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Retour au modele de Lotka-Volterra
Isoclines et points d’équilil
Stabilité des points d’équilibre
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Etude qualitative des systémes non linéaires dans R~ Jacobienne d’un systeme quelconque
Théoréme de linéarisation
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Théoreme de linéarisation

admettant un point

d'équilibre (x*,y*) et tel que ‘ ‘@st la matrice
Jacobienne du systeme au voisinage du point (x*, y*).

Alors, dans le voisinage du point d'équilibre, les portraits de phase
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Le modele de Lotka-Volterra

Théoreme de linéarisation (Ag) % P —k (’_‘)N P
Cas ol il existe trois points d'équilib
as ou Il existe Ltrols points a equilibre .(CaS ﬁ ( 0} o )

La matrice Jacobienne du systeme est :
r—aP—ﬂv —-aN (K O*
— M= K (™ p. )
PN -
Au point d'équilibre AO a matrice Jacobienne s'écrit :

:\4_ 52~>0 CR/

Q >(-9- ,I\O> O—Vp) do=-p <0 o
On a det(Ma,) =-rp<0. )/\;&L&ﬂ} &(‘l

Donc le point d'équilibre Ag = (0,0) est un point selle. WP‘“
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Le modele de Lotka-Volterra

Théoreme de linéarisation (A1) dans le cas oufu/f < K

Au point d'équilibre A; =[(K;0), la matrice Jacobienne s'écrit :
Aq=-n <O
Mo =| °F -aK
& Ma=l o pr=p

On a det(Ma,) = —r(BK—p) <0 (car BK > p).

Donc le point d'équilibre A; = (K,0) est un point selle.
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Le modele de Lotka-Volterra S M
Théoreme de linéarisation (Az) dans le cas ou

r(K- “)

Au point d'équilibre Ag : K %), les calculs se compliquent...
Il faut se rappeler que les points d'équilibre sont a |'intersection des
isoclines horizontales et verticales.
Ainsi pour Ay :
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Théoreme de linéarisation (A2) dans le cas ol p/f <K
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Au point d'équilibre Ag : aKﬁ ), la matrice Jacobienne s'écrit
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On a ie/t(MAz) = aﬁN*p*t\tﬁ(MAz) = —r

Donc le point d'équilibre A est un nceud, un nceud dégénéré,
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Le modele de Lotka-Volterra
Portrait de phase dans le cas ou u/f<K
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