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4.4.2 Théorème de Cayley-Hamilton et conséquences . . . . . . . . . . . . 95
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7.3.1 Généralités . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 195
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7.11.5 Application : chromatographie en phase liquide, équilibre . . . 279
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8.9 Analyse de sensibilité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 425
8.10 Discussion et conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 427
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9.4.3 Méthodes d’accélération . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 440
9.4.4 Simplexe de Nelder-Mead . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 444
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10.2.1 Utilisation de variables d’écart . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 490
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12.4.8 Problèmes numériques . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 584
12.5 Programmation dynamique (temps discret) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 589

12.5.1 Programmation dynamique classique . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 589
12.5.2 Equation de Hamilton-Jacobi-Bellman . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 598

12.6 Conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 599

13 Exercices . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 603
13.1 Interpolation et approximation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 603
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13.3 Résolution d’équations par des méthodes itératives . . . . . . . . . . . . . . 616
13.4 Opérations numériques sur les matrices . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 622
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