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Abstrak 

 
Salah satu teknik penting dalam optimisasi yang sudah dikembangkan adalah Program Gol. 
Pada tulisan ini dibahas empat metode untuk menyelesaikan program gol yaitu metode simplex 

yang dimodifikasi, metode simplex yang direvisi, metode preemptif dan metode non-preemptif. 

Dari keempat metode ini tampak bahwa ada perbedaan dalam proses pivoting variabel yang 
masuk dan keluar basis. Untuk metode simplex yang dimodifikasi, metode preemptif dan 

metode non-preemptif disajikan dalam bentuk tabel penuh dengan menghitung nilai 

penciutannya sedangkan metode simplex yang direvisi menggunakan matriks invers yang 

berkorespondensi dengan variabel basis. 

 

Kata kunci: simplex yang dimodifikasi, simplex yang direvisi, metode preemptif dan metode 

non-preemptif 

 

1 Pendahuluan 

Program Gol telah mejadi metode teoritis yang popular untuk menangani beberapa 

tujuan pengambilan keputusan masalah [8]. Teknik program gol awalnya dikembangkan 

oleh Charnes dan Cooper [2], Lee [7], Ignizio [6] dan beberapa orang lain untuk 

menangani beberapa tujuan yang tidak dapat diatasi dengan program linier. Inti dari 

teknik ini adalah pencapaian “mungkin terbaik” solusi yang dating sedekat mungkin 

untuk memenuhi tujuan [10]. 

Program gol adalah kelanjutan dari program linier  yang digunakan untuk 

menyelesaikan masalah program linier dengan fungsi tujuan majemuk atau fungsi 

tujuan yang lebih dari satu. Dalam program gol semua tujuan digabungkandalam sebuah 

fungsi tujuan. 

Namun, Olson [10] menggambarkan keterbatasan utama dalam menerapkan 

metode telah kurangnya algoritma yang mampu mencapai solusi model dalam waktu 

yang wajar. Metode solusi program gol yang paling umum digunakan diperkenalkan 

oleh Lee [7] dan Ignizio [6] berdasarkan metode simpleks Dantzig (Arthur dan 
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Ravindran [1] dan Schniederjans dan Kwak [11] ). Kedua metode memerlukan kolom di 

tabel simpleks untuk variabel penyimpangan positif dan negatif. Mereka juga 

memerlukan baris fungsi tujuan terpisah untuk setiap tingkat prioritas, yang semuanya 

menambah sangat dengan waktu komputasi dari solusi metode. Penelitian ini bertujuan 

menyajikan beberapa metode untuk menyelesaikan program gol. 

 

2 Tinjauan Pustaka 

 
Metode Simpleks yang Dimodifikasi 

Dalam tabel simpleks yang dimodifikasi untuk program tujuan, variabel model 

ditempatkan paling atas, dimulai dengan kolom variabel-variabel keputusan, variabel-

variabel penyimpangan negative dan variabel-variabel penyimpangan positif. 

Adapun langkah-langkah metode simpleks yang dimodifikasi adalah sebagai 

berikut: 

1. Menetapkan table awal menggunakan variabel-variabel penyimpangan untuk 

permulaan variabel-variabel solusi dasar yang layak. Hitung baris 𝑧𝑗 − 𝑐𝑗 . 

2. Tentukan kolom pemutar (masukkan variabel non-basis) dengan memilih kolom 

yang mempunyai nilai positif maksimum pada prioritas tertinggi. 

3. Menentukan baris pemutar (variabel yang diganti) dengan membagi nilai kolom 

ruas kanan dengan nilai kolom pemutar dan memilih baris dengan nilai positif 

minimum atau nol. 

4. Hitung nilai baris pemutar baru dengan formula: 

 

  pemutar Angka

lamapemutar  baris Nilai
 baru pemutar   tabelbaris Nilai   

 

5. Hitung semua nilai baris lainnya dengan menggunakan formula: 
 

baru) belpemutar ta baris nilai  pemutar  kolom (koefisien  lama baris baru  Baris   

 

6. Hitung baris𝑧𝑗 − 𝑐𝑗  yang baru. 

7. Tentukan apakah hasil sudah memuaskan dengan menguji 𝑧𝑗 − 𝑐𝑗 . Jika tidak ada 

nilai positif terlihat pada tiap tingkat prioritas, atau apabila terdapat nilai positif 

dengan nilai negative dengan prioritas yang lebih tinggi, solusi telah tercapai. 

