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Kurt Marti widmet seine Untersuchung einem speziellen Problem
der Theoric der stochastischen Optimierung. Er betrachtet das
folgende aligemeine Modell: Stochastische lineare Nebendedingun-
gen Ax=b fiir einen Variablenvektor x, wobei die Matrix 4 und der
Vektor b Zufallsvariable sein diirfen, eine Verlustfunktion u, die
konvex in den zufilligen Abweichungen z= Ax-b ist, sowie deter-
ministische Nebenbedingungen, gegeben durch x& D mit einer
konvexen Menge D. Als Zielfunktion wird der Erwartungswert
Eu(z) unter x € D minimiert. Dieses Modell umfafit insbesondere
die stochastischen linecaren Programme (SLP) mit allgemeiner
Kompensation, aber auch Varianten davon, wie solche mit Risikoa-
version in der ersten Stufe, zusdtzlichen Wahrscheinlichkeitsrestrik-
tionen (soweit sie zu konvexen deterministisch-zuldssigen Bereichen
fithren, einschlieBlich sogenannter ,integrated chance constraints*)
und andere.

In etlichen wichtigen Anwendungen des Modells (etwa bei der
Portefeuille-Auswahl) ist es zwar moglich, die Nebenbedingungen
weitgehend exakt zu spezifizieren, nicht jedoch die Verlustfunktion
u. Wenn man etwa nur die Konvexitidt von u voraussetzt, stellt sich
die Frage, in welcher Weise eine vorliegende Losung x verbessert
werden kann, so dal} die neue Losung y beziiglich jeder konvexen
Verlustfunktion nicht schlechter als x ist, also die Frage nach einer
gleichmdfigen Abstiegsrichtung y —x an der Stelle x. Im Fall einer
diskreten Wahrscheinlichkeitsverteilung von (4, b) lduft dies auf die
Erfullbarkeit gewisser linearer Ungleichungen hinaus. Die vorliegen-
de Monographie behandelt Bedingungen fiir die Existenz von
gleichmiBig strikten Abstiegsrichtungen (d.h. solchen, die den
Zielfunktionswert fur jedes 4 echt verkleinern) und ihre Losung. Zur
Berechnung solcher Richtungen in einem Punkt x werden eine Reihe
von konvexen Programmen (mit im wesentlichen fiinf verschiedenen
Zielfunktionen) entwickelt sowie Optimalititsbedingungen dafiir
hergeleitet, ferner Bedingungen dafiir, dal x stationdrer Punkt ist
(d. h. keine gleichmiBig strikte Abstiegsrichtung besitzt). Zahlreiche
dhnliche Bedingungen ergeben sich aus der Untersuchung gewisser
Spezialfalie und Varianten des Modells: konvexer bzw. strikt konve-
xer Verlust, alle bis auf einen Parameter deterministisch, diskrete
Gleichverteilung der Parameter, spezielle Formen von D, usw.

Kurt Marti legt mit dieser Monographie eine umfassende, weitge-
hend abgeschlossene Analyse seines Problems vor. Sie enthilt eine
Fiille schoner Ideen und eleganter Einzelergebnisse, auf die hier nicht
eingegangen werden kann. Die Darstellung ist weitgehend liickenlos,
klar und im Prinzip jedem Leser zuginglich, der mit stochastischer
Notation und den Grundbegriffen der Optimierung vertraut ist. Ein
Sachregister, ein langes Inhaltsverzeichnis und durchlaufend nume-
rierte Formeln, deren Nummern sogar in den Kapiteliiberschriften
(!) erscheinen, erleichtern die Orientierung. Dennoch mag die
Lektiire einem nichtspezialisierten Leser miihselig ankommen, da
der Autor einen eher asketischen Stil pflegt; auf einfithrende
Bemerkungen, Beispiele, Zusammenfassungen oder Ausblicke auf
offene Fragen verzichtet er fast vollig. Die Literaturliste umfafit 67
Titel. Zitiert werden vorzugsweise Erstpublikationen und nicht
neuere, weitergehende Darstellungen (so z. B. Sherman (1851) statt
etwa Strassens spitere Verallgemeinerung, Stoyans Buch 1977 statt
seiner englischsprachigen Neubearbeitung von 1983 u.a.). Die
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Autoren der unter [67] zitierten Monographie fehlen. (Es sind Y.
Ermoliev und R. J.-B. Wets.)

