bütün u1.....,un nöqtələr eyni zamanda hesabatın əvvəlində seçilirsə və sonra dəyişilmirsə belə metod passiv metod adlanır.
2) Əgər pn metodunda  u1....un nöqtələri ardıcıl ayri-ayri hissələrlə (porsiyalarla) secilərsə, hər porsiyanı seçərkən özündən əvvəlkinin hesabatının nəticəsi nəzərə alınarsa və mümkün lokallaşdırma parçası dəqiqləşdirilirsə, onda belə metod ardıcıl metod adlanır. 
Ardıcıl metoda misal olaraq: parçanın tən yarıya bölünməsi, qızıl kəsik metodları demək olar.
Passiv metodu ardıcıl metodun xüsusi halı kimi götürmək olar, nə vaxtki 
bütün n nöqtələr 1-ci porsiyadan seçilir. Buna görədə ardıcıl metod daha dəqiqdir. Ancaq demək olmaz ki bu passiv metodun tədbiqi yoxdur. Bu metodla hesabatlar kompyuterlə və ya EHM-la aparılır və o haldaki funksiyanın minimallaşdırılması fiziki eksperimentlə təyin edilir.










Mühazirə5.
İdarəetmə əməliyyatlarının tədqiqinin kəsiklər metodu.
5.1  Lipşits şərtini ödəyən funksiyanın araşdırılması 
və Lipşits sabiti.
5. 2 Əyrilər  metodunun izahı.
5.3  Əyrilər metodunun üstünlükləri.
5.4  Əyrilər metodunun çatışmayan cəhəti.

Yuxarıda qeyd etdiyimiz  metodlar,çox zaman funksiyanın minimallaşdırma unimodal olması haqqında aprior biliklərdən istifadə etmədən tətbiq olunur.Beləki bu hallarda minimum qiymətin və funksiyanın minimum nöqtələrinin təyininin səhvi və yaxud xətası çox böyük ola bilir.Məsələn,bu metodların tədbiqi lokal minimum nöqtələrin ətrafındakı nöqtələri tapmağa imkan verir,hansındakı funksiyanın qiyməti axtarılan minimal qiymətdən çox fərqlənir.Buna görədə( § 1) də 1 və 2 tibb məsələlər üçün funksiyanın unimodal olması vacib deyil.
5.1. Bir sıra funksiyalar üçün Lipşits şərtini odəyən metoda baxaq.
TƏRİF 1: J(u) funksiyası [a:b] parçasında Lİpşits şərtini ödəyir,əgər elə L>0 kəmiyyəti mövcuddur ki (1) şərti ödənsin.
J(u)-J(v)/≤L|u-v|      ¥ u,v∊[a,b].
L-kəmiyyəti (1) də J (u) funksiyasının [a,b] da Lipşits şərti adlandırılır.
(1)-şərti sadə həndəsi mənası var;beləki,xordanın | J(u)-J(v)| ∙|u-| bucaq əmsalı funksiyanın qrafikinin (u,J(u)) və (vJ(v)) nöqtələrini birləşdirir,bütün nöqtələr üçün  u,v∊[a,b] L-kəmiyyətini aşmır.
(1) dən çıxır ki,J(u) funksiyası [a,b]-də fasiləsizdir.1.1 teoreminə görə J(u) funksiyasının [a,b]-də -nun nöqtələr çoxluğu boş deyil.
Teorem1.(5.1) Fərz edək ki,J(u)[a,b]-də fasiləsizdir və hər bir parçada [,]   (i=1.......,m) hardaki =a =b-dir, sabiti il’ (1) şərtini ödəyir.Onda J(u) funksiyası bütün parçada ([a,b]) (1) şərtini ödəyəcək L=max  subutu ilə 1<i<m
Teorem2.(5.2)  Fərz edək ki,J(u) funksiyası [a,b] da diferensiallanandır və onun J(u)törəməsi bu parçada məhduddur.Onda J(u) funksiyası (1) şərtini ödəyir L=sup|J(a)|.uϵ[a,b]
Tutaq ki ,J(u) [a,b] da (1) çərtini ödəyir.[a,b] parçasında v∊[a,b] qeyd edilib və g(u)=J(u)-L(u-v) təyin edə u(a<u<b).Aydındir ki,g(u,v) funksiyası hissə-hissə xəttidir,[a,b] də və onun qrafiki əyri  xəttdir,hansı ki,L və-L bucaq əmsallı iki düz xəttdən ibarətdir və (v,J(v) nöqtəsində bu xətlər kəsişir.Bundan başqa (1) şərtinə görə [J(u)-g(v)>(L-|J(u)-J(v)| |u-|) |u-v|>0,4 daha doğrusu g(u,v)=J(v)-L|u-v|<J(u).    u∊[a,b] (2) hardakı g(v,v)=Jv).yuxarıdakı gyuxarıdır.bütün uϵ[a,b]üçün və onunla bir ümumi nöqtəsi (v,J(v)) var.
5.2. Qeyd etdiyimiz (2) xüsusiyyətini əyrisdən əyrilər metodunda istifadə etmək olar.bu metod istənilən bir nöqtənin ∊[a,b]seçimindən başlanır və g(u,)=J(u)-L|u-|=(u),funksiyasının qurulması ilə davam edir.növbəti  nöqtəsi  (uϵ[a,b])- bu şərtdən təyin edilir ki, u∊[a,b] aydındır ki,və ya - olur.
2) sonra yəni bir funksiya və növbəti  nöqtəsi  şərtindən təyin edilir. 
 Fərz edək ki,nöqtələri məlumdur.Onda aşağıdakı  funksiyası qurulur.
     və novbəti nöqtəsi təyin edilir aşağıdakı şərtlə:
()=min(u),  ∊[a,b]

Şəkil 1. 
Əgər minimum (u) [a,b]-parçasında bir neçə nöqtədə olursa,onda  kimi ¥ birini götürmək olar.Bu əyrilər metodunun izahı idi.Məlumdur ki , kəsik kəsik xətlidir və qrafiki fasiləsiz kəsilməz əyrixətlidir,bucaq əmsalı düz xətt parçalarından ibarətdir.
Teorem 1-dən belə çıxır ki,(1) şərtini ödəyir  həmin  sabiti ilə hansıki funksiya  ödədiyi  kəmiyyətilə.
4)(u)=max g(u,)≤max g(u,)=(u)      u∊[a,b]
Bundan başqa (2) xüsusiyyətinə görə,
bwtwn lər üçün  buna görədə 

Şəkil 1-də göstərilmiş qrafiki
qrafiki.
qrafiki.
qrafiki.
qrafikidir.
Beləliklə ,əyrilər metodunun hər addımında J(u) funksiyasının minimizasiya məsələsi hissə-hissə xətli funksiyanın daha sadə minimizasiya məsələsi ilə əvəz edilir,hansıki (u) aşağıdakı  bu J(u) bu funksiyaya yaxınlaşır,4-ə görədə {(u)}monoton artır.
5.3. Əyrilər metodunun köməyilə 1 və 2 tip minimallaşdırma məsələlərinin(1) şərtini ödəyən funksiyalar üçün həllini asan yolla tapmaq olar.
Teorem3. Fərz edək ki J(u)-ixtiyari funksiyadır, [a,b]-də  (1) şərtini ödəsin.Onda əyrilər metodu ilə alınmış{ } çoxluğu belədir.
1.J()=()==inf J(u)    u∊[a,b] burada doğrudur
0≤J()-≤ J()-()    n=o,1…….,
2çoxluğu -çoxluğuna yığılır minimum nöqtələrinə J(u) funksiyası[a,b]-də  p(=0
1) Əyrilər metodunun köməyi ilə 1 və 2 tip minimallaşdirilan məsələlərinin həllinin,(1) şərtini ödəyən funksiyalar uçün asan yolla tapmaq olur.
2) Formula (6)-nın (ifadənin)praktiki istifadəsi sadə və asandır,məlum olmayan xətanın qiymətini J()- məlum olan kəmiyyətlərin köməyi ilə verilir.
3) Bu metod minimallaşdirilan funksiyanın minimallaşdirilmasını tələb etmir,bundan başqa funksiyaya istənilən qədər verilən parçada ekstremum ala bilər
4) əyrilər metodunun hər addımımda hissə-hissə xətti funksiyanı (u)-nu minimallaşdırmaq lazımdır,bunu -(u) əyrinin məlum təpələrindən seçməklə sadə yolla etmək olar.belə ki,təpə nöqtələrin seçimi sadələşir,,ona görə ki,(u) əyrisi (u) əyrisindən 2-dən çoxolmadan (2≤) təpələrə görə fərqlənir.
5) Başlanğıc -nin seçilməsindən asılı olmadan ,yəni istənilən -seçimində bu metoda (u) yığılır.
5.4 Əyrilər metodunun çatışmayan cəhəti :
1) Hesablama addımlarının sayı çoxaldıqca tələb olunan EHM yaddaş həcminin artmasına gətirib çıxardır belə ki,n-artdıqca (u) əyrisinin təpə nöqtələrinin kordinatlarını yadda saxlamaq tələb olunur və bu da çox yaddaş elementi tələb edir.
2) Əyrilər metodunu-L sabitinin bilmədən (1) şərtini ödəyən L şərtini tapmadan istifadə etmək olmur.
Praktikada bir neçə xordanı çəkib L-in qiymətini-əyilmə bucağının əmsalı kimi tapılır.
3)-in böyük qiymətində əyrilər metodunun yığılma sürətini azaldır.Belə ki,minimallaşdırılan funksiyanın çoxlu sayda artıq hesabatına gətirib çıxarır.
4) Əyər –in çox kiçik qiymətində minimal qiymətə düzgün yaxınlaşmanı təyin etmir.




Mühazirə 6                   
İdarəetmə əməliyyatlarının tədqinin örtüklər metodu.
6.1.Örtüklər metodunda məsələnin qoyuluşu.
6.2.Bərabər səviyyəli seçmə metodu.
6.3.Bərabər səviyyəli seçmə metodunun daha effektlivli metodu.

