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Figures 16 et 17 : Portrait de phase du modéle proies/prédateurs de Lotka-Volterra (droite).
Variations des populations de lynx et de liévres dans le Nord Canadien (gauche)



CHAPTER 2. SYSTEME
S DyN.
AMIQUES 23

- Deux pointg mem“M*N 0 1 et [Cxe] l1—v —u
) s X*| =
0 1 av  a(u-—1)
e 0
> Stabiliteé ; , L0
SNy ) ool = ,det [Lx+] < 0 donc X* est un point col (A = 1
i
et A = —a) 5
et 1 0 -1
> Stabilité en i “ FCLL = ,det [Lx+] > 0 et Tr [Lx+] = 0 donc X* est un
a 0

centre (A = +4,/a).
- Portrait de phase, dynamique d’oscillations avec déphasage (maximum de proies suivi par un

maximum de prédateurs), voir Figs. 16 et 17.

® Oscillateur de Van der Pol (Fig. 18)

- Equation de l'oscillateur de Van der Pol : # — (e—2?)i+z =0, ou e est le paramétre de

contréle (voir § 1.2.2).

- Qualitativement : sie < 0, il y a toujours dissipation et le point fixe (x = 0,2 = 0) est

1

asymptotiauement. ctahla (rémirmna e d2— - 3.




e Dynamique des populations : modéle proies /prédateurs de Lotka-Volterra (Figs.
16 et 17)

- Deux espéces (z proies de taux de natalité a et y prédateurs de taux de mortalité ¢) =

T =ar — bzy

y=—cy+dzy

1t =u(l—v
- Adimensionnement du sytéme (7 = at,u = zd/c,v = yb/a,a = c/a) : A )

) = av(u — 1)



