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Résumé

L’interprétation abstraite est une méthode générale qui permet de déterminer de maniere
automatique des invariants de programmes. Cette méthode conduit a résoudre un probleme de
point fixe non linéaire de grande taille mais qui possede des propriétés de monotonie. Ainsi,
déterminer des bornes sur les valeurs prises par une variable au cours de l'’exécution d’un
programme, est un probléme de point fixe équivalent & un probléme de jeu a deux joueurs,
a somme nulle et avec options d’arrét. Cette derniere observation explique la mise en oeuvre
d’algorithmes d’itérations sur les politiques.

Dans un premier temps, nous avons généralisé les domaines numériques polyédriques par
un domaine numérique abstrait permettant de représenter des invariants non-linéaires. Nous
avons défini une fonction sémantique abstraite sur ce domaine a partir d’'une correspondance
de Galois. Cependant, I’évaluation de celle-ci est aussi difficile qu’un probleme d’optimisation
globale non-convexe. Cela nous a amené a définir une fonction sémantique relachée, construite
a partir de la théorie de la dualité, qui sur-approxime de la fonction sémantique abstraite. La
théorie de la dualité a également motivé une construction d’une itération sur les politiques
dynamique pour calculer des invariants numériques. En pratique pour des programmes écrits
en arithmétique affine, nous avons combiné la relaxation de Shor et I'information des fonctions
de Lyapunov quadratique pour évaluer la fonction sémantique relachée et ainsi générer des
invariants numériques sous forme d’ellipsoides tronquées.

Le deuxieme travail concerne l'itération sur les politiques et le calcul du plus petit point
fixe qui fournit 'invariant le plus précis. Nous avons raffiné l'itération sur les politiques afin de
produire le plus petit point fixe dans le cas des jeux stochastiques. Ce raffinement repose sur
des techniques de théorie de Perron-Frobenius non-linéaire. En effet, la fonction sémantique
abstraite sur les intervalles peut étre vue comme un opérateur de Shapley en information
parfaite : elle est semidifférentiable. I’approche conjointe de la semidifférentielle et des rayons
spectraux non linéaires nous a permis, dans le cas des contractions au sens large de carac-
tériser le plus petit point fixe. Cette approche mene a un critere d’arrét pour l'itération sur
politique dans le cas des fonctions affines par morceaux contractantes au sens large. Quand
le point fixe est non minimal, le probleme consiste a exhiber un point fixe négatif non nul
de la semidifférentielle. Ce vecteur conduit a une nouvelle politique qui fournit un point fixe
strictement plus petit que le point fixe courant. Cette approche a été appliquée a quelques
exemples de jeux stochastiques a paiements positifs et de vérification de programmes.

Mots-clés : Interprétation abstraite; itération sur les politiques; optimisation conveze ;
convexité abstraite ; Perron-Frobenius non-linéaire ; théorie des jeux






Abstract

The abstract interpretation is a general method to compute automatically program in-
variants. This method leads to solve a non-linear fixed point equation involving a monotone
function. Determining numerical invariants in order, for instance, to give bounds on the val-
ues taken by the variables of a program, turns out to be equivalent to solving a two-player
zero-sum game with stopping options. This observation allows one to transport algorithms
from game theory, like policy iteration, to abstract interpretation.

The first contribution of this thesis is the generalisation of these abstract polyhedraic
numerical domains. We construct a general abstract numerical domain which encompasses all
the classical ones. We define an abstract semantic function in terms of a Galois connection.
However, evaluating the abstract semantic function is as hard as solving a non-convex global
optimization problem. Hence, we define a second semantic function called relaxed semantics
constructed from duality theory, which provides a safe overapproximation of the abstract
semantic function. The duality theory also motivates the construction of a dynamical policy
iteration algorithm to compute numerical invariants. In practice for programs written in
affine arithmetic, we combine Shor’s relaxation scheme and Lyapunov functions to evaluate
the relaxed semantic function and so generate numerical invariants which are the form of
truncated ellipsoids.

The second contribution concerns policy iteration and computation of the smallest fixed
point problem which provides the more precise invariant. We refined the policy iteration
algorithm in order to compute the smallest fixed point, in the case of stochastic games.
The refinement is based on non-linear Perron-Frobenius theory. However, since the abstract
semantic function in the case of interval domain can be interpreted as a Shapley operator
in perfect information, we use a weaker notion of differentiability : it is semidifferentiable.
The approach by the semiderivatives combined by non-linear spectral radius allows us to
characterise the fixed points in the non-expansive case. In the case of non-expansive and
piecewise affine (Shapley) operators, the characterisation leads to a termination criteria for
policy iteration. When the fixed point found by policy iteration is not minimal, the problem
is reduced to finding a non-positive fixed point for a semiderivative map. This vector provides
a descent direction which leads to a new policy and then to a strictly smaller fixed point. This
approach has also been applied to typical examples arising from game or program verification
problems.