6.1. Fərz  edək  ki, Q(L)-ə  bir  sinif  funksiyaları  qeyd  edirlər  hansıki, parçasında  Lipşits  şərtini  ödəyir  ancaq  bir sabitlə  Lsıfır  bütün  funksiyalar üçün  bu  Q(L)  sinifindən  minimillaşdırma  məsələsinin  bir tipini  J=J(U)Q(L) funksiyası  üçün  araşdırdıqda,  onda  J=. Bu  məsələnin  həlli  üçün  -metodlarından  istifadə  edəcəyik  hansıki  1) ,...(a....b)  seçimi  2) funksiyanın  qiymətlərinii  hesabatını   J()....J().. 3) J()= təyin edərək ,  a  yaxınlaşdığını  qəbul  edək. Burada  sual  yaranır.                                                                              
={…}
bu metodu necə seçək  ki ,(1) )+;J(u)Q(L) olsun ,  hardakı  ε>0 dır  və verilmiş dəqiqlikdir (1)-ifadəsi  örtüklər metodunun əsas mərhələsidir.bu məsələnin  həllinin  bir  neçə  metodu  vardır .Hər  bir  metodda  müəyyən  qaydada  parçalar  sistemi  qurulur,  hansıki   verilmiş [a,b]- parçasını   örtür (aşmır) ,  bu  parçalarda   seçilmiş  nöqtələrdə  funksiyanın  qiymətləri hesablanır. Məhz   buna  görə  bu  metodlar  örtülər  metodu  adlanır.

6.2. Qoyulmuş (1)  məsələsinin  həlli  üçün  ən sadə  metod -bərabər  səviyyəli seçmə  metodu  ola  bilər,  onda -nöqtələri  aşağıdakı  qayda ilə seçilir.
a+h/2, =+h,....=+h=+ih.,
(n-2)h,    {+(n-1)h, b}

H=2- metodun  addımıdır, n-ədədinə  isə   aşağıdakı  şərtlə  təyin olur.
+(n-1)h
Teorem 1.  Bərabər  səviyyəli  seçmə  metodu  (2)-qoyulmuş (1) məsələsini  həll edir. Q(L)  sinifli  funksiyalar  üçün.
1) Əgər  h–sə  onda  J(U)Q(L)- funksiyası  mövcuddur ki,  hansı  üçün (2) metodu (1) məsələsini  həll etmir.

sbatı: Fərz  edək  ki,  İ=İ(u)  ixtiyari  funksiyadır  Q(L)-də  5-ci  müh 5.2 –bərabərsizliyinə  görə istənilən( 

Uh/2,+h/2]      I(U)I()-L[U-]i()-L*h/2) 

Bütün  i-lər  üçün  doğrudur   i=1...n

Parşalar  sistemi   [h/2/\, +h/2]   (i=1….n)   [a, b]-  parçasını bütövlükdə  örtüyü  üçün, U  nöqtəsi  [a, b]-dən  parçalar  sistemidirsə (1) parçasına  daxil  olacaq,  onda  əvvəlki  bərabərsizliyinə  görə  U-lar  üçün  U[a, b]  I(u))..

Buna  görədə   -  funksiyası  üçün  İ=İ(u)Q(L)  hansıki  (1) şərtini  ödəyir,  yəni  (1) məsələsi  həll  olur.(1)  Əgər h2-sə,  onda  (2) metodu  (L)-La=Lh/2  olur.(1) məsələsini  həll  etmir.


6.3.  Bərabər   səviyyəli  seçmə  metodu   passiv  metodlara  aiddir,  o  halda ki,  bütün  ...   nöqtələri  verilir.Q(L) sinifində  daha  sadə , o  vaxtki,  nöqtəsinin  seçimi  hər  bir  i2-dən  əvvəlki  nöqtələri  nəzərə  almaqla  ,...- funksiyasının  qiymətlərinin  hesabı  aparılır  və  (1) məsələsini  həll etmək  olur.Ümumiyyətlə  bu metodla   funksiyanın  qiymətlərinin  hesabatı  çox  az  olur ,  metod  (2)-ə nisbətən.

Fərz  edək  ki, 
=a+h/2,  +h+(İ()-/L,  i=1,...,n-2

min{I()/L; b)                                           (3)

Burada  h=2/L,  =), 
n-ci  ədəd  aşağıdakı  şərtlə  təyin  edilir.
b-h/2+h+(İ()-)/L.
Beləliklə ,  Teorem 3. Ardıcıl  seçmə  metodu  (3)  Q(L)  sinifinə  aid  funksiyalar  üçün  (1)  məsələsini  həll  edir.





















Mühazirə  7.
İdarəetmə  əməliyyatlarının  tədqiqində   qabarıq  funksiyalar.
7.1. Qabarıq  funksiyalar  haqqında.
7.2. Qabarıq   funksiyaların  xüsusiyyətləri.

7.1.Bir  sinif  funksiyalara  nəzər  salaq, hansılar  üçün  əyrilər  metodunun  daha effektivli  variantlı  mövcuddur, o  zaman  ki, əyrilər  toxunanlar  parçalarından  ibarətdir  və  minimallaşdırılan  funksiya  daha  yaxşı  aproksimasiya  olur.
İdarəetmə  əməliyyatlarının  tədqiqində  çox  vacib  olan  ekstremal  məsələlərin  həllində  əsas  funksiyalardan  biri  qabarıq  funksiyaların  tərifini  verək.
Tərif  1. [a , b]  parçasında  təyin  olunmuş  İ(u)  funksiyası  qabarıq  adlandırırlar.
 bu  parçada  əgər , 
J(u + (1-)v)J(u) + (1-)J()            (1)

Bütün  u, -lər  üçün  u, [a , b] ,  [0 ,1]
Nə  vaxt  ki,   [ 0 ,1]  parçasından  keçir,  (u + (1-), J(u) + (1-)J()  nöqtələri  (u, J)  kəmiyyətlər  müstəvisində  AB  xordasından  keçərək, hardakı J=J(u)  funksiyasının  qrafikində  A=(u, J(U)  və  B=(, J()  nöqtələrinin  birləşdirdikdə  bu  xorda  alınır.  Buna  görə  (1)  ifadəsi  həndəsi  mənası  var.  Qabarıq  funksiyanın  qrafiki  istənilən  parçada  [u, ] [a, b]  xordadan  yuxarıda  yerləşmir, qrafikin  (u,J(u)  və  (,J())  nöqtələrini  birləşdirən  xordadan   J(u)=, J(u)=, J(u)=u.
Bəzi  ədəbiyyatlarda  qabarıq  funksiyalarla  yanaşı  batıq (çökək) funksiyalarıda  araşdırırlar.




Şəkil 1

Tərif   2. J(u)  funksiyası  batıq  funksiya  adlanır.[a, b]  də  əgər,
J(u + (1-)J(u) + (1-)J()   u,[a, b] ,  [0,1].
Qabarıq  və  batıq  funksiyalar  arasında  sıx  əlaqə  var.. əgər  J(u)  funksiyası  batıqdırsa  [a, b]  onda  J(u)  bu  parçada  [a, b]  qabarıqdır. Buna  görədə  yalnız  qabarıq  funksiyaların  xüsusiyyətlərini  öyrənmək  kifayətdir.
7.2. Teorem  1. J(u)  funksiyasının  [a, b]  parçasında  qabarıqlığı  üçün  zəruri  və  kifayət olması  üçün, aşağıdakı  şərt  ödənməlidir  bütün 
u, , (aub)

(J(u) – J(  u -  - J()( – )(J( - J(u)( - u)      (2).

(2)-ifadəsinin  həndəsi  mənası  şəkil  1-dən  göründüyü  kimi  və  əvvəlki  Lipşits  şərtini  yada  salsaq  ((J(u) – J() ((J) – J())(u – )  AB  xordasının   bucaq  əmsalıdır, J=J(u)  funksiyasının  qrafikində    A=(u, J(u)  və  B=(, J()
nöqtələrini  birləşdirir.
Teorem  2/  Qabarıq  [a, b]  parçasında  J(u)  funksiyası  hər  bir  daxili  nöqtəsində  və  [a, b]  parçasında  kəsilməzdir(fasiləsizdir)  və  sonuncu  sağ  törəməsini  
h=(u +0)

sonuncu  sol  törəməsini  =(u -0)  alır. beləki
(u – 0)(u + 0)  bütün  u-lar  üçün  u[a, b].
Funksiyanın  qabarıq  olmasının  kriteriyası  1-ci  teoremdə  qeyd  edildi, ancaq  bu  
 1).  Teoremi  praktiki  hesablamalarda  əlverişli  deyil.
Teorem  3. Diferensiallanan  J(u)  funksiyası  [a, b] –da  qabarıq  olması  üçün  zəruri  və  kifayətdirki, onun  1-ci törəməsi  J(u)  [a, b]-da  azalmasın 
Teorem  4. İki  dəfə  diferensiallanan  J(u)  funksiyası  [a , b]-da  qabarıq  olması  üçün  zəruri  və  kifayətdir  ki,  0  [a, b] –ola.


















                                                                                   
Mühazirə  8.
İdarəetmə  əməliyyatlarının  tədqiqinin  staxostik  
aproksimasiya  metodu.
8.1. Staxostik  aproksimasiya  haqqında.
8.2. Staxostik  aproksimasiya  izahı.

8.1.  Əvvəlki  mühazirələrdən  görünür  ki, minimallaşdırılan  funksiyanın  qiymətləri  və  ya  onun  hər  bir  nöqtədə  törəmələri  dəqiq  hesablanır. Burada  qəbul  edilmiş  metodun  xətasına  görə  və  hətta  sadə  elementar  funksiyaların  qiymətlərinin  yuvarlaqlaşmasının  səhvinə  görə  də  funksiyanın   qiymətləri  hesablanır, bir  sözlə  təqribi  hesablanır.  Buna  görə  də   minimum  axtarışı  zamanı  J(u)  -nun  dəqiq  qiyməti  əvəzinə  təqribi  Z(u)  qiymətini  hər  hansısa  xətası  ilə  qəbul  edəcəyik, .  Bu  halda  funksiyanın  qiymətlərini  iki  nöqtədə  dəqiq  fərqləndirmək  olar  və  aydın  olur  ki,  bunlardan 
Hansı  kiçikdir  (iki  nöqtədən),  yalnız  o  halda  ki,  bu qiymətlərin  fərqi  2  böyükdür,  fərq  .  Aydındır  ki,  bu  şərt(fərq  bütün  yuxarıda  qeyd  etdiyimiz  minimallaşdırma  metodlarında  nəzərə  alınmalıdır.
Minimallaşdırma  məsələsinin  həlli  o  hallarda  ki, funksiyanın  qiymətlərinə  hər  nöqtədə   təsadüfi  səhvlərdə  toplanır, buna  təhriflər  də  deyirlər.  Belə  hallar, hər  hansısa  fiziki  kəmiyyətin  ölçülməsi  nəticəsində  funksiyasının  qiymətləri  belə  ola  bilir.  O,  halda  ki, təhriflər(səhvlər)  təsadüfi  kəmiyyətdir  və  müəyyən  ehtimal  xarakteristikası  daşıyır, minimum  axtarışı  üçün  staxostik  aproksimasıya  metodunun  istifadəsi  məqsədə  uyğundur.

