1. Otwórz plik Plik_lp

2. Popraw sformułowanie dopisując jak najwięcej nierówności pokryciowych. Jak zmienił się czas rozwiązania w programie lp_solve?

3. Rozwiąż relaksację liniową (wykorzystaj fragment z końca dokumentu)

a) wyniki wklej do pliku Plik_Excel 

b) zaokrąglij zmienne do wartości całkowitych

c) zbadaj dopuszczalność tak otrzymanego rozwiązania

d) jak dobre jest otrzymane rozwiązanie? (oszacuj)

4. Rozwiąż relaksację Lagrange’a dla wektora 
[image: image1.wmf]]
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a) wyniki wklej do pliku Plik_Excel 

b) zbadaj dopuszczalność tak otrzymanego rozwiązania

c) zmodyfikuj rozwiązanie tak aby otrzymać rozwiązanie dopuszczalne

d) jak dobre jest otrzymane rozwiązanie? (oszacuj)
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