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1 Rappels

Question 1.1 Calculez le déterminant puis inversez la matrice 0 1 2
2 1 0
1 0 1


2 Optimisation sans contraintes en 2D

Nous cherchons un minimum à la fonction

f :
R2 −→ R

(x1, x2) −→ x4
1 − 2x3

1 + 1
6
x2

2 − 3x1 − x1x2

Question 2.1 Utilisez la méthode de la plus forte pente puis de la plus forte
pente accélérée (p=2). Dessinez les itinéraires empruntés sur un graphique
en 2 dimensions.

3 Optimisation sans contrainte en 3D

Nous cherchons un minimum à la fonction

f :
R3 −→ R

(x1, x2, x3) −→ x4
1 + x2

1 + 2x2
2 + x2

3 − 6x1 + 3x2 − 2x3(x1 + x2 + 1)

Question 3.1 Vérifiez que la fonction est convexe.

Question 3.2 Cherchez un minimum à la fonction objectif en utilisant la
méthode de la plus forte pente, avec une recherche dichotomique une fois la
direction fixée.

Question 3.3 Idem, en utilisant la méthode de Newton.
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