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Anexo 1

Funcdes para Medida de Desempenho

Funcgé&o Sphere Deslocada

D
fi(x) = ) 7+ bias
i=1

Z=X-0,X=[Xg, %X, ", Xp]
Fungéofl

x 10

-2
100

-100 -100

Figura 5.3: Mapa 3D da funcéh.

Unimodal

Deslocamento da origem

Separavel

Escalonavel

x € [-100, 100, Otimo global:x* = o, F1(x*) = bias, = —450


DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0310432/CA


PUC-Rio - Certificacé@o Digital N° 0310432/CA

Referéncias Bibliograficas

Funcéo Schwefel Deslocada

D
()= Y | > 7| +bias,

i=1 \ j=1
Z=X—-0,X=[Xg, X, "+, Xp]
Funcao f2

-2
100
100

-100 -100

Figura 5.4: Mapa 3D da funca.

Unimodal

Deslocamento da origem
N&o-separavel
Escalonavel

x € [-100, 100, Otimo global:x* = o, F5(x*) = bias, = —450
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Funcéo Eliptica Rotacionada e Deslocada

D

f3() = ) (16)™ 2 + bias

i=1
Z:(X_O)'M’X:[Xl’xz"“9XD]

Fungéo f3

x 10"

-100 -100

Figura 5.5: Mapa 3D da funca.

Unimodal

Deslocamento da origem

Rotacionada

N&o-separavel

Escalonavel

— M é uma matriz ortogonal qualquer pré-definida

X € [-100, 100P, Otimo global:x* = o, F3(x*) = biasg; = —450
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Funcéo Schwefel 1.2 Deslocada com Ruido

D (i 2
fa(x) = (Z (Z zj] ] « (1 + 0.4|N(0, 1))) + bias,

i=1 \j=1
Z=X-0,X=[Xg, X", Xp]

Funcéo f4

Figura 5.6: Mapa 3D da funcah.

Unimodal

Deslocamento da origem

N&o-separavel

Escalonavel

Ruido aleatorio
X € [-100, 100P, Otimo global:x* = o, F4(x*) = bias, = —450
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Funcgéo Schwefel 2.6

fs(x) = max{|Aix — Bi|} + bias;

A € uma matriZzDxD, ondea;; s@o nameros inteiros aleatorios no intervalo
[-50Q 500], det@) # 0, A; é ai-ésima linha de\.

Bi = A; x 0, 0 € um vetorDx1, ondeo; € um numero aletério no intervalo
[-100, 100].

Fungéo f5

x 10

-1
200
200

-100 -100

-200 -200

Figura 5.7: Mapa 3D da funcég.

Unimodal

N&o-separavel

Escalonavel

Otimo global na borda do dominio

x € [-100, 100P, Otimo global:x* = o, F5(x*) = bias; = =310
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Funcéo Rosenbrock Deslocada

D

fo() = ) (100(;-2 ~2.1) + (@ - 1)2) + bias,

i=1

Z=X-0+4+1X=[Xy, X, -, Xp]

Fungao f6

4000
3000

2000

X

A
DRI
R

K

Rk

-46

-52 78

Figura 5.8: Mapa 3D da funca.

Multi-modal

Deslocamento da origem

N&o-separavel

Escalonavel

Esta funcdo tem um vale muito estreito entre 0 minimo localneinimo
global

— x € [-100,100P, Otimo global:x* = o, F¢(x*) = bias = 390
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Funcéo Ackley Rotacionada e Deslocada

D D
fg(X) = —20 ex;{—O.Z 1 % Z z|- exp(% Z cos(2nz)] + 20+ e+ biag
i=1 i=1
Z=(X-0)-M,Xx=[Xg, %, ,Xp]

M é uma matriz de transformacéao linear com um namero de candjgal a
100.

Fun(;aof8

-115

-120

-125

-130

-135

-140 i
40 o ~
20 40
0 20

_20 _20
-40 -40

Figura 5.9: Mapa 3D da funcaf.

Multi-modal

Deslocamento da origem

Rotacionada

N&o-separavel

Escalonavel

Otimo global na borda do dominio

x € [-32 32]°, Otimo global:x* = 0, Fg(x*) = bias; = —140


DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0310432/CA


PUC-Rio - Certificacé@o Digital N° 0310432/CA

Referéncias Bibliograficas 98

Funcéo Rastrigin Deslocada

D
fo(x) = Z (#Z - 10 cog(2nz) + 10) + bias,
i=1

Z=X-0,X=[Xy, X, , Xp]

Funcéo f9

y
OV,
AR
A
\

(AN
f i

Figura 5.10: Mapa 3D da funcae.

