2
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Laborator 2
1. Rezolvarea problemelor de programare liniară în MATLAB

1.1. Problema de programare liniară pe care o vom rezolva

Se cere să se determine punctul (sau un punct) în care se atinge 
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şi valoarea funcţiei în acest punct, unde 
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 sunt vectori (coloană) de dimensiune 
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iar  
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 sunt vectori (coloană) de dimensiune 
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Şi alte probleme se pot aduce la această formă standard.

a) Astfel, dacă problema cere găsirea unui punct de maxim cu restricţii, se determină un punct de minim pentru 
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 şi se ţine seama de faptul că 
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b) Dacă avem restricţii de forma 
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c) Când restricţiile de tip (in)egalităţi lipsesc, se poate admite că ele sunt prezente, dar matricele corespunzătoare 
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 sau 
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d) Dacă avem mai multe restricţii de acelaşi tip, le putem scrie ca o singură restricţie: 
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 se pot scrie în forma unitară 
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 se pot scrie în forma unitară 
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e) Dacă asupra unei coordonate 
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, se poate presupune că ele sunt prezente cu 
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.  Dacă, dimpotrivă, mai multe astfel de restricţii sunt prezente, se ia maximul, respectiv minimul.
1.2. Funcţia linprog
1.2.1. Scopul funcţiei 
este rezolvarea problemelor de programare liniară descrise mai sus.
1.2.2. Sintaxa generală

» [x,fval,exitflag]=linprog(f,A,b,Aeq,beq,lb,ub)
unde argumentele au semnificaţia din paragraful precedent, adică 

f,lb,ub sunt vectori (coloană) de dimensiune 
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A şi Aeq  sunt matrice de dimensiuni 
[image: image33.wmf]n

m

´

 şi, respectiv, 
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iar  b şi beq sunt vectori (coloană) de dimensiune 
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 şi, respectiv, 
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iar valorile returnate au semnificaţia următoare:

x este un vector (coloană) de dimensiune 
[image: image37.wmf]n

 pentru care minimul este atins,
fval este valoarea minimă a funcţiei obiectiv, altfel spus valoarea pe care o atinge în x,
iar exitflag este un număr care descrie condiţiile de ieşire din funcţie, cu interpretarea


>0
succes: procedeul converge către o soluţie


=0
numărul maxim de iteraţii (evaluări succesive) a fost atins fără a se constata convergenţa


<0
procedeul nu converge la o soluţie.
1.2.3. Cazuri particulare

Argumentele şi valorile returnate, precum şi unele componente ale argumentelor vectoriale pot lipsi.  Argumentele şi valorile returnate lipsă sunt totdeauna ultimele; coordonatele lipsă la un argument vector ce ar trebui să aibă o dimensiune mai mare sunt totdeauna ultimele. 
a) Variabile returnate.  Astfel, funcţia poate fi apelată şi cu sintaxa alternativă

» [x,fval]=linprog(…)
» x=linprog(…)
În aceste două cazuri, valoarea exitflag nu mai e memorată într‑o variabilă şi nici returnată.  În a doua situaţie, acelaşi lucru se întâmplă cu valoarea minimă a funcţiei obiectiv fval.
b) Argumente.  Funcţia poate fi apelată şi în variantele 
» … =linprog(f,A,b) 
Argumentele lipsă sunt ultimele.  Pentru ele se folosesc valorile implicite:  Aeq=beq=[],  lb=-Inf*ones(n,1) ,  ub=Inf*ones(n,1).  Altfel spus, linprog rezolvă, în această variantă sintactică, PPL 
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1.3. Exerciţii
2. Rezolvarea grafică a problemelor de programare liniară
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