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Poliedros

Preliminares: Poliedros
Un poliedro es un conjunto delimitado por un número s de hiperplanos.
Por ejemplo, en R3,

B :=

(x1, x2, x3) :

r11x1 + r12x2 + r13x3 ≤ λ1

r21x1 + r22x2 + r23x3 ≤ λ2

...
rs1x1 + rs2x2 + rs3x3 ≤ λs


IRepresentación por caras: en general B := {x ∈ Rn : Rx ≤ λ},
siendo R una matriz s × n y λ un vector columna s × 1.

I Alternativamente, puede ser definido a partir de sus vértices
B := Co({ν1, ν2, . . . , νq}), siendo Co(·) la “envoltura convexa”.

Paso caras → vértices: Formar todas las s!/n!(s − n)! combinaciones
de n ecuaciones sustituyendo ≤ por =, y resolverlas. Si una solución
verifica todas las s desigualdades (inecuaciones), entonces es vértice del
poliedro B.

Poliedro vaćıo: si el procedimiento caras⇒ vértices no encuentra ninguno.

Programación lineal: optimizar funciones lineales en poliedro. Problema no
factible ⇔ poliedro vaćıo.
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