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Premier probléme

Caractériser (précisément) les propriétés de stabilité pouystdnses dynamiques
suivants (ot € R) :

= _1? (1)
= - |sin:r| ) (2)
= z(2® - 1). )

Deuxieme probleme

Etudier les propriétés de convergence du systéme suivaht; ogl;) € R :
T1= —x1 + 23
:.El_ 1 1 ! 2 (4)
2= 5T18int — xa.

(Un dessin de résumé dans le plan, z2) est demandé).
Troisieme probléme

Etudier les propriétés de convergence du systeme (5) suivant,:oé il ) e R?:
2

df'lz (xl + 1)21'2, (5)
J.JQZ —T1] — Iy — 1.

Quatriéme probléme
On rappelle tout d’abord le célébre résultaThéoréme)Si les champs de vecteufsy
sontC*, le systém¢ (z) + g(x)u, = € R™ estlocalement faiblement commandablergn

sirang {g,[f, gl [[f, 9. g}, [[[f. 9], 9], 9].-- }] ., = -
On considére les deux systemes suivants : a quelles conditions clskélin@alement

faiblement commandable en tout poin?

i‘l = T2,

{ Zo = —axy — bxe + y(x)u. (6)
& = Azx+ Bu, (7
x € R™MueR.

(on suppose iciy(z) € C*, a etb des scalaires constants,une matrice constante @<
et B un vecteur constant de™)



