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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z obF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0 |2]-1

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0| =<1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge-| O -1 0 0 |=|-1/4

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wgt| O -1 0 0 |=< |14

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. We-1 0O 0 1 02 |-1/4

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wet| 0O 0 1 0| < |1/4

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 2|2 ]-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 -2 < |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =0 |

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[12 0 0 0]=27]-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=2]-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge-| O -1 0 0 |=|-1/4

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgt| O 1 0 0 |=|-1/4

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. We-| O 0 1 0|2 |-1/4
Wet| 0 0 -1 0 |2 |-1/4

Programmazione lineare m=6,n=4 Wpe- | -1 -1 1 2|2 ]-1

[P, P, P;] [MIN] Woet | 1 1 -1 2 |2]-1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 O 1 =]0]

D2 H21 H22 H23 2 H24

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -2 0 0 0]=27]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 O 0| =< |-
Wge-| O -1 0 0 1 0 O0]|=|14
Wt/ O 1 0 O -1 0 O0]|< |14
We-1 0O 0O 1 0 0 -1 0= |14
Wet| O 0O -1 0 0 1 0= |-1/4
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 2|2 |-
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 2| |-
Max 0O 0 O O O o0 1]=1[]0]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001

Tableau a variabili negative su X- e limitate Scambio pivotale 4-5

(X Y Z abF X-| [Fb] [ XY 0t bpc bpct]  [FD]
b |1 0O 0 0 -1]=2]-1 b [ 1 -1 0 0 1= [-34
dpt|-1 O O O 1|2 -1 Pt | -1 1 0 0 -1 |z |54
Pge- | O -1 0O O 1|2z |14 $gc- | O 0 0 0 -1 ]|= |12
bgct| O 1 0 0 -1]|=2 |-1/4 X- 0 1 0 0 -1 |=|14
G- O O 1 0 -1]2=2|[-1/4 Geg- | O 0o -1 0 0 | = |-12
fgt| O O -1 0 1|2 |[-1/4 z 0 1 1 0 -1 ]|=|-12
Pp- |1 -1 1 -2 1 |=2]|-1 obF |-1/2 12 -1/2 -1/2 -1 | = |-7/8
Ppct| 1 1 -1 2 -1]=2]-1 ot | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly 0O 0 0O 0O -1|= /-1 Ly 0o -1 0 0 1|2 |-34
Max | O O O 1 0 =[0] Max [-1/2 1/2 -1/2 -1/2 -1 | = [-7/8]
Scambio pivotale 7-4 Scambio pivotale 1-2

[ X Y Z ¢DC' X- j [Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢DC' ¢Bc+j [Fbj
- 1 O O O -1 |=2]-1 Y 1 -1 o0 0 1|2 |-34
dpt| -1 O O O 1 |=2]-1 dpt| O -1 O 0 0 |=|-2
Pge- | O -1 0O O 1 |z |-1/4 $gc- | O 0 0 0 -1 ]|= |12
Pgct| O 1 O O -1 |2 |14 X- 1 -1 0 0 0 |[=2|-1
f-| O O 1 0 -1 |2 |14 Peg- | O o -1 0 0 | = |-1/2
fgt| O O -1 0 1 |= |14 z 1 -1 -1 0 0 | = |-5/4
obF |-1/2 -1/2 1/2 -1/2 12| = |-1/2 abF 0 -1/2 -1/2 -1/2 -1/2| = |-5/4
Ppct| O O O -1 0 |=2]-2 dpct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly o o o0 o0 -1 =z -1 Ly -1 1 0 0 0|=|0
Max [-1/2 -1/2 1/2 -1/2 1/2] = [-1/2] Max | 0 -1/2 -1/2 -1/2 -1/2] = [-5/4]
Scambio pivotale 6-3 Tableau finale

[ X Y ¢CB+ ¢Dc' X'j [Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢Dc' ¢Bc+j [Fbj
[O 1 0 0 0 -1]|= /-1 Y 1 -1 o0 0 1|2 |-34
Pt | -1 O 0 0 1 1=2]-1 dppt| O -1 O 0 0 |=2|-2
G- | O -1 0 0 1|2 |-1/4 G- | O 0 0 0 -1 |=|-1/2
Ogct | O 1 0 0 1| = |-1/4 X- 1 -1 0 0 0 > | -1
Peg- | O o -1 o 0 | = |-1/2 Peg- | O 0o -1 0 0 | = |-1/2
z 0 o -1 o 1|2 |-1/4 z 1 -1 -1 0 0 | =2 |-5/4
obF |-1/2 -1/2 -1/2 -1/2 1 > |-5/8 abF 0 -1/2 -1/2 -1/2 -1/2| = |-5/4
Ppct | O 0 0O -1 0 |=]-2 Ppct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly 0 0 0 0o -1|=|-1 Ly -1 1 0 0 0 |=2|0
Max |-1/2 -1/2 -1/2 -1/2 1 | = [-5/8] Max | 0 -1/2 -1/2 -1/2 -1/2] = [-5/4]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 0 O0]=/[12]
¢pt| O O O O O0|=2|0
fge- | O O O O O |=2]0
Pgct| O O O O O |2 |12
G- O O O O 0|20
fgt| O O O O O |2 (12
fopc- | O O O O O |2 |12
¢pct| O O O O O |20
Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0
Max | O 3/4 5/4 5/4 1 | = |-5/4]
Variabili soluzione dedotto il valore X-

X Y VA
[-1 -1/4 1/4]
Variabili soluzione differenza tra rotazioni
bap |-1/2
Ogc | 112
bcp | 112
o [-1/2
REAZIONI Fattore di collasso = 5/4
H, = 5/8F
V, = 1/8F
W, =-Fb
Hp = 5/8F
Vp = -1/8F
W, = -Fb
H,s = 5/8F Hgc = -5/8F Hep = -5/8F
Vg = 1/8F Vgc = 1/8F Vo = 1/8F
W, = -Fb Wpe = 1/4Fb Wp = -1/4Fb
Hg, = -5/8F Hcg = 5/8F Hpc = 5/8F
Vg, = -1/8F Vg = -1/8F Vpe = -1/8F
Wg, =-14Fb W =1/4Fb  W,.=-Fb
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.001
SPOSTAMENTI NODALI

Upag = 0 Ugga = -0 Uccg = -0 Uppc =0

Vasg = 0 Vgga = 0 Vees =0 Vppc =0

Opps = 11200 oo = 1/28D o =0 0, = 1/280b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Uggc = -0 Uecp = -0

Vang =0 Vgge =0 Veep =0

Opne = 12800 e =0 doep = 112500

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.002 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.002

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z obF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0 |2]-1

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0| =<1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge-| O -1 0 0 |=|-1/3

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wgt| O -1 0 0 |< |13

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. We-1 0O 0 1 02 |-173

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wet| O 0 1 0| < |13

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 8 |=2]-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 8 |=< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =0 |

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[12 0 0 0]=27]-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=2]-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge-| O -1 0 0 |=|-1/3

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgt| O 1 0 0 |=|-1/3

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. We-| 0O 0 1 0|2 |-1/3
Wet| 0O 0 -1 0 |2 |-1/3

Programmazione lineare m=6,n=4 Wpe- | -1 -1 1 8 |2 ]-1

[P, P, P,] [MIN] Wyt 1 1 -1 -8|=2]-1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 O 1 =]0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -2 0 0 0]=27]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 O 0| =< |-
Wge-| O -1 0 0 1 0O O0]|=|13
Wgt| O 1 0 O -1 0 O0]|< |13
We-1 0O 0O 1 0 0 -1 0= |13
Wet| O O -1 0 0 1 0= |-13
Weem |11 -1 1 1 1 -1 8|2 |-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 -8|<|-1
Max 0O 0 O O O o0 1]=1[]0]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.002

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome:

AL1.002

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]27]-1
Ot | -1 O 0 O 1|2 -1
Gee- | O -1 0O O 1 |= |13
Gt | O 1 0 O -1|=2 |-13
bee- | O O 1 0 -1|=2 |13
bgt| O O -1 0 1 |=2 |13
Ope- | -1 -1 1 8 1|2 -1
bpct| 1 1 -1 -8 -1|=|-1
L, |0 0o 0 0 -1|=]-1
Max |0 0 O 1 0]=/[0|]

