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Programación Lineal Entera 

 Un modelo de programación lineal que 
no acepta soluciones fraccionales. 

 En este caso, la formulación es similar a 
la de un problema general de 
programación lineal, pero con la 
restricción de que: 

 xi {I ≥ 0} 
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 Pueden ser de diferentes tipos: 

 Soluciones enteras 

 Soluciones binarias (0, 1) 

 Soluciones mixtas 
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Solución 

 Relajación: suponer que el modelo no tiene 
restricciones de integralidad en la solución en 
la solución  
 En este caso la solución general contendrá todas 

las posibles soluciones enteras 
 Es la mejor solución que se pueda obtener y 

cualquier solución entera no podrá ser mejor que 
ésta 

 La solución puede ser una aproximación por 
redondeo 

 Puede que no sea factible y seguramente no será 
óptima. 
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Ejemplo 

 Se tiene el siguiente problema 

Max.: x = 4x1 + 11x2 

Sujeto a: 

2x1  –  x2 ≤   4 

2x1 + 5x2 ≤ 16 

- x1 + 2x2 ≤  4 

x1 y x2 ≥ 0 y enteras 

 



Relajamiento de la integralidad 

H. R. Alvarez A., Ph. D. 6 

¿Qué sucede si encontramos una 
solución aproximada, redondeando 
las cifras:  
por ejemplo X1=1, x2=3? 
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Rama y Acotamiento 

 Introducido originalmente por Land y Doig en 
1960 

 Consiste en un proceso de búsqueda secuencial 

 Enumera implícitamente la mayoría de las posibles 
soluciones del problema que se está resolviendo 

 Divide el conjunto de posible soluciones en 
subconjuntos 

 Para cada subconjunto, tanto los límites de la 
función objetivo como el criterio de factibilidad se 
utilizan como criterios para limitar la solución 
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Algoritmo general 

1. Encontrar un límite máximo de la función objetivo, 
dado por la solución óptima relajada. 

2. Definir dos subconjuntos tales que 
                     d + 1 ≤ xk ≤ d 
    donde d es una constante definida por el entero   

menor de la solución para xk 

3. Para cada solución defina una nueva solución óptima. 
    Un subconjunto podrá ser eliminado del proceso si: 

- Su solución no es factible 
- Existe una mejor solución 

4.  El proceso se detiene cuando se encuentra una 
solución óptima donde las variables de decisión sean 
enteras. 
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x1 ≤ 1  X1 ≥ 2  

X2 ≤ 2  X2 ≥ 3  