Keywords : Abstract interpretation ; policy iteration ; convex optimisation ; abstract con-
vexity ; non-linear Perron-Frobenius; game theory
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quelques notations

1) Ensemble vide
o(E) Ensemble des parties d’un ensemble E
A° Complémentaire d’un ensemble
C Inclusion ensembliste classique
U Union ensembliste classique
N Intersection ensembliste classique
fix(f) Ensemble des points fixes d’une application f
Z Z U {+o0} U {—o0}
R RU {400} U{—00}
Ifp(f) Plus petit point fixe d’'une application f
gfp(f) Plus grand point fixe d’une application f
RX Ensemble des fonctions de X dans R
RY Ensemble des fonctions de X dans R
]Rf Ensemble des fonctions de X dans R
@f Ensemble des fonctions de X dans Ry U {400}
RX Ensemble des fonctions de X dans R U {+oo}
dom Domaine dune fonction
Id Fonction identité
e, Fonctions d’évaluations au point x
d
-y Produit scalaire usuel de RY i.e Z Ty
i
Al Transposée d’une matrice
bt Transposé d’un vecteur i.e vecteur ligne
Val(P) Valeur d’un probléme d’optimisation
Sol(P) Ensemble des solutions d’un probleme d’optimisation

C(E,F) Ensemble d’applications continues de E dans F' (E, F espaces topologiques)
card(C) Cardinal d’un ensemble C

Jg=« g(z) =a, YV

B(a,r) Boule de centre a et de rayon r

[a, b] Intervalle fermé de borne inférieure a et de borne supérieure b






CHAPITRE 1

INTRODUCTION

En 1962, Philippe Dreyfus, a ’époque ingénieur chez Bull, inventa le mot informatique
pour traduire en francais le terme anglais computer science. Il construit ce mot en contrac-
tant les mots information et automatique'. Ainsi, peut-on définir la science informatique
comme 'automatisation du traitement de I'information. Pour nous, la notion importante ici
est 'automatisation qui signifie sans intervention humaine. L’automatisation est donc a la
base des programmes informatiques : ces programmes exécutent de maniere automatique des
calculs numériques ou logiques voire simulent des expériences. Les programmes consistent en
une suite d’opérations écrites dans un certain langage de programmation qu’un humain veut
exécuter. La complexité des programmes actuels et leur longueur font que les programmes
sont aussi difficiles a vérifier qu’a écrire, pour illustrer nos propos : le logiciel embarqué d’une
automobile récente peut contenir plus de 35 millions de lignes de codes?. Une relecture du
code ne peut donc suffire pour garantir la correction d’un programme. Avant d’utiliser de tels
logiciels, il faut pourtant vérifier leur bon fonctionnement, vérifier que le programme répond
bien aux spécifications attendues, vérifier que le programme ne contient pas d’erreurs.

1.1 Veérification de programmes

1.1.1 Quelques dysfonctionnements catastrophiques

Nous soulignons dans cette sous-section I'importance des méthodes de vérifications avant
I'utilisation d’un programme. Nous citons trois dysfonctionnements désastreux bien connus
causés par des erreurs informatiques. On peut citer I'explosion de la fusée Ariane 5 [Boa96]
en 1996, 37 secondes apres son décollage. Ce dysfonctionnement était causé par la reprise
d’un logiciel concu pour Ariane 4 qui n’était plus valide sur la nouvelle fusée Ariane 5. Un
dysfonctionnement plus dramatique humainement : entre 1985 et 1987, un logiciel de controle
de la machine Therac-25 de radiothérapie a provoqué I’administration de doses massives de
radiation. Trois patients furent grievement blessés et trois autres décéderent [LT93]. Enfin,
citons le dysfonctionnement de I’antimissile Patriot [Ske92, BBO92| qui aurait dua intercepter

1. Michel Volle relate cette anecdote dans [Vol06, p 201-202]
2. source :http://www.mathworks.com/company/pressroom/newsletter/sept06/body_electronics.html
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le missile Scud lors de 'opération Desert Storm. Une erreur dans le logiciel de controle de
I’antimissile empécha l'interception et causa la mort de 28 soldats américains.

Ces dysfonctionnements exemplaires font partie d’une longue liste d’incidents liés a I’in-
formatique. Ils expliquent la longue et complexe activité de tests et de vérifications en amont
de 'utilisation et la commercialisation d’un logiciel.

1.1.2 Insuffisance du test

D’apreés Myers [MBT104], tester un programme consiste & exécuter le programme afin
d’y trouver des anomalies ou des défauts. Ainsi tester un programme semble la méthode la
plus naturelle pour vérifier la correction d’un programme. La finalité du test est de répondre
aux deux questions suivantes : « le programme réalise-t-il les spécifications attendues? » et
« le programme s’exécute-t-il normalement ? » ; plus précisément le test dit de vérification est
censé répondre a la premiere question tandis que le test dit de validation est censé répondre a
la seconde question. De plus, on peut différentier plusieurs types de tests a différents niveaux
du cycle de développement : le test unitaire qui vérifie chaque module du programme individu-
ellement, le test d’intégration qui vérifie le bon fonctionnement des compositions des modules
et enfin le test de conformité qui vérifie la conformité par rapport a la spécification prédéfinie.
Pour un test unitaire, des valeurs d’entrées sont tirées aléatoirement, les modules du logiciel
sont ensuite exécutés avec pour entrée ces valeurs aléatoires. Méme répétés en grand nombre,
ces tests aléatoires assurent le bon fonctionnement des modules avec une probabilité p < 1 ce
qui n’est pas suffisant pour des systemes critiques ou le moindre événement imprévu peut étre
catastrophique. Par ailleurs, le nombre de valeurs d’entrées peut étre élevé, par exemple un
logiciel avec 5 entrées analogiques sur 8 bits possede 240 valeurs d’entrées possibles. Le nom-
bre des valeurs d’entrée a tester rend donc impossible un test exhaustif et I’automatisation
des tests difficile. On peut résumer ce paragraphe sur le test par cette phrase due a Dijkstra
dans [Dij70] : « Tester un programme peut démontrer la présence de bugs mais jamais leur
absence ». Par conséquent, il faut utiliser une approche plus globale pour prouver que le pro-
gramme satisfait bien les spécifications demandées et chercher toutes les erreurs contenues
dans un programme.

