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1.4 Übungsaufgaben . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20

2 Das Simplex-Verfahren 25

2.1 Das Simplex-Verfahren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25

2.1.1 Gauß-Jordan-Algorithmus . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

2.1.2 Phase I und Phase II des Simplex-Algorithmus . . . . . . . . . . . . 29

2.1.3 Behandlung entarteter Ecken . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 34

2.2 Varianten des Simplex-Verfahrens . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 37

2.2.1 Lösung des dualen Programms . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 37

2.2.2 Lösung von Ungleichungssystemen . . . . . . . . . . . . . . . . . . 38
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6.3 Dualitätsmethoden (Verfahren von Wolfe) . . . . . . . . . . . . . . . . . . 127

6.4 Abstiegsverfahren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 131

6.4.1 Das Verfahren von Frank und Wolfe (1956) . . . . . . . . . . . . . . 133

6.4.2 Das Verfahren der
”
projizierten Gradienten“ . . . . . . . . . . . . . 136

6.5 Strafterm-Verfahren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 143

6.5.1 Penalty-Methode . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 144

6.5.2 Barriere-Methode . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 147

6.5.3 Das Gradientenverfahren zur Lösung der Penalty-Probleme . . . . . 149



INHALTSVERZEICHNIS vii
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