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На практиці часто виникають задачі розміщення джерел фізичного 

поля на фіксовані посадкові місця. Вони виникають у промисловості 

(оптимальне розміщення джерел забруднення, звуку), при проектуван-

ні пристроїв радіоелектронної апаратури (забезпечення оптимального 

температурного режиму мікросхеми).  

Змістовна постановка задачі. Є область 
nR ; N  джерел фізич-

ного поля  , 1:iD i N ; N посадкових місць  , 1: Njn j   та K  

контрольних точок. Необхідно розмістити джерела фізичного поля на 

посадкові місця таким чином, щоб максимальне із значень поля в кон-

трольних точках було найменшим. Кожне джерело повинно займати 

одне посадкове місце та на одне посадкове місце повинно призначати-

ся лише одне джерело. Фізичне поле, що утворюється розміщеними 

джерелами та крайовими умовами на межі області  , описується 

лінійною задачею математичної фізики. 

Математична модель задачі. Керовані змінні: 
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Функція цілі.   
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k

ijc  – вклад i того  джерела, що знаходиться 

на j тому  посадковому місці, в значення поля в k й  контрольній 

точці. Обчислювальна схема методу «Р-алгоритм»: 

1. Обирається початковий базис 0

0x , якому відповідає точка 
0x . 

0, 0.s r   
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2. Нехай є базис r

sx , якому відповідає точка 
rx , тоді: 

2.1.  Будується множина: 

        max 1: | .r r r

kK x k K f x f x    

Для r

sx  знаходяться потенціали    ,k r k r

i s j su x v x  та оцінки  k r

ij sx  

 1: K .k   

2.2.  Якщо хоча б для одного  max

rk K x  немає жодної додатної 

оцінки, то 
* rx x  є глобальним мінімумом задачі, кінець роботи ал-

горитму. Інакше – перехід до п.2.3. 

2.3. Знаходиться множина клітин  r

sI x , кожен елемент якої за-

довольняє наступній умові: 

    
*

* *

*

max 0.r k r

si j
k K x виконується x     

Якщо вона порожня, то здійснюється перехід до п.4. Інакше – пе-

рехід до п.2.4. 

2.4.  Серед елементів множини  r

sI x обирається такий, що за-

довольняє умові      * * max, .r k r r

k si j
f x x f x k K     Якщо таких не існує, 

то здійснюється перехід до п.4. Якщо таких елементів декілька, то в 

першу чергу обирається той, що призводить до одиничного перевезен-

ня. Позначимо його через  * *, .i j  

3. Якщо значення перевезення дорівнює одиниці, то отримано но-

ву точку 
1rx 
, якій відповідає базис 1

0

rx  . r  збільшується на одиницю, 

а s  присвоюється нуль. В противному випадку отримаємо ту ж точку 
rx , але інший базис 

1

r

sx 
. r  не змінюється, а s  збільшується на оди-

ницю. Здійснюється перехід до п.2. 

4. За розв’язок обирається 
* rx x . 

*x  є стаціонарною точкою ме-

тоду. 

Недоліком цього методу є те, що його швидкодія дуже зменшуєть-

ся при збільшенні кількості контрольних точок. Тому розроблено мо-

дифікований «Р-алгоритм» в якому процедура побудови циклу, яка 

забирає більшу частину часу на кожному кроці розв’язання задачі, 

оптимізована. Вона базується на методі потенціалів з використанням 

деревовидних структур [1]. Для покращення роботи методу запропо-

новано використання паралельних обчислень в його програмній реалі-

зації. Паралельно проводяться обчислення потенціалів та оцінок в 

кожній з контрольних точок на кожному кроці алгоритму.  


