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5. Construction de fractals par la méthode des IFS (Iterated Function Systems) . . . . . . . . . . . 20

1. Exemples d’objets fractals . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20
L’ensemble de Cantor (1872) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20
Le triangle de Sierpinski (1916) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20
La courbe de von Koch (1904) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

2. La dimension de Hausdorff . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 22
3. L’espace métrique complet K(Rn) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24
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2. Méthode des multiplicateurs de Lagrange pour la recherche d’extrema liés . 56
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4. Systèmes linéaires à coefficients constants . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 112
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12 – La sphére, le cylindre et le cône . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 67
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