Sea g punto de partida (en el método de Newton), \; “cercano” a X tal que
existen k; > 0, k; > 0 de modo que
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para todo A que cumple [A — X| < |Ag — )|. Entonces el método converge a X.

Busqueda multidimensional usando derivadés
(P): Min {f(x) :x € Dom f}, f: R" — IR es una funcién diferenciable dada.
Estos métodos determinan en cada iteracién k:

e una direccién de descenso dg.

e un nuevo punto X4, usando xy, dx, y eventualmente la informacién de 1T, 249 orden
(asociadas a xi).

Método del gradiente o de descenso mas rapido
Este método esta basado en la siguiente propiedad.

Propiedad. Sea f : IR” — IR diferenciable en x tal que Vf(x) # 0, y sea Py el
problema:

Pc: Min {—g—g(x):HdH <1} = Min {Vf(x)-d:|[d|| < 1}

El éptimo de Py es d = —V f(x)/||[Vf(x)||, i.e., d es direccién de descenso més rapido
de f en x.
Las etapas bésicas del método son:

0. Partir con € > 0 (tolerancia), y con un punto x, (“adivinanza”), k = 0.

1. (iteracién k). Calcular V f(xx). Si ||V f(xx)|| < €, terminar con X = x; (aproxi-
macién a un minimo (local) de f). Caso contrario, sea dx = —V f(xx) y calcular
Ak el valor de A que minimiza la funcién g(A) = f(x; + Ady), ir a 2.

2. Sea Xg41 = Xk + Axdy. Hacer k =k + 1, y volver a 1.

Método de Newton
Este método procede en forma similar al caso de una dimensidn, i.e., para varias varia-
bles, tambien usa la aproximacién de Taylor de segundo orden de f en xi
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donde H(xy) es la matriz Hessiana de f en x;.



