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 هچکید

سازی غیرخطی که دارای قیود و تابع هدف محدب هستند این مقاله، یک روش ابتکاری برای حل مسائل بهینهدر      

د که شونگردد، سپس مقادیر متغیرها طوری تعیین میشده است. در این روش، یک تابع هزینه تعریف میطراحی

سازی است. مینیمم شدهاستفاده K.K.Tناسب، از شرایط بهینگی آن تابع هدف مینیمم شود. جهت ایجاد تابع هزینه م

ی این دهند کارایاست. کاربردها نشان می شدهانجامسازی بدون مشتق نلدرمید تابع هزینه با استفاده از روش بهینه

ℝروش برای مسائل با ابعاد بزرگ مانند 
تر ش، آسانکارگیری این روهای مشابه بیشتر است و بهنسبت به روش 10

 است. شدهدادههایی کارایی روش توضیح های مشابه است. توسط مثالاز روش

 ریزی غیرخطی.سازی نامقید، برنامه، بهینهKKTروش نلدرمید، شرایط بهینگی : های کلیدیواژه

 30/3/1397:پذیرش            1/1/1397دریافت: 

 مقدمه -1

یانگ و گائو : مثال طوربه است؛شده انجام های مختلفروش از محدب ریزیهبرنام مسائل حل راستای در زیادی تحقیقات

 حل دینامیکی، عصبی شبکه یک ایجاد و KKT1 شرایط گرفتن نظر در با را خطی قیود با غیرخطی سازیبهینه ( مسائل2008)

 سازیبهینه ( مسائل2011و گائو ) یانگ همچنین .است شبکه تعادل نقطه همان مسئله، بهینه نقطه شبکه، آن در که اندکرده

 نای کردن مینیمم و( ایجریمه تابع نوع از) هزینه تابع یک گرفتن نظر در با و KKT شرایط از استفاده بدون را محدب مقید

 هاشبکه از دنباله کی صورتبه بازگشتی عصبی هایشبکه اند. در این تحقیق،کرده حل دینامیکی عصبی شبکه یک توسط تابع،

 کار بلیق شبکه تعادل نقطه از بعدی شبکه و رسیده خود تعادل نقطه به شبکه یک مرحله، هر در که شوندمی گرفته نظر در

 عصبی شبکه یک ایجاد با (2012ناظمی ) .شودمی اصلی مسئله بهینه جواب نهایی تعادل نقطه زمانی که تا دهدمی ادامه را

( 2014) و ونگ یان لی، .است کرده حل را غیرخطی ریزیبرنامه مسائل شود،یم طراحی KKT شرایط توسط که دینامیکی

ها محدب کرده است. تابع هدف این مسئلهلایه حلریزی غیرخطی را با استفاده از شبکه عصبی مصنوعی یکمسائل برنامه

سازی نهط کافی برای نقطه زینی آن، مسئله بهییافته و یافتن شرای( با ایجاد تابع لاگرانژین تعمیم2009) یانگتنگ و  ،یولنیستند. 

سازی غیرخطی مشابه روش این مقاله وجود اند. تحقیقات خیلی زیادی برای حل مسائل بهینهغیرخطی مفروض را حل کرده

 شود.ها خودداری میدارند و از ذکر آن

                                                           

 Corresponding author (E-mail: asad87000@yahoo.com) 

 

 1Karush-Kuhn-Tucker 

 گیری و تحقیق در عملیاتنشریه تصمیم                           

  1397 بهار(، 1، شماره )3دوره                                  

 سازی نلدرمیدسازی غیرخطی از روش بهینهحل مسائل بهینه

  اژدر سلیمانپور باکفایت

  .نیراا یه،اروم یه،اروم یاندانشگاه فرهنگ یاضی،گروه ر
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 صورتبه نه اما KKT شرایط همان از با استفادهمحدب  یرغمحدب و نیز  غیرخطی سازیبهینه مسائل این مقاله، در

 تابع یک KKT شرایط از استفاده با حالت این در .شوندمی حل تابع هزینه ایجاد یک از استفاده با بلکه دینامیکی، شبکه

 کردن مممینی برای و کندمی مینیمم را هزینه تابع نقطه، آن که است اینقطه یافتن مسئله هدف که شودمی تعریف هزینه

های جستجو (. این روش در دسته روش1991بلوم و لی، )شود استفاده می 1نامقید نلدرمید سازیروش بهینه از هزینه ابعت

