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Resumo

Os problemas de programacao semi-infinita (PSI) surgem nas mais diversas
areas da engenharia. Exemplos préaticos sao os de planeamento de trajectorias de
robds [2, 5, 7], desenho 6ptimo de sinais [1, 6], controlo da polui¢ao atmosférica
[3] e planeamento de produgéo [4, 8].

Os problemas de PSI sao caracterizados por possuirem um conjunto finito de
variaveis a optimizar sujeito a um conjunto infinito de restrigoes. Usualmente o
naumero infinito de restricbes surge quando se procura satisfazer uma restrigao
que depende do tempo ou espago.

Algumas técnicas de resolugao de problemas de PSI usam a optimizagao
multi-local (determinagao de todos os 6ptimos globais e locais) no tratamento
das restrigoes.

A apresentag@o consistird numa breve descri¢gdo dos problemas de PSI. Sera
apresentado um caso pratico de engenharia e algumas técnicas para optimizagao
global e multi-local.
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