Scambio pivotale 8-4
[ X Y Z ¢t X-] [Fb]

b- [ 1 0O 0 0 12741
dt| -1 O O 0 1 |=|-1
G- | O -1 0O 0O 1 |= |13
Pt/ O 1 0 O -1 2|13
be- | O O 1 0 -1 |= |13
gt/ O O -1 0 1 | = |13
bp- | O O O -1 0 |=|-2
abF | 1/8 1/8 -1/8 -1/8 -1/8| = |-1/8
Lk, |0 0o 0 0 -1]|=2]-1
Max | 1/8 1/8 -1/8 -1/8 -1/8] = |-1/8]

Scambio pivotale 2-1

[¢AB+ Y Z Opct X- j [Fbj
b [ -1 O O 0 0 ]=21]-2
X -1 0 0 0 1|12 -1
- | O -1 0 O 1 |= |13
bt | O 1 0 O -1 |2 |13
bee- | O O 1 0 -1 |= |13
byt O O -1 0 1 |= |13
oo | O O O -1 0 |2|-2
obF |-1/8 1/8 -1/8 -1/8 0 | = |-1/4
Ly 0 0 0 0 1=z -1
Max |-1/8 1/8 -1/8 -1/8 0 | = [-1/4]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

Scambio pivotale 3-2

[¢AB+ bsc Z
bp- | -1 O O
X -1 0 0
Y 0 -1 0
bget| O -1 0
by | O O 1
e R

Go- | O O O
abF |-1/8 -1/8 -1/8
L, |0 0 0
Max | -1/8 -1/8 -1/8

Scambio pivotale 5-5

[¢AB+ ¢Bc' z
R I A
X -1 0 1
Y 0 -1 1
bget| O -1 0
X- 0 0 1
e B
b | O O O
obF |-1/8 -1/8 0
Ly 0 0 -1
Max | -1/8 -1/8 0

Tableau finale

[¢AB+ Pec- 2
b [1 O O
X -1 0 1
Y 0 -1 1
Pt | O -1 0
X- 0 0 1
¢gt| O O O
b | O O O
abF |-1/8 -1/8 0
Ly 0 0 -1
Max |-1/8 -1/8 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.002

Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

-] 0 0O 0 0 O0]=27]0
dpt| 0 O 0O 0 0= |18
G- | O O O O O |2 |18
Gt | O O O O 0|20
bee- | O O O O 0|2 |18
gt | O O 0O O 0|20
bp- | O O O O 0|20
bpct| 0 O 0O 0 0 = |18
L, |0 0o 0o 0 0/|=]0
Max |4/3 2/3 0 13 13] = |-13]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
X Y Z
[1 13 -1/3]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

¢, | 1/8
g |-1/8
g [-1/8
$pc L1/8

REAZIONI Fattore di collasso = 1/3

H, = -2/3F

V, = -1/6F

W, = Fb

Hp = -2/3F

V, = 1/6F

W, = Fb

Hpp = -2/3F Hge = 2/3F Hep = 2/3F
Vs = -1/6F Ve = -1/6F Vep = -1/6F
W, = Fb W =-1/3Fb W, = 1/3Fb
Hgp = 2/3F Heg = -2/3F Hpe = -2/3F
Vg, = 1/6F Vg = 1/6F Vpe = 1/6F

Wy, =1/3Fb W, =-1/3Fb W, =Fb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.002
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = 1740 Uceg = 1/40 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

Qpng = -1/88/b  $gga=-1/83b Gz =0 ¢, = -1/88/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg =0 Ugge = 1/48 Ucep = 1/40

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

Qpang =-1/80/b g =0 $ccp = -1/80/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z obF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0 |2]-1

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0| =<1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge- | O -1 0 0 |=|-1/2

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wgt| O -1 0 0 |< |12

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. We-1 0O 0 1 02 |-12

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wet| 0O 0 1 0 < |12

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 -3 |=2]-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 -3|=< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =0 |

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[12 0 0 0]=27]-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=2]-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge- | O -1 0 0 |=|-12

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgt| O 1 0 0| =|-1/2

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. We-| 0O 0 1 0| =2 |-1/2
Wet| 0 0 -1 0 |2 |-1/2

Programmazione lineare m=6,n=4 Wpe- | -1 -1 1 -3 |=2]-1

[P, P, P,] [MIN] Wyt 1 1 -1 3 |=2]-1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max | O O O 1 =0 ]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -2 0 0 0]=27]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 O 0| =< |-
Wge-| O -1 0 0 1 0 02|12
Wget| O 1 0 O -1 0 0 |< |12
We-1 0O 0O 1 0 0 -1 0= |12
Wet| O 0O -1 0 0 1 0= |-12
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 -3|=2|-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 3 |<|-1
Max 0O 0 O O O o0 1]=1[]0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003

Tableau a variabili negative su X- e limitate Scambio pivotale 4-5

(X Y Z abF X-| [Fb] [ XY 0t bpc bpct]  [FD]
b |1 0O 0 0 -1]=2]-1 b [ 1 -1 0 0 1 ]=/[ar
dpt|-1 O O O 1|2 -1 Pt | -1 1 0 0 -1]|= |32
Pge- | O -1 0O O 1 |= |12 $gc- | O 0 0 0 -1|=|-1
Pgct| O 1 0O O -1]=z2 |12 X- 0 1 0 0 -1 ]|=|-12
G- | O O 1 0 -1]=2 (12 Geg- | O 0o -1 0 0 |[=2|-1
fgt| O O -1 0 1|2 |12 z 0 1 1 0o -1 |=2]|-1
Pp- |1 -1 1 3 1 |=2]-1 obF |-1/3 1/3 -1/3 -1/3 -2/3| = |-5/6
Ppct| 1 1 -1 3 -1]=2]-1 ot | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly 0 0 0 0o -1|=]-1 Ly 0 -1 0 0 1 > |-1/2
Max | O O O 1 0 =[0] Max [-1/3 1/3 -1/3 -1/3 -2/3] = [-5/6]
Scambio pivotale 7-4 Scambio pivotale 1-2

[ X Y Z ¢DC' X- j [Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢DC' ¢Bc+j [Fbj
- 1 O O O -1 |=2]-1 Y 1 -1 o0 0 1= |12
dpt| -1 O O O 1 |=2]-1 dpt| O -1 O 0 0 |=|-2
Pge- | O -1 0O O 1 |= |12 $gc- | O 0 0 0 -1|=2|-1
Pgct| O 1 O O -1 ]2 |-1/2 X- 1 -1 0 0 0 |[=2|-1
f-| O O 1 0 -1]=2|-1/2 Peg- | O o -1 0 0 |=|-1
fgt| O O -1 0 1 |=|-1/2 z 1 -1 -1 0 0 | = |-32
obF |-1/3 -1/3 1/3 -1/3 13| = |-1/3 abF 0 -1/3 -1/3 -1/3 -1/3|= | -1
Ppct| O O O -1 0 |=2]-2 dpct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly o o o0 o0 -1 =z -1 Ly -1 1 0 0 0|=|0
Max [-1/3 -1/3 1/3 -1/3 1/3] = [-1/3] Max | O -1/3 -1/3 -1/3 -1/3] = [ -1 |
Scambio pivotale 6-3 Tableau finale

[ X Y ¢CB+ ¢Dc' X'j [Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢Dc' ¢Bc+j [Fbj
[O 1 0 0 0 -1]|= /-1 Y 1 -1 o0 0 1= |12
Pt | -1 O 0 0 1 1=2]-1 dppt| O -1 O 0 0 |=2|-2
G- | O -1 0 0 1|2 |12 G- | O 0 0 0o -1 |=2]|-1
Ogct | O 1 0 0 1| = |-1/2 X- 1 -1 0 0 0 > | -1
Peg- | O o -1 o 0 |=|-1 Peg- | O 0o -1 0 0 |=|-1
z 0 o -1 o 1|2 |-12 z 1 -1 -1 0 0 | =2 |-32
obF |-1/3 -1/3 -1/3 -1/3 2/3 | = |-1/2 obF | O -1/3 -1/3 -1/3 -1/3| = | -1
Ppct | O 0 0O -1 0 |=]-2 Ppct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly 0 0 0 0o -1|=|-1 Ly -1 1 0 0 0 |=2|0
Max [-1/3 -1/3 -1/3 -1/3 2/3 ] = [-1/2] Max | O -1/3 -1/3 -1/3 -1/3] = [ -1 |