Multi-modal

Deslocamento da origem

Separavel

Escalonavel
Grande numero de 6timos locais

x € [-5, 5], Otimo global:x* = 0, Fg(x*) = bias, = —330
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Funcéo Rastrigin Deslocada e Rotacionada

D
fio(x) = Y (# - 10 cog(2rz) + 10) + biasy, [-5, 5]°

i=1

Z=(X-0)M,X=[X, %, ", Xp]

M é uma matriz de transformacéo linear com um nimero de canajgal a

Funcéo f10

100

-100
-200

-300

-400

Figura 5.11: Mapa 3D da funcag,.

Multi-modal

Deslocamento da origem

Rotacionada

N&o-Separavel

Escalonavel

Grande numero de 6timos locais

x € [-5,5]P, Otimo global:x* = 0, F1o(x*) = bias,, = =330
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Funcéo Weierstrass Deslocada e Rotacionada

20

D 20
f11(X) = Z Z |0.5%cos(273* (z + 0.5))]) -D Z |0.5¢cos(273 - 0.5)| + biasy;
i=1 \ k=0 k=0

Z=(X=0)-M,X=[Xg, X, ,Xp]

M é uma matriz de transformacéao linear com um namero de canjgal a

Fungéo f11

Figura 5.12: Mapa 3D da func&g;,.

Multi-modal

Deslocamento da origem

Rotacionada

N&o-Separavel

Escalonavel

Funcéo continua mas diferencidvel apenas em alguns pontos

X € [-0.5,0.5]°, Otimo global:x* = o, F11(x*) = bias;; = 90
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Funcéo Schwefel 2.13
D
fa(X) = > (A = By (x))? + biasy,
i=1

D
A = Z (a,-,- sinaj + bij COSQ’J')
=1

D
Bi(x) = Z(a” Sian + b” COSXj),i =1---,D
=1

Fungéo f12

AN
FATIIN
[T

SO0 N

9 KKCSSOT NN

SISO
(O IS
) \ § (SRS
W ; OB
S

553

0
Pl

y// 119X

TN TG
fitnilt,
)
VAL

-4 -4

Figura 5.13: Mapa 3D da funcag,.

Multi-modal

Deslocamento da origem

N&o-Separavel

Escalonavel

— X € [-x,7]°, Otimo global:x* = @, F15(x*) = bias;, = —460
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Funcéo Griewank e Rosenbrock Expandida e Deslocada

Considerando-se as fungoes:
F8 - Fungéo GriewankE8(x) = 32, %o -T2, cos(%) +1
F2 - Fung&o Rosenbrock2(x) = Y27 (100()(1.2 -~ xi+1)2 + (% — 1)2)
f13(X) = F8(F2(z1, ) + F8(F2(z, ) + - - - + F8(F2(zp_1, 2p))+
F8(F2(zp, z1)) + biasis

Z=X—-0+1X=[Xg, X, , Xp]

Funcéo f13

-80
-90
-100
-110

-120

-130
-1

Figura 5.14: Mapa 3D da funcags.

Multi-modal

Deslocamento da origem

N&o-separavel
Escalonavel

x € [-5,5]P, Otimo global:x* = 0, F15(x*) = bias;s = =130
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Funcéo F6 Expandida, Rotacionada e Deslocada

Considerando-se a funcao:

(sir’ (v +y?) - 0.5)

F(xy) =05+
bey) (1+0.001(32 + y2))?

flux) = F(ZL, 2) + F(z, z) + - - - + F(Zp-1, Z0) + F(z0, 1) + biasi4

z=(X-0)-M,X =[x, X, Xp]

M é uma matriz de transformacéo linear com um nimero de canajgal a
Funcéo f14

-298

‘ ﬁli‘\ il
ek
! ‘:‘A‘H!‘\

il

i
| r",’ﬁ |

T M
il M‘

AR AT

-40 -90

Figura 5.15: Mapa 3D da func&ig,.

