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Dans un TP préédent, on a étudié

x∗(∆) = arg min
x,‖x‖2<∆

f(x) où f(x) = c + gt x +
1

2
xt B x ,ave ∆ > 0, c ∈ R, g ∈ R

n et B une matrie réelle, symétrique de taille (n, n).Une méthode approximative de résolution de e problème de minimisation sous ontrainte estonnue sous le nom de méthode � Dogleg �.L'idée est d'approximer la ourbe {x∗(∆),∆ > 0} grâe à une trajetoire omposée par dessegments.Pour B dé�nie positive, on dé�nit x(α) =

{

α xg 0 ≤ α ≤ 1
xg + (α − 1)(xB − xg) 1 ≤ α ≤ 2où xg = −

gt g

gt B g
g est le minimum sans ontraintes dans la diretion −get xB = −B−1g est le minimum de f sur R

n.1. Montrer que α 7→ ‖x(α)‖ est roissante et α 7→ f(x(α)) est déroissante quand B estdé�nie positive.2. Proposer un algorithme qui permet de trouver x(α∗) = arg min
x,‖x‖2<∆

f(x(α)) pour B dé�niepositive.3. Que peut-on dire de arg min
x,‖x‖2<∆

f(x) quand B n'est pas dé�nie positive ?4. Faites une implémentation en Silab qui permet de traiter tous les as de �gure.Illustrez par des exemples simples d'exéution des di�érents as possibles (n = 2, c = 0).


