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Лабораторна робота. Принцип Беллмана
Виробниче об'єднання складається з чотирьох підприємств . Загальна сума річних інвестицій в виробничому об'єднанні дорівнює 500 ум. од. . Розмір інвестицій в кожне окреме підприємство кратний 100 ум. од. Якщо підприємство на початку року отримує інвестиції в обсязі ум. од., то в кінці року прибуток підприємства зростає на ум. од. Вихідні дані та наведені в таблиці 1. Передбачається, що: 1) збільшення прибутку кожним підприємством не залежить від вкладених коштів в інші підприємства; 2) прибутки всіх підприємств виражені в одних умовних одиницях; 3) сумарне збільшення прибутку виробничого об’єднання дорівнює сумі збільшень прибутків підприємств. Необхідно визначити, яку кількість інвестицій необхідно вкласти в кожне підприємство, щоб сумарний приріст прибутку в виробничому об'єднанні був найбільшим. 

Таблиця 1 Вихідні дані для лабораторної роботи 
	Варіант 1
	Варіант 2

	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.
	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.

	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 
	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	100
	20
	18
	25
	30
	100
	6
	7
	5
	6

	200
	44
	29
	41
	52
	200
	11
	14
	17
	19

	300
	55
	49
	52
	76
	300
	15
	19
	21
	27

	400
	63
	72
	74
	90
	400
	18
	22
	26
	31

	500
	67
	87
	82
	104
	500
	19
	25
	28
	34

	Варіант 3
	Варіант 4

	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.
	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.

	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 
	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	100
	15
	18
	16
	10
	100
	29
	11
	20
	29

	200
	24
	26
	27
	17
	200
	49
	22
	40
	32

	300
	30
	34
	37
	23
	300
	67
	42
	54
	40

	400
	36
	39
	44
	29
	400
	77
	53
	66
	49

	500
	40
	42
	48
	34
	500
	88
	69
	77
	57


	Варіант 5
	Варіант 6

	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.
	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.

	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 
	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	100
	42
	30
	22
	50
	100
	4
	22
	16
	29

	200
	58
	49
	37
	68
	200
	14
	35
	25
	31

	300
	71
	63
	49
	82
	300
	15
	46
	32
	34

	400
	80
	68
	59
	88
	400
	18
	51
	39
	41

	500
	89
	69
	68
	91
	500
	19
	45
	47
	48

	Варіант 7
	Варіант 8

	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.
	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.

	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 
	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	100
	10
	13
	6
	24
	100
	18
	20
	9
	3

	200
	20
	25
	13
	36
	200
	44
	25
	27
	25

	300
	30
	37
	20
	42
	300
	54
	30
	38
	30

	400
	38
	47
	27
	46
	400
	56
	35
	47
	32

	500
	43
	55
	33
	48
	500
	61
	37
	56
	43

	Варіант 9
	Варіант 10

	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.
	Вкладені кошти в ум.од.
	Збільшення прибутку в ум.од.

	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 
	
	f1(x) 
	f2(x) 
	f3(x) 
	f4(x) 

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	100
	37
	48
	85
	47
	100
	7
	8
	5
	6

	200
	64
	75
	90
	70
	200
	12
	13
	12
	20

	300
	87
	98
	111
	80
	300
	24
	27
	31
	22

	400
	105
	120
	118
	86
	400
	35
	32
	35
	26

	500
	120
	132
	124
	91
	500
	41
	40
	38
	45
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