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I. INTRODUCTION

All theory depends on assumptions which are not quite true.
That is what makes it theory. The art of successful theorizing is to
make the inevitable simplifying assumptions in such a way that the
final results are not very sensitive.! A “crucial”’ assumption is one
on which the conclusions do depend sensitively, and it is important
that crucial assumptions be reasonably realistic. When the results
of a theory seem to flow specifically from a special crucial assumption,
then if the assumption is dubious, the results are suspect.
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L'(t) = vL(t)
K'(t) = sP(K(t), L(t)) — pK(t)

L : force de travail

K : capital

P(K, L) : fonction de production

v : taux de croissance

i @ taux de dépréciation physique du capital

s : taux d'épargne

k(t) = K(t)/L(t) : capital par unité de travail
a=pu+v

Modele rudimentaire : d'autres facteurs (par ex. progrés technique)
peuvent étre introduits.

Laurent Guillopé Systémes dynamiques : 5 octobre

P homogene de degré 1 (rendements d’échelle constants) : en
posant p(k) = P(k,1), on a

P(K, L) = LP(K/L,1) = Lp(K/L)
et donc, vu que L' = vL, K" = sP(K, L) — uK,

K(t) = (K(t)/L()

— K'(8)/L(t) — K()L'(1)/L(2)
— sp(k(t)) — (1 + v)k(t)
— sp(k()) — ak(t)

En particulier, une fonction de production P de Cobb-Douglas du
type P(K,L) = K*L'=% avec a € (0,1), vérifie les hypothéses
économiques : la fonction p(k) = k* satisfait a I'ED

K'(t) = sk®(t) — ak(t)
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K'(t) = sk*(t) — ak(t), ko€ R’

C'est une équation du premier ordre de type Bernoulli et a

variables séparables.
La fonction ks = s¥/(@=1k vérifie 'ED ki = k& — aks : on
supposera s = 1

Il'y a un seul point d’équilibre ko = a/(®=1),
La solution du probléme de Cauchy k' = k* — ak, k(tp) = ko est

1
k(t) = [(ké_a _ kg.foc> e*(l*a)a(tfto) + kg_fai| Ty
convergente vers le point d'équilibre k. lorsque t — +oc.

Suivant le signe de kg — ke, la solution est globale, ou pas, lorsque
t — —o0.
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1/16 (attractif) et le sens de

variation des trajectoires, puis le champ des vitesses pour I'ED

: son portrait de phases 1d avec son
(augmentée), complété par le graphe de quelques solutions.
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unique point d'équilibre ke

I _ k1/4 — 8k
maxima(’plotdf ([1,k**(1/4)-8xk], [t,k],[t,0,5],[k,0,0.3]1)°)

ED scalaire k



