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Resumo

Os problemas de programação semi-infinita (PSI) surgem nas mais diversas
áreas da engenharia. Exemplos práticos são os de planeamento de trajectórias de
robôs [2, 5, 7], desenho óptimo de sinais [1, 6], controlo da poluição atmosférica
[3] e planeamento de produção [4, 8].

Os problemas de PSI são caracterizados por possuírem um conjunto finito de
variáveis a optimizar sujeito a um conjunto infinito de restrições. Usualmente o
número infinito de restrições surge quando se procura satisfazer uma restrição
que depende do tempo ou espaço.

Algumas técnicas de resolução de problemas de PSI usam a optimização
multi-local (determinação de todos os óptimos globais e locais) no tratamento
das restrições.

A apresentação consistirá numa breve descrição dos problemas de PSI. Será
apresentado um caso prático de engenharia e algumas técnicas para optimização
global e multi-local.
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