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 0 0]z [13]
¢pt| O O O O O |=2|0
fge- | O O O O O|=2]0
Pgct| O O O O O |2z |1/3
G- O O O O 0|20
¢gt| O O O O O |2 |1/3
¢opc- | O O O O O |=|1/3
¢pct| O O O O O |=2]0
Ly 0O 0O O O o0|=1|0
Max | O 1/2 3/2 1 1] =|-1]
Variabili soluzione dedotto il valore X-

X Y VA
[-1 -1/2 1/2]
Variabili soluzione differenza tra rotazioni
s |-1/3
Ogc | 1/3
bcp | 113
$pc [-1/3
REAZIONI Fattore di collasso = 1
H, = 3/4F
V, = 1/4F
W, =-Fb
Hp = 3/4F
Vp = -1/4F
W, = -Fb
H,g = 3/4F Hgc = -3/4F Hep = -3/4F
V5 = 1/4F Vg = 1/4F Vg = L/4F
W, = -Fb Wpe = 1/2Fb Wp = -1/2Fb
Hg, = -3/4F Hcg = 3/4F Hpc = 3/4F
Vg, = -1/4F Vg = -1/4F Vpe = -1/4F
Wg,=-12Fb Wz =1/2Fb  W,.=-Fb
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.003
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = -2/30 Uccg = -2/30 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

P ang = 1/30/b $pea = 1/30/b $ecg =0 ¢, = 1/38/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Ugge = -2/30 Ucep = -2/38

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

P ang = 1/30/b Ppec =0 $ccp = 1/30/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z obF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0 |2]-1

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0| =<1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge- | O -1 0 0 |=|-2/3

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wgt| O -1 0 0 |< |23

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. We-1 0O 0 1 02 |-23

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wet| 0O 0 1 0 < |23

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 7 |2 ]-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 7 |=< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =0 |

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[12 0 0 0]=27]-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=2]-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge- | O -1 0 0| =|-2/3

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgt| O 1 0 0 |=|-2/3

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. We-| 0O 0 1 0|2 |-213
Wet| 0O 0 -1 0 |2 |-2/3

Programmazione lineare m=6,n=4 Weem | -1 -1 1 7 2| -1

[P, P, P,] [MIN] Weet| 1 1 -1 -7 |=2]-1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 O 1 =]0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -2 0 0 0]=27]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 O 0| =< |-
Wge-| O -1 0 0 1 0O O0]|=]|23
Wgt| O 1 0 O -1 0 O0]|< |23
We-1 0O 0O 1 0 0 -1 0= |-23
Wet| O 0O -1 0 0 1 0= |-23
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 72|41
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 -7|=< |-
Max 0O 0 O O O o0 1]=1[]0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]27]-1
Ot | -1 O 0 O 1|2 -1
Gee- | O -1 0O O 1 |= |23
Gt | 0 1 0 0 1|2 |23
b | O O 1 0 1|2 |23
bgt| 0 O -1 0 1= |23
Ope- | -1 -1 1 7 1|2 |-1
bpct| 1 1 -1 -7 1|2 |-1
L, |0 0o 0 0 -1|=]-1
Max |0 0 O 1 0]=/[0|]

Scambio pivotale 8-4
[ X Y Z ¢t X-] [Fb]

b- [ 1 0O 0 0 12741
dt| -1 O O 0 1 |=|-1
G- | O -1 0O 0O 1 |= |23
Gt/ O 1 0 O -1 =2 |283
be- | O O 1 0 -1 |=|-23
gt/ O O -1 0 1 | = |23
bp- | O O O -1 0 |=|-2
abF | U7 U7 U7 -U7 -U7| = |17
Lk, |0 0o 0 0 -1]|=2]-1
Max | 17 17 -U7 -U7 -U7] = |-1/7]

Scambio pivotale 2-1

[¢AB+ Y Z Opct X- j [Fbj
b [ -1 O O 0 0 ]=21]-2
X -1 0 0 0 1|12 -1
- | O -1 0 O 1 |= |23
bt | O 1 0 O -1 |2 |23
bg- | O O 1 0 -1 |=|-23
bgt/ O O -1 0 1 |= |23
oo | O O O -1 0 |2|-2
obF |-1/7 1/7 -1/7 -1/7 O > |27
Ly 0 0 0 0 1=z -1
Max |-1/7 1/7 -7 -1/7 0 | = [-2/7]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004
Scambio pivotale 3-2

[¢AB+ bscm Z Opct X j [ Fb j
Gpp- | -1 0 0 0 0 | = -2
X -1 0 0 0 1|z -1
Y 0 -1 0 0 1 | = |-2/3
dgct| O -1 0 0 0 | =|-4/3
cg- 0 0 1 0 -1 | = | -2/3
gt | O 0 -1 0 1 | = |-2/3
Opc- | O 0 0 -1 0 | = -2
abF | -1/7 -1/7 -17 -17 17| = |-8/21
Ly 0 0 0 0 1| = -1
Max | -1/7 -1/7 -1/7 -1/7 17 | = |-8/21]
Scambio pivotale 5-5

[¢AB+ b Z Opct ¢CB-1 [ Fb j
Qpg- | -1 0 0 0 0 | = -2
X -1 0 1 0 -1 | =2 | -5/3
Y 0 -1 1 0 1|2 -4/3
Gt | O -1 0 0 0 | =] -4/3
X- 0 0 1 0 1= | -2/3
gt | O 0 0 0 1| =2 | -4/3
dpc- | O 0 0 -1 0 | = -2
abF |-1/7 -1/7 0 -1/7 -1/7| = |-10/21
Ly 0 0 -1 0 1 |=] -13
Max | -1/7 -1/7 0 -1/7 -1/7] = |-10/21]
Tableau finale

[¢AB+ ¢Bc‘ z ¢Dc+ ¢CB-] [ Fb j
Qpg- | -1 0 0 0 0 | = -2
X -1 0 1 0 -1 | = | -5/3
Y 0 -1 1 0 1|2 -4/3
Pt | O -1 0 0 0 | =] -4/3
X- 0 0 1 0 1= | -2/3
et | O 0 0 0 1| = | -4/3
dpc- | O 0 0 -1 0 | = -2
abF | -1/7 -1/7 0 -1/7 -1/7| = |-10/21
Ly 0 0 -1 0 1 |=] -13
Max | -1/7 -1/7 0 -1/7 -1/7] = |-10/21]
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004
Vettori soluzione della programmazione lineare

[ X Y Z abF X-] [ Fb ]
bag- | O 0 0 0 0 ]=2] 0 ]
Dpt 0 0 0 0 0 > 1/7
[op 0 0 0 0 0 > 1/7
et | O 0 0 0 0 > 0
Ocp- 0 0 0 0 0 > 1/7
Pt | O 0 0 0 0 > 0
o 0 0 0 0 0 > 0
dpct| O 0 0 0 0 > 1/7
Ly 0 0 0 0 0 > 0
Max | 5/3  4/3 0 10/21 2/3 | = |-10/21]
Variabili soluzione dedotto il valore X-

X Y VA
[ 1 2/3 -2/3]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni
O [ 117
bgc |-1/7
bcp |-117
Opc L 117
REAZIONI Fattore di collasso = 10/21
H, = -5/6F
V, =-1/3F
W, =Fb
Hp = -5/6F
Vp = 1/3F
W, = Fb
H,g = -5/6F Hge = 5/6F Hcp = 5/6F
Vg = -1/3F Vg = -1/3F Vp = -1/3F
W,z =Fb Wp = -2/3Fb Wp = 2/3Fb
Hg, = 5/6F Hcg = -5/6F Hpc = -5/6F
Vg, = 1/3F Vg = 1/3F Vpe = 1/3F
Wy, =2/3Fb W, =-2/3Fb W, =Fb
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.004
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = 2/70 Uceg = 270 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

Qpng = -1/78/b $gga =-1/70/b  ¢cz=0 ¢, =-1/78/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg =0 Ugge = 2/78 Ucep = 2/78

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

Qpang =-1/70/b g =0 $ccp = -1/70/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z obF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0 |2]-1

