
Résumé de cours:  Systèmes 
dynamiques et contrôle optimal 



Chapitre 1: Systèmes dynamiques abstraits, lien avec les 
équations différentielles, équations d'évolution.































Exemple



Exercice



Exercice







Chapitre 2: Stabilité, fonctions de Lyapunov et 
principe de Lasalle. 



2.1 Point fixe ( Equilibre):





2.2 Stabilité :







2.3  Méthodes pour étudier la stabilité : 

Système linéaire 





Système non linéaire 































Fonctions de Lyapuno :





































Exercice 01



Exercice 02



Exercice 03



Exercice 04



Exercice 05



Chapitre 3: Systèmes dynamiques dépendant 
d'un paramètre, bifurcations. 









Bifurcation noeud-col







Bifurcation transcritique







Bifurcation fourche





Bifurcation Hopf











Diagramme de la bifurcation selle-oeud





Exercice 



Diagramme de la bifurcation fourche super-critique











Diagramme de bifurcation





Trajectoire de Lorenz



Bifurcation de Lorenz



Exercice : Etudier le comportement des points fixes du système de Lorenz  
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Chapitre 4: Introduction au contrôle des 
systèmes dynamiques : 
contrôle optimal, stabilisation.
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