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4.4.2. Ordinateurs, attracteurs, chaos : approche moderne des systèmes dynamiques 231
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5.3. Méthode des multiplicateurs de Lagrange pour les fonctions 237

5.3.1. Fonction de deux variables 237

5.3.2. Fonction de n variables sous une contrainte, sous p contraintes 238
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6.2.3. Cas général 267
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6.3.1. Méthode variationnelle de Ritz en mécanique quantique 272
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6.5. Élasticité dans le cas des grandes déformations 306

6.5.1. Historique de l’Elastica 306
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