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3.4.5 Méthode “prox” et Lagrangien augmenté . . . . . . . . . 161
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4.5.3 Problème dual et théorème de dualité . . . . . . . . . . 201
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4.11 Complexité et convergence polynômiale . . . . . . . . . . . . . 223

5 Calcul des variations 231

5.1 Problème élémentaire du Calcul des variations . . . . . . . . . 233

5.1.1 Espaces de courbes, critères et minima . . . . . . . . . . 233

5.1.2 Les contraintes . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 236

5.1.3 Principe du Calcul des variations . . . . . . . . . . . . . 237
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8.1 Méthodes classiques de décomposition . . . . . . . . . . . . . . 320
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