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Kortfattade lösningsförslag.

1. (a) Nej.

(b) Ja.

(c) Ja.

(d) Ja.

(e) Nej.

2. Insättninge ger att x∗ är en till̊aten lösning. Basvariablerna svarande mot x∗ är x2

och x4. Simplexmultiplikatorerna ges av

(
2 −1
1 2

)(
y1

y2

)
=

(
c2

−1

)
, dvs

(
y1

y2

)
=

 2c2 − 1
5−c2 − 2
5

 .
Reducerade kostnaderna för ickebasvariablerna blir

(
s1

s3

)
=

(
1
0

)
−
(
−1 0
−1 1

) 2c2 − 1
5−c2 − 2
5

 =

 2c2 + 4
5

3c2 + 1
5

 .
Kravet s ≥ 0 ger c2 ≥ −1/3.

3. (Se kursmaterialet.)

4. (a) Den duala målfunktionen ϕ(u) ges av det lagrangerelaxerade problemet

ϕ(u) = −8u+ min (2u− 3)x1 + (3u− 5)x2 + (4u− 7)x3 + (5u− 8)x4

d̊a x1 + x2 + x3 + x4 ≤ 3,
xj ∈ {0, 1}, j = 1, . . . , 4.

(b) Speciellt för u = 8/5 f̊ar vi

ϕ(u) = −64
5 + min 1

5x1 − 1
5x2 − 3

5x3

d̊a x1 + x2 + x3 + x4 ≤ 3,
xj ∈ {0, 1}, j = 1, . . . , 4.
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Optimallösningar är x1(u) = (0 1 1 0)T och x2(u) = (0 1 1 1)T . Vi f̊ar ϕ(u) =
−68/5.
(Motsvarande subgradienter blir−1 respektive 4, varför u = 8

5 är optimallösning
till det duala problemet.)

(c) Det lagrangerelaxerade problemet har heltalsegenskapen, eftersom alla extrem-
punkter till det lagrangerelaxerade problemet är heltaliga.

5. Om vi utg̊ar fr̊an extrempunkterna x1 = (-1 0 -1 0)T och x2 = (0 1 0 1)T blir första
basmatrisen

B =

(
AHx

1 AHx
2

1 1

)
=

(
−4 6

1 1

)
.

Basvariablernas värden ges av

(
−4 6

1 1

)(
α1

α2

)
=

(
0
1

)
, dvs

(
α1

α2

)
=

(
3
5
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)
.

Simplexmultiplikatorerna ges av

(
−4 1

6 1

)(
y1

y2

)
=

(
−6
−8

)
, dvs

(
y1

y2

)
=

(
−1

5
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5

)
.

Minsta reducerade kostnaden ges av −y2 + minx∈S(c−ATHy1)Tx. Vi f̊ar

cT − y1AH =
(

11
5 −13

5
23
5 −21

5

)
.

Inspektion ger att optimal extrempunkt till subproblemet blir x3 = (0 1 -1 0)T , med
reducerad kostnad −y2 + (c − ATHy1)Tx3 = −2/5 < 0. Ny transformerad kolumn i
bivillkorsmatrisen ges av

B−1

(
AHx

3

1

)
=

(
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1

)
=

(
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)
.

Kvottest ger att α1 lämnar basen, vilket ger

B =

(
AHx

2 AHx
3

1 1

)
=

(
6 −1
1 1

)
.

Basvariablernas värden ges av

(
6 −1
1 1

)(
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α3

)
=

(
0
1

)
, dvs

(
α2
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)
=

(
1
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)
.
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Simplexmultiplikatorerna ges av(
6 1
−1 1

)(
y1

y2

)
=

(
−8
−7

)
, dvs

(
y1

y2

)
=

(
−1

7

−50
7

)
.

Minsta reducerade kostnaden ges av −y2 + minx∈S(c−ATHy1)Tx. Vi f̊ar

cT − y1AH =
(

15
7 −19

7
31
7 −31

7

)
.

Inspektion ger att optimal extrempunkt till subproblemet blir x2 eller x3, vilka b̊ada
ger minsta reducerade kostnaden noll. Allts̊a är problemet löst. Optimallösningen x∗
ges av

x∗ = α2x
2 + α3x

3 =
1
7
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 .


