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Aufgabe 1 Subramani-Algorithmus

Die Schranken der Existenzvariablen x und z miissen in das Ungleichungssystem aufgenommen werden. Elimination der
z-Variable liefert dann die folgenden neuen Ungleichungen:

32y <5 _ox_> 3_2x_2,<o 0<5_2x—> 0<2
X Ty =T TYY X Y= =0T eXx TRy =

Die erste und die letzte sind redundant und werden verworfen. Das System hat nun die Form:
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Elimination der y-Variable iiberfiihrt die ersten beiden Ungleichungen in x > § und x < ;Z.

Das QLP ist also 16sbar mit x € [%, %] .

Aufgabe 2 DEP

Das DEP lautet:
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Elimination von gz, und g; fithrt erneut auf x € [%, %] .

Aufgabe 3

Das DEP lautet:
dx 3dz: 3x+22>6

4x +2z2 <7
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Elimination von z fihrt auf x € [%, 1] .
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Aufgabe 4 Losungsraum

Man {ibernimmt das Ungleichungssystem, die Schranken an z und y, sowie die Losung fiir x:
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