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Algorithmus 3.10: Primal-Dualer Simplex
Algorithmus

(Input) (LP) min{c x : Ax = b ≥ 0, x ≥ 0},
dual zuläassige Lösung π.

(1) J := {j : AT
j πT = cj}.

(2) Löse das reduzierte primale LP

(RP)

min w =
m
∑

i=1

x̂i

s.t.
∑

j∈J

xj · Aj + x̂ = b

xj, x̂i ≥ 0 ∀ i, j

oder sein duales

(RD)

max v = bT αT

s.t. AT
j αT ≤ 0 ∀ j ∈ J

αi ≤ 1 ∀ i = 1, . . . ,m
αi ≷ 0 ∀ i = 1, . . . ,m

Bem.: Die optimale Basis aus der letzten Iteration kann als zulässige Startbasis
für (RP) benutzt werden.

(3) Falls wopt = vopt = 0 für den optimalen Zielfunktionswert
(STOP), für eine optimale Lösung (xj)j∈J von (RP) setze

xj := 0 ∀ j 6∈ J ;
x = (xj)

n
j=1 ist eine optimale Lösung von (P).

Sonst bestimme eine dual optimale Lösung αopt von (RD).

(4) Falls AT
j αT

opt ≤ 0 ∀ j 6∈J ,
(STOP), (D) ist unbeschränkt, d.h. (P) ist unzulässig.
Sonst setze

δ := min

{

cj − AT
j πT

AT
j αT

opt

: j 6∈ J, AT
j αT

opt > 0

}

π := π + δ · αopt

und gehe zu (1).


