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Exercice 1

1. Etudier la stabilité en moment d’ordre 2 de 1’équation:

do(t) = —x(t)dt+[g _()2]x(t)dw(t)

I(to) = $0€R2

2. Considérons I'équation différentielle

de(t) = fla(t),t)dt+ g(a(t), )dw(t), t >ty
x(to) == $0€Rn

f et g sont des fonctions vectorielles sur R™ x [to, +o0].

Batna, 2020/2021

Supposons qu’ils existent une matrice définie positive () et des constantes aq, as et ag telles

que
cTQf(x,t) + (1/2) trace (g(z, )" Qg(x,t) < ayz’Qu
et
szt Qu < |xTQg(x,t)} < sz’ Qux

pour tout (z,t) € R™ X [tg, +00[. Montrer que

1/ Si a; < 0, alors le systéme (1) est exponentiellement stable en moment d’ordre p pour

p<2+2]|a|/ad.

2/ Si 0< ap < a3, alors le systéme (1) est exponentiellement stable en moment d’ordre p

pour p < 2 — 2y /3.

Exercice 2

dx(t) = (Az(t) + Bu(t)) dt + Ajz(t)dw(t)
z(0) = z9 € R” ’

1/ Montrer que si (A, Ay B) est stabilisable alors (A, B) est stabilisable.

Considérons le systeme:

dzy(t) = xo(t)dt + azy(t)dw(t)
2/ Etudier la stabilisabilité du systéme { dw1(t) = —x1(t)dt + u(t)dt + bxo(t)dw(t)
21(0) = 5, 22(0) = 23



Exercice 3

Résoudre le probléme de controle optimal
+oo
infE/ e~ Mu?(t)dt
“ 0

correspondant au systéme:

de(t) = (px(t) —u(t))dt + ox(t)dw(t)
z(0) = 20>0

ol A>0eto>0.

Exercice 4

Soit le systeme

dz(t) = (Az(t)dt+ Bu(t))dt + Cdw(t)
{L‘(to) = 1x9€R"

ou A, B et C sont des matrices données. (w(t)) est un processus de Wiener scalaire. Sup-
posons que:

a. (A, B) est stabilisable.

b. (A, D) est détectable, ot DDT = Q, @ est une matrice semi-définie positive.

En utilisant la programmation dynamique, résoudre le probléme de controle optimal:

1 T
lim E(T/ (2" Qx + v’ Ru)dt)
0

T—~+00
correspondant au systéme

de(t) = (Ax(t)dt + Bu(t))dt + Biz(t)dw;(t) + Bou(t)dws(t)
ﬂf(to) = X9 € R™



