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Introduction

Systeme dynamique non-linéaire :

{i“(t) = f(z(@),u(t)) (>0
r(0) = xg

avec
r(t) e K CR", x2(0) e K
u:[0,00) = U
f: KxU—R"
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Introduction

On note

r(,u(.),x9): Ryox U —=KCR"

une trajectoire du systeme :

t
0 U — us
to
U = u9
t1
U — Uy
Lo
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Introduction

Bassin de capture

K

C={xg | IT >0,3u € [0,T] — U,
x(T,u(T),xg) €T
et Vi € [0,T],x(t,u(t), xg) € K}
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Introduction

Bassin de capture

Objectif
C cCccC™
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Introduction
Grand huit

Etat du systeme
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Intégration Numérique Garantie

Librairie : VNODE (Ned Nedialkov)
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Intégration Numérique Garantie

Librairie : VNODE (Ned Nedialkov)

x(.,u(.), zo) est une trajectoire de

z(t) = f (x(t), u(t))
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Intégration Numérique Garantie

Librairie : VNODE (Ned Nedialkov)

z(.,u(.), zo) est une trajectoire de
z(t) = f (x(t), u(?))
Alors

vt € [0, t1], 2(t, u(t), zo) € [2] (0, 1], u([0, 1]), [xo])
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Algorithme - Bassin de Capture

Soient
C-CcCcCt lz]eR” et t;1 >0
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Algorithme - Bassin de Capture

Soient
C-cCcCh,zg] eR" et t; >0

Propriétés

1. [SC()] CT= [SIZQ] c C
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Algorithme - Bassin de Capture

Soient
C-cCcCh,zg] eR" et t; >0

Propriétés

~
~
S~

1. [330] CT= [330] cc P

2.1[x] (t1, u(ty),[xo]) C Cet|z] ([0, 1], u(]0,t1]), [x0]) C K]= [zo] C C
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Algorithme - Bassin de Capture

Soient

C-cCcCt,[zg) cR™ et t; >0
Propriétés
1. [z0] CT = [z9] CC o]

2.1[x] (t1, u(ty),[xo]) C Cet|z] ([0, 1], u(]0,t1]), [x0]) C K]= [zo] C C

3.[x]NK=0=[zg)nC =10
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Algorithme - Bassin de Capture

Soient
C-cCcCh,zg] eR" et t; >0

Propriétés
1. [SC()] CT= [330] Cc C
K

2.([1‘] (t1, u(ts) [zo]) € C™et[z] ([0, 1], u([0,11]), [zo]) C K= [zo] C C

3.[x]NK=0= [z nC=0

42} (1,0, [ao]) N C* = 0 et [2] (0,11], U [wo)) 1 T = 0) =
[CC()] M (C — @
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Algorithme - Bassin de Capture

Intervalles et Graphe
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Algorithme - Bassin de Capture

Intervalles et Graphe

(] (£1, u(t1), [zo])
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Algorithme - Bassin de Capture

Intervalles et Graphe

2] (#1, u(t1), [70))

O,

un graphe ¢ = (x, 4) avec
X =A{x1,x2,%3,...,Tn}
A ={a1,a9,a3,...,a,}
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Algorithme - Implémentation

Représentation du sou s-pavage

12345678910



Algorithme - Implémentation

le pavé x| C C™?
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Algorithme - Démonstration

H [ ||
i |
] 7]
A T 1 P i
BT e 8
sallnL=s " =i
| e | | | | | |
x=9.470833 v=0.087500 t=1.000000
4\//1/'
"
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Conclusion

- Approximation garantie du bassin de capture
- diminuer le temps de calcul
- extension aux s ystemes hybrides

- Caractérisation du noyau de viabilité
viab(K) := {xo € K | Jz(.,u(.), zg), t.q.¥Vt > 0, x(t, u(t), xg) € K}
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