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Наиболее трудным при разработке алгоритмов решения многоэкс-
тремальных задач является составление блока алгоритма, осуществ-
ляющего переход с одного локального оптимального плана на другой
план, при котором значение целевой функции задачи улучшается.

Наряду с прямыми методами исследования экстремальных задач
важную роль играют двойственные методы, которые во многих случа-
ях открывают дополнительную возможность для перехода к лучшему
плану по значению целевой функции, что невозможно или трудно при
исследовании рассматриваемых задач прямыми методами.

В данной работе для линейной максиминной задачи со связанными
переменными [1–3]

ϕ(x) = min
y∈Y (x)

(c′x+ d′y)→ max
x∈X

,
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где X = {x | f∗ ≤ x ≤ f ∗}, Y (x) = {y | g∗ ≤ y ≤ g∗, Ax + By = b},
c = c(J), x = x(J), f∗ = f∗(J), f ∗ = f ∗(J) – n-векторы, d = d(K),
y = y(K), g∗ = g∗(K), g∗ = g∗(K) – l-векторы, b = b(I)− m-
векторы, A = A(I, J), B = B(I,K) соответственно m × n и m × l
матрицы; rankB = m < l, I = {1, 2, ...,m}, J = {1, 2, ..., n}, K =
{1, 2, ..., l},∀x ∈ X, Y (x) 6= ∅, предложен конечный алгоритм, который
позволяет строить план, удовлетворяющий обобщенным необходимым
условиям оптимальности “высокого порядка” [3]. При этом зачастую
имеется возможность перехода от одного локально-оптимального пла-
на к другому плану, обеспечивающему возрастание целевой функции.
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Рассматривается задача о минимуме функционала

S(u, v) = ϕ1(x(t1)) + ϕ2(y(t2)), (1)

при ограничениях

u(t) ∈ U ⊂ Rr, t ∈ T1 = [t0, t1],

v(t) ∈ V ⊂ Rq, t ∈ T2 = [t1, t2],
(2)
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