فرد آن این است که از مشتق )گرادیان( تابع هدف استفاده نکرده و با سه عمل انبساط، انقباض بوده و ویژگی منحصربه

س سیمپلک رأسدهد و پس از انجام چندین تکرار، بهترین یل میو انعکاس روی یک سیمپلکس، تکرارهایی را تشک

ر های مشابه است و دکند. این روش در برخی موارد دارای کارایی بیشتری نسبت به روشنهایی نقطه بهینه را ایجاد می

( یک 2017)پوهان و برمر  ،فرفاج(. 1997رائو،  ؛1965کاربردهای فنی و مهندسی زیادی بکار رفته است )نلدر و مید، 

شده یطراحروش نلدرمید  بر اساساند که کار بردهسازی استاندارد بهریزی ژنتیک را برای حل مسائل بهینهروش برنامه

اند. روش نلدرمید در این فرم برای حل کار بردهای از روش نلدرمید را بهیافته( فرم تعمیم2004است. لورسن و ریچ )

 گویند.می 2یافتهرود و به آن، روش نلدرمید کراندار تعمیمار میکسازی کراندار بهمسائل بهینه

 سازی بدون مشتق نلدرمیدروش بهینه -2

)رائو  سازی نامقید داردهای جستجوی بدون استفاده از مشتق است و کارایی زیادی در بهینهاین روش، یکی از روش

𝑛ای از شکل هندسی است که توسط مجموعه 3. یک سیمپلکس(7199 +  ؛شودبعدی تشکیل می 𝑛نقطه در فضای  1

یک چهاروجهی است. ایده اصلی روش  یبعد، یک مثلث و در فضای سهیدر فضای دوبعدیک سیمپلکس بنابراین 

𝑛نلدرمید بر مقایسه مقادیر تابع هدف در  + رأس یک سیمپلکس اصلی و حرکت تدریجی این سیمپلکس به سمت  1

 یابیم. حرکت سیمپلکس توسط سه عملبا این روش همواره نقطه کمینه را می ؛اری استنقطه بهینه طی یک فرآیند تکر

با ارزیابی تابع در رئوس  رأسگیرد. در سیمپلکس آغازین بدترین و بهترین صورت می 6و انبساط 5، انقباض4انعکاس

قباض، انبساط یا انعکاس به گاه انتعدادی از اعمال سهشود، سپس در هر تکرار با استفاده از سیمپلکس معلوم می

رسیم که مقادیر تابع در رئوس آن نسبت به سیمپلکس قبلی کمتر)بهتر( است. به همین ترتیب، سیمپلکس جدیدی می

 یابد.این تکرارها تا رسیدن به نقطه کمینه ادامه می

است.  شدهدادهنشان  1کل ای از این سیمپلکس در شباشند. نمونهمی رأسها دارای چهار ی سیمپلکسبعدسهدر فضای 

 1کل شود. در شمشخص می رأسدر روش نلدرمید ابتدا با محاسبه مقدار تابع در رئوس سیمپلکس بهترین و بدترین 

توان انتظار داشت دهیم. مینشان می 𝑥0جز بدترین را با بدترین باشد. میانگین همه نقاط به 𝑥4بهترین و  𝑥1فرض کنیم 

است را یک  𝑥𝑟دارای مقدار تابع کمتری باشد این عمل که حاصل آن نقطه  𝑥0نسبت به نقطه  رأسدترین که قرینه ب

 شویم که رئوس آنو هر بار با یک سیمپلکس جدید مواجه می شدهانجامنامند. به همین ترتیب، اعمال دیگر انعکاس می

( ضمن بیان جزئیات این الگوریتم آن را 1392ت. سلیمانپور )های قبلی اسدارای مقدار تابع کمتری نسبت به سیمپلکس

 کار برده است.در کاربردهای علمی و عددی زیادی به

 

                                                           

 1Nelder-Mead 

 2Globalized Bounded Nelder-Mead (GBNM) 

 3Convex Hull 

 4Reflection 

 5Contraction 

 6Expantion 
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 ی.بعدسهنمایش انعکاس در روش نلدرمید در فضای  -1شکل 

 سازی غیرخطیبهینه -3

 گیریم:خطی محدب زیر را در نظر میریزی غیرمسئله برنامه

 

 

𝑥که در آن   = (𝑥1, … , 𝑥𝑛)𝑇 ∈ ℝ𝑛 ،𝑓: ℝ𝑛 → ℝ  و𝑔(𝑥) = (𝑔1(𝑥), … , 𝑔𝑚(𝑥))𝑇 توابع .𝑓  و𝑔𝑚(𝑥), … , 𝑔1(𝑥) 