8.2. Staxostik  aproksimasiya  metodu.
Fərz  edək  ki,  J(u) funksiyasının  qiyməti  istənilən  qeyd  edilmiş  nöqtədə  u-də  ölçülə  bilir,beləki  ölçmələrin  nəticələrində  sistematik  səhvlər  yoxdur.  Onda  J(u)- funksiyasının  R-də  minimumunun  axtarışı  üçün  növbəti  interativ  metod  istifadə  etmək  olar.
=- (Z( + ) – Z() -)),......n=1,2.....,(1)
{}  və  {}  ardıcıllığı  verilir  və  aşağıdakı  şərtləri  ödəyir;
, ,   n=1,2.....==0                                         (2)
=,  =
Məsələn:  =1n,  =1      (n=1,2......).
Qeyd  etmək  lazımdır  ki,  o  halda  ki, nə  vaxt  funksiyanın  qrqfikinin  minimum  nöqtəsinin  sol  tərəfi  sərt  enməsi,  sağdan  isə  sərt  qalxması  var, qalan  hissələrdə  funksiya  J(u)  yavaş-yavaş  dəyişilir, onda  (1)  metodunun  yığılması  pisləşir.  Əslində  düz  hissələrdə  Z( + ) – Z( -  )  fərqi  çox  kiçikdir  və  onda,      axtarışın  addımı  çox  kiçik  olacaq, ancaq  digər  hissələrdə  axtarış  addımı  çox  böyük  ola  bilərlər.  Nəticədə  minimumun  axtarışına  çox  vaxt  sərf  olunacaq.  Belə  hallarda  staxostik  aproksimasıya  metodunun  digər  (3)  variantı  daha  məsləhətə  uyğundur:
=- sign(Z(+ ) – Z( - )), n=1,2........(3).
Burada  {} , {}  əvvəlki  kimi  (2)  şərtini  ödəyir,  signa-a   ədədinin  işarəsidir, d.d.
signa=1,    a  0   olduqda,
signa=-1,   a0  olduqda,
sign0=0.
Bu  üç  metodun  yığılmasını  tezləşdirmək  olar, əgər   – addımın  uzunluğunu  yalnız  Z( + ) – Z( - )  işarəsini  dəyişdikdə  mümkündür.  – qalan  başqa  hallarda  sabit  saxlamaqla.
Bəzi  təkliflərdə  J(u)  görə  və  Z(u) – nun  ehtimal  xarakterli  təsadüfi  kəmiyyətə  görə  {}  ardıcıllığının  ehtimala  görə  yığılmasına  sübut  etmək  olar.







Mühazirə  9.  
Ekstremum  məsələlərinə  aid  məlumatlar.
9.1. Minimallaşdırma  məsələsinin  qoyuluşu.
9.2. n- ölçülü  həqiqi  xətti  müstəvisinin  və  Evklid  fəzanın  tərifi.

9.1.  Əvvəlcə  bir  neçə  tərifi  qeyd  edək, n – ölçülü  həqiqi  xətti  müstəvisini  (fəzanı)  hansıki, vektor – sütundan  ibarətdir. - ilə  işarə  edək:

U= ,  =  , =..
həqiqi  kordinatları  , , …..(i=1….,n), u və    vektor  sütunların  cəmi  və  u vektorunun  həqiqi  - ədədinə  hasili  - müstəvisində  aşağıdakı  kimi  olacaq.
	U + = ,  u=…	

“0” – sıfır  vektorunu  xatırladaq.    0=
	Vektor  sütunun  U – transponirvaniyası(çevrilməsi) – vektor  sətirə  =(,..)
belə  işarə  olunur.  - müstəvisində.
1. İki  vektorun  skalyar  hasili  u, =;  u, ;  olduqda  - n – ölçülü  Evklid  müstəvisinə  (fəzasına)  çevrilir .
2.  Evklid  müstəvisində    vektorun  uzunluğu  və  ya  norması  belə  təyin  olunur.
== 

3.  U,      u  və    nöqtələri  arasındakı  məsafə   (u, )  Evklid   məsafəsi  adlandırırlar.
𝛒(u, 𝛝)=
4. Üçbucaqlar  bərabərsizliyi.  İstənilən  u, ,   üçün  aşağıdakı  bərabərsizlik   doğrudur.
+.
	Qeyd  edək  ki, skalyar  hasil, norma,  Evklid  məsafəsi  məsafəsi   - fəzasından  götürülüb, və  bunları  belə  yazaq .
u, ,  ,  .
	9.2. İndi  isə  bunu  qeyd  etdiyimizdən  sonra  minimallaşdırma  məsələsinə  keçək. Fərz  edək  ki, U – boş  olmayan() çoxluqdur  - də,  J(u) – funksiyası  bu  çoxluqda  təyin  olunur.  Yalnız  o  funksiyaları  araşdıraq  o  halda  ki, uU  sonuncu  həqiqi  qiymətidir.  J(u)  funksiyasının  minimum   və   maksimumu    fəzasında  araşdırılır.
J(u)  funksiyasının  U – çoxluğunda  aşağı  sərhəddi  əvvəlki  kimi,  belə  yazılır.
J(u)=     ={u:uU,    J(u)=},   minimum  nöqtələr  çoxluğudur.
J(u)- funksiyasının  U- çoxluğunda  minimallaşdırma  məsələsi  qısa  şəkildə  belə  yazılacaq.
J(u)inf;   uU.
	Burada  iki  tip  minimallaşdırma  məsələsini  araşdırırlar.  Birinci  tip  məsələlər  üçün  - nun  ya  dəqiq  və  ya  da  təqribi qiymətləri  tapılır  və  burada  = olur
 ya  da    deyil  olması  əsas  deyil.
İkinci  tip  məsələlərdə  - kəmiyyəti  ilə  yanaşı  uU  nöqtəsi  axtarılır, hansıki  kifayət  qədər    çoxluğuna  yaxındır  və  ya  - daxildir, burada  tələb  olunur  ki, ,  0  şərti  ödənsin.
Praktikada  hər   iki  tip  məsələnin  həlli  təqribi  həlli  üçün  hər  hansısa  minimallaşan  ardıcıllıq  qurulur. {}  U ,  k=1,2..., )=
(burada      olduqda  mümkündür,  =,   k=1.2,3....)
Onda  aydın  görünür  ki, - un  təqribi  yaxınlaşmasını  elə  J()- nı  R-in  böyük  halında  götürmək  olar.  O,  halda  ki, {}- -  çoxluğuna  yığılır, daha  doğrusu  
(, )=inf  R  olduqda,  burada    nöqtəsini  və  uyğun  J()- funksiyasının  qiymətini  R- böyük  qiymətlərində  ikinci  tip  məsələlərin  həlli  qəbul  etmək  olar.






















Mühazirə 10. 
Xətti  proqramlaşdırmanın  elementləri.
10.1 Məsələnin  qoyuluşu.

Xətti  proqramlaşdırmanın  ümumi  məsələsinin  qoyuluşu.
Verilmiş  funksiya  J(u)  üçün  aşağıdakı  kimi  ola  bilər.
J(u)= + +.....+ (1)- funksiyasını  minimallaşdırmaq  bu  şərtdəki ,
0              RJ
 + ....+≤        (2)
 +...+≤,
+....+=,            (3)
Hansıki ,  ,  , (i=1...s,  j=1....n)- verilmiş  ədədlərdir.  və   hamısı   sıfır deyil;
 	indekslərin  verilmiş alt  çoxluğudur  {1......n}; burada  J=, J={1....n}  ala  bilər, həmdə  m=s  və  ya  m=0  halları  üçün   məhdudiyyət  yoxdur.
Əgər  c=(....) , =(,....),  u=(.....) vektorları   verilsə,  onda  (1)  və  (3)  məsələsini qısa  olaraq  belə  yazmaq  olar.
J(u)=c,  uinf, uU={1....n}; burada  J=, J={1.....n} ola  bilər, onda  (1)  və  (3)  məsələsini  qısa  olaraq  belə  yazmaq  olar;
J(u)=c, uinf;  uU={u;  0,  kJ; ; u,
I=1…..m;   ,u=,  i=m+1….S}                   (4)
Əgər  hər  hansısa  iki  vektor  üçün  x=(....),  y=(.....)   
Bərabərsizliyi  doğrudursa, i=1,....p;  onda  xy  olacaq.Məsələn  x0  bərabərsizliyindən  belə  çıxır  ki,  0,  i=1,...p.
Qəbul  etdiyimiz  şərtlərə  görə  (xy)-əvəzləməsinə  görə  (1)- (3)  və  ya  (4) məsələlərini  (ifadələrini ) aşağıdakı kimi  yazmaq  olar.
                                  + ......+=,                    (5)
Hansıki,


	Burada    funksiyasının U çoxluğunda olan minimum nöqtəsidir və ya qısa olaraq (4) və ya (5)- in məsələlərinin həllidir. 
Əgər    . 














Mühazirə 11. 
Xətti  proqramlaşdırmanın  əsas  mərhələləri.
11.1  Nəqliyyat  məsələsi.
11.2 .Xətti  proqramlaşdırmanın  əsas  və  kanonik  məsələsi.
	11.3.Xətti  proqramlaşdırmanın  həndəsi  mənası.	

11.1.  Tətbiqi  məsələlərdən  misallar  yazaraq  xətti  proqramlaşdırmanın məsələlərini  izah  etmək  olar. Bu  misaldan  biri  Nəqliyyat  məsələsidir.
 	Tutaq  ki, r- karyer(daşkarxanasında ) var, hansındskı  qum  çıxarılır , və  p-qumun  təlabatçısının  sayıdır(məs. kərpic  zavodu).Sutka  ərzində  i-karyerində  -tonu  qədər  qum  çıxarılır , ancaq  j- təlabatçısı  üçün  -ton  sutkada  qum  lazımdır.

