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Pregunta 1

Parte a

a.

(0,5 pto.) Suponga que tiene un algoritmo exponencial para resolver en forma exacta un
problema de decisién Q. ¢(Puede afirmar que el problema Q no pertenece a la clase de
problemas P (problemas polinomiales)? Justifique la respuesta.

R. No. Porque podria existir otro algoritmo para resolver Q que sea polinomial.

(0,5 pto.) Sea un problema Q perteneciente a la clase de problemas NP. ¢(Puede afirmar
que no existe un algoritmo polinomial que resuelva en forma exacta el problema Q?
Justifique la respuesta.

R. No. Todos los problemas de P estan en NP. Por lo tanto el problema Q podria
ser cualquiera de los de P.

(1,0 pto.) Sea un problema Q perteneciente a la clase de problemas NP -completos. ¢Puede
afirmar que no existe un algoritmo polinomial que resuelva en forma exacta el problema Q?
Justifique la respuesta.

R. No. Es un problema abierto saber si existe algun algoritmo polinomial para
cualquier problema de NP-completo.

Parte b

a.

(1,0 pto.) Describa una iteracion del Método del Gradiente y dé una justificacion grafica y/o
conceptual de su funcionamiento.

Las iteraciones del algoritmo se pueden resumir en

K =k _ | ka (Xk),donde | Q= |\/||in f(Xk - ka (xk).

Explicar que nos vamos moviendo en la direccién del gradiente de la funcién,
gue es la de maximo descenso. Pueden hacer el dibujo que el punto se va

moviendo perpendicular a las curvas de nivel de la funcion.

(1,0 pto.) Describa una iteracion del Método de Newton y dé una justificacién grafica y/o
conceptual de su funcionamiento.

Las iteraciones del algoritmo se pueden resumir en

XK1 = yk le(xk)J_lﬂf (%)

Explicar que nos movemos en la direcciéon de - [H f(xk)]-l >Nf (Xk) —, que es de

descenso cuando el hessiano es definido positivo (y eso pasa si la f es convexa).



También vale si explican que se aproxima la funcién por Taylor de orden 2 y en
cada paso minimizan la aproximacion (hicimos el dibujo en clase).

c. Sea (P) el siguiente problema de optimizacion

min f(x)
sa. g, £0 i=1....m
f,g, 1 C!

1. (1,0 pto.) ¢{Puede existir x* punto factible de (P) que verifique las condiciones de KKT y
no sea minimo local?

R. Si, por ejemplo si la f o las g no son convexas (condiciones pedidas en la
condicion suficiente de optimalidad).

2. (1,0 pto.) ¢Puede existir y* minimo local de (P) que no verifique las condiciones de
KKT?

R. Si, si el punto no es regular (condicién pedida en la condicidn necesaria
de optimalidad, se vio en clase donde esto pasaba).



