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Obiettivi. Introdurre gli studenti alla programmazione matematica e alla
loro applicazione in campo ingegneristico, logistico, economico, organizza-
tivo. Fornire gli strumenti per: riconoscere classi di modelli standard (in
particolare di programmazione lineare sia continua che a variabili intere,
di programmazione convessa), individuare le soluzioni ottime .utilizzando
condizioni di ottimo. Programma
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Programma.
Il programma coincide con il contenuto delle dispense.

NON sono in programma le seguenti dimostrazioni/teoremi:

1. il Lemma 4.3.1

2. il teorema 5.3.11 e la sua dimostrazione

3. la dimostrazione del teorema 6.4.8

4. la seconda parte della dimostrazione del teorema 7.2.1

5. la dimostrazione del teorema 10.1.1

6. il teorema 12.4.4

7. il teorema 12.4.6
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