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Warunek dostateczny istnienia ekstremum warunkowego zadania (2) 

w postaci kanonicznej jest następujący:
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1)1( +− m
1+m

H

Dla minimum funkcji f –

warunkiem dostatecznym jest,

aby miały one ten sam znak

(i to taki jak dla )
m)1(−

Hesjan 

obrzeżony
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