1.1.3 Analyse statique de programmes

L’approche globale passe par des méthodes de vérification formelles comme ’analyse sta-
tique de programme. L’analyse est dite statique car ’extraction des propriétés se fait sans
exécuter le programme. L’analyse statique de programme se divise en trois grandes catégories :

e Les techniques de preuve a la Hoare [Hoa69, Win93] : prouver une propriété sur un

programme en traduisant le programme en une suite de formules logiques. Ces formules
logiques sont ensuite prouvées & 'aide d’assistants de preuve comme Coq® ou Isabelle *.

e Le model-checking introduit parallelement par Clarke et Emerson [CE82] et Queille

et Sifakis [QS82] prouve des propriétés sur un programme en regardant tous les états
atteignables durant ’exécution de celui-ci. Le probleme global est réduit a vérifier la
propriété a démontrer sur cet ensemble fini d’états.

e L’interprétation abstraite introduite par Patrick et Radhia Cousot [CCT77], une méthode

qui propose de prouver les propriétés en considérant une abstraction du programme par

3. http ://inria.coq.fr
4. http ://isabelle.in.tum.de
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une fonction construite a partir d’'une sémantique. Nous développerons plus tard les
principes de base de l'interprétation abstraite.

L’analyse statique de programmes permet de prouver l'absence de fautes dans les pro-
grammes. L’analyse statique possede d’autres applications pour la compilation notamment :
I'optimisation de codes, la parallélisation a la compilation... La méthode consiste a traduire
un programme en un systeme d’équations qui peut étre résolu automatiquement. Il n’est,
cependant, pas possible de construire un analyseur statique général capable de prouver ou
non qu'un programme donné satisfait une certaine propriété quelque soit le programme et
la propriété. Ceci est une conséquence du théoreme d’indécidabilité de Rice [Ric53]. L'inter-
prétation abstraite remédie a cette indécidabalité au prix d’une approximation. La méthode
consiste a écrire un systeme d’équations dont toute solution détermine une sur-approximation
de I’ensemble des comportements possibles du programme. Il peut arriver que cette solution
ne soit pas assez précise et ne permette pas de conclure que le programme satisfait une pro-
priété ou non. Le point important de 'interprétation abstraite est le caractere automatique
du calcul d’une solution. Les mondes industriel et académique ont développé plusieurs analy-
seurs statiques basés sur Uinterprétation abstraite ; citons en particulier : Astrée® développé
A 'E.N.S Ulm détecte les erreurs & I'exécution ; aiT © de la société Absint calcule le pire temps
d’exécution ; Fluctuat ” développé au C.E.A permet d’analyser les erreurs entre les valeurs
réelles d’un programme numérique et son implémentation machine sur les flottants ; Penjili®
développé a E.A.D.S prouve automatiquement les failles dues notamment aux tableaux non
initialisés, dépassement d’indices...; Polyspace Verifier? de The MathWorks détecte les
erreurs a l’exécution.

1.2 Problemes de point fixe en interprétation abstraite

1.2.1 Domaines numériques abstraits
Domaines relationnels et formes linéaires

Une méthode intuitive pour trouver des bornes sur les valeurs des variables d’un pro-
gramme en chaque point de controle est d’utiliser les intervalles. On cherche ainsi a déter-
miner en chaque point de controle de programme, pour chaque variable un intervalle contenant
toutes les valeurs que cette variable pourra prendre durant I’exécution. Le domaine des in-
tervalles a été le premier domaine considéré par Cousot et Cousot [CC77] pour calculer des
invariants numériques. L’inconvénient d’une analyse statique par intervalles est la perte de
I'information sur les relations entre les variables. L’introduction du domaine des polyedres
convexes [CHT78] a été une premiere approche pour garder les relations linéaires entre les vari-
ables. On considere ainsi toutes les relations linéaires (ou plutot affines) possibles. Lorsque
I’on fait tendre le nombre de relations vers l'infini, on parvient ainsi a décrire un ensemble
convexe fermé quelconque, car tout convexe fermé est intersection des demi-espaces fermés
qui le contiennent. L’analyse statique sur le domaine des polyedres utilise a la fois la représen-
tation des polyedres sous forme de contraintes et celle sous forme de générateurs et rayons.

http://www.astree.ens.fr

http://www.absint.com/ait/
http://www-1list.cea.fr/labos/fr/LSL/fluctuat/index.html
http://penjili.org/penjili.html
http://www.mathworks.com/products/polyspace/

