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Numerische Optimierung

Ergänzung 1

Beispiel 7.11

Zu lösen sei

q(x) = (x1 − 1)2 + (x2 − 2.5)2 → min s. t.

x1 − 2x2 + 2 ≥ 0,

− x1 − 2x2 + 6 ≥ 0,

− x1 + 2x2 + 2 ≥ 0,

x1 ≥ 0,

x2 ≥ 0,

G = 2I, d = (−2,−5)T ,

a1 = (1,−2)T ,

a2 = (−1,−2)T ,

a3 = (−1, 2)T ,

a4 = (1, 0)T ,

a5 = (0, 1)T .

Sei x0 = (2, 0)T . Dann ist W0 = {3, 5}. Außerdem ist p0 = (0, 0)T , da a3, a5 eine
Basis des R2 bilden. Aus

a3λ̂3 + a5λ̂5 = Gx̂+ d bzw.

[
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2

]

λ̂3 +

[

0

1

]

λ̂5 =

[

2

−5

]

erhält man λ̂3 = −2, λ̂5 = −1 und damit x1 = x0 = (2, 0)T , W1 = W0 \{3} = {5}.

Wegen g1 = Gx1 + d = (2,−5)T ist jetzt zu lösen

p2
1
+ p2

2
+ 2p1 − 5p2 → min s. t. p2 = 0

bzw. p2
2
+ 2p1 → min. Man erhält p1 = (−1, 0)T . Offensichtlich ist α1 = 1 und

damit x2 = x1 + α1p
1 = (1, 0)T , W2 = W1 = {5}.

Wegen g2 = Gx2 + d = (0,−5)T ist jetzt zu lösen

p2
1
+ p2

2
− 5p2 → min s. t. p2 = 0.



Man erhält sofort p2 = (0, 0)T und aus

a5λ̂5 = Gx̂+ d bzw.

[

0

1

]

λ̂5 =

[

0

−5

]

dann λ̂5 = −5. Es ist damit x3 = x2 = (1, 0)T , W3 = W2 \ {5} = ∅.

Wegen g3 = g2 = (0,−5)T ist jetzt das unbeschränkte Problem

p2
1
+ p2

2
− 5p2 → min

zu lösen. Man erhält p3 = (0, 2.5)T . Aus (7.19) ergibt sich α3 = 0.6, vgl. Skizze,
mit der blockierenden Bedingung j = 1, d. h. x4 = x2 + α3p

3 = (1, 1.5)T , W4 =
W3 ∪ {1} = {1}.

Wegen g4 = Gx4 + d = (0,−2)T ist jetzt zu lösen
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Es ergibt sich p4 = (0.4, 0.2)T , λ̂1 = 0.8. Offensichtlich ist α4 = 1 und damit
x5 = x4 + α4p

4 = (1.4, 1.7)T , W5 = W4 = {1}.

Wegen g5 = Gx5 + d = (0.8,−1.6)T ist schließlich zu lösen
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Es ergibt sich p5 = (0, 0)T , λ̂1 = 0.8. Wegen λ̂i ≥ 0 für alle i ∈ W5 sind wir fertig.