Fərz edəki ,  i- karyerində  j- tələbatçıya  bir  ton  göndərmənin  qiyməti  -olsun.
Tələb  olunur;günün  göndərilmə  planını  elə  qurmaq  lazimdır  ki, ümumi  göndərilmələrin  qiyməti (dəyəri) –minimum  olsun.-ilə  i- karyerindən j-  tələbatçısına  planda  nəzərdə  tutulan  günün  tonla  həcmidir.Onda  i-  karyerindən  aşağıdakı   kimi  qum  daşınacaq; tonla. 
                        +  +...+ =       i=1....r.         (1) 
j- saylı  tələbatçıya  daşınacq  qum  tonla  
                         + ....=                i=1....p.         (2)
Daşımaların  dəyəri  aşağıdakı  kimi  olacaq .
                        J(u)=                           (3)
Təbii  ki, tələb  olunur  ki, 
                        0,    i=1,.....r; j=1,….p                  (4)
Nəticədə  (3)  J(u)  funksiyasının  minumumunu  alırıq,  (1), (2) , (4) şərtləri  daxilində.

11.2.    Xətti  proqramlaşdırmanın  ümumi  məsələləri  iki  sinifə  bölünür.
1) Kanonik  məsələləri.
                       c ,uinf ; { uU={u;   u0,    Au=b}        (5)
2) Əsas  məsələlər  
                      c , uinf;  uU={u;    u0  ,  Aub}.        (6)
Burada  c, b – verilmiş  vektorlardır  , c,  c0  , b ,
A matrisdir  mn  ölçüsü , A0.
Baxmayaraq  bu (5)  və  (6)  məsələləri  görüntüdən  fərqlidirlər (birində  Au=b,  digərində  Aub)  müəyyən  mənada  bu  məsələlər  eynidirlər.
Əslində  Au=b  bərabərliyini  buna  bərabər  (2)  bərabərsizlik   sistemi  kimi  yazmaq  olar.
Aub,  Aub  onda  kanonik  məsələni  (5) –I  əsas  məsələ  şəklində  yazmaq  olar
c ,u inf;  uU={u; u0 , Aub,  -Au-b}                    (7)
Aydındır  ki,  (5)   və  (7)  məsələsi  ekvivalentdir dd.(5)-in  bütün  həlləri  (7)  məsələsində  həlləridir  və əksinə  doğrudur.
11.3   Xətti  proqramlaşdırmanın  həndəsi  mənası.
Xətti  proqramlaşdırmanın  əsas  məsələsinin  həllinə  n=2  olduqda  baxaq.
Qısa  olması  üçün  c, uinf;   uU={u ;   u0 , Au=b} əvəzləmə  edək   =x , =y ,  u=(x,  y) və  əsas  məsələni  (11.6)-nı  belə  yazaq;
                                               x + yinf;
uU={u=(x , y).   x0,  y0 ,  x + y , i=1,......m}
Çoxluqları  daxil  edək;
                                       ={U=(x ,y );  x0 , y0}
Bu  yarım  müstəvinin  müsbət  kvandrantıdır.
                                       ={u=(x, y);   + y}
Yarım  müstəvidir,  hansıki, x + y =(i=1,....m)
Xəttindən  yaranır.Aydındır  ki, U- şoxluğu  ,  ...-in  kəsişməsindən  yaranır.
1)Bu  çoxluqların  kəsişməsi  ola  bilər  ki, boşdur () onda  yuxarıdakı  (1) ifadəsi  mənasını  itirir.  (şəkil  1).
2)   Əgər  U- çoxluğu boş  deyil ,  onda  o  sonlu  sayda  yarım  müstəvilərin  kəsişməsindən  alınır ,  qabarıq  çoxbucaqlı   çoxluq  kimi  təsvir  edilir , hansınınki  sərhədləri  əyridir  kordinat  oxlarının  parçalarından  və  x + y=(i=1,.....m)  düz  xəttən  qurulub .Belə  çoxbucaqlı  çoxluqlar  məhdud  (şəkil 2) və  məhdud  ilmaya  (şəkil  3)  bilər. Məhdud  olduqda  U- çoxluğu  qabarıq  çoxbucaqlıdır.





Mühazirə 12. 
Xətti proqramlaşdırmanın simleks metodu.


Xətti proqramlaşdırmada bucaq noqtələrinin U- çoxluğunun çox böyük mənası var. Əgər U≠ və məqsəd funksiyası inf <c, u > > - ∞ olarsa, onda aşağı sərhəd U- çoxluğunun bir bucaq nöqtəsində olur.

                                                                 (3)
 Bu deməkdir ki, 11 mühazirəsində qoyduğumuz məsələni aşağıdakı kimi həll etmək olar.
1) (3) çoxluğunun bütün bucaq nöqtələrini tapmaq;
2) J(u) = <c, u > məqsəd funksiyasınin hər bi bucaq nöqtəsində  qiymətini hesablamaq, hansiki bucaq nöqtələrinin sayını biz bilirik və bunların içərisində ən kiçik J(u) –qiymətini tapırıq.
Praktiki olaraq belə yanaşma düzgün deyil. Çünki, hətta kiçik ölçülü məsələlərdə bucaq nöqtələrinin sayı böyük ola bilər və bucaq nöqtələrini sadə seçmə yolu ilə məsələnin həlli mümkün vaxtda və sürətli EHM ilədə etmək mümkün olmur.
Buna baxmayaraq bucaq nöqtələri çoxluğunda seçmə üsulu fikri, xətti proqlaşmanın kanonik və əsas xətti məsələləri üçün bir sıra həllər metodunun tapılmasına təkan verir. Belə metodlardan biri simpleks metodudur. Xətti proqlaşma məsələlərinə U-çoxluğu ilk dəfə simpleks şəklində tətbiq edildiyi üçün metodun adı simpleks metod olaraq qalıb. 
U - çoxluğu belə bir simpleks şəklində olur:

                        ;                (4)
Sonrada bu metod daha ümumi çoxluqlar üçün U- lar üçün dəyişildi – ümumiləşdi: Bu metoda ardıcıl yaxşılaşdırma planı metodu da deyirlər. Simplek – metodu köməyilə U – çoxluğunun bucaq nöqtələrinin seçimini sıralanmış (yaxud istiqamətləndirilmiş) şəkildə yerinə yetirmək olur, hansıki, məqsəd f- nın qiyməti <c, u> bir bucaq nöqtəsindən digərinə keçəndə azalır. Burada çoxda olmayan bucaq nöqtələri araşdırıldıqda, demək olar ki, əsas məsələnin (xətti proqramlaşdırmanın) həlli var və əgər varsa, onu tapmaq olur. 
















Mühazirə13
Qeyri- xətti avtomatik  idarəetmə sistemləri.
13. Qeyri- xətti sistemlər haqqında ümumi məlumat.

Qeyri-xətti  sistemlər  haqqında  ümumi  məlumat ,  onların  təsvir  və  tədqiq  üsulları.
Real  avtomatik  sistemlərin  böyük  bir  qrupunu  xətti  diferensial  tənliklərlə  ifadə  etmək  olmur. Bunun  əsas  səbəbi  sistemin  tərkibində  qeyri-xətti  xarakteristikalı  ən  azı  bir  elemenyin  olmasıdır. Əlbəttə , bu  zaman  xətti  sistemlərin  tədqiq  üsullarından  istifadə  etmək  əksər  hallarda  yaramır. Bu , sistemin  xəttiləşdirməsinin  həmişə  mümkün  olmamağı  ilə  əlaqədardır. Qeyri-xəttielementə  malik  belə  sistemlər  bir  sıra  dinamik  xassələri  ilə  tədqiq  üsulları  ilə  xətti  sistemlərdən  kəskin  fərqlənir.
        Xətti  sistemlərdən fərqli  olaraq  bu sistemlərdə  hərəkətin  formaları  çox  müxtəlif  olub , onlarda  sönməyən  dayanıqlı  rəqsi  hərəkətlər  müşahidə  edilir.
Bu  rəqslərin  həm  forması , həm  də  amplitudu  və  tezliyi  sistemin  parametrlərindən  və  sistemə  təsir  edən  qüvvələrdən  asılı olur.
         Bəzən  çox  da  böyük  olmayan  başlanğıc  meyllərdən  sonra , sistemdə  yüksək  tezlikli  sönməyən  rəqslər  yaranır. Bu  başlanğıc  meyllər  həmin həddi  keçdikdə  isə sistemdə  alçaq  tezlikli  sönməyən  rəqslər  olur.
        Qeyri-xətti  sistemlə  onun  xətti  modeli  arasında   alınan  bu  fərqlərə  xəttiləşdirmə  zamanı  sistemin  bəzi  xüsusiyyətlərinin  nəzərdən  atılması  səbəb  olur. Deməli , sistemlərdə  rəqsi  hərəkətləri  tədqiq  etmək  üçün  qeyri-xəttilikləri  nəzərə  almaq  lazımdır. Qeyri-xətti  sistemlərdə  yaranan  avtorəqslər  sistemə  xaricdən  təsir  edə  biləcək  rəqslərlə  əlaqədar  olmayıb , sistemin  yalnız  daxili  xüsusiyyətlərindən  irəli  gəlir  və  onun  parametrərindən   asılı  olaraq  dəyişir.
Bir  sıra  əməli  məsələlərin  həllində  qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqi  çox  böyük  əhəmiyyət  kəsb  edir. Bəzi  hallarda  məhz  qeyri-xətti  sistemin  yaradılması  ehtiyacı  qarşıya  çıxır. Bu  bir  tərəfdən  qeyri-xətti  elementlərin  sadəliyi  və  texniki  cəhətdən  asan  qurulması  ilə  izah  edilə  bilər. Digər  tərəfdən  qeyri-xətti  sistemlər  müəyyən  şəraitdə  xətti  sistemlərə  nəzərdən  keyfiyyətcə  üstün  olması  ilə  seçilir. Hazırda  qeyri-xətti  sistemlərə  yaranan  böyük  maraq , həm  də  optimal  avtomatik  idarəetmə  sistemlərinin  mahiyyətcə  qeyri-xətti  sistemlərə  aid  olması  ilə  əlaqədardır.

