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Capitulo 1

Introducao

Estamos a resolver um (PI) de méximo. Os limites superiores M| sao obtidos por (PL) apli-
cada a relaxacao do problema inteiro, enquanto que a ramificacao é conseguida adicionando
novas restrigoes (planos de corte).

Os resultados vao sendo registados numa arvore binaria onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que nao devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminacao da seccao
anterior [4], [3].

1.1 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. f;i(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.2 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocacao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
j. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.3 Outline

1.3.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de maximo. Os limites superiores M, sao obtidos por (PL) apli-
cada a relaxacao do problema inteiro, enquanto que a ramificagao é conseguida adicionando
novas restrigoes (planos de corte).

Os resultados vao sendo registados numa arvore binaria onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que nao devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminacao da seccao
anterior [17].
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1.4 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.5 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocacao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fj(x;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sao
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.6 Outline

1.6.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de maximo. Os limites superiores M; sao obtidos por (PL) apli-
cada a relaxagao do problema inteiro, enquanto que a ramificacao é conseguida adicionando
novas restrigoes (planos de corte).

Os resultados vao sendo registados numa arvore binaria onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que nao devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminacao da seccao
anterior [4], [3].

1.7 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. f;i(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.8 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.
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1.9 Outline

1.9.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de maximo. Os limites superiores M, sdo obtidos por (PL) apli-
cada a relaxacao do problema inteiro, enquanto que a ramificagao é conseguida adicionando
novas restrigoes (planos de corte).

Os resultados vao sendo registados numa arvore bindria onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que nao devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminacao da seccao
anterior [4], [3].

1.10 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.11 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e x; é a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fj(x;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sao
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.12 Outline

1.12.1 algoritmos

Estamos a resolver um (PI) de maximo. Os limites superiores M, sdo obtidos por (PL) apli-
cada a relaxacao do problema inteiro, enquanto que a ramificagao é conseguida adicionando
novas restrigoes (planos de corte).

Os resultados vao sendo registados numa arvore bindria onde se assinalam os ramos elim-
inados e os que nao devem ser ramificados, aplicando os critérios de eliminacao da seccao
anterior [4], [3].

1.13 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.
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1.14 Problema fundamental

Usualmente o problema anterior pode ser pensado como um problema de alocagao no qual
existe um tnico recurso limitado, e z; ¢ a quantidade desse recurso que ¢ alocado a actividade
J. fi(z;) é igual ao retorno (valor, lucro,...) da actividade j quando z; unidades lhe sdo
alocadas. Vejamos mais um exemplo tipico deste tipo de problemas.

1.15 Outline

1.15.1 algoritmos
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