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Corrigé-type de l�examen Final
Equations Di¤érentielles Stochastiques

Exercice 1 (11 points)

Soit (w(t)) le mouvement brownien standard.
1) Considérons l�équation:

dx(t) = �x(t)dt+ e�tdw(t); t > 0; x(0) = x0

c�est une équation non homogène, sa solution est donnée par:

x(t) = y(t)
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2) Considérons l�équation
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x(t)dt+ �x(t)dw(t); t > 0; x(0) = x0; c; � 2 R:

c�est une équation homogène, sa solution est donnée par x(t) = y(t)x0 où
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C�est une équation nonhomogène, sa solution est donnée par

x(t) = y(t)
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x(t) = (1 + t) 2
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4) Considérons l�équation�
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Cette équation peut être présentée sous la forme suivante:
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C�est une équation homogène dans R2, sa solution est donnée par x(t) = �(t)x0: (0.5) Comme A0A1 = A1A0
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ainsi la solution est donnée par
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Exercice 2 (6 points)

Soit (w(t)) le mouvement brownien standard. Montrer que

1. On applique la formule d�Itô sur la fonction u(t; x) = ex et x = w(t): On trouve
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2. On applique la formule d�Itô sur la fonction u(t; x) = x3 et x = w(t): On trouve
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Exercice 3 (03 points)

Considérons l�équation di¤érentielle

dx(t) = A0x(t)dt+

rX
k=1

Akx(t)dwk(t); t � 0 (1)

x(t0) = x0 2 Rn

où Ak sont des matrices telles que A0Ai = AiA0 et AiAj = AjAi; 1 � i; j � r.

4. La solution de cette equation est donnée par x(t) = �(t)x0: (0.5) Comme
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5. On calcule dx(t) et dxT (t) puis on applique la formule d�Itô pour calculer d(xxT (t)); on trouve
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Integrant de t0 à t et appliquant l�espérance, on trouve
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