     Qeyri-xətti  sistemlər “giriş-çıxış”   münasibətinə  görə 
            F(y , ,..... , t)=Ф(u , ,....)
Tənliyi, “giriş-vəziyyət-çl=çıxış” münasibətinə  görə  isə  
                                                 X(t)=f(x ,u,t)
                                                 Y(t)=(x,u,t)
Tənlikləri  ilə  təsvir  edilir. Ümumi halda  F,  Ф ,f , vektor  funksiyalarıdır  və  onların  hər  biri  u ,x  arqumentlərinə  (habelə , u  və  y-in  törəmələrinə ) nəzərən  qeyri-xətti  ola  bilər. Xətti  sistemlərdən  fərqli  olaraq  həmin  funksiyaları  ümumi  halda  aşkar  şəkildə  yazmaq olmur. Qeyri-xətti  sistemdən  asılı  olaraq   bu  funksiyaların  bir  qismi  xətti  ola  bilər.
     Qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqi  bir  sıra  riyazi  çətinliklərlə  əlaqədardır.
Bu  çətinliklər  əsasən  sistemin  qeyri-xətti  tənliklərinin  həlli  üçün  ümumi  və
dəqiq  üsulların  olmamağından  irəli gəlir. Ona  görə  də  qeyri-xəttiliyin  formasından  asılı  olaraq  sistemin  tədqiqi  üçün  hər  dəfə  əlverişli  riyazi  üsul
seçilir.Qeyri-xətti  sistemlərin  dayanıqlığının  öyrənilməsində   ən  ümumi  nəticələr  Lipşits   və Lyapunov   yanaşmaları  ilə  əlaqədardır.
Xüsusilə  sərbəst  hərəkəti  aşağıdakı  tənliklərlə  ifadə  olunan  sistemlərin  işinin  araşdırılmasında   bir  sıra  ümumi  nəticələr  alınmışdır
                                 =(, ,.....) ,i=              (5.1)
burada  -sistemlərin  koordinatları , -kəsilməz  qeyri-xətti  və  ya  parçalarda  kəsilməz  funksiyadır.
Bu  tənliklər  qarşıya  çıxan  qeyri-xəttiliklərin  əksər  növlərini  əhatə  edə  bilməsə  də  müəyyən  sinif  sistemlərin  araşdırılmasında  ən  sərfəli  modeldir.
Qeyri-xətti  sistemlərin  əməli  əhəmiyyətə  malik  böyük  bir  sinifinin  təsviri  və 
öyrənilməsi   aşağıdakı  mülahizəyə  əsaslanır.
      Tənzimləmə  sistemi  bir  sıra  xətti  elementlərdən  və  bir  qeyri-xətti  elementdən  (QXE)  təşkil  olunmuşdur. 5.1  şıklindəki  sxemdən  göründüyü  kimi υ
bütün  xətti  elementlər  xətti  hissədə  (XH)  cəmlənmişdir. 

                   	υ 	φ=φ(υ).XH
QXE



                             Şəkil 1.Xətti tənzimlənmə  sisteminin  ekvivalent  sxemi.
Bu  halda  sistemi  təsvir  edən  tənliklər  
                              =+ () , i=                        (5.2)
kimi  olacaq. Burada  
                                             =

-müvafiq  koedinatlar ;, , -həqiqi  sabit  əmsallar , ()-müəyyən  şərtləri  ödəyən  qeyri-xətti  funksiyadır.
Qeyd  etmək  lazımdır  ki, bir sıra  praktiki  tənzimləmə  sistemlərinin  tədqiqi  həmin  təsvirə  əsaslanır.
Qeyri-xətti  sistemlərin  təhlil  və sintez  məsələləri  tam  həll  edilməmişdir, mövcud  həll  üsullarının  çoxu  isə  olduqca  mürəkkəbdir. Buna  baxmayaraq   qeyri-xətti  sistemlərdə  yaranan  sönməyən   rəqsi  rejimlər  nisbətən  yaxşı  öyrənilmiş  və  həmin  rejimləri  təyin  etmək  üçün  hesablama  üsulları  işlənib  hazırlanmışdır. Tənzimləmə  sistemlərində  yaranan  periodik  rəqslər  əksər  hallarda  izafi  hərəkətdir  və  qarşısını  almaq  lazım  gəlir , bəzən  isə  rəqslər  zəruri  olub , nəinki  ondan  istifadə   edilir , hətta  xüsusi  rəqsi  rejimlər  yaratmaq  məsələsi  qarşıya  çıxır.
Qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqində  tətbiq  olunan  üsulları  iki  böyük  qrupa  dəqiq  və  təqribi  üsullara  ayırmaq  olar. Dəqiq  üsullara  misal  olaraq  qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqinin  ilk  dövrələrində  yaranmış  calama  üsulunu  göstırmək  olar . Əsas  etibarilə  bu  üsul ,  xətti  parçalı  xarakteristikaya  malik  sadə  qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqində  geniş  yayılmışdır. Calama  üsulunun  mahiyyəti , ayrıca  olaraq  hər  bir  intervalda  xətti  həllin  tapılması  və  intervalların  uclarında  sərhəd  şərtləriniin  calaşdırılması  ilə   səciyyələnir.
             Sonralar  calama  üsulunu  tədricən  təkmilləşdirməklə  A.A.Andronov  hissə-hissə  xətti  tənliklərin  həllinin  ümumi  üsulunu  yaratdı . Bu  üsula  görə  sistemin  hərəkətini  təsvir  etmək  məqsədilə  diferensial  tənliklərin  xüsusi  həllərinin inteqral  əyriləri ,  yaxud  faza  trayektoriyaları  kimi  göstərilən  fazalar  fəzasından  istifadə  edilir.  A.A.Andronovun  ideyaları  əsasında  qeyri-xətti  sistemlərin  tədqiqi  üsulları  daha  da  inkişaf  etdirilmişdir. Məsələn, İ.Flyuqqe-Lot rele  xüsusiyyətli  müxtəlif  servomexanizmlən  mamikasının  tədqiqi  üçün  düzbucaqlı  fazalar  müstıvisinin  kordinat  oxları  arasında  bucağı  sistemin  parametrlərinə  görə  təyin  edilən  korbucaqlı  sistemlə  əvəz  etməklə  fazalar  müstəvisi  üslunun  başqa bir  variantını  yaratmışdır.
Dəqiq  üsullarla  qeyri-xətti  sistemin  nisbətən  məhdud  sinfini  araşdırmaq  mümkün  olur. Ona  görə  dəqiq  analizi  mümkün  olmayan  bir  çox  praktiki  sistemlərin  tədqiqində  onların  dinamikasının  bəzi  mühüm  göstəricilərini  məsələn , dayanıqlıq  xassəsini  öyrənməklə  kifayətlənmək  lazım  gəlir.
         Xətti  sistemlərin  dayanıqlığına  nəzərən ,  qeyri-xətti  sistemlərin  dayanıqlığı  məsələsi  özünün  bir  sıra  xüsusiyyətləri  ilə  fərqlənir.
         Qeyri-xətti  tənliklərin  formasından  asılı  olaraq  müvafiq  sistemlərdə  bir  neçə  qərarlaşmış  və  ya  müvazinət  vəziyyəti  yarana  bilər. Müvazinət  vəziyyətlərindən  bəziləri  dayanıqlı , bəziləri  isə  dayanıqsız  ola  bilər. Ona  görə  qeyri-xətti  sistemlərin  ümumi  dayanıqlığı  haqqında  bu  baxımdan   əsassız  olur. Qeyri-xətti  sistemin  dayanıqlığı  dedikdə  ancaq  onun  bu  və  ya  digər  müvazinət  və
Ziyuyətlərinin  dayanıqlığı  başa  düşülməlidir. Sidtemə  təsir  edən  həyəcanlandırıcı  qüvvələr  çox  böyük  olmadıqda  müvazinət  vəziyyətləri  dayanıqlıq  xassəsin  saxlaya  bilir , əks  halda  isə  dayanıqsızlıq  ehtimalı  artır.
Bununla  əlaqədar  olaraq  qeyri-xətti  sistemlər  nəzəriyyəsində “kiçik”  və  “böyük”  oblastda  dayanıqlıq  anlayışlarına  baxılır.  Bu  anlayışların  məntiqi  davamı  kimi  qeyri-xətti  sistemlərin  tam  dayanıqlıq  anlayışına  da  baxıla  bilər.
Fazalar  fəzasında  qeyri-xətti  sistemin  müvazinət  vəziyyətinin  dayanıqlığı , xətti  sistemlərdə  olduğu  kimi , təkcə  təcrid  olunmuş  xüsusi  nöqtə  ilə  yox , həmçinin  müvazinət  oblastı  ilə  də  əks  etdirilə  bilər.
İdarəetmə  nəzəriyyəsi  üçün  xüsusın  Lyapunovun  ikinci  üsulu  (birbaşa  üsul) daha  çox  əhəmiyyətli  hesab  edilir. Bu  üsula  görə  dayanıqlığın  tədqiqi  müəyyən  xassələri  ödəyən  Lyapunov  funksiyalarının  qurulmasına  əsaslanır.
Lyapunov  funksiyalarının   varlığı  tədqiq  olunan  hərəkətin  dayanıqlılığının  kafilik  şərtlərini  təmin  edir. Lyapunovun  ikinci  metodu  əsasında  qeyri-xətti  sistemlərin  dayanıqlıq  nəzəriyyəsinin  sonrakı  inkişafına  mütləq  dayanıqlıq  anlayışı  böyük  təkan  verdi.
          Bu  sahədə  rumin  alimi  V. M. Popovun  təklif  etdiyi  sistemlərdə   müvazinət  vəziyyətlərinin  mütləq  dayanıqlığının   tezlik  meyarı  xüsusi  ilə  əhəmiyyətlidir.
Qeyri-xətti   sistemlərdə  yaranan  məcburi , həmçinin  avto  harmonik  rəqslərin  tədqiqinə  dair  bir  sıra  təqribi  üsullardan  da  geniş  istifadə  olnur.
Yüksək  tərtibli  tənliklərlə  təsvir  edilən  sistemlərdə  periodik  hərəkətlərin  dəqiq  üsullarla  tədqiqi  mümkün  olmadıqda  təqribi  üsullardan  istifadə  edilməsi  daha   əlverişli  sayıla  bilər.
Bir  çox  hallarda  real  sistemlərdə  baş  verən  avtomatik  rəqslər  sadə  olub , formaca  harmonik  rəqslərə  çox  yaxın  alınır. Buna  görə  də  müxtəlif  təqribi  üsullar  periodik  rəqslərin  harmonik  rejimə  yaxınlığı   , mülahizəsinə  əsaslanır.
Bu  üsullara  kiçik  parametrlər , yavaş –yavaş  dəyişən  əmsallar harmonik  balans  
Harmonik  xəttiləşdirmə , energetik  balans  və  s. üsulları  aid  etmək  olar.
Təqribi  üsullardan  avtomayik  tənzimləmə  nəzəriyyəsində  geniş  tətbiq  olunan  harmonik  balans  üsulunu  xüsusi  ilə  qeyd  etmək  lazımdır.
Qeyri-xətti   sistemlərin  keçid  proseslərinin   hesablanmasında  diskret  üsullar  geniş  tətbiq  edilir.  Bu  üsulların  bir  çoxu  hesablamaların  kompyuterlərdə  aparılmasına  imkan  verir.
Qeyri-xətti  tənzimləmə  sistemlərinin  tədqiqi  üsullarının  hazırlanmasında  və  tətbiqində  həndəsi  xarakterli  bir  sıra  təsəvvür  və  anlayışlardan  idtifadə  edilmişdir. Bunlardan  ən  mühümü  sistemin  faza  trayektoriyası   anlayışdır. Sistemin  faza  trayektoriyalarının   yerləşməsinə  əsasən  onun  dayanıqlığı  və  sistemdə  hansı  xarakterli  hərəkətlərin  müşahidə  olunacağı  barədə  fikir  yürütmək  mümkündür.