Jika kondisi ini tidak tercapai kembali ke Langkah 2 dan ulangi simpleks yang 

dimodifikasi [14]. 

 

Metode Preemptif 

Metode preemptif adalah di mana terdapat urutan tingkat prioritas dari tujuan-tujuan, 

sehingga tujuan-tujuan yang sangat penting mendapat perhatian pertama dan seterusnya. 

Bentuk umum dari metode preemptif sebagai berikut: 
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min𝐺1 =  𝜌1         ( prioritas tertinggi) 

⋮ 
min𝐺𝑛 =  𝜌𝑛          (prioritas terendah) 

 

Adapun Langkah-Langkah penyelesaian metode preemptif [13] sebagai berikut: 

 

1. Mengidentifikasi tujuan model dan mengurutkannya dalam urutan prioritas 

𝐺1 =  𝜌1 > 𝐺2 =  𝜌2  …  > 𝐺𝑛 =  𝜌𝑛  

2. Menyelesaiakan 𝐿𝑃𝑖  yang meminimalkan 𝐺𝑖  dan misalkan𝜌𝑖 =  𝜌𝑖 ∗ menetapkan 

nilai optimum yang sesuai dengan variabel penyimpangan 𝜌𝑖 .  
 

Metode Non-Preemptif 

Metode non-preemptif adalah metode dimana semua tujuan kurang lebih sama 

pentingnya [5]. Bentuk umum metode non-preemptif sebagai berikut: 

minz =   ( 𝑤𝑖
−𝑑𝑖

−

𝑚

𝑖=1

+ 𝑤𝑖
+𝑑𝑖

+)                                                   

kendala 

 𝑎𝑖𝑗 𝑥𝑗 + 𝑑𝑖
− − 𝑑𝑖

+

𝑚

𝑗=1

= 𝑏𝑖  

 𝑎𝑖𝑗 𝑥𝑗 ≤  𝑏𝑖

𝑛

𝑗

 

 

𝑤𝑖 ≥ 0,𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
+,𝑑𝑖

− ≥ 0,𝑥𝑖𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 

(𝑖 = 1,2, . . , 𝑚 ; 𝑗 = 1,2, . .𝑛) 

 

Adapun langkah-langkah metode non-preemptif sebagai berikut: 

1. Konversikan formulasi persoalan kedalam bentuk standar. 

2. Kelayakan 

Jika𝑏𝑖 = 0 untuk semua 𝑖 = 1,2, . . , 𝑚 lanjutkan kelangkah 7 {solusi optimal}. 

3. Uji Optimalitas 

 Jika𝑔ℎ𝑗 ≤ 0 untuk semua 𝑗 ≠ kolom pivot maka solusi optimal, jika 𝑔ℎ𝑗 >

0 maka solusi tidak optimal. 

4. Variabel masukan (entering variabel) 

Variabel masukan adalah variabel dengan koefisien terbesar dalam 

baris 𝑔ℎ  , ℎ ∈  𝑖 untuk baris 𝑤𝑖
𝑣   𝑑𝑖

− + 𝑑𝑖
+ dari fungsi tujuan yang tidak 

melanggar bobot variabel penyimpangan. Dalam kasus 

hubungan  𝑔ℎ𝑗1
, . . ,𝑔ℎ𝑗𝜃

  maka variabel masukan adalah variabel yang 

maks  𝑔ℎ𝑗1
, . . ,𝑔ℎ𝑗𝜃

 . 

5. Variabel keluar (leaving variabel) 
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Jika 𝑦0  adalah kolom yang sesuai dengan variabel masuk pada langkah 4, maka 

variabel keluar adalah variabel basis dengan min 
𝑏𝑖

𝑔𝑦0

: 𝑔𝑦0
> 0, 𝑖 = 1,2, . . , 𝑚  . 

{𝑔𝑦0
adalah kolom pivot}. Dalam kasus ini, variabel dengan sisi terkecil kanan 

meninggalkan basis. 

6. Pertukaran variabel basis dengan non-basis 

Lakukan operasi baris Gauss-Jordan untuk memperbarui tabel.   

7. Solusi optimal jika jika: 

i. Koefisien dari baris bobot bernilai negatif atau nol 

ii. Ruas kanan dari semua baris bobot bernilai nol 

iii. Aturan bobot optimal [9]. 