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0| =<1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge- | O -1 0 0 |=|-3/4

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wg+| O -1 0 0 |< |34

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. We-1 0O 0 1 02 |-34

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wet| 0O 0 1 0 | < |3/4

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 -4 =2 ]-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 -4 ]|< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =0 |

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[12 0 0 0]=27]-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=2]-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge-| O -1 0 0 |=|-3/4

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgt| O 1 0 0 |=|-3/4

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. We-| 0O 0 1 0|2 |-3/4
Wet| 0 0 -1 0 |2 |-3/4

Programmazione lineare m=6,n=4 Weee |1 -1 1 -4 )|2]-1

[P, P, P;] [MIN] Woet | 1 1 -1 4|21

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 O 1 =]0]

D2 H21 H22 H23 2 H24

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -2 0 0 0]=27]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 O 0| =< |-
Wge-| O -1 0 0 1 0 O0]|=|34
Wgt| O 1 0 O -1 0 O0]|< |34
We-1 0O 0O 1 0 0 -1 0= |(-34
Wet| O O -1 0 0 1 0= |-34
Weer | -1 -1 1 1 1 -1 4|2 |-
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 4= |-
Max 0O 0 O O O o0 1]=1[]0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005

Tableau a variabili negative su X- e limitate Scambio pivotale 4-5

(X Y Z abF X-| [Fb] [ XY 0t bpe bpct! [ Fb |
b |1 0O 0 0 -1]=2]-1 b [ 1 -1 0 0 1 ]=]-u4
dpt|-1 O O O 1|2 -1 Pt | -1 1 0 0o -1 |=z|-74
Pge- | O -1 0O O 1 |=|-3/4 $gc- | O 0 0 0o -1 |=z]|-32
Pgct| O 1 0O O -1]|=|-3/4 X- 0 1 0 0 -1 |=2]| -34
G- | O O 1 0 -1]2=2(-3/4 Geg- | O 0o -1 0 0 |=| -32
fgt| O O -1 0 1 |2 ([-3/4 z 0 1 1 0o -1 |=]| -32
Pp- |1 -1 1 -4 1 |=2]|-1 obF |-1/4 1/4 -1/4 -1/4 -1/2| =z |-13/16
bpct| 1 1 -1 4 1|=2|-1 bpet| O O O -1 0 |=2] -2
Ly 0 0 0 0o -1|=]-1 Ly 0 -1 0 0 1 2 -1/4
Max | O O O 1 0 =[0] Max |-1/4 1/4 -1/4 -1/4 -1/2) = |[-13/16]
Scambio pivotale 7-4 Scambio pivotale 1-2

[ X Y Z ¢DC' X- j [Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢DC' ¢Bc+j [Fbj
- 1 O O O -1 |=2]-1 Y 1 -1 o0 0 1|2 |14
dpt| -1 O O O 1 |=2]-1 dpt| O -1 O 0 0 |=|-2
Pge- | O -1 0O O 1 |= |-34 $gc- | O 0 0 0 -1]|= |32
Pgct| O 1 O O -1 |2 |34 X- 1 -1 0 0 0 |[=2|-1
f-| O O 1 0 -1 |= |34 Peg- | O o -1 0 0 | = |-3/2
fgt| O O -1 0 1 |= |34 z 1 -1 -1 0 0 |= |-74
obF |-1/4 -1/4 1/4 -1/4 14| = |-1/4 abF 0 -1/4 -14 -1/4 -1/4| = |-7/8
Ppct| O O O -1 0 |=2]-2 dpct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly o o o0 o0 -1 =z -1 Ly -1 1 0 0 0|=|0
Max [-1/4 -1/4 1/4 -14 1/4] = [-1/4] Max | 0 -1/4 -1/4 -1/4 -1/4] = [-7/8]
Scambio pivotale 6-3 Tableau finale

[ X Y ¢CB+ ¢Dc' X'j [ Fbj [ X ¢AB' ¢CB+ ¢Dc' ¢Bc+j [Fbj
[O 1 0 0 0o -1 |=z|-1 Y 1 -1 o0 0 1|2 |14
Pt | -1 O 0 0 1 /2] -1 dppt| O -1 O 0 0 |=2|-2
G- | O -1 0 0 1|2 |-34 G- | O 0 0 0 -1 ]|= 132
Pgct | O 1 0 0 -1 |=2|-34 X- 1 -1 0 0 0 |[=2|-1
Peg- | O o -1 o 0 | = |-32 Peg- | O 0o -1 0 0 | = |-3/2
z 0 o -1 o 1 |=|-34 z 1 -1 -1 0 0 | = |-7/4
obF |-1/4 -1/4 -1/4 -1/4 1/2 | = |-7/16 abF 0 -1/4 -14 -1/4 -1/4| = |-7/8
Ppct | O 0 O -1 0 |=2] -2 Ppct | O 0 0o -1 0 |=|-2
Ly 0 0 0 0o -1 |=z2|-1 Ly -1 1 0 0 0 |=2|0
Max |-1/4 -1/4 -1/4 -1/4 1/2 | = |-7/16] Max | 0 -1/4 -1/4 -1/4 -1/4] = [-7/8]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 0 0 ]=/[14]
¢pt| O O O O O0|=2|0
fge- | O O O O O |=2]0
Pgct| O O O O O |=2|1/4
G- O O O O 0|20
fgt| O O O O O |2 |14
- | O O O O O |=2|1/4
¢pct| O O O O O |20
Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0
Max | O 1/4 7/4 7/8 1 | = |-7/8]
Variabili soluzione dedotto il valore X-

X Y VA
[ -1 -3/4 3/4]
Variabili soluzione differenza tra rotazioni
bap |-1/4
Ogc | 1/4
bcp | 1/
o [-1/4
REAZIONI Fattore di collasso = 7/8
H, = 7/8F
V, = 3/8F
W, =-Fb
Hp = 7/18F
V,, = -3/8F
W, = -Fb
H,, = 7/8F Hge = -7/8F Hep = -7/8F
V,g = 3/8F Vg = 3/8F Vep = 3/8F
W, = -Fb Wp = 3/4Fb Wp = -3/4Fb
Hg, = -7/8F Hes = 7/8F Hpc = 7/8F
Vga = -3/8F Vg = -3/8F Vpc = -3/8F
W, =-3/4Fb W, =3/4Fb W, =-Fb
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.005
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = -1/28 Uceg = -1/20 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

P ang = 1/40/b $ppa = 1/40/b $ecg =0 ¢, = 1/48/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Ugge = -1/20 Ucep = -1/28

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

ang = 1/40/b Ppec =0 $ccp = 1/43/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



T1°90°80 TT'SO'TT'SISA ‘OUB(IN 1P 021UJBYI|0d ‘ISSOY IUB|aABRZ O}|opY © TT°90°80

2/1-

e/t
a

AR RRA R

[a)
<

CQED)

7+
0 ¥t YT L _ T,\@
0 0 zT-z21| | 9aH
[g4 dZ dA ax ]
eWIISIS [9p au0IzN|0S
H_T\H\l

TT'SO'TT SIOA ‘OUE|I Ip 021UIBY|O ‘ISSOY IUB[ARZ O}0pY ©

ﬁo 0 1- J |ﬁo Nﬁme

01T-0 1] |v 2¢]%0

[a4 9z gA ax]  [a"A 9"H]
ouqiinbs 1p 8dureN

gA- ax- = 9"Hz

Vg 91se g e 0oulojul auoizejoy
az- ax- = 4"Av- 9"He

Vg gD 8lse D e 0oulojul BUOIZeI0Y
or~gIINd3 1d INOIZvNO3

WA
b Y
N

7

M(

o]

900 TV :BWON IANYZLINI INOIZV 3 V1VINHO43d 900° TV

BWON O1dgIINO3



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.006 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.006

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z oabF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0|21

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0= |1

Sequenza di operazioni pivotali: Wge- | O -1 0 0 |=2|-1

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wgt| O -1 0 0 |=< |1

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. Wep-1 0O 0 -1 02 |1

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wept| 0 0 -1 0= |1

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 6 |2 |-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 6 |< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 |=/|0]

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[1 0 0 0112 [-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=|-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wge-1 0 -1 0 0|2 |-1

