Aplicacion de Procesos de Decision de Markov:

Observabilidad Completa y Parcial

Inventarios

Ruy LOrEzZ & Huco CRUZ

Objetivo: Encontrar decisiones (acciones) 6ptimas que
minimicen (o maximicen) un costo (o recompensa) esperado
dado un estado inicial y donde participan elementos aleatorios
en la dindmica del sistema.

1 Introduccion

Un modelo de control de Markov
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donde « € (0, 1) es un factor de descuento.
Una politica 7* satisfaciendo

J(ﬂ'*,x):ilrllfj(w,x) =:J*(x), vz € X,

se dice ser politica dptima a—descontada, y J* es llamada
funcion de walor (funcién objetivo o funcién de utilidad
optima) a—descontada.

2 Problema de Inventario

Sistema de inventario-produccién con variable estado x; €
X =R (nivel de stock en el inicio de perfodo) con evolucién:

Tpp1 =T +az — &

a; = cantidad ordenada (o producida) A = A(x) = [0, c0).
& = demanda, perturbacién o v.a. exdgena (ii.d.). no-
negativas e independientes de x, con distribucién v(s).

El costo es:
c(xe,ae,&) = bag + hmax(0,2411) + pmax(0, —zy1)

donde b:= costo de produccién unitario, h:= costo por
almacenaje unitario y p:= costo unitario por demanda no
satisfecha. b, h y p > 0. Se asume que p > b.

Las EPD para el problema de inventario-produccién son:

Ji(z) min E{c(z,a,&) + aJip1(xe11) }-
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Fig. 1: Rendimientos Fig. 2: Politicas

En general, la solucién en cada etapa es: (Fig. 2)

0 st x> St
fi(z) =
St —x st T <S8
L(z) + aB{Jp1(x — &)} st x> St
Ji(x) =
b(sy —x) + L(s) + aB{Jip1(st — &)} si z < s
(Fig. 1), con

L@w:h[%@—smw@+p/w@—ymw@

i s a’[x] a’ [xo] Y Gily") Ji [e]
0 So Ao ag Yo Go[Yol 0
12.2621 (12.2621 - x) 7.26209 12.2621 448.518 436.018
2 12.1453 (12.1453 - x) 7.14528 12.1453 468.102 455.602
3 12.138 (12.138 - x) 7.13803 12.138 469.002 456.502
4 12.1377 (12.1377 - x) 7.13771 12.1377 469.043 456.543
5 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
6 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
7 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
8 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
9 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
10 12.1377 (12.1377 - x) 7.13769 12.1377 469.045 456.545
Tabla. Politica éptima y rendimientos 6ptimos
, .

3 PDM’s Parcialmente Observables

Se puede transformar el problema Parcialmente Observable

a uno Completamente Observable considerando al proceso de
estados {4} una distribucién de la variable parcialmente ob-
servada (ventas) que evoluciona asi:

vo = Ho(p,Y0), ¥,
Vit1 :H(Vtaa/tayt+l)? donde t:O71a VtZ 17
{a+} v {y:} son las sucesiones de control y observacién.
vp(d) = P{d, =d| Z,-1}
o0
Jo o, vn(&) p(d€) d€

Un1(d) = 1., <o, +a, p(d|2n) + L, >z.+an
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