ℎ(𝑥)پذیر باشند. همچنین شود که محدب بوده و دو بار مشتقفرض می = 𝐴𝑥 − 𝑏  که در آن𝐴1×𝑛  ،𝑟𝑎𝑛𝑘(𝐴) =

𝑙(0 ≤ 𝑙 ≤ 𝑛)  و𝑏 ∈ ℝ𝑙( دارای جواب بهین منحصرب1. در این مقاله فرض بر این است که مسئله )فرد باشد. تابع ه

 (:2012گیریم )ناظمی، در نظر می صورت زیر( را به1لاگرانژین مربوط به )

 

             

𝑢که در آن  ∈ ℝ𝑚  و𝑣 ∈ ℝ𝑙 ه دانیم نقطمضارب لاگرانژ هستند. می𝑥∗  درℝ𝑛 ( است اگر و 1یک جواب بهینه برای )

∗𝑢تنها اگر بردارهای  ∈ ℝ𝑚  و𝑣∗ ∈ ℝ𝑙 تایی موجود باشند بطوریکه سه(𝑥∗𝑇 , 𝑢∗𝑇 , 𝑣∗𝑇)
𝑇  در سیستمKKT  زیر صدق

 :(1993کنند )بازارا، 

 

              

𝑢∗𝑇)نامند و زوج می KKTرا نقطه  ∗𝑥که در آن  , 𝑣∗𝑇)
𝑇  نیز بردار مضارب لاگرانژ متناظر با𝑥∗شود. ، نامیده می 

𝑓 ،𝑔𝑘اگر توابع  :1لم  , (𝑘 = 1, … , 𝑚)  همگی محدب باشند آنگاه𝑥∗ ( است اگر و 1یک جواب بهینه برای مسئله )

 ( باشد.1برای ) KKTیک نقطه  ∗𝑥تنها اگر 

 ( مراجعه شود.1993 ،شرالا و شلی بازارا،)به  اثبات:

صورت زیر تعریف کار یک تابع هزینه به( صدق کنند. برای این 3است که در ) ∗𝑣و  ∗𝑥∗ ،𝑢اکنون هدف ما یافتن 

 کنیم:می

(1) 𝑀𝑖𝑛 𝑓(𝑥)         

 𝑆. 𝑡: {
𝑔(𝑥) ≤ 0

ℎ(𝑥) = 0
 

    (2) 
𝐿(𝑥, 𝑢, 𝑣) = 𝑓(𝑥) +

1

2
∑ 𝑢𝑘

2𝑔𝑘(𝑥) + ∑ 𝑣𝑝ℎ𝑝(𝑥),

𝑙

𝑝=1

𝑚

𝑘=1

 

   (3) 𝑆. 𝑡: {
𝑢∗ ≥ 0, 𝑔(𝑥∗) ≤ 0, 𝑢∗𝑇𝑔(𝑥∗) = 0

∇𝑓(𝑥∗) + ∇𝑔(𝑥∗)𝑇𝑢∗ + ∇ℎ(𝑥∗)𝑇𝑣∗ = 0       

ℎ(𝑥∗) = 0
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+𝑔که در آن  = max
 

{0, 𝑔} ( نرم اقلیدس در بردارها است و چون فضا متناهی4و نرم مذکور در ،) البعد است لذا از

(. 1978زیک، ها معادل هستند )کریالعبد تمام نرمتوان استفاده کرد زیرا در فضاهای متناهیهای دیگر نیز میتمام نرم

تک صفر شوند و اگر این مینیمم در دهنده آن تکشود که جملات تشکیلزمانی حاصل می 𝜓واضح است که مینیمم 

یجه، درنتباشد. ( است که همان بهین مسئله اصلی می3رخ دهد آنگاه این نقطه، نقطه صادق در ) ∗𝑣و ∗𝑥∗ ،𝑢ای مانند نقطه

مینیمم شود. مسئله مینیمم کردن تابع هزینه، یک  𝜓ها مقدار که به ازای آنیطوربهاست  𝑣و 𝑥 ، 𝑢مجهول مسئله، یافتن

کنیم. مزیت این روش از روش نلدرمید استفاده می 𝜓سازی نامقید است. در این مقاله برای مینیمم کردن تابع مسئله بهینه

های شود. در روشلیه حتی نشدنی به جواب کمینه همگرا می( این است که غالباً برای نقاط او4در کمینه کردن تابع )