© XN
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Or, le passage du polyedre sous la forme de contraintes & la forme en générateurs et rayons
est exponentiel puisqu’il faut 2" générateurs pour un systeme a n contraintes dans R". En
bornant le nombre de relations linéaires au cours de ’analyse du programme, on peut résoudre
le probleme d’explosion combinatoire. Une approche consiste a travailler dans une sous-classe
de polyedres. Parmi celle-ci, une sous-classe remarquable est celle des zones introduites par
Miné [Min0la] : une zone est un ensemble formé de vecteurs z € R%, d étant le nombres de
variables, définis par des contraintes de type potentiel, z; — x; < Cj; ot Cj; est une matrice
donnée, a coefficients dans R U {4+00}. Les zones permettent ainsi de borner les différences
entre les variables du programme. En incorporant une variable xy supplémentaire identique-
ment nulle, on exprime en particulier dans ce formalisme les bornes portant uniquement sur
une variable. Autrement dit, les zones sont plus expressives que les intervalles. Par la suite,
Miné [Min01b] a considéré les formes linéaires du type +z; +x;, Miné a appelé ce domaine, le
domaines des octogones. Le principe du calcul des invariants dans les octogones est le méme
que celui des zones. Sankaranarayanan, Sipma et Manna [SSMO05] ont proposé une générali-
sation du travail de Miné en fixant avant analyse, une famille finie (px)ieqo,.,x} de formes
linéaires qui définissent les contraintes d’un polyedre. L’invariant cherché est par conséquent
de la forme pg(z) < Ci et les inconnues sont les bornes Cj. En prenant d(d + 1) formes
linéaires de la forme p(z) = z; — xj, avec 0 < i,j < d et i # j, on retrouve évidemment le
domaine des zones.

Fonctions de Lyapunov et invariants numériques

Une autre approche qui sert de source d’inspiration a ce travail est issue de la théorie
du controle. Un programme informatique peut étre en effet considéré comme un systeme dy-
namique a temps discret. En théorie du controle, 'existence d’une fonction de Lyapunov suffit
a montrer la stabilité du systeme. Celle-ci fournit en outre une collection infinie d’ensembles
invariants par la dynamique (les ensembles de sous-niveau de la fonction de Lyapunov), qui
sont dans une certaine mesure analogues aux ensembles invariants construits en interpréta-
tion abstraite. Cependant, peu d’analyses de programmes utilisent des fonctions de Lyapunov
ou d’autres critéres de stabilité pour générer les invariants numériques. Feret [Fer04] a pro-
posé de calculer une fonction de Lyapunov par interprétation abstraite pour les systemes
linéaires d’ordre 2. Feron [FA08a, FAO8b] propose de calculer séquentiellement des ellipsoides
a chaque point de controle d’un programme. On peut citer aussi Martel [Mar02] qui a utilisé
la théorie de stabilité de Lyapunov en analyse statique. Martel a proposé une analyse statique
pour prouver la stabilité des calculs sur les flottants dans une boucle grace aux exposants de
Lyapunov.

1.2.2 Itération de Kleene

En interprétation abstraite, ’algorithme classique utilisé pour calculer le plus petit point
fixe d’une application croissante sur un treillis complet est litération de Kleene [Bou93,
Mar98]. La vitesse de convergence de l'itération de Kleene dépend des propriétés de conver-
gence (ou de divergence) du systéeme dynamique sous-jacent. L’itération peut donc étre tres
lente. La convergence en temps fini est assurée par des techniques d’accélération, introduites
par Cousot [CC92b], qui ne garantissent plus la précision de I'invariant calculé.

Lorsque les opérations du programme sont uniquement affines (pas de produits ou divisions
de variables), les coordonnées de la fonction sémantique abstraite, dans le cas des domaines
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numériques abstraits des intervalles, zones, octogones ou gabarits de Sankaranarayanan sont
des infima ou des suprema de fonctions affines (éventuellement juste des fonctions affines). Ce
dernier constat montre une certaine analogie avec I'opérateur de Shapley des jeux stochas-
tiques a information parfaite. L’itération de Kleene peut étre ainsi considérée comme ’ana-
logue de l'itération sur les valeurs de la théorie des jeux. En théorie des jeux, une alternative
a litération sur les valeurs est proposée par l'itération sur les politiques. Initialement intro-
duite par Howard [How60] pour les problemes de décision markoviens a un joueur, elle a été
généralisée par Hoffman et Karp [HKG66] au cas des jeux satisfaisant des hypotheses d’ergod-
icité, et généralisée ensuite au cas de jeux combinatoires pour lesquelles de telles hypotheses
ne sont plus satisfaites (jeux & paiement moyen, jeu de parité) [ZP96, CTGG99, VJ00]. Elle
a été adaptée par Costan et al dans [CGGT05] & I'analyse statique.

Lorsque I'espace des politiques est fini, I’itération sur les politiques converge toujours vers
un point fixe. En particulier, lorsque le point fixe est unique, on obtient a fortiori le plus
petit point fixe, correspondant a l'invariant de précision maximale. Les diverses variantes de
Iitération sur les politiques que ’on rencontre dans la littérature ont toutes la propriétés de
produire une suite de points fixes de fonctions associées aux politiques qui est strictement
décroissante pour un ordre convenable. On ne parcourt donc jamais deux fois la méme poli-
tique et I'algorithme termine donc en un temps au plus égal au nombre de politiques, qui
est en général exponentiel en la taille de I'instance. Un contre exemple récent de O. Fried-
mann [Fri09] montre que l'itération sur les politiques peut prendre un temps exponentiel dans
le pire des cas. Cependant, ce contre exemple a une structure tres particuliere, et sur la plu-
part des instances (aussi bien cas réels que problemes aléatoires), 'itération sur les politiques
pour les jeux converge trés rapidement [DG06, CTCG™9S].