                     Faza  trayektoriyası  və qeyri-xətti  sistemin  dayanıqlığı
Qeyri-xətti   tənzimləmə  proseslərinin  mürəkkəbliliyinin  əyani  göstərilməsi  və  onun  səmərəli  tədqiqinin  təmin  edən  üsulların  yaradılması  üçün  faza  fəzası  anlayışından  istifadə  olunur. Bu  məqsədlə  qapalı  tənzimləmə  sistemini  xarakterizə  edən  n-tərtibli  diferensial  tənlik   n-sayda  birtərtibli  diferensial  tənliklə  əvəz  olunur.

                                                     
                                                     =(, ,..... ,f , g);                              (5.3)
                                                     =(, ,..... ,f , g);
Bu  tənliklər  üçün  t=o  olduqda  başlanğıc  şərtlər.           
                                  =, =, .....=
və                               
                                   , , .....   zamanın  funksiyası  kimi  axtarılan  dəyişənlərdir. Qeyd  etmək  lazımdır  ki, bu  dəyişənlərdən  biri  (məsələn  ) tənzim  olunan  çıxış  kordinatı  qalanları  isə  köməkçi  aralıq  dəyişənləri  kimi  iştirak  edir. F  və  g  həyəcanlandırıcı  və  tapşırıq  təsirləridir. Tutaq  ki, yuxarıdakı  (5.3)  tənliklər  sistemi  üçtərtiblidir  (yıni  n=3) .  , ,...  dəyişənləri  fiziki  təbiətinə  görə  müxtəlif  kəmiyyətlər  olduğuna  baxmayaraq  onlar  düzbucaqlı  kordinat  sisteminin  hər  hansı   M  nöqtəsinin  koordinatları  kimi  qəbul  edilə  bilər.
Real  tənzimləmə  posesində  bu  kəmiyyətlər  zamanın  istənilən  anında  müəyyən  konkret  qiymətlər  aldığından ,  M  nöqtəsi  də  fəzada  buna  uyğun  müəyyən  vəziyyət  tutacaqdır   (şəkil  5.2)
	,  ,  zamana  görə  dəyişdiyindən  M  nöqtəsi  də  fəzada  öz  vəziyyətini  müəyyən  trayektoriya  üzrə  dəyişəcəkdir.  Deməli ,  m  nöqtəsinin  hərəkət  trayektoriyası ,  sistemin  tənzimləmə  prosesində  özünü  necə  aparmasının  həndəsi  təsvirini  yarada  bilər.  


Mühazirə 14
Qeyri xətti proqramlaşdırmanın məqsəd funksiyası.
14.1. Məsələnin qoyuluşu.

Qeyri xətti proqramlaşdırmanın məsələsi belə ifadə olunur: 
Q(x) məqsəd funksiyanın minimal (maksimal) qiymətlərini xR" məhdudiyyət şərtləri daxilində tapılır.

gj(x) ≤ 0            j= 1,2,...m1
gk(x) = 0           k = l,2,...m2
ge(x) ≥ 0            e = l,2,... m3

həm funksiyanın özü, həm də məhdudluq şərtləri qeyri xəttidir. Qeyri xətti proqramlaşdırma da riyazi modellərlə, optimallaşdırmada məhdudluq şərtindən asılı olaraq iki qruplara bölünür: 
1) şərtsiz optimallaşdırma. 
2) şərtli optimallaşdırma.
I qrup məhdudluq şərti olmadan optimallaşdırma II qrup isə məhdudluq şərti olan optimallaşdırmadır. Eyni zamanda şərtsiz optimallaşdırma öz növbəsində iki yerə bölünür: törəmə iştirak edən və törəmə iştirak etməyən.







Mühazirə 15
Laqranj vuruğu metodu.

Bu metod əvvəlki metoda nisbətən daha mürəkkəb optimallaşdırma məsələlərinin məhdudluq şərtlərini həll edir. Bu metodun məğzi budur: r dərəcədən qeyri aşkar xj laqranj vuruğunu onun funksiyasına daxil etməkdir:

Xi (i =1,2...n) dəyişəninin optimal qiymətini tapmaq
üçün n+p sayda tənliklər sistemini həll etmək lazımdır;





bunlardan naməlum x və λ tapılır. Laqranj metodunun tətbiqinə aid məsələyə baxaq. 
Verilən paralelepipedin həcmi V-dir. Onun elə a,b,c ölçülərini tapmaq lazımdır ki, səthi S minmal qiymətdə olsun. Optimallaşdırma kriteriyası bu məsələ üçün: 
S = 2ab + 2ac + 2bc
a, b və s. parametrlərinə qoyulan məhdudiyyət şərti məsələnin şərtinə görə. abc=V  və  ya  abc-V=0  Laqranj metoduna əsasən məqsəd funksiyanı tərtib edək.

yəni
F = 2ab + 2ac + 2bc −λ (abc −V )


əsasən bu funksiyanın şəkili belə olacaq:






bu tənlikləri həll etsək  V  həcmini, paralelepipedin optimal ölçülərini tapmaq olur.



bu ölçülərdə paralelepipedin    səthi alınır.







Mühazirə  16.
Qeyri-xətti  proqramlaşdırma.
Qradiyent  (üsulu) metodu.

Funksiyanın  qradiyenti  elə  bir  vektor  adlanər  ki, hansıki  kordinat  oxuna  olan  proyeksiyaları  kordinatlara  görə  funksiyanın  xüsusi  törəmələridir.
grad F=(, .....).                             (1)
Qradiyentin  istiqaməti  bu  funksiyanın  sürətli  artmasının  istiqamətidir, d.d.  məqsəd  funksiyanın  örtüyünün  (müstəvisi)  daha  sərt  enməsini    göstərir.
Qradiyentin  proyeksiyası  G     ,   dəyişənlər  müstəvisinə  toxunan  xətlə  perpendikulyardır.
Qradiyent  metodla  ekstremum  axtarışında  başlanğıc  nöqtədə  əvvəlcə  ,  törəməni  təyin  edirlər , sonra  qradiyent  istiqamətində  addım  edirlər.  Yeni  nöqtələrin  koordinatları  aşağıdakı  formullarla  hesablanır.

=+ h;

=+ h

Hər  bir  addımın  ölçüsünü  çox  kiçik  seçirlər.  Yeni  nöqtədə  törəmələr  yenidən  hesablanır  və  qradiyentin  sonrakı   istiqaməti  təyin  edilir.  Adətən  hər  bir  addımı  elə  seçirlər  ki, bir  nöqtədən  digərinə  keçərkən  qradiyentin  istiqaməti  10- 15  dəyişir.  Yer  dəyişməni  o  vaxtacan  davam  edirlər  ki, törəmələr   və   sıfır  olmayıb  və  ya  ,   dəyişənlərinin  təyin  oblastının  sərhəddinə  çatmayıb  hələ  məsələn  şıkil  1-də  məqsəd  funksiyası  F    başlanğıc  nöqtəsindən  hərəkət  trayektoriyası  verilib.  Bütün  metodların  üstün  və  çatışmayan  cəhətləri  var.  

Şəkil 1. Qradiyent metodla ekstremumun təyini.

Əgər  məlumdursa  ki,  funksiyanın  ekstremumu  var  və  birdir  onda  releksasiya,  qradiyent  sürətli  enmə  metodu  ilə  məsələni  həll  etmək  olar. Bu  zaman  məqsəd  funksiyası  ilə  bu  cür  ifadə  olunur.
F(, ....)=() + () +......+ ().
Bu  zaman  daha  çox  Qayss  metodu  (releksasiya)  daha  əlverişlidir.
Çox  iti  uclu  və  ya  sərt  enməsi  olan  funksiyalar  üçün  Qradiyent  üsulu  daha  əlverişlidir.








Mühazirə 17
Qeyri – xətti proqramlaşdırma.
17.1. Relaksasiya metodu (Qayss metodu).

Optimallaşdırmanın axtarış metodları dəyişənlərin fəzada daima dəyişməsi (hərəkəti) məqsəd funksiyasının (qiyməti) ən böyük (ən kiçik) qiyməti istiqamətində dəyişməsinə əsaslanır. 
Axtarış üsullarının əsas xüsusiyyəti: məqsəd funksiyasının maksimumu (minimumu) tez tapılmır, ancaq zamanda baş verən, dəyişirilən proseslər nəticəsində tapılır, müəyyən ardıcıl hərəkətlər nəticəsində tapılır.
İki dəyişəndən asılı funksiyanın axtarışını nəzərdən keçirək. Bu axtarış çoxdəyişənli hallar üçün də doğrudur.  
Relaksasiya metodu. Bu metod adını – relaks – daha doğrusu “zəifləmə, boşalma” sözündən götürüb. Burada nəzərdə tutulur ki, hər etapda koordinatlardan biri zəifləyir və nöqtə koordinat üzrə hərəkət edə bilir. Relaksasiya metodunun izahı (şəkil 1).

Şəkil 1. Relaksasiya metodu ilə ekstremumun axtarışı.

