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1. Maéarittele kisitteet

w

Lagrangen duaalifunktio,

tdydennetty Lagrangen sakkofunktio,

konvergenssikerroin,

H-konjugaattisuunnat ja selitd

heikko duaalisuus ja

Maratos-efekti.

Perustele minké takia konjugaattigradienttimenetelmé on parempi kuin New-
tonin menetelm4.

Perustele minké takia kvasi-Newton menetelmét ovat parempia kuin gradient-
timenetelm4.

Kuinka monta funktioevaluointia (alkiota) per iteraatio tarvitaan Newtonin
menetelméssd 1000 muuttujan tehtévélle (gradientti ja Hessen matriisi tarkasti

saatavilla).

Mité tarkoitetaan keskuspolulla sisdpistemenelmén yhteydesss?

Muunna tehtava

min c¢'x
se. Ax=Db
x>0

logaritmiseksi estefunktiotehtaviksi. Kirjoita estefunktiotehtivin KKT-ehdot
Jja sisdpistemenetelmin Newton-paivitysyhtdlot. Voit olettaa ettd aloituspiste
on kiypd. Ratkaise hakusuunnat eksplisiittisesti yhtaloista.

Olkoon A symmetrinen nxn matriisi. Olkoon v A:n ominaisverktori ja vastaava
ominaisarvo A. Niytd etti v on A%n ominaisvektori. Miki on titd vastaava

ominaisarvo?

Tutkitaan rajoittamattoman tehtdvin minimointia gradienttimenetelmaélld. Ole-
tetaan ettd kohdefunktio f(z) on aidosti konveksi ja neliéllinen. Vertaillaan
f(z)m ja F(z) = ||V f(z)||*n minimointia. Vertaa konvergenssinopeutta kah-
delle menetelmélle tutkimalla konditiolukua & = Apaz/Amin. Onko F:n mini-
mointi kannattavaa?

5. Ratkaise tehtava

min 22— zy +y% - 3z
se. z20,y>0
z+y<4

aktiivisen joukon menetelmalld alkaen pisteestd x = y = 0. Perustele kukin ty6vaihe.