Il y a cependant une différence technique importante entre I'itération sur les politiques de
la théorie des jeux et celle de ’analyse statique. Dans le premier cas, on se place typiquement
dans une situation ou le point fixe est unique, 'unicité étant due a la présence d’un taux
d’escompte, d’une possibilité de mort du processus sous-jacent (présence d’états absorbants),
et, dans des cas de non unicité, on rajoute en général des conditions qui permettent de
sélectionner un unique point fixe bien défini (par exemple : sélection du point fixe “Blackwell
optimal”, obtenu en faisant tendre le taux d’escompte vers 0). En interprétation abstraite, on
ne peut faire de méme, car la fonctionnelle d’analyse statique possede en général plusieurs
point fixes, et ’artifice du taux d’escompte évanescent ne peut étre employé. Néanmoins la
décroissance des termes de la suite générée par I'itération sur les politiques vers un point fixe
implique que tout terme fournit un invariant, parfois peu précis mais valide.

Citons aussi 'approche de Gawlitza et Seidl [GS07a, GS07b] qui définissent une itération
sur les « politiques » ascendantes. Gawlitza et Seidl initialisent leur algorithme par rapport a
la valeur L (le plus petit élément du domaine numérique abstrait) et itérent en sélectionnant
a chaque étape, la « politique » optimale. Le critere d’arrét de ’algorithme demeure I’atteinte
d’un point fixe. Cette approche du plus petit point fixe par le bas entraine un gain de précision.
Cependant aucun terme de la suite générée par I’algorithme ne fournit une information valide.

1.3 Contributions

1.3.1 Domaines numériques abstraits

Nous avons défini un domaine numérique abstrait basé sur la convexité abstraite [Mor70,
Sin97, Rub00]. En analyse convexe (classique), on peut caractériser les convexes fermés et
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les fonctions convexes semi-continues inférieurement par des théoremes de séparation par
des hyperplans (Hahn-Banach version géométrique). La convexité abstraite consiste a fixer
une famille de fonctions non nécessairement linéaires et de définir une notion de convexité
a partir de séparation par des lignes de niveaux des éléments de la famille. A la maniere de
Sankaranarayanan et al, nous nous sommes intéressés a des invariants numériques de la forme
{z e RY| p(x) < a(p), Vp € P} ot P est une famille de fonctions non nécessairement linéaires
et non nécessairement finie. Ces invariants numériques définissent des ensembles convexes
abstraits par rapport a P.

Par la suite, nous avons défini une fonction sémantique abstraite par rapport a une corre-
spondance de Galois entre les convexes abstraits et les fonctions convexes abstraites. En raison
d’un probléme de calculabilité, nous avons défini une deuxieme sémantique reldchée construite
a partir de la théorie de la dualité. En outre, cette fonction fournit une sur-approximation de
la fonction sémantique abstraite. La théorie de la dualité a également motivé une construction
d’une itération sur les politiques dynamique pour calculer des invariants sur notre domaine
numérique abstrait.

En pratique pour des programmes écrits en arithmétique affine, nous avons proposé la
relaxation de Shor pour évaluer la fonction sémantique relachée et ainsi générer des invariants
numériques sous forme d’ellipsoides tronquées. Dans les exemples décrits dans cette thése,
nous utilisons des fonctions de Lyapunov quadratiques pour des systéemes discrets induits par
les programmes.

La méthode pour les calculs d’ellipsoides tronquées a été prototypée sous la forme de
fichiers Matlab. La totalité des fichiers représente 3700 lignes de codes.

1.3.2 Itérations sur les politiques et probleme du plus petit point fixe

Nous avons montré que 'itération sur les politiques peut étre raffinée de maniere a produire
toujours le plus petit point fixe dans le cas des jeux stochastiques. Ce raffinement repose sur
des techniques de la théorie de Perron-Frobenius non-linéaire. De plus nous avons interprété
le probleme de minimalité comme un probleme d’optimisation. Nous avons donc extrait une
condition de premier ordre pour caractériser le plus petit point fixe. Toutefois, comme la
fonction sémantique abstraite sur les intervalles peut étre vue comme un opérateur de Shapley
en information parfaite, elle est non différentiable et ne possede pas de propriétés de convexité.
Nous avons utilisé une notion plus faible de différentiablité : la semidifférentiabilité, cette
notion comnsiste a remplacer 'approximation locale affine classique de la fonction par une
approximation locale par une fonction homogene continue. L’approche par la semidifférentielle
combinée aux rayons spectrauxr non-linéaires nous a permis de caractériser les points fixes
localement minimaux. Dans le cas des contractions au sens large comme les opérateurs de
Shapley, la caractérisation concerne uniquement le plus petit point fixe. Cette caractérisation
a conduit a un nouveau critére d’arrét pour l'itération sur politique dans le cas des fonctions
croissantes contractantes au sens large et affines par morceaux. Lorsque le point fixe est non
minimal, le probleme est réduit a exhiber un vecteur propre non-linéaire de la semidifférentielle
sur le cone négatif standard. Un tel vecteur fournit « direction de descente » qui permet de
trouver une nouvelle politique conduisant a un point fixe strictement plus petit que le point
fixe courant.

La méthode a été implémentée en C. Le prototype actuel est une amélioration d’un pro-
totype existant implémentant 1’itération sur les politiques dans le domaine des intervalles. Le
prototype comprend désormais environ 15000 lignes de code.
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1.4 Plan de these

La premiere partie constitue un rappel des outils de 'analyse statique par interpréta-
tion abstraite ainsi que les méthodes de calcul de point fixe utilisées actuellement en inter-
prétation abstraite. Dans le chapitre 2, nous rappelons également les principes de base de
Iinterprétation abstraite et notamment la construction des fonctions sémantiques et des do-
maines abstraits nécessaires au calcul du plus petit point fixe. Nous terminons ce chapitre
par quelques domaines numériques les plus fréquemment utilisés en interprétation abstraite.
Dans le chapitre 3, nous présentons les méthodes de calcul de point fixe de 'interprétation
abstraite. Nous débutons par des rappels sur l'itération de Kleene et les techniques d’accéléra-
tion couplées a cette méthode. Puis, nous donnons des approches alternatives qui n’utilisent
pas des techniques d’accélération. En particulier, nous développons dans ce chapitre, la méth-
ode d’itération sur les politiques, en respectant I'ordre historique puisque nous commengons
par traiter l'itération sur les politiques dans le cadre des jeux stochastiques pour finir par son
utilisation en interprétation abstraite.

