La determinacién de dj define al método en cuestion.

En la determinacién de ), el conjunto Sy puede ser R o IR", o un intervalo (@, 3) de modo
que x® 4+ \d;, € S. Si f es diferenciable, entonces ¢’'(A) = V f (x®) + Ady) - dg y por lo tanto,
para obtener ) tal que g’()) = 0, es necesario resolver la ecuacion:

V™ +de)-de =0

lo cual puede ser muy dificil porque dicha ecuacién es no-lineal, si f es no-lineal.

Més atin, una solucién A de ¢’'(A) = 0 no siempre corresponde a un minimo de g, y debido a
esto, el valor ) se obtiene mediante un procedimiento numérico, en lugar de usar la condicién
necesaria de 1°* orden para minimizar la funcién g (i.e., resolver g’(A) = 0).

En el caso que f no sea diferenciable, la busqueda de un minimo de f también se realiza
siguiendo las etapas descritas anteriormente, sin considerar por supuesto lo relacionado con
el gradiente de f, y la busqueda se remite simplemente a la determinacién de la direccién de
descenso y la del “paso”, valor de ), y esto tltimo se obtiene mediante tecnicas que no usan
la derivada de la funcién g (la cual no es derivable, porque f no es diferenciable).

Busquedas unidimensionales sin usar derivadas

El problema en estudio es : Min {g(X) : a < A < b}.

Como el minimo de g()\) no se conoce, el intervalo [a, b] se denomina intervalo de incer-
tidumbre. La busqueda es conducida de modo que en cada iteracién se elimina una parte
del intervalo de incertidumbre (asociado a dicha iteracién), reduciendose el intervalo de
busqueda. )

Los métodos que se describen asumen que la funcién g es estrictamente convexa, condicién
que asegura la convergencia de la sucesién de puntos generados, al punto minimo de g(}\).
La siguiente propiedad permite determinar que parte del intervalo se debe eliminar.

Propiedad 1. Sea g : IR — IR funcién estrictamente convexa en [a, b], y sean A, p € [a, b]
tal que A < p.

Si g(\) > g(u), entonces g(z) > g(u), para todo z € [a,A]. Si g(A) < g(p), entonces
g(z) > g()), para todo z € (u,b).

Busqueda uniforme. El intervalo inicial [a, b} se divide en p sub-intervalos de igual
longitud determinando los puntos Ay = a; +kd, k=1,...,n, donde b, = a; + (p+1)d.
Se evalua g en \; y se determina A tal que g(é) = min {g(\&)}

Como g es estrictamente convexa, el minimo A € [A — &, A + 4]

Si la longitud del intervalo encontrado, 26, es menor que la tolerancia preestablecida,
se elige X = \. Caso contrario, dicho intervalo es el nuevo intervalo de busqueda (a3, be]
y se repite el procedimiento.



