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Beispiel 1

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es seien die vier existierenden Standorte

A1 = (3, 2), A2 = (2, 8), A3 = (6, 6) und A4 = (8, 4)

gegeben. Alle vier Standorte haben das Gewicht 1 und alle vier Standorte
haben als gauge die Manhattan Norm, also

wm = 1 und γm(x) = ‖x‖1 für m = 1, .., 4.
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Beispiel 1

Zielfunktionswerte

x ∈ I (2, 2) (2, 4) (2, 6) (2, 8) (3, 2) (3, 4) (3, 6)

f (x) 23 19 19 23 21 17 17

x ∈ I (3, 8) (6, 2) (6, 4) (6, 6) (6, 8) (8, 2) (8, 4)

f (x) 21 21 17 17 21 25 21

x ∈ I (8, 6) (8, 8)

f (x) 21 25

Die optimalen Standorte befinden sich somit in einer gesamten Zelle:

X ∗(f ) = [3, 6]× [4, 6] ⊂ R2.
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Beispiel 2

Existierende Standorte und Gewichte

Es seien die drei existierenden Standorte

A1 = (3, 3), A2 = (3, 8) und A3 = (7, 5)

mit den Gewichten

w1 = −1, w2 = 0.9 und w3 = 1

gegeben.

Es gilt W = 0.9, die optimalen Standorte X ∗(f ) sind also begrenzt.
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Beispiel 2

Gauges der existierenden Standorte

Jeder Standort besitzt einen eigenen gauge, welcher durch die
Extrempunkte von Bm für m = 1, .., 3 gegeben wird:

ext(B1) = {(1, 1), (1,−1), (−1,−1), (−1, 1)},
ext(B2) = {(0, 1), (1, 0), (0,−1), (−1, 0)},
ext(B3) = {(0.5, 0.5), (0.5,−0.5), (−0.5,−0.5), (−0.5, 0.5)}.

In diesem Falle gilt also gerade

γ1(x) = ‖x‖∞, γ2(x) = ‖x‖1 und γ3(x) = 2‖x‖∞.
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Beispiel 2

Zielfunktionswerte

x ∈ I (3, 1) (3, 3) (3, 8) (4, 2) (4, 8) (6, 6) (7, 5)

f (x) 12.3 12.5 3 11.3 1.9 3.5 2.3

x ∈ I (8, 8) (10, 8) (−2, 8) (3, 9)

f (x) 5.5 5.3 17.5 2.9

Die optimale Lösung ist ein einzelner Punkt:

X ∗(f ) = {(4, 8)}.
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Beispiel 3

Andere Gewichte

Nutzt man das gleiche Beispiel und verändert nur die Gewichte zu

w1 = 1, w2 = 1.5 und w3 = 1,

dann liegen die optimalen Standpunkte alle auch der Kante einer Zelle:

X ∗(f ) = {λ(4, 8) + (1− λ)(6, 6) | λ ∈ [0, 1]}.
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Beispiel 4

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es werden wieder die Standorte

A1 = (3, 3), A2 = (3, 8) und A3 = (7, 5)

mit den gleichen Gewichten und gauges wie in Beispiel 2 verwendet.

Hinzu kommt nun das konvexe verbotene Gebiet

R = [3.5, 6.5]× [5, 9] .
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Beispiel 4

Zielfunktionswerte

x (3, 1) (3, 3) (3, 8) (4, 2) (3.5, 8) (3.5, 8.5)

f (x) 12.3 12.5 3 11.3 2.45 2.4

x (7, 5) (8, 8) (10, 8) (−2, 8) (3, 9) (5, 5)

f (x) 2.3 5.5 5.3 17.5 2.9 6.5

x (6.5, 5.5) (6.5, 6.5) (6.5, 8)

f (x) 2.9 4 4.15

Die optimale Lösung ist nun der Punkt A3 = (7, 5):

X ∗(f ) = {(7, 5)}.
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Beispiel 5

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es werden noch einmal die Standorte

A1 = (3, 3), A2 = (3, 8) und A3 = (7, 5)

mit den gleichen gauges wie in Beispiel 2 verwendet, aber diesmal mit den
Gewichten

w1 = 1, w2 = 1 und w3 = 1.

Hinzu kommt nun ein polygonartiges verbotene Gebiet R, welches in der
folgende Abbildung dargestellt wird.
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Beispiel 5

Zielfunktionswerte

x (3, 1) (3, 3) (3, 8) (4, 2) (4, 8) (6.75, 5.25)

f (x) 17 13 13 14 12 10.75

x (7, 5) (8, 8) (10, 8) (−2, 8) (3, 9) (7.5, 6)

f (x) 11 16 20 28 15 13

x (7, 6.5) (7.5, 7.5) (6, 7) (5.5, 7.5) (5, 7) (5, 6)

f (x) 12.5 14.5 12 12.5 11 11

x (5.5, 6) (4.5, 5) (5, 5) (5.5, 5) (6, 4.5)

f (x) 10.5 11.5 11 11 11.5
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