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wgst| O 1 0 0 |=2|-1

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. Wep-| O 0 -1 0|21
Wept| 0O 0 1 0|2 |-1

Programmazione lineare m=6,n=4 Wpe- | -1 -1 1 6 |2 (-1

[P, P, P,] [MIN] Woet| 1 1 -1 6|2 -1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 0 1 =|0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -1 0 0 0]z=]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 0 0= |-1
Wge-| O -1 0 0 1 0 O0]=2|-1
Wget| O 1 0 O -1 0 0= |-1
Wep-1 O O 2 0 0 1 02 |-
Wt O O 1 0 0 -1 0= |1
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 6 |=2]-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 -6|¢g|-1
Max 0O 0 O O O O 1]=1[0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome:

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome:

AL1.006

Tableau a variabili negative su X- e limitate

¢AB'
v
¢Bc'
bact
¢CD'
bep*
¢Dc'
boct
Ly
Max

[ X
M1
-1
0
0
0
0
-1

o O P

o O P

Z abF x-] [Fb]

0 0 -1]=/[1
0 0 1 =/
0 0 1 =/
0 0 -1 |2/
4 0 1= |1
1 0 1|2 |1
1 6 1|2 |1
1 6 1|2 |1
0 0 1=/
0 1 0)=]0]

Scambio pivotale 8-4

¢AB'
v
¢Bc'
bact
¢cD'
beot
¢Dc'
obF

I‘X
Max

[ X Y

1 o0
100
0 -1
0 1
0 o0
0 o0
0 o0
1/6 1/6
0 o0

| 1/6 1/6

Z ot X- ] [Fb]

Scambio pivotale 2-1

¢AB'
X

¢Bc'
bt
¢cD'
beot
¢Dc'
abF
Ly
Max

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11

(dae* Y
10
10
0o -1
0o 1
0 0
0 0
0 o0

-1/6  1/6
0 0
|-1/6 1/6

0 0 -1]=27-21
0 0 1 |=2]-1
0 0 1 |=2]-1
0 0 -1 |=]-1
10 1 |= |-
1 0 -1 =1
0 -1 o0 |=2]-=2
-1/6 -1/6 -1/6 | = |-1/6
0 0 -1 |=]-1
-1/6 -1/6 -1/6 ] = |-1/6]
Z ot X- ] [Fb]
0 0 o0]=7]-=2
0 0 1 |=2]-1
0 0 1 |=]-1
0 0 -1 |=]-1
10 1 |= |-
1 0 -1 =1
0 -1 0 |=]-=2
-1/6 -1/6 0 | = |-1/3
0 0 -1 |=]|-1
-1/6 -1/6 0 | = |-1/3]

Scambio pivotale 3-2

¢AB'
X
Y
Psct
¢CD'
beot

¢Dc'
abF

I‘X
Max

[¢AB+ bsc Z
-1 0 0
-1 0 0
0o -1 0
0 -1 0
0 0o -1
0 0 1
0 0 0

-1/6 -1/6 -1/6
0 0 0
|-1/6 -1/6 -1/6

Scambio pivotale 6-5

¢AB'
X

Y
bact
¢CD-
X-
¢Dc'
abF
LX
Max

[¢AB+ e
-1 0
-1 0
0 -1
0o -1
0 0
0 0
0 0

-1/6 -1/6
0 0
| -1/6 -1/6

Tableau finale

¢AB'
X
Y

bt
¢cD'
X-

¢Dc'
abF
LX

Max

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.006
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b O O 0 O O]=27]0]

¢pt| O O O O O |2 |1/6

fge- | O O O O O |2 |16

Pgct| O O O O O |20

¢p-| 0O O O O 0|20

¢pt| O O O O O |2 |1/6

- | O O O O O |=2]0

fpct| O O O O O |2 |16

Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0

Max | 2 2 0 23 1] =|-23]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
XY Z

[1 1 -1]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

O [ 116

bgc |-1/6

bcp | 116

Ppc L1/6

REAZIONI Fattore di collasso = 2/3

H,=-F

V, =-1/2F

W, =Fb

Hp = -F

Vp = 1/2F

W, = Fb

Hps = -F Hgc =F Hep =F

Vap=-12F Vg =-12F V ,=-1/2F

W,z =Fb Wq = -Fb W, =Fb

Hea=F Heg = -F Hpc = -F

Vga = U2F Vg =12F  Vp =1/2F

W, =Fb W =-Fb W, . =Fb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.006
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = 1/30 Uceg = 1/30 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

Qpng = -1/60/b  $gga =-1/60/b Gz =0 ¢, = -1/66/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg =0 Ugge = 1/38 Ucep = 1/38

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

Qpng =-1/60/b  Gppc =0 $ccp = -1/60/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z oabF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0|21

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0= |1

Sequenza di operazioni pivotali: Wga- | O 1 0 0 ]=|-1

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wg,#| 0O 1 0 0= |1

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. Wep-1 0O 0 -1 02 |1

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wept| 0 0 -1 0 |< |1

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 5|2 (-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 -5 |< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =/|0]

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[1 0 0 0112 [-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=|-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wgpi- 1 O 1 0 02 |-1

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wg, | O -1 0 0|21

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. Wep-| O 0 -1 0|21
Wept| 0O 0O 1 0|2 |-1

Programmazione lineare m=6,n=4 Weem | -1 -1 1 5|2 -1

[P, P, P,] [MIN] Wyet| 1 1 -1 5|2 |-1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 0 1 =|0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -1 0 0 0]z=]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 0 0= |-1
Weg,- | O 12 0 O -1 0 0]2|-1
Wg,t| O -1 0 0 1 0 0= |-1
Wep-1 O O 2 0 0 1 02 |-
Wt O O 1 0 0 -1 0= |1
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 -5]=2]|-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 5 |¢g|-1
Max 0O 0 O O O O 1]=1[0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]27]-1
Ot | -1 O 0 O 1|2 -1
Gga- | O 1 0 O -1|=2|-1
Gt | O -1 0 O 1|2 -1
- |0 0O -1 0 1 |=2]-1
dot| O O 1 0 -1|=2|-1
Ope- | -1 -1 1 -5 1|2 |-1
bpct| 1 1 -1 5 1|2 |-1
L, |0 0o 0o 0 -1|=|32
Max |0 0 O 1 0]=1[0

Scambio pivotale 7-4
[ X Y Z ¢ X-] [Fb]

DC B
¢ 1 0 0 0O -1]=27-1
bpt|-1 0 0O O 1 |=2]-1
b | O 1 0 O -1 |=2]-1
dgat| O -1 0O O 1 |=2]-1
b | O 0 -1 0 1 |=2]-1
bpt| 0 0 1 0 -1 |=2]-1
obF |-1/5 -1/5 1/5 -1/5 1/5| =2 |-1/5
dpct| O O O -1 0| |=2)|-2
Ly 0 0 0 0 -1)=/(32
Max |-1/5 -1/5 1/5 -1/5 1/5] = |-1/5]

Scambio pivotale 5-3
[ XY by 0 X- 1 [Fb]

DC J
b [1 0 0O 0 -1]=27[-1
bet|-1 0 0O 0 1 |=2]-1
fgi- | O 1 0O O -1 =2)|-1
dgat| O -1 0 0 1 |=]-1
Z o o0 -1 0 1) )=z -1
bp*| 0 0 1 0 0 |=2]-2
abF |-1/5 -1/5 -1/5 -1/5 2/5| = |-2/5
bpt| O 0 O -1 0 |2]-2
Ly 0 0 0 0 -1)=/(32
Max |-1/5 -1/5 -1/5 -1/5 2/5] = |-2/5]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007
Scambio pivotale 1-5

[ X Y ¢CD' ¢Dc' ¢AB_1 [Fb]
X- 1 0 0 0 12| -1
Gt | O 0 0 o -1|=]-2
Ppa- | -1 1 0 0 1]/=21]0
Pt | 1 -1 O 0o -1|=]-2
A 1 0 -1 0 12| -2
Gt | O o -1 o0 0 |=]-2
abF | 1/5 -1/5 -1/5 -1/5 -2/5| = |-4/5
doct | O 0 o -1 0 |=]-2
Ly -1 0 0 0 1| = |-1/2
Max | 1/5 -1/5 -1/5 -1/5 -2/5]| = |-4/5]
Scambio pivotale 3-1

