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A v a n t - P r o p o s  

Les ouvrages sur la programmation linéaire, et plus généralement, la programma- 
tion mathématique, ne manquent pas. Ils abordent principalement le problème sous 
l'angle algorithmique. Celui-ci est bien entendu essentiel. C'est parce qu'il existe des 
algorithmes que la programmation mathématique est utile pour résoudre certains 
problèmes de modélisation. Mais d'un autre côté, l'économiste qui cherche les moyens 
de formaliser une analyse ne s'intéresse pas essentiellement aux algorithmes : il fait 
confiance pour cela au mathématicien. 

Son problème est de savoir si la programmation linéaire, étant donnés les 
algorithmes disponibles, lui fournit un cadre commode pour manipuler comme il 
l'entend les données qu'il possède ou qu'il peut obtenir. L'objet de cet ouvrage est 
pour l'essentiel de décrire certains sous-modèles usuels fréquemment utilisés dans les 
modèles économiques basés sur la programmation linéaire. Il est donc essentiellement 
destiné aux étudiants dotés d'une culture mathématique moyenne, qui désirent 
cependant se familiariser avec une technique de construction de modèle à la fois 
puissante et simple. C'est pourquoi la partie algorithmique, qui constitue habituellement 
la majeure partie des autres ouvrages1 consacrés au sujet, est ici réduite au minimum : 
c'est ce qui fait l'originalité de ce manuel. 

Les exemples choisis se rapportent le plus souvent aux activités agricoles. De fait, 
la programmation linéaire est un instrument particulièrement bien adapté aux 
problèmes qui se posent dans cette branche d'activité économique ; ce n'est bien sûr 
pas la seule. Dans la plupart des cas, la transposition aux problèmes industriels se fait 
sans difficulté. 

Le chapitre 1 donne quelques définitions, et montre ce qu'il est possible d'attendre 
de l'outil à partir d'un petit nombre d'exemples élémentaires. 

Les chapitres 2 et 3 donnent les notions de mathématiques indispensables à 
l'utilisation de la méthode : ces notions sont restreintes, et c'est ce qui fait le principal 
intérêt de ces chapitres. 

A partir du chapitre 4, commence la présentation d'une série de « sous-modèles », 
décrivant des situations typiques. Ils peuvent être utilisés isolément ou assemblés pour 
constituer des modèles complexes de vastes ensembles. Le chapitre 4 se concentre sur 
les modèles « statiques », dans lesquels le temps ne joue pas de rôle particulier. 

(1) Par exemple, SIMMONARD et CHOUTET (1963) ou FAURE (1979). 



Le chapitre  5 aborde  les problèmes dynamiques .  Il ne se borne  pas à une simple 

description de ces modèles,  mais s'efforce d 'en présenter  l ' in terprétat ion économique  
dans  le cadre de la théorie de la croissance. 

Les chapitres 6 et 7 sont  consacrés,  dans  le même esprit, à  l 'exposé de problèmes 

typiquement  non  linéaires, que l 'on peut  linéariser : c'est le cas des modèles d 'équil ibre 

de marché,  étudiés au  chapitre  6, et des modèles de risque et d ' incert i tude,  qui font 

l 'objet du  chapitre  7. En raison de l ' importance  pra t ique  de ces problèmes,  une large 

place est faite à leur in terpré ta t ion économique.  

L ' in terpré ta t ion  économique  est encore au centre des chapitres 8 et 9, qui 

concernent  la représentat ion,  pa r  la p r o g r a m m a t i o n  linéaire, de décisions complexes, 

impl iquant  plus d ' un  décideur. A u  chapitre  8, les décisions sont vues sous l 'angle d u  

décideur individuel conscient de son appar tenance  à un ensemble plus vaste. A u  

chapitre  9, pa r  contre,  les décisions sont  envisagées globalement ,  avec l 'exemple des 

modèles de concurrence inter-régionale en agriculture.  

Enfin, le chapi t re  10 est un bref  résumé de ce qu'il  est possible de dire sur la 

p rog rammat ion  non  linéaire. 



1  

Eléments de base 

1. Déf in i t ion  e t  e x e m p l e s  s i m p l e s  

a) Déf in i t ion  

Résoudre un programme linéaire, c'est résoudre le problème mathématique 
suivant : 

Etant donnés : 

A : une matrice à m lignes et n colonnes, dont les éléments sont réels. 
b : un vecteur colonne à m éléments. 

c : un vecteur ligne à n éléments. 

Trouver un vecteur colonne x tel que : 

(1. 1.) 

Pour expliciter cette définition, rappelons en quelques mots le contenu des notions 
de matrices et de vecteurs : 

Une matrice est un ensemble d'objets, organisé sous forme de tableau : ici, A est 
un tableau de nombres. Un vecteur est une matrice à une seule ligne ou une seule 
colonne. 

La multiplication d'un vecteur ligne par un vecteur colonne consiste à multiplier 
chaque élément du premier par l'élément correspondant du second, et à faire la somme 
des produits obtenus : par exemple, la multiplication d'un vecteur ligne représentant 
les prix de différents produits par un vecteur colonne donnant leurs quantités permet, 
elle, d'obtenir la valeur totale de ces produits. Ainsi la notation V = pq (valeur = 
prix x quantité) garde-t-elle un sens même lorsque les produits sont nombreux. 

La multiplication d'une matrice par un vecteur consiste à multiplier chaque ligne 
de la matrice par le vecteur : on obtient comme résultat un nouveau vecteur. Ainsi, 
l'expression A x ^  b est-elle une notation condensée pour : 

(an xi + ... aijXj + ... + ain Xn) ^  bi 
(aml Xl + ••• amj Xj + ... + amn Xn) ^  bm 
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