Vom Standpunkt des Anwenders aus gesehen 146t die Untersu-
chung wesentliche Fragen offen: (1) Welche weiteren speziellen
Modelle (auller dem als einzigen Spezialfall erwidhnten SLP mit
Kompensation) lassen sich subsumieren? (2) Welche numerischen
Moglichkeiten bieten die hergeleiteten Optimalititsbedingungen?
(Einmal, auf S. 48, wird auf die geiinderte block-angulare Struktur
des zu [osenden Restriktionssystems hingewiesen.) (3) Welches der
bereitgestellten konvexen Programme ist den anderen vorzuziehen,
und unter weichen Umstidnden? (4) In welchen praktischen Frage-
stellungen hat man es mit einer konvexen, aber sonst ungewissen
Verlustfunktion zu tun? () Wie verhilt sich unter entscheidungs-
theoretischen Aspekten dieser Ansatz einer effizienten Menge (von
stationdaren Punkten) zu anderen, etwa parametrischen, Entschei-
dungsregein? (6) Wie weit kdnnen die hier entwickeften Resultate zur
Berechnung von Schranken (dhnlich den Edmundson-Madansky-
Schranken) fiir die optimale Losung herangezogen werden?

Dies schmilert jedoch nicht den Wert der vorliegenden theoreti-
schen Untersuchung. Es ist sehr zu begriiien, daB Kurt Marti seine
Ideen und Ergebnisse nunmehr einem breiten Publikum zugénglich
gemacht hat, und es ist zu erwarten, dal sie kiinftig noch groBere
Beachtung finden und auch in der angewandten Optimierung eine
Rolle spielen werden.

K. Mosler, Universitiat der Bundeswehr Hamburg
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Das vorliegende Buch enthilt einige neue Resultate zur Charakteri-
sierung jener input-output Abbildungen, die durch Hamiltonsche
Systeme realisiert werden konnen, Es behandelt somit ein Thema,
das an der Grenze zwischen Kontrolltheorie, Systemtheorie und
theoretischer Physik angesiedelt ist, und richtet sich an Leser, welche
bereits itber Grundkenntnisse aus diesen Gebieten verfiigen. Die
Resultate werden zum Teil durch neue und interessante Beweistech-
niken erzielt. Insbesondere sind die Konzepte des ,prolongierten
Systems“ und der ,Hamiltonschen Erweiterung“ hervorzuheben.
Die Vorgangsweise der Autoren ist wie folgt: In Kapitel 0 werden
Hamiltonsche Systeme eingefithrt und anhand von Beispiclen aus
der Physik iliustriert. Dariiber hinaus wird das Hamiltonsche
Realisicrungsproblem definiert. In Kapitel 1 findet man einen
Literaturiiberblick zum Realisierungsproblem sowie die Motivation
und Formulierung jener Behauptung, deren Beweis den Hauptteil
des Buches (Kapitel 2-5) ausmacht. In Kapitel 6 werden Verallgemei-
nerungen auf eine groflere Klasse von Systemen diskutiert. Kapitel 7
enthalt abschlieBende Bemerkungen sowie einen Vergleich des
Hauptresultates mit ahnlichen Bedingungen, welche von Jakubczyk
hergeleitet wurden. Aufierdem wird eine physikalische Interpreta-
tion des Charakterisierungssatzes geliefert.

Zusammenfassend 1dBt sich sagen, dafl das vorliegende Buch
einen wertvollen Beitrag zur Charakterisierungstheorie nichtlinearer
Systeme darstellt und fiir interessierte Leser durchaus empfohlen
werden kann.

G. Sorger, TU Wien



