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LA COMPREHENSION DE LA MOBILITE URBAINE A PARTIR
DE L’ANALYSE DES RESEAUX COMPLEXES

Auteurl, Auteur2 et Auteur3!'?

Résumé. Le résumé a vocation a donner des informations
précises et ne doit pas excéder 200 mots. Merci de ne pas y
inclure des équations, des tableaux ou des références biblio-

graphiques.
Mots-clés. Au moins 5 mots-clés devraient étre proposés.

1 Introduction

Les auteurs doivent énoncer clairement les contributions
de leur papier dans I’introduction. On doit y trouver un
état de I’art de la littérature sur le sujet traité.

En soumettant un manuscrit, les auteurs s’engagent a
ce que le papier n’ait pas déja été publi¢ dans n’importe
langue et sous aucune forme. Il ne doit pas étre protégé
par un copyright ou soumis simultanément pour une autre
publication ; la protection du copyright de I’article ne doit
pas avoir été transférée chez un éditeur en attente d’une
acceptation. L’adresse de courrier ¢électronique de
I’auteur correspondant doit étre fournie dans le manus-
crit.

Mereci de vérifier qu’aucune équation ou figure ne sort
des marges. Les figures et les tableaux doivent étre pla-
cées dans le texte, avec une légende descriptive ; elles
doivent étre numérotées de maniére séquentielle. Pour les
utilisateurs de LaTeX, seules les commandes standards
sont autorisées.

La suite de ce modele de texte est issu de différents
papiers, incluant des exemples de figures sans significa-
tion scientifique particuliere. L’objectif est de montrer
différents usages d’éléments pour la rédaction du papier.

La modélisation de la dynamique urbaine joue un rdle
essentiel dans de nombreux problémes d’ingénierie so-
ciale. Une attention particuliére est adressée a 1’étude de
I’analyse de la stabilité du systéme dynamique stochas-
tique (cf. [1]). Par ailleurs, dans de nombreuses applica-
tions, les processus spatio-temporels sont gouvernés par
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plus d’une seule dynamique : ces dynamiques peuvent
variées en fonction de familles de choix dépendant du
temps t ou de I’état x. De tels processus ont été étudiés
de maniére importante au cours des derniéres années (cf.
[5, 6]). Les délais temporels et les incertitudes sont deux
des causes principales de I’instabilité des systémes dy-
namiques (cf. [2]). De nombreuses études ont ét¢ menées
sur 1’analyse de stabilité des systémes incertains (cf. [3,
4]). A la connaissance des auteurs, peu de travaux ont
déja été menés sur les systémes stochastiques avec in-
certitudes. Des résultats sont présentés dans la figure 1.

Figure 1: Clustering de réseaux routiers

2 Positionnement et contexte scienti-
fique

2.1 Formulation

Soit le systéme stochastique incertain décrit par les
€quations suivantes
dx(t) = [(A; + AA)x (D)
+ (4; + DA)x (¢ — h)]dt
+[(B; + AB)x(¢)
+ (B; + AB)x(t — h)]dw(¢),
x(t) = @(t),t € [-h,0],
ou x € R™ est un état et h est une constante de délai
temporel.

(1)
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Figure 2: Dans cette premiére expérimentation, un résultat typique obtenu a parti du modéle homogéne
d’Axelrod modifié est présenté. (a gauche) Une configuration particuliére de sélection de partenaires. (au mi-
lieu) les affinités avec ou sans amis (relatif a la sélection de partenaires). (a droite) Un agrandissement de la
partie gauche du graphique précédent (les 120 premiers cycles).

Dans la suite, nous décrivons deux expérimentations.

Expérimentation 1. Le modéle modifi¢ d’Axelrod
(homogene) avec une population initiale variée (Fig. 2).
La sélection des partenaires ne change pas la sortie finale
du modéle qui est une population complétement homo-
gene, mais elle retarde de maniére importante le proces-
sus de contagion culturel. La Fig. 2 (droite) montre la
grande vitesse de la convergence locale au début de
I’expérimentation puis un ralentissement dans la suite en
comparaison avec la vitesse de convergence sans sélec-
tion de partenaire.

2.2 Ktude de la stabilité

Deux types de stabilité sont considérés ici, la premiére est
la stabilité exponentielle presque siire et la seconde est la
stabilité exponentielle au P moment (cf [5] pour les
deéfinitions). Le probléme s’exprime ainsi :

Probléme 2.1. Pour toutes les incertitudes admissibles,
quelles conditions assurent la stabilité exponentielle
presque siire du systeme (1) ? Quelles conditions assu-
rent la stabilité exponentielle aux moindres carrés ?

3 Résultats principaux

Dans cette section, I’analyse de la stabilité du systéme (1)

est étudiée.
Table 1: limites de la stabilité avec délai temporel
To(x 10%) 0 0.0856 0.2303 0.7960
hg 0 0.5 1.0 1.5
To(x 103) | 1.7645 3.0717 5.1803 9.2734
hg 2.0 2.5 3.0 3.5
To(X 10%) | 23.4052 | 238.2837
hg 4.0 4.4

La matrice suivante des inégalités est satisfaite :

Y11 Y12 Y3

Y; = [ Py P3| <0, 2)
* * P33

Q; < pil, 3)

4 Application

Différentes limites temporelles TO et un délai maximum
hO garantissant la stabilité¢ exponentielle du systéme sont
listées dans la Table 1.
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