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В учебно-методическом пособии в сжатой форме дается 
весь объем теоретического материала, входящего в курс 
по недоопределенным системам линейных алгебраических 
уравнений, моделям и методам потокового програм 
мирования для построения эффективных алгоритмов 
решения экстремальных задач потокового 
программирования использованы комбинаторные методы, 
анализируется, как следует учитывать специфику 
конкретных классов задач.  

Для студентов высших учебных заведений, обучающихся 
по специальности 1-31 03 03 - «Прикладная математика».  
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