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Modulio tikslas
Suteikti išsamias žinias apie transporto technologinių procesų optimizavimą, problemas, sprendimo metodus. Išugdyti gebėjimus suprasti vykstančių
technologinių procesų optimizavimą, suformuluoti optimizavimo uždavinį,  mokėti teisingai pasirinkti spr
Modulio tikslas (anglų kalba)
To provide detailed knowledge about optimization of transport technological procesess, problems, solution methods.
To develop skills to understand the transport technological procesess, to generate the  optimization task, to pay the correct decision
Suteikiamos žinios ir gebėjimai
Gebėti tirti,  analizuoti ir  vertinti  fizinius procesus, vykstančius technologinėse sistemose, gebėti  sudaryti  nagrinėjamos mokslinės problemos
matematinius modelius, suformuluoti optimizavimo uždavinius ir gebėti juos spręsti panaudojant šiuolaikinę programinę įrangą.

To be able to investigate, to analize and to evaluate physical processes in technological systems, to create mathematical models of investigation
objects, to generate optimization in tasks and to choose methods to solve optimizations problems.

Suteikiamos žinios ir gebėjimai (anglų kalba)

Modulio anotacija

Modulio anotacija (anglų kalba)
Optimization problems of technological processes are presented.
Introduces common linear programming problem. The nonlinear optimization problem of  vehicle suspension, the their  elements as nonlinear dynamic
system are presented.

Nagrinėjamos transporto  technologinių procesų optimizavimo problemos. Pateikiami bendrieji tiesinio programavimo uždaviniai. Suformuluoti
transporto priemonių pakabos, atskirų elemetų, kaip netiesinė dinaminė sistema, netiesiniai optimizavimo uždaviniai.
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1. Transporto technologinių procesų (TTP) optimizavimo problemos, sprendimo
pavyzdžiai.

4

2. Transporto technologuinių procesų  optimizavimo parametrai ir kriterijai. 4

3. Parametrinio optimizavimo metodai: simpleksinės paieškos metodai. 4

4. Pirmos eilės gradientiniai metodai. 4

5. Antros eilės metodai. 3

6. Baudos funkcijų metodas. 3

7. Globaliojo ekstremumo paieškos metodai, genetikos algoritmai, LP paieška. 3

8. Dinaminė sistema. Dinaminės sistemos optimalaus valdymo uždavinys. Optimalumo
kriterijai

3

9. Variacinio skaičiavimo metodai. 3

10. Pontriagino maksimumo principas. Transversalumo sąlygos. 3

11. Tiesinės sistemos su kvadratiniu kriteriumi, tiesinis grįžtamasis ryšis(Rikati lygtis) . 3

12. Dinaminių sistemų optimizavimas su trajektorijos apribojimais. 3

13. Dinaminių sistemų grįžtamųjų  judesių optimizavimas. 2

14. Dinaminio programavimo metodas. 2
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15. Stachastinių  sistemų optimizavimas, atsitiktinis procesas, optimalūs filtrai.  Kalmano
filtrai.

2

16. Tiesinės dinaminės sistemos valdymas. Netiesinių trikdžių poveikis sprendžiant
optomalaus valdymo uždavinius

2
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3. Pneumatinio slopintuvo parametrų optimizavimas. 2

4. Vagono sėdynės parametrų optimizavimas, įvertinant keleivio kaip biomechaninės
sistemos dinamines savybes.

2

5. Pontriagino principo taikymas, optimizuojant transporto priemonės stabdymo procesą. 2

6. LP paieškos metodo taikymas optimizuojant dinaminę sistemą. 2

7. Dinaminio programavimo metodo taikymas. 2

8. Strypinės dinaminės sistemos parametrų optimizavimas. 2
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