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Aufgabe 12 (Linearisierende Kegel)

Sei S := {x ∈ R
n : g(x) ∈ K} mit K ⊂ Rm konvex und x̄ ∈ S. Zeigen Sie:

K(g(x̄)) ist abgeschlossen ⇒ T (S, x̄) ⊂ L(S, x̄).

Aufgabe 13 (Regulärer Punkt)

Sei S = {x ∈ R
n : g(x) = 0} und x̄ ∈ S regulär im Sinne von Definition 3.9. Zeigen Sie:

g′(x̄)g′(x̄)T ist regulär.

Aufgabe 14 (Slater-CQ)

Sei S := {x ∈ R
n : g(x) ∈ K, h(x) = 0}, x̄ ∈ S mit K ⊂ R

k konvex, K̊ 6= ∅ und g = (g1, . . . , gk) sowie
h = (gk+1, . . . , gm). Zeigen Sie:

0 ∈ int(Im (g′(x̄)) + g(x̄)− (K × {0}m−k))

⇔ Im (h′(x̄)) = R
m−k d.h. g′i(x̄), i = k + 1, . . . ,m sind linear unabhängig und es gibt v ∈ R

m mit

h′(x̄)v = 0 und g(x̄) + g′(x̄)v ∈ K̊.

Aufgabe 15 (Satz 3.17)

Sei x̄ ∈ R
n ein regulärer Punkt der zulässigen Menge S = {x ∈ R

n : g(x) ∈ K, h(x) = 0}, K ⊂ R
k konvex mit K̊ 6= ∅.

Zeigen Sie, dass dann gilt:

(i) Zu v0 ∈ R
n mit h′(x)v0 = 0 und g(x̄) + g′(x̄)v0 ∈ K̊ gibt es ein ε > 0 und eine Kurve

x : [0, ε] → S mit x(0) = x̄ und v0 = lim
tց0

x(t)− x̄

t
.

(ii) L(S, x̄) ⊂ T (S, x̄).
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