Dans la deuxieme partie, nous présentons notre premiere contribution : les domaines
numériques abstraits des sous-niveaux. Celle-ci a fait I'objet de 'article de conférence [AGG10)].
Dans le chapitre 4, nous définissons les concepts de base du domaine abstrait des sous-niveaux
ainsi que les théoremes importants de 'interprétation abstraite comme ’existence d’une corre-
spondance de Galois entre les ensembles convexes abstraits et les fonctions convexes abstraites
et I'isomorphisme de treillis. Dans le chapitre 5, nous construisons les équations de points fixes
a résoudre pour calculer nos invariants numériques et nous proposerons une itération sur les
politiques « dynamique » dans le domaine des sous-niveaux basée sur la théorie de la dual-
ité lagrangienne et de la programmation semi-infinie. Le chapitre 6 fournit un exemple de
calculs d’invariants dans des domaines numériques avec une base finie de fonctions de base
quadratiques, nous donnons dans ce chapitre des exemples d’analyse de programmes dans ces
domaines. Enfin, le chapitre 7 conclut cette partie.

Dans la derniere partie, nous donnons une réponse partielle au probleme de minimalité,
notamment dans le cadre des fonctions croissantes affines par morceaux contractantes au sens
large. Cette partie correspond a article de conférence [AGGO08a]. Dans le chapitre 8, nous
proposons une caractérisation d’un plus petit point fixe fini grace a la semidifférentielle et aux
rayons spectraux non-linéaires. Cette caractérisation est la base du raffinement de ’algorithme
d’itération sur les politiques pour le calcul d’un plus petit point fixe fini. Dans le chapitre 9,
nous appliquons l'itération sur les politiques pour le calcul du plus petit point fixe a des
problémes de jeux stochastiques positifs et a 'interprétation abstraite dans le domaine des
intervalles. Le chapitre 10 constitue la conclusion de cette partie.
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Analyse statique de programmes
par interprétation abstraite






CHAPITRE 2

PRINCIPE DE I’ANALYSE STATIQUE PAR INTERPRETATION
ABSTRAITE

L’analyse statique de programmes consiste a extraire des propriétés sur les programmes.
Pour déduire ces propriétés, I’analyse statique se base sur I’étude sémantique de la représenta-
tion syntaxique du programme. L’analyse est dite statique puisqu’elle se fait sans exécuter
le programme. La propriété a vérifier peut étre la preuve que le programme termine, qu’un
certain état du programme est atteint, qu’aucune erreur ne se produit pendant I’exécution du
programme ou que les valeurs des variables du programme sont bornées... Les propriétés de
terminaison et d’atteignabilité sont dites de fatalité, c’est-a-dire qu’elles sont vraies & partir
d’un certain temps pour une exécution du programme. La propriété de bornes est qualifiée
de propriété de stireté, car elles assurent qu’'une propriété invariante sera toujours respectée
quelque soit les exécutions. Cela est souvent utilisé pour prouver que les exécutions possibles
restent toujours dans des bornes acceptables et que rien de mauvais ne se passera. Pour véri-
fier qu'une propriété de streté est satisfaite, il faut vérifier que cette propriété est respectée
pour tous les comportements du programme, une telle propriété est appelée invariant du pro-
gramme. Dans cette these, nous nous intéressons au calcul d’un type d’invariant numérique :
trouver des bornes sur les valeurs des variables d’un programme valides pour tout état du pro-
gramme. Le calcul de ces bornes doit étre le plus précis possible afin que I’ensemble déterminé
grace aux bornes contienne peu de valeurs non atteintes par les variables du programme.

Le calcul d’invariant revient & chercher la plus petite solution d’un probleme de point fixe
dans un ensemble ordonné. Ce probléeme de point fixe est aussi appelé équation sémantique et
le plus petit point fixe solution de cette équation est appelé sémantique concrete. Cependant,
la sémantique concrete d’un langage de programmation, n’est, en général, pas calculable.

Le but de 'analyse statique par interprétation abstraite [CC77] est de construire, a partir
de I’équation sémantique concrete, une équation abstraite définie sur un domaine abstrait, sur
lesquels nous pouvons calculer une sur-approximation stre de la sémantique concrete. Dans
de nombreux cas, la stireté est assurée par l'existence d’une correspondance de Galois entre le
domaine concret, sur lequel la sémantique concrete est construite, et le domaine abstrait. La
sur-approximation est appelée sémantique abstraite, c’est la plus petite solution de I’équation
sémantique abstraite.

Pour commencer, nous rappelons quelques définitions sur les ensembles ordonnés et des
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théoremes de points fixes sur ces ensembles, section 2.1. Puis nous expliquons comment con-
struire la sémantique concrete sur un langage jouet, section 2.2. Enfin nous décrivons la
méthode de l'interprétation abstraite, section 2.3.