نقطه آغازین نشدنی است روش نلدرمید  که یحالتمشابه برای شروع تکرارها یک نقطه شدنی باید در دست باشد. در 

نیست. در این  موردنظرشود اما نقطه حاصل جواب ممکن است ناسازگار باشد. به این معنی که الگوریتم همگرا می

 کارگیری روشیجه در بهدرنتآوریم. می به دستالت با اجرای مجدد الگوریتم و تغییر نقاط آغازین نقطه بهین را ح

ر دیگعبارتکنیم. روش نلدرمید همگرا است. بهنلدرمید همواره نقاط آغازین را مقادیری کوچک و تصادفی اختیار می

شود و اگر سیمپلکس اولیه نامناسب باشد )مثلاً به همگرا می با هر سیمپلکس اولیه این روش به نقطه مینیمم موضعی

ین روش، رسیم. در اجوابی ناسازگار برسیم( آنگاه با تغییر سیمپلکس اولیه و اجرای مجدد الگوریتم به جواب بهینه می

وده سئله افزها بر پیچیدگی مشود. چون بحث روی این جوابهای بهین دوگان )ضرایب لاگرانژین( نیز حاصل میجواب

 های بهین مسئله اصلی توجه خواهیم کرد.ها همواره به جوابگیرد لذا در مثالیر قرار میتأثو موضوع اصلی تحت 

𝑛است. بر این اساس، ابتدا  2عملکرد شماتیک و کلی روش نلدرمید بر اساس دیاگرام شکل   + نقطه اولیه و تصادفی  1

اندازه کافی کوچک باشد توقف در آن نقاط اگر مقدار آن به 𝜓حاسبه تابع هزینه بعدی اختیار کرده، سپس با م 𝑛از فضای 

کنیم. این روند تا رسیدن به یک سیمپلکس جدید از روش نلدرمید یک نقطه جدید پیدا می صورت یناکرده و در غیر 

یابد. در هر تکرار از روش نلدرمید، شاهد کاهش مقدار تابع که مقدار تابع هزینه آن تا حد دلخواه کم باشد ادامه می

 (. 1997هزینه هستیم و این اتفاق به دلیل همگرا بودن روش نلدرمید است )رائو، 

 
 سازی.دیاگرام عملکرد روش نلدرمید در حل مسئله بهینه  -2شکل 

 هامثال -4

دهیم. ابتدا یک مثال از روش سازی غیرخطی را نشان میهایی کارایی روش نلدرمید در بهینهدر این بخش، با ذکر مثال

یگر های جدید دی و مقید ذکر و با روشسازی غیرخطسازی نامقید بیان کرده سپس چند مثال از بهینهنلدرمید در بهینه

در  4𝐺 اندازهبه RAMو حافظه  𝐺𝐻𝑧 2.4 اندازهبه CPUبا  4های کامپیوتری در کامپیوتر پنتیوم کنیم. برنامهمقایسه می

م و باشد خیلی ک 10ها که تعداد متغیرهایشان کمتر از است. زمان اجرا در برخی از مثال اجراشدهافزار متلب محیط نرم

 است. شدهاستفادهدر حد چند ثانیه است؛ در برنامه از دقت مضاعف 

 (4) 𝜓(𝑥∗, 𝑢∗, 𝑣∗) = ||∇𝑓(𝑥) + ∇𝑔(𝑥)𝑇𝑢∗ + ∇ℎ𝑇(𝑥)𝑣||𝑝 + ||𝑢𝑇𝑔(𝑥)||𝑝 + ||ℎ(𝑥)||𝑝

+ ||𝑔+(𝑥)||𝑝  
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,𝑓(𝑥1خواهیم کمینه تابع می -1مثال  𝑥2) = 𝑥1 − 𝑥2 + 2𝑥1
2 + 2𝑥1𝑥2 + 𝑥2

∗𝑥را بیابیم. جواب بهینه، نقطه  2 =

𝑓(𝑥∗)است و  (1,1.5−) = رسیم. در برنامه تکرار، به همین نتیجه می 40از  کارگیری روش نلدرمید بعد. با به1.25−

تر . البته با ادامه تکرارهای روش نلدرمید، جواب دقیقاندشدهگرفته [1,1−]مقادیر اولیه، اعداد تصادفی از بازه  شدهنوشته

وش نلدرمید الگوریتم راست.  شدهاستفادهشود. زمان اجرا در حد چند ثانیه بوده و در محاسبات از دقت مضاعف می