 

Metode Simpleks yang Direvisi 

Metode simpleks yang direvisi merupakan kelanjutan dari metode simpleks. Dengan 

diketahui basis awal 𝐼, ditentukan koefisien tujuan yang berkaitan dengan 𝑐𝑉𝐵  [5].  

  

Adapun Langkah-Langkah metode simpleks yang direvisi sebagai berikut: 

1. Menentukan variabel yang akan masuk menjadi basis. 

Hitung koefisien setiap variabel non-basis pada baris 0 yaitu hitung 𝑐 =
𝑐𝐵

𝑇𝐵−1𝐴 − 𝑐𝑇. Pilih yang masuk basis yang memiliki koefisien paling negatif 

dibaris 0. 

2. Menentukan variabel yang akan keluar basis. 

[1] Koefisien batasan dari variabel masuk yaitu 𝛼 𝑗 = 𝐵−1𝐴 

[2] Nilai variabel dasar saat ini yaitu 𝑥𝐵 =  𝐵−1𝑏  

[3] Lakukan uji rasio𝜃 = min  
 𝐵−1𝐴 

𝑘

 𝛼𝑗  
𝑘

  

 

3. Menentukan basis berikutnya 

𝜉 =   −
𝑎1𝑘

𝑎𝑟𝑘
−

𝑎2𝑘

𝑎𝑟𝑘
…

1

𝑎𝑟𝑘

… −
𝑎𝑚𝑘

𝑎𝑟𝑘
 
𝑇

 

4. Solusi optimum jika pada koefisien non-basis bernilai negative atau nol, maka 

tidak ada variabel yang akan masuk basis. Jika masih ada yang bernilai positif 

maka ulangi Langkah 1 [5]. 

 

3 Hasil dan Pembahasan 

Metode Simpleks yang Dimodifikasi 

Langkah 1: Konversikan ke dalam bentuk standar 

min 𝑧 = 2𝑃1𝑑1
− + 𝑃2𝑑2

+
 

kendala 

4𝑥1 + 8𝑥2 + 𝑑1
− − 𝑑1

+ = 45 

8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

𝑥1 + 2𝑥2 + 𝑠3 = 10 
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𝑥1 + 𝑠4 = 9 

𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,34 

 

Tabel 1 menyajikan tabel awal dari metode simplex yang dimodifikasi 

 

Tabel 1: Tabel awal simpleks yang dimodifikasi 

𝑐𝑩 
𝑐𝑗  0 0 2𝑃1 0 0 𝑃2 0 0 

𝑅𝐻𝑆 𝑅𝑎𝑠𝑖𝑜 
𝑉𝐵  𝑥1 𝑥2 𝑑1

− 𝑑2
− 𝑑1

+ 𝑑2
+ 𝑠3 𝑠4 

2𝑃1 𝑑1
− 4 8 1 0 −1 0 0 0 45 5.6 

0𝑃2 𝑑2
− 8 24 0 1 0 −1 0 0 100 4.1 

0𝑃3 𝑠3 1 2 0 0 0 0 1 0 10 5 

0𝑃4 𝑠4 1 0 0 0 0 0 0 1 9 ∞ 

 
𝑧𝑗 − 𝑐𝑗  

 
 

𝑃4 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
 

𝑃3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
 

𝑃2 0 0 0 0 0 −1 0 0 0 
 

𝑃1 8 16 0 0 −2 0 0 0 90 
 

 

Langkah 2: Menentukan kolom pemutar 

Kolom pemutar ditentukan dengan memilih pada baris prioritas tertinggi 

dengan   nilai positif 𝑧𝑗 − 𝑐𝑗  maksimum. 

Langkah 3: Menetukan baris pemutar 

Baris pemutar ditentukan dengan membagi nilai ruas kanan dengan nilai 

nilai kolom pemutar dan memilih nilai positif terkecil. 

Langkah 4: Melakukan operasi Gauss-Jordan untuk memperbaharui tabel baru ( lihat 

Tabel 2) 

Langkah 5: Hitung baris 𝑧𝑗 − 𝑐𝑗baru. 

Berikut diperoleh solusi optimal pada iterasi terakhir yang disajikan pada Tabel 2. 