Əvvəlcə başlanğıc A0 nöqtəsinin koordinatları x10 və x20 dəyişək, ancaq bir dəyişənin qiymətini dəyişək, digərini olduğu kimi saxlayaq. Daha doğrusu x1 –dəyişəninin qiyməti dəyişir, ancaq x2 dəyişməz qalır və x2=x20. Hərəkət davam edir o qədər ki, F funksiyası (məqsəd funksiyası), A1(x11, x20) nöqtəsini keçməsin. Bu nöqtədə hərəkətin istiqaməti dəyişir. İndi isə birinci dəyişən (x11) sabit qalır və ya x11 bərabər olur, ikinci dəyişən (x20) (hərəkət edərək) dəyişir, F funksiyasının artması istiqamətində dəyişir A2(x11, x21) - ə çatana kimi. Bu nöqtədə (A2) yenə hərəkətin istiqaməti dəyişir. Dəyişən qalır sabit və x21 bərabər olur, ancaq x1 – dəyişəni hərəkət  edir. Bu prosedur o vaxtacan davam edir ki, nə vaxt ki, iki koordinat üzrə hərəkətdə F məqsəd funksiyası artmır (artması qurtarır).
Relaksasiya metodu ilə axtarış çox sadədir və bu metodu avtomatlaşdırmaq çox asandır.
Əsas çatışmayan cəhəti: relaksasiya sxemi ilə edilən addımların sayı məqsəd funksiyasının yerləşmə vəziyyətinin koordinat oxlarından asılılığından asılıdır (koordinat müstəvisinin hansı hissəsində olmasından asılıdır). Bu fakt şəkildə izah edək (şəkil 2).

Şəkil 2. Relaksasiya sxemi ilə məqsəd funksiyasının
 koordinat oxlarından asılılığı.

a) Ekstremum axtarışı iki addımda başa çatır;
b) Addımların sayı çox böyükdür, nəzəri cəhətdən sonsuzdur;
c) Ümumiyyətlə ekstremuma düşmür, A1 nöqtəsindən hər iki tərəfə F məqsəd funksiyanın azalmasına gətirir, halbuki bu nöqtə heçdə maksimum deyil. 























Mühazirə 18
Dinamiki proqramlaşdırma metodu.
18.1. Dinamiki proqramlaşdırmanin mahiyyəti.

Bu metod optimallaşdırma məsələləri içərisində mühüm bir metodlardan biri olub, çoxmərhələli və çoxpilləli sistemlər üçündür. Prosesinin mərhələsi dedikdə vahid bir elementi bölüşdürdükdə zamana görə və ya fəzaya görə, о vəziyyəti xarakterizə edən parametrlər toplusuna çevrilsin: məsələn, detalın hazırlanmasında hər bir texnoloji əməliyyata mərhələ kimi baxa bilərik. Pillə dedikdə vahid elementin bir neçə tərkib hissələrə bölünərək onların parametrlər toplusu ilə xarakterizə olunmasıdır. Məsələn, avadanlığm ayrı-ayrı düyünləri və ya qovşaqları çoxmərhələli və çox pilləli sistemlərin optimallaşdırma kimi additiv və multiplikativ funksiyalarına ayrılır. Birinci hala optimallaşdırma kimi bütün mərhələ və pillə kriteriyalarinın Σ cəmi götürülür. 
Amma II halda isə bu kriteriyaların * hasili götürülür. 
Additivə misal olaraq prosesin dəyərinin krimetriyasını göstərmək olar. Multiplikativə misal maşının f.i.ə-nı göstərmək olar, yəni bütün düyünlərin ayrı-ayrılıqda f.i.ə-nın hasilini götürməklə maşının ümumi f.i.ə-nı tapa bilərik. 
Dinamiki proqramlaşdırma metodu Belman prinsipinə əsaslanıb, yəni optimallaşdırma elə xüsusiyyətə malikdir ki, başlanğıc şərtlərdən asılı olmayaraq optimal həldə birinci həllin optimal qiymətlərindən istifadə olunur.
riyazi tənliyi:






bn(x1) - N mərhələli proseslər üçün optimallaşdırma krimetriyasının maksimum qiyməti; x1 və x2   I və II mərhələ üçün parametrlərinin vektoru. 
u1 - birinci idarəetmə vektoru, U buraxıla bilinən idarəetmə çoxluğu; Qi(x1,u1)-1 mərhələsinin optimal kriterik qiyməti;  fN-1(x2) - sonuncu mərhələdə N-1 mərhələləri üçün optimallaşdırma kretiriyasının maksimum qiyməti: 𝝋1 - x2 parametri, x1 və U1- dən aslılığını bildirən hər hansı bir funksiyadır. 
Dinamiki proqramlaşdırma metodunun mahiyyəti ondan ibarətdir ki, N-ci mərhələ üçün prosesin başlanğıcda həllini ardıcıl olaraq iki mərhələli, üç mərhələli və i.a. N-cu mərhələyə kimi aparır. Bu halda məsələnin optimal həllinin tənliyini axırıncı mərhələdə təyin edirlir. Bunu yuxarıdakı tənliyə əsasən həll edirlər.















Mühazirə 20
Optimal sistemlər haqqında anlayış.
20.1. Optimal idarəetmə məsələsinin qoyuluşu.

Müasir texnikanın və istehsal texnologiyasının mürəkkəbliyi onların layihələndirilməsinə və idarə edilməsinə xüsusi diqqət tələb edir. Çünki mürəkkəb sistemlərdə bu və ya digər xarakteristikaları səmərəli seçmək lazım gəlir ki, bu da adi üsullarla həmişə mümkün olmur. Ən əlverişli-optimal xarakteristikaya malik sistemin yaradılması və tətbiqi hazırda ən vacib məsələlərdən biridir. Bu problemin həlli  bir çox sahələrdə artıq ənənəyə çevrilmişdir. Məsələn, kimyəvi reaktorun ən əlverişli konstruksiyasının, yaxud iş rejiminin seçilməsi, müəssisənin gəlirinin maksimumlaşdırılması, obyektin istənilən vəziyyət almasına sərf olunan enerji və vaxt itkisinin minumumlaşdırılması, sistemin koordinatlarının minumum xəta ilə qiymətləndirilməsi problemləri belə məsələlərdəndir.
Analoji məsələlər olduqca çoxdur və hamısını sadalamağa ehtiyac yoxdur. 
Hər bir sistem (bəzən bir neçə) keyfiyyət göstəricisi ilə səciyyələnir və həmin göstərici müxtəlif amillərdən asılı olur. Sistemə təsir edən amillərin elə qiymətlər yığımı ola bilər ki, həmin halda keyfiyyət göstəricisi əlverişli qiymət alır. Riyazi olaraq bu, keyfiyyət göstəricisini ifadə edən funksiyanın ekstremumuna uyğun gəlir.
Amillərin müəyyən qiymətlər yığımı sistemin keyfiyyət göstəricisinə maksimum (minumum) qiymət verirsə, ona optimal sistem deyilir. Optimal sistemlərin yaradılması riyazi kibernetikanın mühüm sahəsi olan optimal idarəetmə nəzəriyyəsinə əsaslanır.
Optimal idarəetmə nəzəriyyəsinin əsas mahiyyəti sistemin müəyyən keyfiyyət göstəricisinin ekstremumunu (maksimum və ya minimumunu) tapmaqla qarşıya qoyulan məqsədə nail olmağa imkan verən idarəetmənin tədqiqi məsələsidir.
Bu məsələni bir-biri ilə əlaqəli dörd hissəyə ayırmaq olar.
a) İdarəetmə məqsədinin seçilməsi;
b) Seçilmiş məqsədə nəzərən sistemin vəziyyətinin təyini;
c) Zaman keçdikcə sistemin vəziyyətinə təsir edən amillərin təyini;
Məlum şəraitdə ən əlverişli idarəetmə qanununun seçilməsi. Optimal idarəetmə sisteminin yaradılmasının sonrakı mərhələsi tapılmış idarəetmənin icra məsələsidir ki, bu da texniki vasitələrin seçilməsini tələb edir.
Göründüyü kimi ilk növbədə idarəetmə məqsədi təyin edilməlidir və bu, optimalı meyarı adlanan funksionalı seçməklə əlaqədardır. Burada məsələnin fiziki mahiyyətindən irəli gələn qoyuluşuna müəyyənləşdirmək və fiziki (texniki) təsvirdən riyazi təsvirə keçmək lazımdır. Bu, həmin vəziyyəti qiymətləndirməklə mümkündür və prosesi adekvat modellə təsvir etməyi tələb edir. Aydındır ki, həmin model sistemin dəyişənləri arasındakı əlaqəni kifayət qədər dəqiqliklə ifadə etməlidir. Deməli, optimallıq meyarı . vəziyyət tənlikləri və sistemin parametrləri məlum olduqdan sonra optimallıq meyarını maksimumlaşdıran ən əlverişli idarəetməni təyin etmək olar.
Beləliklə, optimal idarəetmə sisteminin  sintezi bir neçə ardıcıl məsələnin qoyuluşunu və həllini tələb edir:
1) Vəziyyətin təyini məsələsi. Bu məsələdə apriori , yaxud müşahidə olunan məlumat əsasında idarəetmə obyektini sərbəst və asılı dəyişənləri, habelə onların əlaqəsi verilmişdir; lakin bütün vəziyyət dəyişənləri məlum deyildir, ya da onların müşahidə qiymətləri həqiqi qiymətdən kifayət qədər fərqlənir. Burada məlum müşahidə olunma xassəsinə əsasən naməlum vəziyyət dəyişənlərini təyin etmək, yaxud müşahidə əsasında vəziyyət dəyişənlərinin həqiqi qiymətinə daha yaxın qiyməti tapmaq lazımdır. Bu məqsədlə ekvivalent çevirmə, aproksimasiya, optimal süzmə (həqiqi siqnalı maneədən ayırma) və s. kimi üsullardan istifadə edilir; 
2) Adekvat təsvir məsələsi. Əvvəldə qeyd etdiyimiz kimi bu mərhələdə idarəetmə obyektini adekvat təsvir edən riyazi model qurulur və optimal idarəetmə məsələsinin qoyuluşuna zəmin yaradılır.
3) İdarəetmə məsələsi. Bu halda idarəedici təsir ilə vəziyyət dəyişənləri arasında məlum əlaqə olan idarəetmə sisteminə baxılır. Verilmiş şərtlər daxilində sistemin vəziyyətini dəyişən elə idarəetmə axtarılır ki, müəyyən məqsədə çatmaq mümkün olsun. Çox vaxt optimal idarəetmə məsələsinə baxılarkən əvvəlki iki məsələni həll olunduğu güman edilir. Bu fəsildən məhz belə fərz edilərək optimal idarəetmə məsələsinin qoyuluşu və həll üsulları nəzərdən keçirilir. Optimal avtomatik idarəetmə sistemlərinin qurulması baxımından bir sıra optimal idarəetmə məsələləri daha çox diqqəti cəlb edir. Bunlardan xətti tənzimləyici və servomexanizim haqqında məsələni , idarəetmə müddətini , yanacaq və ya enerji sərfini minumumlaşdırma məsələlərini və s. məsələni qeyd etmək olar.
Optimal avtomatik idarəetmə sistemləri sintez edilərkən seçilmiş idarəedici təsirlər, vəziyyət dəyişənləri və digər xarakteristikalar, habelə optimallıq göstəriciləri fiziki, texniki yaxud iqtisadi mahiyyətcə real kəmiyyətlər olmalı, mövcud şəraitdə icrasının mümkünlüyü nəzərə alınmalıdır. Hər bir konkret şəraitdə sistemə verilən texniki, iqtisadi və s. tələblərdən asılı olaraq onlar formalaşdırılaraq riyazi tənliklər, məhdudiyyət şərtləri, məqsəd funksiyası və s. şəkildə ifadə olunur.
Yuxarıda qeyd edildiyi kimi optimal idarəetmə sistemlərinin yaradılmasında əsas məsələlərdən biri idarəetmə məqsədinin  seçilməsidir. Ona görə də həmin məsələ üzərində bir qədər ətraflı dayanmaq lazımdır.
 