[¢BA- Y dcom Ppc- ¢AB-1 [Fbj
X- 101 0 0 0 |=]-1
Gt | O 0 0 0o -1|=]-2
X -1 1 0 0 1|2 0
Pt | -1 O 0 0 0|=]-2
z -1 1 -1 o0 0 |=]-2
Gt | O o -1 o0 0 |=]-2
abF |-1/5 0 -1/5 -1/5 -1/5| = |-4/5
dpct| O O O -1 0| =2)|-2
Ly 1 -1 0 0 0 | = |-1/2
Max |-1/5 0 -1/5 -1/5 -1/5] = |-4/5]
Tableau finale

[‘bBA- Y ¢CD' ¢Dc' ¢AB‘1 [Fbj
X- 101 0 0 0 |=]-1
Gt | O 0 0 0o -1|=]-2
X 1001 0 0 11=21]0
Pt | -1 O 0 0 0|=]-2
Z -1 1 -1 o0 0 |=]-2
dpt| O 0o -1 o0 0 |=]-2
abF |-1/5 0 -1/5 -1/5 -1/5| = |-4/5
Opct | O 0 o -1 0 |=]-2
Ly 1 -1 0 0 0 | = |-1/2
Max |-1/5 0 -1/5 -1/5 -1/5]| = |-4/5]
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 0 0 ]=/[15]

¢pt| O O O O O0|=2|0

Pga- | O O O O O |2 |15

¢t | O O O O O |20

¢p-| O O O O 0|2 |15

¢pt| O O O O 0|20

¢opc- | O O O O O |2 |15

¢pct| O O O O O |20

Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0

Max | O 0 2 4/5 1 | = [-4/5]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
XY Z

[1-1 1]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

bas |-1/5

bga |-1/5

bcp |-1/5

$pc [-1/5

REAZIONI Fattore di collasso = 4/5

H,=F

V, = 1/2F

W, =-Fb

Hp,=F

Vp = -1/2F

W, = -Fb

Hp=F Hgc = -F Hep = -F

Vg =12F Vg =12F Vg, =1/2F

W, = -Fb Wg. = Fb W¢p =-Fb
ga=F Hes=F Hoc = F

Vga = -12F Vg =-12F V. =-1/2F

Wy, =-Fb W =Fb Woe = -Fb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.007
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = -2/50 Uccg = -2/50 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

P ang = 1/50/b $pga = 1/50/b $ecg =0 ¢, = 1/58/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Ugge = -2/50 Ucep = -2/50

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

ang = 1/50/b Ppec =0 $ccp = 1/50/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.008 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.008

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z oabF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0|21

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0= |1

Sequenza di operazioni pivotali: Wga- | O 1 0 0 ]=|-1

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wg,#| 0O 1 0 0= |1

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. Wep-1 0O 0 -1 02 |1

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wept| 0 0 -1 0 |< |1

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 5 |2 (-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 5 |< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =/|0]

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[1 0 0 0112 [-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=|-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wgpi- 1 O 1 0 02 |-1

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wg, | O -1 0 0|21

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. Wep-| O 0 -1 0|21
Wept| 0O 0O 1 0|2 |-1

Programmazione lineare m=6,n=4 Weem | -1 -1 1 5 (= |-1

[P, P, P,] [MIN] Weet| 1 1 -1 5|2 -1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 0 1 =|0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -1 0 0 0]z=]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 0 0= |-1
Weg,- | O 12 0 O -1 0 0]2|-1
Wg,t| O -1 0 0 1 0 0= |-1
Wep-1 O O 2 0 0 1 02 |-
Wt O O 1 0 0 -1 0= |1
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 5 |2]|-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 -5]¢g |1
Max 0O 0 O O O O 1]=1[0]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.008

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome:

AL1.008

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]27]-1
Ot | -1 O 0 O 1|2 -1
Gga- | O 1 0 O -1|=2|-1
Gt | O -1 0 O 1|2 -1
- |0 0O -1 0 1 |=2]-1
dot| O O 1 0 -1|=2|-1
Ope- | -1 -1 1 5 1|2 -1
bpct| 1 1 -1 -5 1|2 |-1
L, |0 0o 0o 0 -1|= |43
Max |0 0 O 1 0]=1[0

Scambio pivotale 8-4
[ X Y Z ¢pt X-] [Fb]

-1 0 0 0 -1]=27]-1
bgt| -1 0 0 0 1 |24
g | O 1L 0 0 -1 |2 |-1
Pgat| O -1 O 0 1|2 |-1
bo- | O 0O -1 0 1 |2 |-
bpt| O 0O 1 0 1|2 |4
bpo | O 0O O -1 0 |2 |-2
obF | 1/5 1/5 -1/5 -1/5 -1/5| = |-1/5
Ly 0 0 0 0 -1 | =2 |-4/3
Max | 1/5 1/5 -1/5 -1/5 -1/5] = |-1/5]
Scambio pivotale 2-1

[¢AB+ Y Z dpct X j [Fbj
b [ -1 O 0 0 0 ]=2]-2
X -1 0 0 0 1 |2 -1
ga- | O 1 0 0o 1|2 -1
bgat| O -1 0 0 1 |=2|-1
bp-| O 0O -1 0 1 |24
bpr| O 0O 1 0 -1 |2 |-
oo | O O O -1 0 |=2]|-2
obF |-1/5 1/5 -1/5 -1/5 0 | = |-2/5
Ly 0 0 0 0 -1 | =2 |-4/3
Max |-1/5 1/5 -1/5 -1/5 0 | = |-2/5]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

Scambio pivotale 4-2

[¢AB+ Peat  Z
b | -1 O 0
X 10 0
g | O -1 O
Y 0 -1 o0
b | O O -1
bot| O O 1

Po- | O O O
abF |-1/5 -1/5 -1/5
L, |0 0 0
Max |-1/5 -1/5 -1/5

Scambio pivotale 6-5

[¢AB+ beat 2
o[ -1 O O
X -1 0 1
bg-| O -1 0
Y 0 -1 1
0| O 0 0
X- 0 0 1
bpe-| O O O
abF |-1/5 -1/5 0
Ly 0o 0 -1
Max | -1/5 -1/5 0
Tableau finale

[¢AB+ q>BA+ Z
0o [ -1 O O
X -1 0 1
$ga- | O -1 0
Y 0 -1 1
¢p-| O 0 O
X- 0 0 1
- | O 0 0
abF |-1/5 -1/5 0
Ly 0 0 -1
Max | -1/5 -1/5 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11

¢DC+ X- j
0 0
0 1
0 0
0 1
0 1
0 -1
-1 0

-1/5 1/5
0 -1
-1/5 1/5 |

bpct ¢CD+1
0 0
0 -1
0 0
0 -1
0 -1
0 -1

-1 0

-1/5 -1/5
0 1

-1/5 -1/5]

bpct ¢co+j
0 0
0 -1
0 0
0 -1
0 -1
0 -1

-1 0

-1/5 -1/5
0 1

-1/5 -1/5]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.008
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b O O 0 O O]=27]0]

¢pt| O O O O O |2 |15

Pga- | O O O O O0|=2|0

¢t | O O O O O |2 |15

¢p-| 0O O O O 0|20

¢pt| O O O O O |2 |15

- | O O O O O |=2]0

¢pct| O O O O O |=2 |15

Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0

Max | 2 2 0 45 1 | = |-4/5]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
XY Z

[1 1 -1]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

0 |15

0gn |15

bcp | 115

$pc [1/5

REAZIONI Fattore di collasso = 4/5

H,=-F

V, =-1/2F

W, =Fb

Hp = -F

Vp = 1/2F

W, = Fb

Hps = -F Hgc =F Hep =F

Vap=-12F Vg =-12F V ,=-1/2F

W,z =Fb Wq = -Fb W, =Fb

Hea=F Heg = -F Hpc = -F

Vga = U2F Vg =12F  Vp =1/2F

W, =Fb W =-Fb W, . =Fb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.008
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = 2/50 Uceg = 2/50 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

Qpng = -1/58/b  $gga=-1/50/b Gz =0 ¢, = -1/58/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg =0 Ugge = 2/58 Ucep = 2/50

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

Qpng =-1/50/b  Ggpc =0 $ccp = -1/58/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z oabF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0|21