جهت نوشتن برنامه کامپیوتری در ضمیمه آورده شده است. توجه داریم دقت در حل این مسئله خیلی بالا بوده و 

ای به بعد الگوریتم به جواب ین معنی که از مرحلهبه ااست.  شدهحاصلتوان گفت که جواب دقیقاً و بدون خطا می

 شود.دقیق همگرا می

 گیریم:ریزی غیرخطی زیر را در نظر میبرنامه -2مثال 

است. تابع هدف این  شدهحل( با استفاده از شبکه عصبی مصنوعی یک لایه 2014و همکاران، ) یل( توسط 5مسئله )

∗𝑥. جواب دقیق این مسئله نقطه باشدمسئله محدب نمی = (0,
1

4
)

𝑇

کارگیری روش و به 𝜓است. با تشکیل تابع هزینه  

𝜓تکرار به جواب زیر با مقدار تابع هزینه  8000نلدرمید پس از  =  رسیم:می 0.10588741761

𝑥1 = 0.000000000000237, 𝑥2 = 0.249999999984172 

 تصادفی نقاط زیر هستند: رأس 5باشد. این می رأس 5دارای سیمپلکس آغازین در این مثال 

(
0.085071
0.056055

),    (
0.058279
0.081539

),   (
0.000052
0.086543

) , (
0.052768
0.047952

) , (
0.049809
0.090085

)         

نق و همکاران، این مسئله شود. در روش گوچدیده می 4و  3ها و خطای تکرارها در شکل مراحل همگرایی حالت

𝜖توسط شبکه عصبی با تلرانس  = خیلی بهتر بوده و دقت در  𝑥1است. در این مقاله، دقت در برآورد  شدهحل، 10−5

 مشابه با روش گوچنق است. 𝑥2برآورد 

 گیریم:ریزی غیرخطی زیر را در نظر میبرنامه -3مثال 

 

 

 

 

 

 

(5) 𝑀𝑖𝑛 𝑓(𝑥) = 1 + 𝑥1
2 − 𝑒−𝑥2

2
    

 
𝑆. 𝑡: {

𝑥1
2 − 𝑥2 +

1

4
≤ 0

−|𝑥1| + 𝑥2 − 1 ≤ 0
. 

(6) 𝑀𝑖𝑛 𝑓(𝑥) = 𝑒𝑥2
2−𝑥1

2
   

 𝑆. 𝑡: {
𝑥1

2 − 1 ≤ 0

𝑒−𝑥2 − 1 ≤ 0
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 .2ها و خطای تکرارها در مثالهمگرایی حالت -3شکل 

 
 

 

 

 

 

 

 

 .2مثال همگرایی خطای تکرارها در  -4شکل 

سازی هینهه بیافته و یافتن شرایط کافی برای نقطه زینی آن، مسئل( با ایجاد تابع لاگرانژین تعمیم2009و همکاران ) یول

زیر موجود  صورتبهدهد. دو نقطه بهین اند. کمترین مقدار تابع هدف در دو نقطه رخ میرا حل کرده موردنظرغیرخطی 

 است:

𝑥1
∗ = (

1
0

) , 𝑥2
∗ = (

−1
0

) 

کرده و با را ایجاد  𝜓های بهین همگرا شود. تابع هزینه این مسئله نیز محدب نیست و روش جدید قادر است به جواب

𝑥1تکرار به جواب  8517ها پس از شروع از نقاط آغازین تصادفی در یکی از حالت
𝜓با  ∗ = 5.8917 × و پس از  10−4

𝑥2تکرار به جواب  9923
𝜓با  ∗ = 2.6227 ×  صورت زیر هستند.رسیم. این دو جواب بهمی 10−4

𝑥1
∗ = (

1.0000001150
−0.0000588227

),   𝑥2
∗ = (

−1.00000000
−0.0187885

) 

𝑥1ها و خطا برای محاسبه فرآیند همگرایی حالت
ها و خطا در محاسبه آمده است؛ فرآیند همگرایی حالت 6و  5در شکل  ∗

𝑥2
آمده است. دستشود. لازم به ذکر است با شروع از نقاط اولیه متفاوت، دو جواب بهین بهدیده می 8و  7در شکل  ∗
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و بار دیگر با شروع از  شدهحاصلهای بهین بار با شروع از نقاط آغازین تصادفی، یکی از جوابدیگر، یکعبارتبه

آمده است. ممکن است در یک اجرا، به جوابی ناسازگار برسیم، در این صورت دستنقاط آغازین دیگر جواب بعدی به

 شود.با اجرای مجدد الگوریتم، جواب بهین حاصل می

 

 

 

 

 

 

 

𝒙𝟏برای محاسبه  3مثال ها در همگرایی حالت -5شکل 
∗. 

