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Interaktive Verfahren: Einordnung

e A-priori-Verfahren

Entscheidungstrager (ET) bestimmt Ausgleich
(trade-off) zwischen Zielen vor der Optimierung
(— Skalarisierung)

e A-posteriori-Verfahren

Bestimmung ,aller* Pareto-optimaler LOosungen,
ET wahlt (irgendwie) aus der Menge eine LOosung aus
— ET bestimmt trade-off nach der Optimierung

e Interaktive Verfahren

ET bestimmt trade-off wahrend der Optimierung



Interaktive Verfahren: Vorteile

e Spezifikation der Praferenzen vor Optimierung unnatig
e ET lernt bzgl. Verhalten des Systems/Designs
e nur lokale Praferenzinformation notig

e ET ist Teil des Losungsprozesses
— bessere Realisierungschance

e weniger restriktive Annahmen



Interaktive Verfahren: Nachteile

e Losungen abhangig von Genauigkeit,
mit der ET Praferenz artikuliert

e oft Zyklen moglich — Konvergenz?
e hoher Aufwand beim ET

e schnelle Systemantwortzeiten nétig, sonst Ermidung
ET



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

Annahme: 3 implizite Nutzenfunktion U : R™ — R

Nutzenfunktion 3 im Hirn, Bauch, Geflhl, ...
des Entscheidungstragers (ET)

Ersatzproblem:
min{U(fi(z), fo(x), ..., f(x)) 2 € X'}
f; und X explizit bekannt

ware U(-) explizit bekannt = A—priori-Skalarisierung



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

Ansatz: Wie wirde man Ersatzproblem losen,
wenn U(-) explizit bekannt?

— z.B. Frank-Wolfe Algorithmus (1956)

(X kompakt + konvex, U(-) konvex + diff’bar, f; konvex)

1. Wahle Startpunkt (¥ € X, setze t = 0
2. Finde Abstiegsrichtung y* via Héi}’(l{VU(f(x(t)))T y)
Y

3. Setze h = 2 4 ¢
4. Finde optimale Schrittweite s* via min {U(f(z'" +sh))}

s€(0,1]

5. Setze "V =2 £ s*hundt =t + 1; goto 2



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

U(-) implizit — ersetze Schritt 2 (Abstiegsrichtung):
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Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

also:

U (fi(z"
min{VU(f ()" y} = ggg{z () -V, fi(x(t>)Ty}

Problem: partielle Ableitung von U(-)

e wahle ein Referenzziel € {1,...,m} aus; hier: k
e . 8U(fk(:r(t)))
e dividiere mit AR
— andert nichts an optimaler Losung y*

- - . (n(ONT oo OU(f))  9f()
Iyrél}fl{zlw VeI y} M= 05T 0




Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

— Entscheidungtrager muf3 Gewichte w; spezifizieren!

e Interpretation w;:

Nutzenausgleich zwischen Ziel : und Ziel k:
LA f; weniger ist mir A f,. mehr wert"

(Grenzrate der Substitution)

e Prozedur:

Af

ET gibt (m — 1) Grenzraten/Gewichte an: w; = — Af,

danach Optimieralgorithmus — Abstiegsrichtung y*




Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

U(-) implizit — ersetze Schritt 4 (Schrittweite):

min {U(f(z" + sh))}

s€(0,1]
Y
s 0 & & &1
Tabelle f_l oder Graphik
Jm

ET wahlt am meisten bevorzugte Zielwertkombination — s*



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

Beispiel:
(il?l — 4)2 + (33'2 — 4)2
x] + x5
zulassiger Bereich: —8 < 1 <10, -8 < 29 <6

Jacobi-Matrix:

J( ) 21’1—8 233‘2—8
Tr) =
/ 2£L’1 2:132



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

20 = (2,6)" mit f(z(?) = (8,40)"

ET spezifiziert Austauschraten:

wl:lvaZ_A_fl:_T:?’

Maschine 10st:
[w1(2 a;§°) —8) 4wy - 2 :1;50)] Y1+ [w1(2 :Ugo) —8) +wsy - 2 :cgo) Yo =

8y +40ys — min!  LOsung: y* = (=8, —8)!

ET wahlt Schrittweite s* mit grafischer Unterstlitzung:
e = 20 p sy =(2-85,4—85)T



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)
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Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

2 = (0,2)" mit f(zM) = (20,4)"

ET spezifiziert Austauschraten:

_ _ _Afp 1 1
wr=1lwy==3p=-"5=3

Maschine 10st:
[w1(2 xgl) —8) 4wy - 2 :1;51)] Y1+ [w1(2 :Ugl) —8) +wsy - 2 :cgl) Yo =

—8y; — 2y — min!  Lésung: y* = (10,6)"

ET wahlt Schrittweite s* mit grafischer Unterstlitzung:
22 = 20 4 sy  =(04105,2465)"



Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)
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Interaktive Verfahren: Geoffrion et al. (1972)

22 = (1,2.6)" mit f(z?) = (10.96,7.76)T

und so weiter bis 3k : || f(z)) — (2 V)| < €
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