Multi-modal

Deslocamento da origem

N&o-separavel
Escalonével

x € [-100, 100, Otimo global:x* = 0, F14(X*) = bias,s = —300
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Anexo 2

Funcdes para Medida de Desempenho

Funcédo Sphere

D
fs phere(x) = Z Xi2
i=1

Funcéao f30

2
1.5 g
O
ot
s&‘\}\\\ e

1 ) YN

D
05 R

0sl.
100

100

Figura 5.16: Mapa 3D da fun¢&@ pnere

— Unimodal

— X € [-100,100P, Otimo global:x* = 0, fs pnerdX*) = 0
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Funcéo Ackley
1L 1
fackief(X) = —20 exp| —0.2 5 Z X2 |- exp(B Z COS(ZJTX;)] +20+e
i=1 i=1

Funcéo f31

20
W
1 105030 % %%
) NS
/155
o NS

Z

-40 -40

Figura 5.17: Mapa 3D da fun¢&@cey

— Multi-modal
— x € [-32,32]°, Otimo global:xx* = 0, fackief(X*) = 0
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Funcgéo Griewank

,\
\\ \

1 D D X;
© 4000; D Vi

Funcéo f32

\ f \ / ‘
\\\\ //l/ i \\\ /////
\« /',’f{’///lllll, \\\\\“"/’”/ l/lfl

I/ )
’/”// [ il
\‘ \\' l/llllllll///”l \\\\\\\\\"'IJ///I/I/ TN

I \
/;l}//ll { \\\‘s\‘\ol[lll,l/!
37 ;lll{l,l// l//;/n’/lll 'oo‘\\\\ \\\‘\0’/ il I/

I ’/';"u“‘\

\ ”( il N7 /I/’ “ Ui 0
””{{lll////!'»g“‘\\““' '/’////////////,,o b ,;7/’/% o ""fli/lf”/'/”’ W

\\\ ! 'I \ \
\ 'og‘\\\\\\\

\\\\\\\\\\“‘ mlll’/ ”’ Il’ N \\\
- \ \
\

o'lﬂ

1 ‘\\\\ \‘. ///I/I//[//

Figura 5.18: Mapa 3D da funcag iewank

— Multi-modal

— X € [-600,600P, Otimo global:x* = 0, fgriewandX*) = 0

//
AN 5l I \ yi I’I'“‘

il Y l//llll «\\\\&3‘&”!{//
” ','/' ¢
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Funcéo Rastrigin

D
fRastrigin(x) = Z [)(12 - 10 COS(ZT‘-X‘) + 10]

i=1

Funcéo f33

100

-10 -10

Figura 5.19: Mapa 3D da fun¢&@astrigin.

— Multi-modal

— X € [-5.12,5.12]°, Otimo global:x* = 0, frastigin(X*) = 0
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Funcéo Schwefel 2.26

D

fscnwerdX) = = Y (X sin(+ix[)) + 125695

1000
500

00 “\\\r/o
0 ‘ée)/,'l,"O
“: /71// ' /////'II'I//// ‘0//

/I////" //
//I, ,'o' //00

‘\\\\,
i AR
Wi

i=1

Funcao f34

il
/ "‘\!;I/},w‘\fl///:"

\\\"/’I

l// 0 \ 7 7 ) u ‘“\““““\ \ ‘ ‘
ik e \\\ \\‘“ \%“H
i ‘0‘ ‘\\‘ \\\\ \\\\ \“\\ il o.
%%W“ “‘Wm‘
A
“‘“/’%lﬁ /& \\\‘ ‘L \”

-500 -500

Figura 5.20: Mapa 3D da funcéachwefe

— Multi-modal

— X € [-500,500P, Otimo global:x* = 4209687, fschwerdX*) = 0

00\\\\\\/,0"‘“\\\\\‘& / ‘/'
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Funcg&o Rosenbrock

fRosenbrockX) = Z [100(Xi+1 - Xi2)2 + (Xi - 1)2]

D-1

i=1

Funcéo f35

lllll/IlIlll///////

i

Illlllllll Illllllllll i
/%;I[I[I/I %{;;’Illlllllllllll;;%%

‘II/////,,,,,’;;IIIII// ////%’}””llll//////;””//llll

Figura 5.21: Mapa 3D da fun¢c&@osenbrock

— Multi-modal

— x € [-30,30]°, Otimo global:xx* = 1, frosenbrockX*) = 0
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