 

Tabel 2: Tabel simpleks ketiga yang dimodifikasi 

𝑐𝑩 
𝑐𝑗  0 0 2𝑃1 0 0 𝑃2 0 0 

𝑅𝐻𝑆 
𝑉𝐵  𝑥1 𝑥2 𝑑1

− 𝑑2
− 𝑑1

+ 𝑑2
+ 𝑠3 𝑠4 

2𝑃1 𝑑1
− 0 0 1 0 −1 0 −4 0 5 

0 𝑥2 0 1 0 
1

8
 0 −

1

8
 −1 0 

5

2
 

0𝑃3 𝑥1 1 0 0 −
1

4
 0 

1

4
 3 0 5 

0𝑃4 𝑠4 0 0 0 
1

4
 0 −

1

4
 −3 −1 4 

 
𝑧𝑗 − 𝑐𝑗  

 
 

𝑃4 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

𝑃3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

𝑃2 0 0 0 0 0 −1 0 0 0 

𝑃1 0 0 0 0 −2 0 −8 0 10 
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 Dari Tabel 2, karena semua nilai pada baris 𝑃1,𝑃2 ,  𝑃3 dan 𝑃4 di 𝑧𝑗 − 𝑐𝑗  bernilai 

negatif dan nol berarti semua tujuan sudah terpenuhi. Sehingga diperoleh hasil optimal 

sebagai berikut  10z dengan 𝑥1 = 5, 𝑑1
− = 5, 𝑑2

− = 0, 𝑥2 = 2.5, 𝑠3 = 0 dan 𝑠4 = 4. 

 

Metode Preemptif 

min 𝑧 = 2𝑃1𝑑1
− + 𝑃2𝑑2

+
 

kendala 

4𝑥1 + 8𝑥2 + 𝑑1
− − 𝑑1

+ = 45 

8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

𝑥1 + 2𝑥2 + 𝑠3 = 10 

𝑥1 + 𝑠4 = 9 

𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,3,4 

Asumsikan 𝐺1 sebagai fungsi tujuan prioritas pertama dan 𝐺2 sebagai fungsi tujuan 

prioritas kedua. 

𝐺1 ∶ min 𝑑1
−

 

𝐺2 ∶ min 𝑑2
+ 𝐺1 > 𝐺2 

i. LP1 : 

min 𝑧  = 2𝑑1
− + 0𝑑1

+ + 0𝑑1
− + 0𝑑2

+
 

𝐺1 = 4𝑥1 + 8𝑥2 + 𝑑1
− − 𝑑1

+ = 45 

𝐺2 = 8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

kendala 

𝑥1 + 2𝑥2 ≤ 10 

𝑥1             ≤ 9 

𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,3,4 

Dengan menggunakan Ms. Excel diperoleh : 

𝑥1 = 5     𝑑1
− = 5   𝑑2

− = 0   𝑧 = 2𝑑1
− = 2 5 = 10 

𝑥2 = 2.5  𝑑1
+ = 0   𝑑2

+ = 0 
 

ii. LP2 

min 𝑧 = 0𝑑1
− + 0𝑑1

+ + 0𝑑1
− + 1𝑑2

+
 

Substitusikan 𝑑1
− = 5 ke persamaan 𝐺1 

𝐺1 = 4𝑥1 + 8𝑥2 + 5 − 𝑑1
+ = 45 →  4𝑥1 + 8𝑥2 − 𝑑1

+ = 40 

𝐺2 = 8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

kendala  

𝑥1 + 2𝑥2 ≤ 10 

𝑥1             ≤ 9 

𝑥𝑗 , 𝑑𝑖
−, 𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,3,4 

Dengan menggunakan excel diperoleh : 

𝑥1 = 5     𝑑1
− = 0  𝑑2

− = 0   𝑧 = 1𝑑2
+ = 1 0 = 0 

𝑥2 = 2.5 𝑑1
+ = 0   𝑑2

+ = 0 
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Metode Non-preemptif 

Langkah 1: Konversikan ke dalam bentuk standar 

min 𝑧 = 2𝑑1
− + 𝑑2

+
 

 kendala 

4𝑥1 + 8𝑥2 + 𝑑1
− − 𝑑1

+ = 45 

8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

𝑥1 + 2𝑥2  ≤ 10 

𝑥1              ≤ 9 

𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,3,4 

 