2.1 Rappels sur les ensembles ordonnés et les points fixes

Dans cette section, nous rappelons les structures ensemblistes qui vont étre utiles pour
décrire le principe de I'interprétation abstraite. Pour ces rappels, nous nous sommes inspirés
du livre [GHK"80]. Dans notre probléme de calcul d’invariants numériques, la notion de pré-
cision et donc la notion d’ordre intervient, ceci explique I'introduction d’ensembles ordonnés,
définition 2.1. De plus, nous souhaitons un invariant le plus précis possible, nous devons nous
assurer que le plus précis possible a un sens, définition 2.5. Enfin, la sémantique, qu’elle soit
concrete ou abstraite, est définie comme le plus petit point fixe d’une application. Nous don-
nerons par conséquent les deux théoremes importants de points fixes, le théoreme de Tarski 2.1
et le théoreme de Kleene 2.2 qui assurent, d’une part, I’existence et d’autre part, une méthode
de calcul d’une sémantique.

2.1.1 Les ensembles ordonnés

Définition 2.1 (Ensemble ordonné)

On appelle ordre partiel sur un ensemble E, une relation < :

— réflexive : Vx € F, = < x.

— antisymétrique : Va,y € F, © < y et y X x implique que = = y.

— tramnsitive : Va,y,z € E, x <y et y < z implique que = < z.

On dira que (£, <) muni d’une telle relation est un ensemble ordonné.

Exemple 2.1
Soit E un ensemble non vide, la relation d’inclusion C entre deux sous-ensembles de E est
une relation d’ordre sur p(FE), ’ensemble des parties de F.

Exemple 2.2
Soit E un ensemble non vide. On définit la relation binaire Co, sur p(E)?, par (A1, As) Co
(B1, Bs) ssi A1 C By et Ay C Bs. La relation Cq est une relation d’ordre sur Q(E)2

Remarque 2.1 Par récurrence sur n € N, pour tout n € N, p(E£)" muni de la relation C,,
définie par A = (A;)i=1,..n. Cn B = (Bj)i=1,...n ssi A; C B;, pour tout i = 1,...,n, est un
ensemble ordonné.

Exemple 2.3
Nous introduisons le graphe orienté G = (S, A) ou S désigne 'ensemble des sommets et A
I’ensemble des arcs :

On définit pour le graphe 2.1 la relation binaire < par S; =< S; ssi il existe un chemin
menant de S; & S c’est-a-dire il existe Sy, ..., 5, tels que pour I € {1,...,k—1},(S;, Si,,) €
A, S;, = S; et S;;, = S;. La relation =< est une relation d’ordre sur S.
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Figure 2.1 — Graphe orienté de ’exemple 2.3

Définition 2.2 (Borne inférieure)
Soit (F, =) un ensemble ordonné et F' C E, e de E est la borne inférieure de F' §’il
vérifie :

VeeF, exzxetsiVeeF, y=zalorsy e .

Remarque 2.2 Si e < x, pour tout x € F, on dit que e est un minorant de F. La borne
inférieure de F est donc le plus grand des minorants.

Définition 2.3 (Borne supérieure)
Soit (E, <) un ensemble ordonné et FF C E, € de E est la borne supérieure de F s’il
vérifie :

Veel, x 2¢etsiVe e F, x <yalorse <y .

Remarque 2.3 Si ¢ < €, pour tout x € F, on dit que € est un majorant de F. La borne
supérieure de F' est donc le plus petit des majorants.

Exemple 2.4
Soit A, B € p(E), AU B est la borne supérieure de {A, B}. Sa borne inférieure est AN B.
Définition 2.4 (Treillis)

Un ensemble ordonné (F, <) est un treillis si tout sous-ensemble fini de F possede une
borne inférieure et une borne supérieure.

Exemple 2.5
R muni de 'ordre usuel est un treillis.

Contre-exemple 2.1
Nous reprenons 'exemple 2.3. Le sous-ensemble {53, S3} n’admet pas de borne supérieure
dans (S, <) car 'ensemble {S2, S3} n’admet pas de majorant. Sa borne inférieure est 5.

Définition 2.5 (Treillis complet)

Un treillis (E, <) est dit complet si tout sous-ensemble quelconque de E possede une
borne inférieure et une borne supérieure.

On notera L g et Tp respectivement le plus petit et le plus grand élément de F. La
borne inférieure d’un sous-ensemble F' de E sera notée inf(F’), sa borne supérieure sup(F).
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Remarque 2.4 Lorsque le sous-ensemble ne contiendra que deux éléments x, y, on notera la
borne inférieure de {x,y}, inf(x,y) et sa borne supérieure sup(z,y).

Exemple 2.6
Pour tout ensemble non vide F, o(FE) muni de la relation d’inclusion est un treillis complet
avec pour plus grand élément E et pour plus petit élément ().

Contre-exemple 2.2
R muni de 'ordre usuel n’est pas un treillis complet.

Définition 2.6 (Chaine)
Soit (E, <) un ensemble ordonné. Une chaine F' est un sous-ensemble totalement ordonné
c’est-a-dire :

Ve,ye F, xt youy=x .

Exemple 2.7
Pour 'exemple 2.3, tous les ensembles de sommets d’un chemin du graphe forment des chaines
sur (S, <).

Définition 2.7 (CPO)
Un ensemble ordonné (£, <) est dit complet, ou CPO (en anglais complete partial order),
si toute chaine non vide possede une borne supérieure.

Exemple 2.8
Les treillis complets sont des CPO.

Exemple 2.9
L’ensemble ordonné (.S, <) défini a I'exemple 2.3 est un CPO.

