Algorithmus 4.3.1 (Nichtlineare unrestringierte Optimierungspro-
bleme — Abstiegsverfahren)

Schritt 1. Wiihle ein z° € R" und setze v :=0.
Schritt 2. Berechne g(z*). Falls g(z”) = 0', terminiere.
Schritt 3. Bestimme ein s* € R" mit 8Tg(z”) < 0.
Schritt 4. Berechne ein 6, > 0 mit F(z” + §,8") < F(z").
Schritt 5. Setze z*! :=z* +6,8" und v := v + 1. Gehe zu Schritt 2.
O

Ein s* € R" mit sTg(z”) < 0 heift Abstiegsrichtung. Nach Satz 4.1.1
gibt es fiir jede Abstiegsrichtung ein § > 0 mit F(z’ +68*) < F(z") fiir 0 <
§ < & . Die GroSe 6, in Schritt 4 von Algorithmus 4.3.1 heift Schrittweite.
In der Regel wird man fiir é, eine optimale Schrittweite wihlen, fiir die

6.(6,) = in $:(6)

mit ¢,(8) := F(z* + 6s”) gilt. Zur Bestimmung einer optimalen Schrittweite
hﬂmanahoeina‘ndjmeﬂm’nmlﬁMinimiaumpmblemzulﬁm(nghim :
Abschnitt 4.3.1). Man kann leicht zeigen, dafl aus der Konvexitit von F auf
R" die Konvexitit von ¢, auf IRy folgt.
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