Tabel 3: Tabel simpleks pertama non-preemptif 

𝑐𝒊 
𝑐𝑗  0 0 2 1 0 0 

𝑅𝐻𝑆 𝑅𝑎𝑠𝑖𝑜 
𝑉𝐵  𝑥1 𝑥2 𝑑1

− 𝑑2
+ 𝑠3 𝑠4 

2 𝑤1𝑑1
− 4 8 1 0 0 0 45 5.6 

1 𝑤2𝑑2
+ 8 24 0 1 0 0 100 4.16 

0 𝑠3 1 2 0 0 1 0 10 5 

0 𝑠4 1 0 0 0 0 1 9 ∞ 
 

Langkah 2: ∃ 𝑏𝑖 ≠ 0 untuk 𝑖 = 1, 2, . . , 𝑚               {layak} 

Langkah 3: ∃ 𝑔1𝑗 > 0 untuk beberapa 𝑗                  {solusi tidak optimal} 

Langkah 4: Menentukan kolom pemutar 

 Kolom pemutar ditentukan dengan memilih koefisien terbesar dalam baris 

𝑔ℎ . max    𝑔1𝑗  = max 4, 8, 1, 0, 0, 0 = 8 pada  𝑔12 . Jadi, 𝑥2 variabel 

masukan. 

Langkah 5: Menentukan baris pemutar 

 Baris pemutar ditentukan dengan membagi nilai kolom ruas kanan dengan 

kolom 𝑥1 dan memilih nilai positif terkecil. 

 min  
𝑏𝑖

𝑔𝑖2
,𝑔𝑖2 > 0 = min  

45

8
,

100

24
,

10

2
,

9

0
= 4.16  pada 

𝑏2

𝑔22
. Jadi,  

𝑑2
+

 variabel keluaran. 

Langkah 6: Melakukan operasi baris Gauss-Jordan untuk memperbaharui tabel baru 

(Tabel 4) dan memeriksa apakah 𝑤1 masih dalam basis  

Berikut diperoleh solusi optimal pada iterasi terakhir yang disajikan pada Tabel 4. 

 
Tabel 4: Tabel simpleks iterasi ketiga metode non-preemptif 

𝑐𝒊 
𝑐𝑗  0 0 2 1 0 0 

𝑅𝐻𝑆 
𝑉𝐵  𝑥1 𝑥2 𝑑1

− 𝑑2
+ 𝑠3 𝑠4 

2 𝑤1𝑑1
− 0 0 1 0 −4 0 5 

0 𝑥2 0 1 0 −
1

8
 −1 0 

5

2
 

0 𝑥1 1 0 0 
1

4
 3 0 5 

0 𝑠4 0 0 0 −
1

4
 −3 1 4 
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Dari Tabel 4,  𝑤1 belum optimal sehingga kembali ke Langkah 3. 

Langkah 3: ∃ 𝑔1𝑗 ≤ 0 untuk beberapa 𝑗                  {solusi optimal} 

Langkah 4: Menentukan kolom pemutar 

 Kolom pemutar ditentukan dengan memilih koefisien terbesar dalam baris 

𝑔ℎ . max    𝑔1𝑗  = max 0, 0, 1, 0,−4, 0 = 1 pada  𝑔13  tetapi ingat faktor 

bobot yang lebih tinggi tidak akan masuk kembali ke basis untuk 

meninggalkan satu yang rendah. 

Langkah 7: Sehingga tabel4 solusi optimal dengan 𝑧 = 10, 𝑥1 = 5 𝑑1
− = 5,  𝑠3 =

0,  𝑥2 = 2.5, 𝑑2
+ = 0 dan 𝑠4 = 4. 

 

Metode Simpleks yang Direvisi 

Metode simpleks yang direvisi merupakan kelanjutan dari metode simpleks. Langkah-

Langkah dari metode simpleks yang direvisi pada intinya sama dengan metode 

simpleks. Dengan diketahui basis awal 𝐼, ditentukan koefisien tujuan yang berkaitan 

dengan 𝑐𝑉𝐵 . 

min 𝑧 = 2𝑑1
− + 𝑑2

+
 

kendala 

4𝑥1 + 8𝑥2 + 𝑑1
− − 𝑑1

+ = 45 

8𝑥1 + 24𝑥2 + 𝑑2
− − 𝑑2

+ = 100 

𝑥1 + 2𝑥2 + 𝑠3 = 10 

𝑥1 + 𝑠4 = 9 

𝑥𝑗 ,𝑑𝑖
−,𝑑𝑖

+ ≥ 0 ; 𝑗 = 1, 2 ; 𝑖 = 1,2,3,4 

Berikut diberikan ilustrasi penyelesaian metode simpleks yang direvisi: 