Mühazirə 21
Optimallıq meyarı 
21.1. Optimal idarəetmə məsələləri.

Əksər halda idarəetmə məqsədinin müəyyən göstəricinin ekstremumunu araşdırmağa yönəltmək olar. Həmin göstəricini  J  ilə işarə edərək optimallıq meyarı adlandıraq. Real sistemə nəzərən  J  kəmiyyətinin ya minumumunu, ya da maksimumu araşdırılır. Bu kəmiyyətin işarəsini dəyişməklə maksimumlaşdırma məsələsini minumumlaşdırma məsələsinə və əksinə çevirmək mümkündür. Ona görə də müəyyənlik üçün gələcəkdə ancaq minumumlaşdırma məsələsinə baxılacaq.
Ümumi halda  J  kəmiyyəti  u(t)  idarəetməsindən, x(t)  vəziyyətindən və  y(t)  çıxış dəyişənlərindən , habelə zamandan  t  asılıdır, yəni

                                                J=J(u,x,y,t).

Bu meyarı minumumlaşdırma məsələsində optimallıq şərti belə yazıla bilər:

J=J(u,x,y,t)→minu∈U

Bu idarəetmə məqsədinin ümumi analitik verilişidir. Bir çox sistemlərdə u(t), x(t), y(t) kəmiyyətləri maneə və ya təsadüfi xarakterli həyacanlandırıcı təsirlərə məruz qalır. Bu halda mütləq optimallıq əvəzinə statistik optimallıq məsələsi qoyulur. Onda optimallıq meyarı  J  kəmiyyətinin orta statistik qiyməti- riyazi gözləməsi kimi təyin edilir.

M{J(u,x,y,t)}→min ,

burada  M- riyazi gözləmə işarəsidir.
Riyazi modelin verlişindən, sistemin xarakterindən və həll ediləcək məsələnin qoyuluşundan asılı olaraq optimallıq meyarı mürəkkəb və ya sadə ola bilər. Məsələn, birqiymətli təyin edilən stasionar sistemlərin optimallıq meyarı yalnız idarəetmə və vəziyyət dəyişənlərinin funksiyasıdır:

J=J(u(t),x(t)).

Doğrudan da əksər vaxt riyazi modeli elə çevirmək olur ki, y çıxış dəyişəni vəziyyət dəyişənləri ilə ifadə edilsin.
Xüsusi halda optimallıq meyarı u(t), x(t) və t kəmiyyətlərinə nəzərən xətti, kvadratik və s. şəkilli aşkar funksional ola bilər. Hər bir halda optimallıq meyarı sistemi bir vəziyyətdən digər vəziyyətə keçməsi prosesinin keyfiyyətini ədədi qiymətləndirməyə imkan verməlidir. Dinamik sistemlərin tədqiqində tətbiq edilən optimal idarəetmə məsələlərini bəzən optimallıq meyarını nəzərən təsnif edirlər. Tutaq ki ,optimallıq meyarını ümumi şəkli aşağıdakı kimidir: 

                                      J(∙) = G(x(t0),x(ts),t0,ts) ,                     (1)

Burada  t0 – prosesin başlanğıc, ts- son anıdır.
Buna Mayer məsələsi deyilir. Xüsusi halda  J=G(x(ts),ts) olarsa, Mayer məsələsi terminal idarəetmə məsələsi, J=(ts-t0) olarsa, tez hərəkət məsələsi adlanır. Burada birinci ifadə idarəetmə prosesi qurtaran ts anında vəziyyət vektorunu, ikinci ifadə isə keçid müddətini xarakterizə edir.
Optimallıq meyarı 
                                                                    (2)
inteqralı şəklində olduqda, optimal idarəetmə məsələsi Laqranj məsələsi adlanır. Burada F (∙) ixtiyari t  anında.  Onun inteqralı isə başlanğıc  t0 anından son  ts anınadək baş verən keçid prosesinin kəmiyyətini müəyyən edir.(1)və (2) ifadələrini birləşdirməklə aşağıdakı optimallıq meyarını almaq olar: 

                       J= G(x(t0),x(ts),t0,ts) +               (3)

Bu meyara uyğun optimal idarəetmə məsələsi Bols məsələsi adlanır. İfadələrdə x(t0)- başlanğıc, x(ts)-son vəziyyəti göstərir və ümumiyyətlə, həm x, həm də u vektor şəklindədir :

x(t)=[x1(t),x2(t),...,xn(t)] ;
u(t)=[u1(t),u2(t),...,un(t)] .

Optimal idarəetmə sistemlərində keçid müddətinə nəzərən iki növ məsələ səciyyəvidir.
1) Qeyd edilmiş, yəni məlum zamanda idarəetmə məsələsi. Bu məsələdə t0 və ts anları, deməli, sistemin başlanğıc vəziyyətdən son vəziyyətə keçmə müddəti məlum olur.
2) Qeyd edilməmiş, yəni ixtiyari zamanda idarəetmə məsələsi. Bu məsələdə t0 və ts anlarından biri məlum deyildir və sistemin başlanğıc  vəziyyətdən son vəziyyətə keçmə müddəti ixtiyari qiymətə malik ola bilər.  

Sərhəd şərtlərinə nəzərən optimal idarəetmə məsələləri üç sinfə ayrılır:
1) Ucları bərkidilmiş idarəetmə məsələsi. Belə məsələnin qoyuluşu zamanı başlanğıc və son vəziyyət məlum, yəni x(t0)=x0 , x(ts)=xs, x0, xs verilmiş nöqtələrdir;
2) Sağ ucu sərbəst idarəetmə məsələsi. Belə məsələnin qoyuluşunda başlanğıc vəziyyət  x(t0)=x0 məlum, son vəziyyət isə ixtiyaridir. Bu halda xs çoxluğu bütün vəziyyət fəzasına uyğun gəlir;
3) Ucları hərəkət edən idarəetmə məsələsi. Bu məsələdə x0 və xs iki və daha çox nöqtədən ibarətdir, yəni azı iki başlanğıc və iki son vəziyyət mümkündür. Qeyd edək ki, bu məsələnin xüsusi halları sol ucu və sağ hərəkət edən idarəetmə məsələləridir. Sol ucu hərəkətli idarəetmə məsələsində x0, sağ ucu hərəkət edən idarəetmə məsələsində isə xs ən azı iki nöqtədən ibarətdir.


  


















Mühazirə 22.
22.1. Variasiya hesabı metodu.
22.2. Eyler tənliyi.

Bu metod funksiyanın ekstremum qiymətini tapmaq üçün işlədilir: hansı ki, funksionalın ekstremumu hər hansı bir intervaldan təşkil olunur. Variasiya hesabı ilə məsələlərin həllini aşağıdakı funksionalla almaq olar.


Burada inteqral altı funksiya x-dan həm aşkar və qeyri aşkar asılıdır. Çünki həm y(x) funksiyası və onun I tərtib törəməsi yx(x) iştirak edir. 
Məsələ qarşıda belə qoyulur: elə y(x) funksiyası təyin et ki, yuxarıdakı, J inteqralı maksimum və ya minimum qiymətlər alsin. 
Variasiya hesabı metodunun əsas mahiyyəti ondan ibarətdir ki, funksionalın variasiyaları analiz edilir. Funksionalın variasiyası dedikdə verilən qiymətinin dəyişməsi ilə funksionalın sonsuz kiçilən qiymətdə dəyişilməsi başa düşülür. 
Bu halda funksionalın minimal qiymət almasnın vacib şərtini tapmaq üçün onun I variasiyasinın bərabər olması, şərti isə II variasiyasının analiz edilməsidir.
Məsələ: iki nöqtə arasındakı minimum uzunluğun tənliyini tapmalı:
Xətti uzunluğu



ekstremumun vacib şərti


           
Burada           



bu şərt Eyler-Laqranj şərti adlanır.
Bunu tətbiq etsək:


buradan



yəni   yəni iki nöqtə arasmdakı ən qısa yol düz xətdir.	















Mühazirə 23
Maksimum prinsipi.
23.1. Pontryaqinin maksimum prinsipi.
23.2. Hamilton sistemi.

Bu differensial tənliklər sistemi ilə optimal prosesi yazmaq metodudur.


Burada i =1,2..., p ; x(Z) - dəyişən vektor olub fəza koordinatını bildirir. U(t) - idarə etmə vektorudur.
Maksimum prinsipi ilə belə bir məsələni lıəll edirlər. Elə optimal idarəetmə təyin etmək ki, sistem x(t0) halından → x(t1) halına keçəndə aşağıdakı minumumlaşma ödənilsin.

 
bu başlanğıc şərtlər daxilində:
x(t0)=x0
x(t1) S*

burada S′ - məqsəd çoxluğudur, şərti belədir.
u(t)U bütün t üçün, burada U - buraxıla bilinən idarəetmə ki, təşkil edir. Məsələni həll etmək üçün qoşma vektor olan λ (t) dəyişənini daxil edirlər və buna Qamilton funksiyası da əlave olunur.


max prinsipinə görə əgər U*(t) - optimal idarəetmədirsə x*(t) - optimal trayektoriyadırsa, onda elə və λ*(t) qoşma dəyişən vektoru mövcuddur ki, о optimal trayektoriyanın təmin etsin:

d λ*(t) /dt = ∂ H / ∂λ i*(t);
d λ*(t) /dt = ∂H / ∂x i*(t);

bu zaman uU olanda H(x*, u*, λ*, t) = max H (x, u, λ, t).
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