MLM®6210.DT Matemaatiline planeerimine 4.0 EAP  Oppetdd E. k1 14:15 — 17:30, K. ki 14:15 — 15:45, kokku

8 jal/2 nddalat. Eksam (siigis 2016)

Oppejoud: prof Andi Kivinukk

Hinne: 100p =5 p+ 5 p (2 kodut6dd tihtaegadega K. 28.09 ja K. 2.11)+ 20 p + 20 p (2 kontrollt66d

auditooriumis K. 5.10 ja E. 7.11) + 50p (eksamit6o dppetoo6 16pus voi sessioonil)

Olulised teemad:

1. Matemaatilise planeerimise pohimdisted. Matemaatilise planeerimise iilesanne ja selle lahendid.
Sihifunktsioon ja kitsenduste siisteem. Lubatavad lahendid. Matemaatilise planeerimise lihtsamate
iilesannete koostamine

2. Globaalne ja lokaalne optimum. Sise- ja rajaoptimum. Uhene lahend. Alternatiivsed lahendid.

Tokestamata lahend.Planeerimisiilesannete graafiline lahendamine.

Kumerad planeerimisiilesanded. Kumer (iiles) funktsioon. Kumer hulk. Lineaarse funktsiooni kumerus.

4. Lineaarsete vOrratuste siisteemiga médratud punktihulga kumerus. Kumer hulktahukas. Kumer koonus.
Homogeensete lineaarsete vorratuste siisteemid ja kumerad koonused. Teoreem kumera
planeerimisiilesande lokaalsest ja globaalsest optimumist. Kumera planeerimise iilesandeid

5. Tootmisplaani koostamine. Simpleksmeetod. Lineaarse planeerimisiilesande (LPU) erikujud ja seos
nende vahel. Kanooniline kuju.

6. Lisatundmatud ja nende majanduslik tdlgendus. Minimeerimine ja maksimeerimine. Mittenegatiivsus.
Lineaarse planeerimise iilesanne kui kumera planeerimise iilesanne. Simpleksalgoritmi pdhjendus.
Optimaalsuse kriteerium. Simpleksmeetodiga iilesannete lahendamine Solver MS Excelis

7. Kunstliku baasi kasutamine. Alternatiivsete plaanide olemasolu ja leidmine. Kunstliku baasi kasutamine
iilesannete lahendamisel

8. Duaalsusteoreemid. Duaaliilesannete moodustamine. PGhivorratus. Esimene ja teine teoreem. Duaalne
simpleksmeetod ja selle pohjendus. Transpordiiilesanne ja selle lahenduvus. Kinnine ja lahtine
transpordiiilesanne

9. Ulesannete lahendamine duaalse simpleksmeetodi abil

10. Tasakaalutingimuse tarvilikkus ja piisavus lahenduvuseks. Baasitundmatute arv. Potentsiaalide meetod
ja selle pdhjendus. Alglahendi leidmine: vihima elemendi meetod, loodenurga meetod.
Algpotentsiaalid. Tstikli kasutamine. Optimaalsuse kriteerium. Alternatiivsete plaanide olemasolu ja
leidmine.

11. Transpordiiilesande lahendamine

12. Téaisarvulise planeerimise iilesandest

13.Ménguteooria pShimdisteid. Méngumaatriksi koostamine. Strateegiad. Méangu hind. Nullsummalised
maatriksmingud. Maatriksmédngude lahendamine. Sadulpunkt. Puhtad ja segastrateegiad.

14.Méngu lahendamine LP iilesandena

w
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