Focalisation

PyInvariant







Trajectoire

R — R?
O ()

x(.): R > R"
x = f(x)




Ensembles invariant

Un ensemble A est positif invariant si

Vx € X,Vt = 0: x(0) eA=>x(t) EA

Un ensemble A est négatif invariant si

Vx € X,Vt < O0: x(0) eA=>x(t) EA

Un ensemble est invariant < positif invariant + négatif invariant



Proprietes

&Stable par union

®Stable par intersection

3! ensemble maximal: Inv(X)



Pavage

Q - Découpage de X



Sous-chemins

Découpage en sous-chemins



Boite de chemins

& [a] points de deéparts

& [b] arrivées

& [x] boite
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Fig. 5: A road with 4 feasible subpaths




Reéseau de contraintes

VasiablesH = (Gratetes) Chemins
Enscmblest (A=) Decoupage de X
Contraintes (Cy,...,C,,)  Etre dans X



Notation [f]([x])



Contracteur
dynamique

&= f(x)
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Contracteur
de continuite
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Algorithme

. Pavage de X

. Pour chaque boite [x], considerer 1a route
tx], [x], [x]3

. Contracteur de continuite
. Contracteur dynamique
. Bissection de chaque boite non vide

. Retour a I’étape 3
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Applications

& Simuler le déplacement avec un champ de vecteurs:
¢ Suivi d’isobathe

® Dérive en mer

¢ Limites:
& Modele 2 dimensions

¢ Comportement entre 2 amers
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