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0= |1

Sequenza di operazioni pivotali: Wga- | O 1 0 0 ]=|-1

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wg,#| 0O 1 0 0= |1

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. Wep-1 0O 0 -1 02 |1

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wept| 0 0 -1 0 |< |1

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 6|2 |-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 -6|=< |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =/|0]

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[1 0 0 0112 [-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=|-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wgpi- 1 O 1 0 02 |-1

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wg, | O -1 0 0|21

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. Wep-| O 0 -1 0|21
Wept| 0O 0O 1 0|2 |-1

Programmazione lineare m=6,n=4 Wpe- | -1 -1 1 6|2 |-1

[P, P, P,] [MIN] Weet| 1 1 -1 6|2 -1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 0 1 =|0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -1 0 0 0]z=]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 0 0= |-1
Weg,- | O 12 0 O -1 0 0]2|-1
Wg,t| O -1 0 0 1 0 0= |-1
Wep-1 O O 2 0 0 1 02 |-
Wt O O 1 0 0 -1 0= |1
Ween |11 -2 1 1 1 -1 -6z |-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 6 |<|-1
Max 0O 0 O O O O 1]=1[0]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]=2 (1
bt | -1 O 0 0 1|2 |-
Gga- | O 1 0 0O -1|=2|-1
Gt | O -1 0 O 1|z |-
- | O O -1 0 1|21
dot| O O 1 0 -1|=2|-1
Ope- | -1 -1 1 -6 1|2 |-
bpct| 1 1 -1 6 1|2 |-1
L,k |0 0 0 0 -1|=2|-2
Max |O 0 O 1 0 ]=|0]

Scambio pivotale 7-4
[ X Y Z ¢ X-] [Fb]

DC B
¢ 1 0 0 0O -1]=27-1
bpt|-1 0 0O O 1 |=2]-1
b | O 1 0 O -1 |=2]-1
dgat| O -1 0O O 1 |=2]-1
b | O 0 -1 0 1 |=2]-1
bpt| 0 0 1 0 -1 |=2]-1
abF |-1/6 -1/6 1/6 -1/6 1/6 | = |-1/6
dpct| O O O -1 0| |=2)|-2
Ly o o0 o0 0 -1,z -2
Max |-1/6 -1/6 1/6 -1/6 1/6 | = |-1/6]

Scambio pivotale 5-3
[ XY by 0 X- 1 [Fb]

DC J
b [1 0 0O 0 -1]=27[-1
bet|-1 0 0O 0 1 |=2]-1
fgi- | O 1 0O O -1 =2)|-1
dgat| O -1 0 0 1 |=]-1
Z o o0 -1 0 1) )=z -1
bp*| 0 0 1 0 0 |=2]-2
abF |-1/6 -1/6 -1/6 -1/6 1/3 | = |-1/3
bpt| O 0 O -1 0 |2]-2
Ly o o0 o0 0 -1 )=z -2
Max |-1/6 -1/6 -1/6 -1/6 1/3 | = |-1/3]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009
Scambio pivotale 1-5

[ X Y ¢CD' ¢Dc' ¢AB_1 [Fb]
X- 1 0 0 0 12| -1
Gt | O 0 0 o -1|=]-2
Ppa- | -1 1 0 0 1]/=21]0
Pt | 1 -1 O 0o -1|=]-2
A 1 0 -1 0 12| -2
Gt | O o -1 o0 0 |=]-2
abF | 1/6 -1/6 -1/6 -1/6 -1/3| = |-2/3
doct | O 0 o -1 0 |=]-2
Ly |1 0 0 0 1 |=]-1
Max | 1/6 -1/6 -1/6 -1/6 -1/3| = |-2/3]
Scambio pivotale 3-1

[¢BA- Y dcom Ppc- ¢AB-1 [Fbj
X- 101 0 0 0 |=]-1
Gt | O 0 0 0o -1|=]-2
X -1 1 0 0 1|2 0
Pt | -1 O 0 0 0|=]-2
z -1 1 -1 o0 0 |=]-2
Gt | O o -1 o0 0 |=]-2
abF |-1/6 0 -1/6 -1/6 -1/6| = |-2/3
dpct| O O O -1 0| =2)|-2
Ly 1 -1 0 0 0 |=]-1
Max |-1/6 0 -1/6 -1/6 -1/6] = |-2/3]
Tableau finale

[‘bBA- Y ¢CD' ¢Dc' ¢AB‘1 [Fbj
X- 101 0 0 0 |=]-1
Gt | O 0 0 0o -1|=]-2
X 1001 0 0 11=21]0
Pt | -1 O 0 0 0|=]-2
Z -1 1 -1 o0 0 |=]-2
dpt| O 0o -1 o0 0 |=]-2
abF |-1/6 0 -1/6 -1/6 -1/6| = |-2/3
Opct | O 0 o -1 0 |=]-2
Ly 1 -1 0 0 0 |=]-1
Max |-1/6 0 -1/6 -1/6 -1/6| = |-2/3]
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 0 O0]=/[1s6]

¢pt| O O O O O0|=2|0

Pga- | O O O O O |2 |16

¢t | O O O O O |20

¢p-| O O O O 0|2 |1/6

¢pt| O O O O 0|20

¢opc- | O O O O O |2 |16

¢pct| O O O O O |20

Ly 0O 0O O 0O Oo0|=1|0

Max | O 0 2 2/3 1 | = [-2/3]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
XY Z

[1-1 1]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

bap |-1/6

bga |-1/6

bcp |-1/6

$pc [-1/6

REAZIONI Fattore di collasso = 2/3

H,=F

V, = 1/2F

W, =-Fb

Hp,=F

Vp = -1/2F

W, = -Fb

Hp=F Hgc = -F Hep = -F

Vg =12F Vg =12F Vg, =1/2F

W, = -Fb Wg. = Fb W¢p =-Fb
ga=F Hes=F Hoc = F

Vga = -12F Vg =-12F V. =-1/2F

Wy, =-Fb W =Fb Woe = -Fb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.009
SPOSTAMENTI NODALI

Upag =0 Ugga = -1/30 Uccg = -1/30 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

P ang = 1/60/b $ppa = 1/60/b $ecg =0 ¢, = 1/68/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Ugge = -1/30 Ucep = -1/38

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

P ang = 1/60/b Ppec =0 $ccp = 1/60/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11



T1°90°80

TT'SO'TT'SISA ‘OUB(IN 1P 021UJBYI|0d ‘ISSOY IUB|aABRZ O}|opY © TT°90°80

A QERD) RIES

TT'SO'TT SIOA ‘OUE|I Ip 021UIBY|O ‘ISSOY IUB[ARZ O}0pY ©

| = -
|
7_
- -
AR
0 /T ¥t ilﬁ,\@ ﬁo 0 T Jlﬁo Nﬁme
0 0 g1l | 9dH 01-0 1| |v ¢]%0
[94 gz gA ax] [a4 9z dA ax] [@"A g'H]
eWIISIS [9p dU0IZN|0S ouqinba Ip aoueN
gA- 9X- = 9"Hz
4 Tﬂl Vg 9ise g e 0ulojul suoIzeioy
az- ax- = 4"Av- 9"He
vd gD 91se D e 0uJojul duOIZeIoY
or4ga11ind3 1a INoIzvnd3
N N WA
, = a v N
| = K
. =. NPA
I =~
| —
, =
| - =
4
o]
4
N
- g
st 4\%__&
oM( g
OTO'T1V BWON INH3LNI INOIZY 3 V1VINHO43d OTO'TV ‘awoN oldginind3



PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.010 PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.010

SOLUZIONE DEL SIMPLESSO X=W,; Y=Wj, Z=W_,
PROGRAMMAZIONE LINEARE

Sia H; la matrice del simplesso, con m righe e n colonne. Tableau con variabili non vincolate in segno

Siano P, le variabili primali di riga e D, le variabili duali di colonna, con 1<j<n, 1<i<m. [ X Y Z oabF] [Fb]

Siano a riga m i coefficienti della funzione obiettivo primale max 2, H,, P;, 1sj<n. We-11 0 0 0|21

Siano a colonna n i coefficienti della funzione obiettivo duale min Z; H,, D;, 1<i<m. Wet| 1 0 0 0= |1

