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Facility Location Optimizer (FLO)

ist eine im Rahmen eines Software- und
Forschungsprojekts (Projekt ) am Institut far

Mathematik der Martin-Lut

ner-Universitat Halle-Wittenberg

entwickelte, auf MATLAB

nasierende Software zur

Allgemeine Fakten zur Software

Martin-Luther-Universitat Halle-Wittenberg

+ ist frei verwendbar (nicht open-source) flir die private (nicht kommerzielle) und akademische

Nutzung im Bereich Forschung und Lehre.

+ wurde modular aufgebaut und besitzt eine leichte Erweiterbarkeit bezuglich der Hinzunahme
von neuen Algorithmen (objektorientierter Ansatz im Umgang mit implementierten Algorithmen).
+ Anwender konnen die aktuelle Arbeitsoberflache mitsamt der Einstellungen / Daten fir die

Losung von Standortproblemen. Die Entwicklung der
Software wurde 2011 von Herrn Christian Ginther' im
Rahmen einer Bachelorarbeit begonnen. Uber das
Masterstudium einschliel3lich der Masterarbeit wurde die
Software weiterentwickelt. Die Weiterentwicklung der
Software ist derzeit wesentlicher Bestandteil des

zugrundeliegende Optimierung abspeichern und zu einem spéateren Zeitpunkt wieder laden.

+ Import einer Standortliste (aus einer Microsoft Excel Datei) in die Software sowie der Export
der im Programm definierten Standortliste nach Microsoft Excel wird unterstitzt.

+ stellt ein Koordinatensystem bereit, in dem es maoglich ist, ein reales Kartenhintergrundbild
zu laden und damit Praxisprobleme auf eine komfortable und anschauliche Art und Weise zu |6sen.

Promotionsvorhabens von Herrn Glnther. Weitere + stellt eine detaillierte Visualisierung / Ausgabe der Ergebnisse der Optimierung bereit und bietet
aktuelle Promotionsvorhaben fliel3en in die Mdglichkeiten der Nachverfolgung von Ablaufen der ausgefiihrten Optimierung tiber ein Log-Fenster.
Weiterentwicklung der Software ein. + Mehrsprachigkeit der Software (Deutsch und Englisch sind aktuell wahlbar) ist gegeben.

Web: http://www.project-flo.de

E-Mail:  contact@project-flo.de
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sich teilweise widersprechende Ziele berlcksichtigen

muss und nach geeigneten L6sungen im Sinne seiner

Praferenzen sucht. Die Pareto-Effizienz und weitere

Lésungskonzepte stehen flr mehrkriterielle Mathematische Fakten zur Software

Optimierungsprobleme zur Verfigung und werden im + |6st skalare Standortprobleme (Median- und Centerprobleme in der Ebene) mit unterschiedlichen
Projekt gezielt auf Standortprobleme angewendet. Abstandsmafen, die entsprechend der konkreten Anwendung gewahlt werden kénnen
Ein weiterer aktueller Schwerpunkt im Projekt liegt aut der (z.B. das Fermat-Weber-Problem zur Minimierung der Transportkosten).

Optimierungstheorie mit Unsicherheiten in den . . .
zugrundeliegenden Daten. In der Praxis sind + unterstitzt moderne Konzepte der Abstandsmessung zwischen Standorten, d.h. in der

Optimierungsprobleme haufig mit Unsicherheiten in den Software kdnnen zur Annaherung an reale Entfernungen polyedrische Gauges definiert werden.
Daten behaftet. Die robuste und auch die stochastische + |0st spezielle Klassen von planaren mehrkriteriellen Standortproblemen unter Berlcksichtigung
Optimierung stellen Losungskonzepte fur unsichere von verschiedenen Losungskonzepten der mehrkriteriellen Optimierung (z. B. Pareto-Effizienz).

Optimierungsprobleme bereit. ZUkunftig werden im +
Projekt Algorithmen flr mehrkriterielle Standortprobleme
mit Unsicherheiten entworfen und in die Software
integriert.

|Ost spezielle Klassen von nicht-konvexen skalaren und mehrkriteriellen Standortproblemen
mit anziehenden und abstol3enden Standortpunkten, die in der Praxis eine grof3e Rolle spielen.
+ Algorithmen-Einstellungen kénnen in der Software gezielt verandert werden. Weiterhin kbnnen
aus der Software heraus Informationen zu den zugrundeliegenden Modellen abgerufen werden.
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Entwickel won: Endre Weiszfeld (1937)

Implementiert von:  Christian Ginther Niveaulinicn im Hauptfenster
Hinzugefigt am: 017032015 (FLO v1.0.0)
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[] startisung (optional) Kenstruktionslinien im Hauptfenster

b= = I = I = [ = I = e = I = I = e = e e = e = s = e = e = I = I = i o

I ) S

s s L s B L L L L R . 3
LU

[ ] Konatruktionzlinien anzeigen

Fun-Toleranz [ ] Einheitskugeln anzeigen

Wahl der Gauge: () Fundamentalrichtungen

standortspezifische Metrik X-Koordinate

Kartenmodus: Extrempunkte setzen W
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Anzeigeoptionen: Konstruktionzlinien Einheitzkugel

'Martin-Luther-Universitat Halle-Wittenberg
Naturwissenschaftliche Fakultat I

Institut fir Mathematik

Arbeitsgruppe Optimierung und Stochastik
Theodor-Lieser-Stral3e 5, 06120 Halle (Saale)

Ansprechpartner:
Prof. Dr. Chr. Tammer (E-Mail: Christiane. Tammer@project-flo.de)
Christian Guinther (E-Mail: Christian.Guenther@project-flo.de)




	Seite 1

