
Université Paris DesartesUFR de Mathématiques et Informatique45, rue des Saints-Pères 75270 Paris edex 06 MASTER MISV 2009�2010Optimisation et AlgorithmiqueProjet Silab surveillé, durée 2hProblème :On s'intéresse à l'ajustement de données au modèle paramétrique suivant ϕ(t) = x3e
x1t + x4e

x2toù la variable t ∈ R+ et les paramètres du modèle x = (x1, x2, x3, x4) ∈ R
4.Les données (ti, yi)1≤i≤m sont disponibles dans le tableau data.On se propose d'adapter la méthode de région de on�ane ave l'algorithme dogleg pour déterminer x∗ = Argmin

x∈R4

f(x)par moindres arrées non linéaires :
f(x) =

1

2

m∑

k=1

rk(x)2 =
1

2
‖r(x)‖2

2
, où r(x) = (r1(x) · · · rm(x))t ∈ R

m , x ∈ R
4.On note J(x) ∈ M(m, 4) la matrie jaobienne de r au point x.Avant de ommener, opiez le �hier tp_projet_09.si dans votre répertoire de travail.1. Pour k = 1, . . . ,m et x ∈ R

4, donner la dé�nition de rk(x).Érire f(x) et déterminer J(x).2. En Silab, érire funtion y = phi(x,t) qui alule ϕ(t) pour x donné.Et funtion [r , J℄ = r_J(x,data), qui détermine r(x) et J(x) pour (ti, yi)1≤i≤m données.3. Dans funtion [xd℄ = dogleg(Delta,B,g) , on est amené à résoudre le système linéaire B ∗xB = −g.A�n de prévenir des problèmes de stabilité numérique, on va remplaer la ligne 9 par une résolution ausens des moindres arrées linéaires.Proposez une solution à e problème et reprogrammez la fontion.4. En inspetant les données, justi�ez pourquoi on peut supposer x1 < 0, x2 < 0 et x4 = −x3.
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Donnees (t_i,y_i)

Dans le �hier on propose x0 = [ -1; -2; 1; -1℄. Déterminez alors x∗.Essayez d'autres valeurs pour x0, Delta et eta. Que onstatez vous ?À la �n de la séane :(1) remettre un rapport ave : les réponses, ommentaires(2) envoyer les �hiers soures, ommandes et les résultats éventuels àgeorges.koepfler�mi.parisdesartes.fr



1 funtion [xd℄ = dogleg(Delta,B,g)2 delta = g'*B*g3 xg = - ((g'*g)/delta) * g4 if norm(xg) >= Delta then5 xd = (Delta/norm(xg)) * xg6 return7 end8 // Remplaer9 xB = - inv(B)*g10 // par11 // xB =12 if norm(xB) <= Delta then13 xd = xB14 return15 end16 a = (xB-xg)'*(xB-xg)17 bp = xg'*(xB-xg)18  = xg'*xg-Delta^219 bet = (-bp + sqrt(bp^2-a*))/a20 xd = xg + bet*(xB-xg)21 endfuntion2223 funtion [x,k℄ = region_onf(x0,Delta_max,Delta_0,eta)24 MAX_ITER=100;25 preision=1e-10;...74 funtion [r , J℄ = r_J(x,data)75 t = data(:,1)76 y = data(:,2)77 // alul de r et J78 // ...79 // r =80 // J =81 endfuntion8283 funtion y = phi(x,t)84 // y =85 endfuntion8687 funtion demo()88 data = donnees()8990 sf();lf();91 plot2d(data(:,1),data(:,2),style=-3,ret=[0,0,1.2,max(data(:,2))*1.2℄)92 xtitle("Donnees (t_i,y_i)","t","y")9394 x0 = [ -1; -2; 1; -1℄95 Delta_max = 3 ; Delta_0 = 1 ;eta = 0.296 [x,k℄ = region_onf(x0,Delta_max,Delta_0,eta)9798 xx = linspae(0,1.2,100)';99 plot2d(xx,phi(x,xx),style=[5℄)100 titre = "Regression non lineaire : x1="+string(x(1))+", x2="+string(x(2))..101 +", x3="+string(x(3))+", x4= "+string(x(4))102 xtitle(titre)103 endfuntion