Sequenza di operazioni pivotali: Wga- | O 1 0 0 ]=|-1

1 Sia g (1=g<n) la colonna pivot con massimo valore H,, in riga m. Wg,#| 0O 1 0 0= |1

2 Siap (1sp<m) lariga pivot di colonna g, a coefficiente negativo H,;, che minimizza il rapporto H; /H;,. Wep-1 0O 0 -1 02 |1

3 Si ottiene il coefficiente pivotale H,. Wept| 0 0 -1 0 |< |1

4 Si scambia la variabile primale P, con la duale D,,. Wpe- | -1 -1 1 4 =2 |-1

5 Siridefinisce il coefficiente pivotale H,,=1/H,,. Wpet| -1 -1 1 4 < |1

6 Si ridefiniscono i coefficienti della colonna pivot q: H,, = H,,, H,, escluso il pivot H,. Max 0O 0 0O 1 =/|0]

7 Siridefiniscono tutti i coefficienti della matrice, esclusa la riga p e la colonna q: H; = H; - H, H.

8 Si ridefiniscono i coefficienti della riga pivot p: Hy = - Hyq Hy escluso il pivot Hog: Tableau con variabili non vincolate in segno

Si ripete il ciclo 1-8 sino a quando la funzione obiettivo di riga m ha solo coefficienti non-positivi. [ X Y Z obF] [Fb]

Giunti a questo punto, si individua la soluzione. We-[1 0 0 0112 [-1]

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione primale, con segno cambiato, sulla colonna n dei Wet| -1 0 0 0 |=|-1

termini noti, in corrispondenza delle variabili P; presenti sulla colonna di sinistra. Wgpi- 1 O 1 0 02 |-1

Si hanno gli elementi non nulli del vettore soluzione duale, con segno cambiato, sulla riga m Wg, | O -1 0 0|21

della funzione obiettivo, in corrispondenza delle variabili D; presenti sulla colonna superiore. Wep-| O 0 -1 0|21
Wept| 0O 0O 1 0|2 |-1

Programmazione lineare m=6,n=4 Weem | -1 -1 1 4 = |1

[P, P, P,] [MIN] Woet| 1 1 -1 4|2 -1

D, |H;; H, Hiz| =2 | Hy, Max 0O 0 0 1 =|0]

D, Hy Hy Hyg) 2 | Hy,

D, |Hj Hj, Hyl 2 [ Hy, Tableau con variabili vincolate in segno

D, |H, Hy, Hil 2 [ Hy, [X+ Y+ Z+ X- Y- Z- abF] [Fb]

D; |Hs; He, Heg| = | Hgy We-[1 0 0 -1 0 0 0]z=]-1]

MAX |Hg; He, Hesl = [ Hg, Wet|-1 0 0 1 0 0 0= |-1
Weg,- | O 12 0 O -1 0 0]2|-1
Wg,t| O -1 0 0 1 0 0= |-1
Wep-1 O O 2 0 0 1 02 |-
Wt O O 1 0 0 -1 0= |1
Wee- | -1 -1 1 1 1 -1 4]=2]|-1
Weet| 1 1 -1 -1 -1 1 -4]<|-1
Max 0O 0 O O O O 1]=1[0]
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.010

PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome:

AL1.010

Tableau a variabili negative su X- e limitate
[ X Y Z abF X-] [Fb]

- [1 0 0 0 -1]=2 (1
bt | -1 O 0 0 1|2 |-
Gga- | O 1 0 0O -1|=2|-1
Gt | O -1 0 O 1|z |-
- | O O -1 0 1|21
dot| O O 1 0 -1|=2|-1
Ope- | -1 -1 1 4 1|21
bpct| 1 1 -1 -4 1|2 |-
L, |0 0o 0o o0 -1|=|-3
Max |O 0 O 1 0 ]=|0]

Scambio pivotale 8-4
[ X Y Z ¢pt X-] [Fb]

-1 0 0 0 -1]=27]-1
bgt| -1 0 0 0 1 |24
g | O 1L 0 0 -1 |2 |-1
Pgat| O -1 O 0 1|2 |-1
bo- | O 0O -1 0 1 |2 |-
bpt| O 0O 1 0 1|2 |4
bpo | O 0O O -1 0 |2 |-2
obF | 1/4 14 -1/4 -14 -14| = |-1/4
Ly 0 0 0 0 -1 2| -3
Max | 1/4 1/4 -1/4 -1/4 -1/4] = |-1/4]
Scambio pivotale 2-1

[¢AB+ Y Z dpct X j [Fbj
b [ -1 O 0 0 0 ]=2]-2
X -1 0 0 0 1 |2 -1
Pga- | O 1 0 0o -1]=2]-1
gt O -1 0 0 1 2|41
bp-| O 0O -1 0 1 |24
bpr| O 0O 1 0 -1 |2 |-
bpo | O 0O O -1 0 |2 |-2
abF |-1/4 1/4 -1/4 -1/4 0 | = |-1/2
Ly 0 0 0 0 12| -3
Max |-1/4 14 -1/4 -1/4 0 | = |-1/2]

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.11.05.11 08.06.11

Scambio pivotale 4-2

[¢AB+ Peat  Z
b | -1 O 0
X 10 0
g | O -1 O
Y 0 -1 o0
b | O O -1
bot| O O 1

Po- | O O O
abF | -1/4 -1/4 -1/4
L, |0 0 0
Max |-1/4 -1/4 -1/4

Scambio pivotale 6-5

[¢AB+ beat 2
o[ -1 O O
X -1 0 1
bg-| O -1 0
Y 0 -1 1
0| O 0 0
X- 0 0 1
bpe-| O O O
abF | -1/4 -1/4 0
Ly 0o 0 -1
Max | -1/4 -1/4 0
Tableau finale

[¢AB+ q>BA+ Z
0o [ -1 O O
X -1 0 1
$ga- | O -1 0
Y 0 -1 1
¢p-| O 0 O
X- 0 0 1
- | O 0 0
abF |-1/4 -1/4 O
Ly 0 0 -1
Max | -1/4 -1/4 0
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¢DC+ X- j
0 0
0 1
0 0
0 1
0 1
0 -1
-1 0

-1/4 1/4
0 -1
-1/4 1/4 |

bpct ¢CD+1
0 0
0 -1
0 0
0 -1
0 -1
0 -1

-1 0

-1/4 -1/4
0 1

-1/4 -1/4 |

bpct ¢co+j
0 0
0 -1
0 0
0 -1
0 -1
0 -1

-1 0

-1/4 -1/4
0 1

-1/4 -1/4 |
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.010
Vettori soluzione della programmazione lineare
[ X Y Z abF X-] [Fb]

b [0 O 0 O O0]=27[0]

¢gt| O O O O O |2 |1/4

¢ga- | O O O O O |=2|0

¢t | O 0O O O O |2 |1/4

¢p-| 0O O O O 0 |2|0

¢pt| O O O O O |2 |1/4

- | O O O O O |=2]0

dpct| O O O O O |2z |1/4

Ly 0O 0O O O o0|=1|0

Max | 2 2 0 1 1] =|-1]

Variabili soluzione dedotto il valore X-
XY Z

[1 1 -1]

Variabili soluzione differenza tra rotazioni

O [L/4

Ogn |L/4

bcp | 1/4

o [1/4

REAZIONI Fattore di collasso = 1

H,=-F

V, =-1/2F

W, =Fb

Hp = -F

Vp = 1/2F

W, = Fb

Hps = -F Hgc =F Hep =F

Vap=-12F Vg =-12F V ,=-1/2F

W,z =Fb Wq = -Fb W, =Fb

Hea=F Heg = -F Hpc = -F

Vga = U2F Vg =12F  Vp =1/2F

W, =Fb W =-Fb W, . =Fb
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PROCEDIMENTO E RISULTATI Nome: AL1.010
SPOSTAMENTI NODALI

Uppg =0 Ugga = 1/20 Uceg = 1/20 Uppc =0

Vase = 0 Vgea = 0 Veeg =0 Vppc =0

Qpng = -1/40/b  $gga =-1/40/b Gz =0 ¢, = -1/48/b

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg =0 Ugge = 1/28 Ucep = 1/28

Vasg = 0 Vggc = 0 Veep =0

Qpng =-1/40/b g =0 $ccp = -1/40/b
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