Medianprobleme in der Ebene mit
positiven und negativen Gewichten.

16. November 2005

Seminarvortrag von Daniel Scholz & Dérte Thoms
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 1

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es seien die vier existierenden Standorte
A = (3,2), Ax=1(2,8), A3 =(6,6) und As = (8,4)

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

Wy = 1 und Ym(x) = ||x]]1 fir m=1,..,4.
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: keine verbotene Gebiete
Beispiel 1

Zielfunktionswerte
xel|(2,2) (2,4 (2,6) (2,8) (3,2) (3,4) (3,6)
f(x) 23 19 19 23 21 17 17
xel (3,8 (6,2) (6,4 (6,6) (6,8) (8,2) (8,4)
f(x) 21 21 17 17 21 25 21
xel|(8,6) (8,8)
f(x) 21 25

Die optimalen Standorte befinden sich somit in einer gesamten Zelle:

Daniel Scholz & Dérte Thoms

X*(f) = [3, 6] x [4, 6] C R%
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 1
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 2

Existierende Standorte und Gewichte

Es seien die drei existierenden Standorte
A1 = (3,3), A= (3,8) und
mit den Gewichten
wy = —1, wy = 0.9 und

gegeben.

Az = (77 5)

wz =1

Es gilt W = 0.9, die optimalen Standorte X*(f) sind also begrenzt.
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 2

Gauges der existierenden Standorte

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

ext(B1) = {(1,1),(1,-1), (~1,~1), (=1,1)},
eXt(B2) {(071)’ (170)7 (07_1)7 (_170)}7
ext(By) = {(0.5,0.5), (0.5,~0.5), (—0.5,—0.5), (~0.5,0.5)}.

In diesem Falle gilt also gerade

Nnx) = lxllo,  720x) = [Ix[i und  y3(x) = 2x]lee-
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 2
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: keine verbotene Gebiete
Beispiel 2

Zielfunktionswerte

xel|(3,1) (33) (38) (42 (48) (6,6) (7,5)
f(x) | 123 125 3 113 19 35 23
xel|(8,8) (10,8) (-2,8) (3,9)
fx) | 55 53 175 2.9

Die optimale Losung ist ein einzelner Punkt:

X*(f) = {(4 8)}.
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: keine verbotene Gebiete
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 3

Andere Gewichte

Nutzt man das gleiche Beispiel und verdndert nur die Gewichte zu
w; = 1, wr, = 1.5 und wy = 1,
dann liegen die optimalen Standpunkte alle auch der Kante einer Zelle:

X*(F) = {A(4,8)+(1—A)(6,6)|Ae]o,1]}.
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: keine verbotene Gebiete

Beispiel 3
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: konvexe verbotene Gebiete

Beispiel 4

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es werden wieder die Standorte
A1 = (3,3), A = (3,8) und As = (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] x [5, 9].
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: konvexe verbotene Gebiete

Beispiel 4
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: konvexe verbotene Gebiete
Beispiel 4

Zielfunktionswerte

x | (3,1 (33 (38 (42 (358) (35 85)

fix) | 12.3 12.5 3 113 245 2.4
fix)| 23 5.5 5.3 175 2.9 6.5

x | (65, 55) (6.5 65) (65, 8)
f(x) 2.9 4 4.15

Die optimale Losung ist nun der Punkt Az = (7, 5):

X*(f) = {7, 5)}.
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: polygonartige verbotene Gebiete

Beispiel 5

Existierende Standorte mit Gewichten und gauges

Es werden noch einmal die Standorte
A1 = (3,3), A2 == (37 8) und A3 == (7, 5)

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

wy = 1, wr = 1 und wy = 1.

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

Zielfunktionswerte

X (3, 1) (3, 8) (4, 2) (4,8) (6.75, 5.25)
f(x) 17 13 10.75

X (7, 5) (10,8) (-2,8) (3,9) (7.5,6)
f(x) 11 20 13

x [(7,6.5) (75,75) (6,7) (55,75 (57) (5, 6)
f(x)| 125 12 11

x [(5.5,6) (5,5) (5.5,5) (6,4.5)
f(x) | 10.5 11
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