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Faculdade de Ciências da Universidade do Porto

2012



Albert Einstein

Efeito fotoeléctrico
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Caṕıtulo 1

Introdução

Estamos a resolver um (PI) de máximo. Os limites superiores MI são obtidos por (PL) apli-
cada à relaxação do problema inteiro, enquanto que a ramificação é conseguida adicionando
novas restrições (planos de corte).
Os resultados vão sendo registados numa árvore binária onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que não devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminação da secção
anterior [4], [3].

1.1 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.2 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.3 Outline

1.3.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de máximo. Os limites superiores MI são obtidos por (PL) apli-
cada à relaxação do problema inteiro, enquanto que a ramificação é conseguida adicionando
novas restrições (planos de corte).
Os resultados vão sendo registados numa árvore binária onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que não devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminação da secção
anterior [17].
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1.4 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.5 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.6 Outline

1.6.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de máximo. Os limites superiores MI são obtidos por (PL) apli-
cada à relaxação do problema inteiro, enquanto que a ramificação é conseguida adicionando
novas restrições (planos de corte).
Os resultados vão sendo registados numa árvore binária onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que não devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminação da secção
anterior [4], [3].

1.7 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.8 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.
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1.9 Outline

1.9.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de máximo. Os limites superiores MI são obtidos por (PL) apli-
cada à relaxação do problema inteiro, enquanto que a ramificação é conseguida adicionando
novas restrições (planos de corte).
Os resultados vão sendo registados numa árvore binária onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que não devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminação da secção
anterior [4], [3].

1.10 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.11 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.12 Outline

1.12.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de máximo. Os limites superiores MI são obtidos por (PL) apli-
cada à relaxação do problema inteiro, enquanto que a ramificação é conseguida adicionando
novas restrições (planos de corte).
Os resultados vão sendo registados numa árvore binária onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que não devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminação da secção
anterior [4], [3].

1.13 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.
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1.14 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocação no qual
existe um único recurso limitado, e xj é a quantidade desse recurso que é alocado à actividade
j. fj(xj) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando xj unidades lhe são
alocadas. Vejamos mais um exemplo t́ıpico deste tipo de problemas.

1.15 Outline

1.15.1 algoritmos
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