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ẋ = r · x · (1� x

K

)� 1
Y

µ · x

e + x

· y
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Remarque importante

Arguments reposant sur des propriétés 
qualitatives des fonction f, µ etc...

- Calculs plus élégants

-Valable pour des “classes” de fonctions
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ẏ = g(x, y)

" ⇡ 0
⇢

0 = f(x, y)
0 = g(x, y)

L-R = Lent-Rapide

f(x, y) < 0

f(x, y) > 0



dx(t)
dt

= µ(s1, s2, ...sp) ⇤ x(t)� ⌫(s1, s2, ...sp) ⇤ x(t)
Intermède mathématique : Systèmes L-R

dx(t)
dt

= f(x(t)� 1
Y µ(x(t), y(t)) · y(t)

dy(t)
dt

= µ(x(t), y(t)) · y(t)� ⌫(y(t) · y(t)

dx(t)
dt

= f(x(t)� 1
Y µ(x(t), y(t)) · y(t)

dy(t)
dt

= µ(x(t), y(t)) · y(t)� ⌫(y(t) · y(t)

⇢
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Interaction 

x(t + dt) = x(t) + dt · f(x(t) �dt · c(x(t), y(t)) · y(t)

+dt · µ(x(t), y(t)) · y(t)y(t + dt) = y(t) �dt · ⌫(y(t)) · y(t)

Une hypothèse forte :

µ(x(t), y(t)) = Y · c(x(t), y(t))

Proportionnalité entre ce qui est consommé et 
l’accroissement de la population de consommateurs

Etude mathématique du modèle de Rosenzweig-MacArthur
Retour en arrière

On remplace c(x, y) par 1
Y µ(x, y)
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ẋ = f(x)� 1
Y µ(x, y) · y
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Simulations de RMA
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ẋ =

1
"

(f(x)� µ(x) · y)
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Le problème Atto - Fox



Infected foxes

 Mobility modelized by the diffusion 
operator

Le problème Atto - Fox
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Le problème Atto - Fox











10^(-20) 10^(-3)



Le même avec du bruit



1 unit of  x =  individuals

-



+ very (very) small noise

Not a surprise





This is a (big)  surprise since  the 
number of individuals is still very 

large







m(t) = a + b cos(r t)

Simulations : In blue = determistic part only 

Simulations : In red = full model

-
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y(t) 

y(t) 

Extinction 

Non extinction 
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Manque :
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