
3. Optimisation sans contrainte

Fonctions à plusieurs variables
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)   L'ordre de convergence de la méthode du gradient est linéaire.

)  Au début de son application, la méthode permet de faire 
     diminuer la valeur de la fonction économique relati
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  rapidement, mais son efficacité à ce chapitre diminue au
     cours des itérations.

) La méthode du gradient est la méthode la plus rapide 
      marginalement ("steepest descent method") :
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