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OPTIMISATION ALGORITHMIQUE :

Méthode « Dogleg »

Dans un TP précédent, on a étudié

1
r*(A) = argmin f(z) ou f(z)=c+g'z+-2'Bx,
2 lell2<A 2

avec A >0, c € R, g € R" et B une matrice réelle, symétrique de taille (n,n).

Une méthode approximative de résolution de ce probléme de minimisation sous contrainte est
connue sous le nom de méthode « Dogleg ».

L’idée est d’approximer la courbe {z*(A), A > 0} grace a une trajectoire composée par des
segments.

axd 0<a<l1

Pour B définie positive, on définit z(a) = { 29+ (o — D)(@P — 29) 1 < a<9

t

ou x9 = — tg Bg g est le minimum sans contraintes dans la direction —g
gbyg
et 2% = —B71g est le minimum de f sur R™.

1. Montrer que a — ||z()]|| est croissante et a — f(z()) est décroissante quand B est
définie positive.

2. Proposer un algorithme qui permet de trouver z(a*) = argmin f(z(«)) pour B définie
z,||zl|2<A

positive.
3. Que peut-on dire de argmin f(z) quand B n’est pas définie positive ?
z,||z||2<A

4. Faites une implémentation en Scilab qui permet de traiter tous les cas de figure.
[lustrez par des exemples simples d’exécution des différents cas possibles (n = 2, ¢ = 0).



