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Représentation géométrique d’un programme linéaire

Exemple de programme linéaire

maximiser : 10 + 5y

tel que : 1.5 − 2y ≤ 1000
3 + y ≤ 1500
 ≥ 0

y ≥ 0
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Représentation géométrique d’un programme linéaire
• On se place dans un espace à n dimensions, où n est le nombre de

variables du PL.

• Chaque contrainte est modélisée par un espace à n − 1 dimensions, qui
divise notre espace en deux parties :

→ les points qui satisfont ou ne satisfont pas la contrainte.

• Ces contraintes définisssent un polytope convexe, qui contient tous les
points correspondant à une solution du PL.
Chaque contrainte produit une facette du polytope.

2 variables : polygone 3 variables : polyèdre
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Quatre types de programmes linéaires

1. Pas de solution du tout

2. Une solution optimale unique, sur un sommet du polytope

3. Une infinité de solutions optimales, sur une arête du polytope

4. Une infinité de solutions, mais pas de solution optimale : PL non borné
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