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Rezumat—În această lucrare problema de programare 

pătratică cu restricții inegalități liniare în urma unor 

transformări convenabile a condițiilor de optimalitate Karush-

Kuhn-Tucker se reduce la rezolvarea unui sistem de ecuații, care 

la rândul său se poate rezolva cu ajutorul metodei celor mai mici 

pătrate.  

Termeni cheie—optimizare pătratică, condițiile Karush-Kuhn-

Tucker, metoda celor mai mici pătrate.  

 

I. INTRODUCERE  

Considerăm problema de programare pătratică 
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. Simbolul “T” arată operaţia de 

transpunere 

Problemele de optimizare pătratică sunt des întâlnite în 

diferite aplicaţii reale: suportul maşinilor vectoriale, teoria 

grafurilor, analiza structurală, VLSI design ş.a. O bibliografie 

completă referitoare la problemele de tipul (1) poate fi găsită în 

[1], lucrare care conţine peste 1000 (o mie) de referinţe! 

Asociem problemei (1) funcția Lagrange: 

     bAxxfxL T  ,  

Fie nx * un punct de minim (local). Atunci, cum este bine 

cunoscut (vezi de exemplu [2]), există multiplicatorii Lagrange 
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Condițiile (3) și (4), numite condiții de complementaritate, 

ridică mari probleme în rezolvarea directă a sistemului de 

ecuații și inecuații (2)-(4). 

Cu ajutorul funcțiilor de complementaritate [3], [4] relațiile 

(3) și (4) pot fi reduse la un sistem alcătuit doar din ecuații, 

astfel încât să putem aplica metodele clasice de rezolvare. Cu 

părere de rău majoritatea funcțiilor de complementaritate 

cunoscute ne conduc la sisteme cu proprietatea vădită de 

singularitate. 

În lucrarea de față vom aplica procedeul de transformare a 

relațiilor (3) și (4), utilizând funcțiile propuse în [5],[6]. 

 

II. REFORMULAREA CONDIȚIILOR KARUSH-KUHN-TUCKER  

Definim funcțiile 
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Se constată cu ușurință că 

1. ,,0)(,0)(  yyvyu  

2. ,0,0)(  yyu  

3. ,0,0)(  yyv  

4. .,0)()(  yyvyu  
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Relațiile (3) și (4) pot   fi transformate în ecuații prin 

introducerea unor variabile auxiliare myyy ,,, 21  astfel încât 
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Obținem că condițiile Karush-Kuhn-Tucker (2)-(4) pot fi 

rescrise în forma echivalentă  

0),,( yxF  ,                                (5) 

unde  

 































)(

)(

,

),,(

yV

bAxyU

xL

yxF

x

, 

iar 













































)(

)(

)(

)(,

)(

)(

)(

)(
2

1

2

1

mm yv

yv

yv

yV

yu

yu

yu

yU


. 

Așa dar, rezolvarea problemei de programare pătratică (1) este 

redusă la rezolvarea sistemului de ecuații (5).   

 

III. METODA CELOR MAI MICI PĂTRATE  

Rezolvarea sistemului de ecuații (5) poate fi efectuată, 

minimizând funcția 
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Aici s-a notat mnO  , mmO   și nmO   matricele nule de 

dimensiuni mn , mm și respectiv nm ,  mI - matricea 

unitate de dimensiune mm , iar prin )(yU  și 

)(yV  matricele diagonale de dimensiune mm : 
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cu elementele 
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Menționăm ca avem garantată relația 0* i pentru 
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Luând în considerație acest lucru și presupunerile de mai 

sus se poate demonstra că matricea Jacobiană  ),,( yxF  este 

nedegenerată în vecinătatea soluției optime  

Gradientul funcției (6) este 

 yxFyxFyx ,,(),,(),,(   , 

Așa cum 0)),,(det(  yxF  avem că în vecinătatea soluției 

optime 0),,(  yx  dacă și numai dacă   0,,( yxF   

Prin urmare rezolvarea problemei (1) poate fi redusă la 

minimizarea funcției (6).  

 

IV. CONCLUZII  

Pentru a depăși lipsa derivatelor funcțiilor de 

complementaritate [3],[4] s-au propus utilizarea funcțiilor u si 

v, funcții continui împreuna cu derivatele sale. Aceasta permite 

minimizarea funcției (6) cu ajutorul metodelor de gradient 

[2],[7]. 
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