 
 

 

 

 

 

 

 

𝒙𝟏برای محاسبه  3مثال همگرایی خطا در  -6شکل 
∗. 
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𝒙𝟐برای محاسبه  3مثال ها در همگرایی حالت -7شکل 

∗. 

 
𝒙𝟐برای محاسبه  3مثال همگرایی خطا در  -8شکل 

∗. 

ها یجه، برآورد آندرنتاند. یافته استفاده کردهن در حل این نمونه، از تابع لاگرانژین تعمیمتوجه داریم کیان و همکارا

 طورعددی نبوده و جنبه تحلیلی دارد. دقت عددی برآورد از روش جدید در هر دو نقطه بهینه خیلی مناسب بوده و به

𝜖متوسط در حد  = دقت  دهندهنشان 𝜓م یا زیاد بودن تابع هزینه است. لازم به ذکر است در روش جدید میزان ک 10−5

یگر، ممکن است دقت دعبارتبهآید؛ می به دستها تقریب نبوده و این دقت فقط از نتایج عددی حاصل برای حالت

𝜖ها در حد برآورد حالت =  آن یا کمتر از آن باشد. از یشب 𝜓برای تابع هزینه  آمدهدستبهباشد اما مقدار  10−5

 گیرینتیجه -5

امقید، سازی نکارگیری این روش بهینهیجادشده توسط روش نلدرمید انجام شد. در بهادیدیم که کمینه کردن تابع هزینه 

 توجه دو نکته زیر ضروری است.

𝑛در روش نلدرمید باید  -1 ≥ د توجه ما بای؛ است. استفادهقابلباشد، یعنی این روش برای توابع با بیش از دو متغیر  2

 به تابع  2. به این صورت که یک متغیر مصنوعی با توان برد کاربهتوان آن را برای توابع تک متغیره نیز ت میداش
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شود. نهایتاً در جواب بهین مقدار متغیر مصنوعی برابر صفر یره میدومتغشود و بدین ترتیب مسئله هدف اضافه می

 شود.می

توان این کار میبرای این ،مشخص کنیمرا دهند لکس را تشکیل میدر روش نلدرمید لازم است نقاط اولیه که سیمپ -2

اولاً ممکن است بیش از سه  :در این نوع انتخاب دو نکته را باید موردتوجه قرار داد .نقاط را تصادفی انتخاب کرد

محدب  𝑓نقطه روی یک خط یا صفحه قرار گیرند، در این صورت روش همگرا نخواهد شد. ثانیاً ممکن است تابع 

آید و برای رسیدن به کمینه جامع باید نقاط اولیه را تغییر داد. پس از دست میهکمینه موضعی ب یجهنباشد که درنت

روش ) تشکیل سیمپلکس اولیه و شروع تکرارها هرگز ممکن نیست چندین نقطه روی خط یا صفحه قرار گیرند

 .واگرا شود(

ان روش را کاراتر کرده یا برای مسائل دیگری مانند اعداد صحیح یا مسائل صفر تو( می4با تغییر ماهیت تابع هزینه در )

یک سیستم دینامیکی طراحی  (2012( همانند ناظمی، )3واقع در ) KKTتوان با استفاده از سیستم کار برد. میو یک به

ادامه کار  یک پیشنهاد برای. های مسئله اصلی نقطه تعادل سیستم بوده و سیستم همگرا به آن نقطه باشدکرد که جواب

ریزی با ریزی صفر و یک یا برنامهاین است که با تغییر نوع تکرارها در روش نلدرمید بتوان آن را در حل مسائل برنامه

توان در هر یک از اعمال انعکاس، انقباض یا انبساط، حرکت نقاط سیمپلکس کار برد. در این حالت میمقادیر صحیح به

ادیر مثبت حقیقی، اعداد صحیح در نظر گرفت. در خیلی از موارد سرعت همگرایی روش نلدرمید نسبت جای مقرا به

 های مشابه زیادتر است.به روش

 منابع

  . : انتشارات مؤلفیهاروم ،های عصبی مصنوعی در علوم پایهشبکه(. 1392. )سلیمانپور باکفایت اژدر
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 شده است.الگوریتم نلدرمید که برنامه کامپیوتری بر اساس آن نوشته

 

 