 

Iterasi 0: 

Basis =  𝑑1
−,𝑑2

−, 𝑠3 , 𝑠4  

Non basis =  𝑥1,𝑥2,𝑑1
+, 𝑑2

+  

𝐵0 =   

1 0 0
0 1 0
0
0

0
0

1
0

0
0
0
1

 𝐵0
−1 =   

1 0 0
0 1 0
0
0

0
0

1
0

0
0
0
1

 𝑐𝐵 =  2 0 0 0  𝑎1 =  

4
8
1
1

 𝑎2

=  

8
24
2
0

  

a. Menentukan variabel yang akan masuk basis 

i. Hitung 𝑐 = 𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1𝐴 − 𝑐𝑇  untuk semua variabel non-basis 

𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1 =   2 0 0 0  

1 0 0
0 1 0
0
0

0
0

1
0

0
0
0
1

 =   2 0 0 0  

ii. Tentukan semua koefisien variabel non-basis 
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a. Koefisien 𝑥1 

𝑐 1 = 𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1𝑎1 − 𝑐1 =   2 0 0 0  

4
8
1
1

 − 0 = 8 

 

b. Koefisien 𝑥2 

𝑐 2 = 𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1𝑎2 − 𝑐2 =   2 0 0 0  

8
24
2
0

 − 0 = 𝟏𝟔  {positif terbesar} 

c. Koefisien 𝑑1
+

 

𝑐 3 = 𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1𝑎3 − 𝑐3 =   2 0 0 0  

−1
0
0
0

 − 0 = −2 

d. Koefisien 𝑑2
+

 

𝑐 4 = 𝑐𝐵0
𝑇𝐵0

−1𝑎4 − 𝑐4 =   2 0 0 0  

0
−1
0
0

 − 1 = −1 

Pilih𝑥2 masuk basis karena 𝑥2 positif terbesar dibaris 0. 

 

b. Menentukan variabel yang akan keluar dari basis 

i. Tentukan koefisien 𝑥2 sekarang : 

𝛼1 = 𝐵−1𝑎2 =   

1 0 0
0 1 0
0
0

0
0

1
0

0
0
0
1

  

8
24
2
0

 =  

8
24
2
0

  

ii. Tentukan ruas kanan sekarang : 

𝐵−1𝑏 =   

1 0 0
0 1 0
0
0

0
0

1
0

0
0
0
1

  

45
100
10
9

 =  

45
100
10
9

  

iii. Lakukan uji rasio 

Baris 1 =  
45

8
  = 5.625 

Baris 2 =  
100

24
= 𝟒.𝟏𝟕                       {Nilai paling kecil} 

Baris 3 =  
10

2
= 5 

Baris 4 =  
9

0
= ∞ 

Berdasarkan uji rasio, 𝑥2 menjadi basis pada baris 2 menggantikan 𝑑2
−

. 

Solusi dikatakan optimal jika koefisien dari non-basis bernilai negatif atau nol, 

maka tidak ada variabel yang masuk basis. Pada contoh yang diberikan diperoleh solusi 

optimal setelah dilakukan iterasi sebanyak 3 kali. Sehingga diperoleh hasil optimal 𝑧 =
10 dengan  𝑥1 = 5,𝑑1

− = 5, 𝑑2
− = 0,𝑥2 = 2.5, 𝑠3 = 0 dan 𝑠4 = 4. 
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Kesimpulan 
 

Berdasarkan pembahasan dapat diambil kesimpulan bahwa dari keempat metode ini 

tampak bahwa ada perbedaan dalam proses pivoting variabel yang masuk dan keluar 

basis. Untuk metode simplex yang dimodifikasi, metode preemptif dan metode non-

preemptif disajikan dalam bentuk tabel penuh dengan menghitung nilai penciutannya 

sedangkan metode simplex yang direvisi menggunakan matriks invers yang 

berkorespondensi dengan  variabel basis. 

Pada artikel ini, selain menggunakan empat metode, penulis menyelesaikan dengan 

metode dual simplex. Kemudian penulis akan membandingkan metode mana yang lebih 

efisien untuk memperoleh solusi optimal. 
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