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Conditions d’optimalite de 

Karush-Kuhn-Tucker (KKT)de premier ordre

Pour obtenir des conditions plus facilement vérifiables, il faut poser des 
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Conditions K-K-T suffisantes

En utilisant le Théorème 5.2 nous venons de démontrer que les conditions
K-K-T sont suffisantes sous les hypothèses supplémentaires que  est
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Conditions K-K-T nécessaires

L'analyse de la nécessité des conditions K-K-T est plus complexe et requiert
l'introduction de notions et de résultats préliminaires reliés aux théorème
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Conditions K-K-T pour la programmation linéaire

Conditions K-K-T  résultats de dualité et d'écarts complémentaires.
Pour la programmation linéaire,

conditions K-K-T sont suffisantes puisque les fonctions linéaires sont
   convexes.
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