1)Forme de représentation d’un programme linéaire.

Un programme linéaire et présenter sous quatre
formes algébrique ou matricielle:

(d la forme primal.

a) La forme algébrique
X1,X2, cerenen Xnréelles

MAX(z)= c1X1+CoXa+......+CpXp

A11X1+a12X0+ @13X3Feeeeeeeeeeenenn. +a1nXn < d
271X1+229X9+ @23X3Feeeeeeeeeeenen. +arnXn < d,
Ai1X1+aXo+  Ai3X3F e +3iXn < d

am1X1+2m2X2+am3X3+ ................. +aman S dm

b) La forme matricielle

X(n) réeelles, A (m,n) réelles, d(m) réelles,
C(n) réelles ;

MAX(Z) = CX ;

AX < d;

d la forme Dual.

a) La forme algébrique

yl;yz;-------,ym rée”es

M'N(W)= d1Y1+d2Y2+ ...... +dmym



au1yi1tanyzt syt +31mYm >

az1y1tazyat A23Yst.... +32mYm > ¢
Aity1tapyrt  aiyzta... +3imYm > G
Anty1tana¥atanzyste e +anYm > ¢

b) La forme matricielle

Y(m) réeelles, A (n,m) réelles, d(m) réelles,
C(n) réelles ;

MIN(Z) = Yd ;

YA =2 G

U la forme standard.

c) La forme algébrique

X1,X2, .00, X réelles

OPTIMUM (Z)= C1X1+CoXo+...... +CnXn
a11X1+arXot  A13X3Feeeeeiiiiennen, +aipXn, = di
821X1+222X2+ d23X3t.iiiiinennee +anXn = dz

ai1X1+apXo+ Qi3X3F e +aiXn = d;



a) La forme matricielle

X(n) réeelles, A (m,n) réelles, d(m) réelles,
C(n) réelles ;

OPTIMUM(Z) = CX ;

AX = d;

[ la forme mixte.

d) La forme algébrique

X1,X2,veee0e0,Xn réelles

OPTIMUM (z)= c1X1+CoXa+......+CpXn
d11X1+adXo+  A13X3teiiiiiiane., +a1nXn 2 d1
821X1+222X2+ A3X3F i +arnXn S dz
Ai1X1+aiXo+  AizX3Feeeereeeeerennn, +ainXy, 2 d;
am1X1+2m2X2+ am3X3+ ................. +aman = dm

b) La forme matricielle

X(n) réeelles, A (m,n) réelles, d(m) réelles, C(n)
réelles ;

OPTIMUM(Z) = CX ;

AX (£ ,=,2)d;



2) Rappel de quelques notions utiles de mathématiques.

v' Combainaison convexe
Vi Vs,....... Vi EV et ay, ay,....... , Oy réelles
Le vecteur U= )., aiVi forme une combinaison
comvexe.

v’ Espace convexe

X, X €V x’= ax+(l-a)xX avec a€ [0,1]six"
€ V =>V est un espace convexe.

v" fonction convexe

X, X €V V est convexe

flax + (1- a)x’) < af(x)+(1- a)f(x’) sens large
f(ax + (1- a)x’) < af(x)+(1- a)f(x’) sens strict
flax + (1- a)x’) = af(x)+(1- a)f(x’)

v’ points extremum

V est convexe, un point est dit extremum s’il ne
peut pas s’exprimer en fonction d’autres points.

v’ Simplexe
C’est un espace vectoriel convexe qui dans un

espace a n dimensions a exactement (n+1) points
extremum.

v' Base et solution de base

Une base est formé par I'’ensemble de colonnes
linéairement indépendante d’'un  systeme
d’équations représenter comme suit: Ax = d
avec=A'+A' I€ {1,2,....... ,n}



A' x+ A’x = d la solution de base est x; = (A')*d

variable de base et x; = 0 variable hors base

S’il existe une variable de base nulle alors la
solution est dite dégénérée.

v Méthode d’élimination de GAUSS :

d11X1+aXo+  A13X3teiiiiiiane., +a1nXy = d1

dy1X1+adxXo+  Ar3X3t.ieiiiann., +aXpn = dz
A x1+apXa+ AUXIFereeeeeeerinnens +anXn = d

am1X1+2m2X2+ am3X3+ ................. +aman = dm

ai -0 dit le pivot.

e Ondivise la ligne I par ay
e formule de GAUSS :

alj . .
a,-,-’= aijj - m dik (l= 1,n; I# I)

dl . .
di'= d,' - a ik (I= 1," , I# I)

,_ alj . .
;= — = *|E



3) Méthode de résolution géométrique

L'idée de cette méthode est de représenter les
contraintes d’une facon sagittale sur du papier
millimétré et visualiser 'ensemble des solutions pour
identifier la solution optimale.

Algorithme de la méthode de résolution géométrique
debut :

Pas 1: tracer les droites limites (contraintes
technologiques).

Pas 2 : extraire les valeurs des variables
principales du graphe au niveau des points
extremum.

Pas 3 : substituer les valeurs des variables
principales extraites dans la fonction objective
et imprimer les valeurs des variables qui
réalise 'optimum demandé.

Fin.

Exemple :
Appliquer la méthode de résolution géométrique au

modele suivant :



X1,X2 € R

5x;#3x, € 30
2X1+3Xx+ < 24
X1+3x,+< 18

MAX(Z) = 8x1+6x;

Les valeurs extraites du graphe sont
X1=O;X2=O Z=0

X1=6;X2=O /=48
X =3;x=5 z=54 MAX(0,48,54)

la solution est x; =3;x,=5 MAX(z)=54