Contre-exemple 2.3

Considérons la suite définie par ug = 0 et, pour tout n € N, up41 = v6 — uy,. Cette suite
converge vers 2, elle est donc bornée. Mais I’ensemble U = {u,, | n € N} muni de 'ordre usuel
de R, n’est pas un CPO puisque la chaine {ug, | n € N} n’admet pas de borne supérieure.
En effet, la fonction z — v/6 — x est décroissante, d’ou, la croissance de la suite us,, la suite
est donc majorée par 2 mais il n’existe pas d’entier n € N tel que u,, = 2 et on conclut que
{ug, | n € N} n’admet pas de borne supérieure dans U.

Exemple 2.10
Reprenons le contre-exemple 2.3, ’ensemble U U {2} est un CPO.

2.1.2 Points fixes sur les ensembles ordonnés

Les applications croissantes forment une classe d’applications primordiale pour la théorie
des points fixes sur les ensembles ordonnés.

Définition 2.8 (Fonction croissante)

Soient deux ensembles ordonnés (E, <g) et (F, <p). Une application f de E dans F est
dite croissante si
Ve,ye B, v Zpy = f(z) 2r f(y) .

Si(z =g y et x # y) implique que (f(z) <r f(y) et f(x) # f(y)) alors f est dite strictement
croissante.
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Exemple 2.11
Les applications U et N de (p(E)?, C2) dans (p(E), C) sont croissantes.

Définition 2.9 (Fonctions continues sur un CPO)

Soient (E, <g) et (F,=<p) deux CPO. Une application f de E dans F est dite continue
sl :

— f est croissante.

— Pour toute chaine G de E :

sup ({f(x) |z € ) = f <sup<G>)
F E

Autrement dit, une fonction continue sur un CPO est croissante et préserve les bornes
supérieures.

Remarque 2.5 Un CPO peut étre muni d’une topologie spéciale : la topologie de Scott, ainsi
la définition de la continuité 2.9, correspond a la continuité au sens de la topologie de Scott
(voir par exemple [GHK80]).

Exemple 2.12
Soit (E, <) un CPO, la fonction Id, telle que, pour tout x € E, Id(x) = x est continue sur
(B, =X).

Exemple 2.13
Reprenons 'exemple 2.10. Une fonction continue sur R, pour la topologie usuelle, est continue

sur le CPO U U {2}.

Contre-exemple 2.4

La fonction f, telle que, pour tout u € U, défini a exemple 2.10, f(u) =0 et f(2) =1 n’est

pas continue de (U U {2}, <) sur ({0, 1}, <). Considérons la chaine {ug,y1 | n € N} U {2},

par décroissance de z — V6 — x, la suite (u2p+1)nen est décroissante et minorée par 2. Par

conséquent, sup{ug, 11 | n € N} U{2} = u; = V6 d’'ott f(sup{ug,i1 | n € N} U{2}) = 0 mais
U U

la borne supérieure de {f(u) | u € {ugn+1 | n € N}U{2}} = f(2) = 1.

Définition 2.10 (Point fixe)

Soient X un ensemble et f une application sur X. Un élément z € X est un point fixe
si f(z) ==.

On notera fix(f) ’ensemble des points fixes de f. Le plus petit point fixe de f, s’il existe,
sera noté lfp(f), son plus grand point fixe, s'il existe, gfp(f).

Exemple 2.14
Soit f la fonction de [—30,6] dans [—30, 6], telle que pour tout = € [—30,6], f(z) = V6 — x.
Le réel 2 est un point fixe de f.

Définition 2.11 (Post point fixe et pré point fixe)

Soient (X, <) un ensemble ordonné et f une application sur X. Un élément = € X est
un post point fixe si f(z) < z. Un élément = € X est un pré point fixe si z < f(z)
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Théoréme 2.1 (Théoréme du point fixe de Tarski, [Tar55] )
Soient (E, <) un treillis complet et f une application croissante sur E. Les points fixes
Ifp(f) et gfp(f) existent et :

Iip(f) = inf{x € E'| f(z) 2z} et gfp(f) =sup{z € E'|z = f(x)} .

Pour une application f d’une ensemble E' dans lui-méme, nous notons 1%, Tapplication
définie par f' = fsii=1et fitl = f(f7).
Théoréme 2.2 (Théoréme du point fixe de Kleene, [Kle52))
Soient (E, <) un CPO et f une application continue sur E. Le point lfp(f) existe et :

Ifp(f) = sup{f’(Lg) | i€ N} .

Remarque 2.6 Le théoreme de Kleene admet également une formulation duale pour le plus
grand point fixe gfp(f).

2.2 Sémantique concréte d’un programme

Pour analyser un programme P, nous commencons par donner la syntaxe, sous-section 2.2.1
permettant d’écrire un programme P puis l'interprétation mathématique du langage a ’aide
du graphe de flot de controle, sous-section 2.2.2 et enfin la construction de notre équation de
point fixe nécessaire au calcul d’invariants numériques, sous-section 2.2.3.

2.2.1 Syntaxe des programmes

Dans cette sous-section, nous décrivons la syntaxe utilisée dans le reste de la these. Elle
est inspirée de la syntaxe SIMPLE e.g [Win93]. Une autre référence remarquable est la these
d’Antoine Miné [Min04]. Elle définit quel type de programmes nous pouvons écrire et étudier.
Nous posons Z = Z U {+o00} U {—c}, R = RU {+cc} U {—o0}, puis G € {Z,R} et enfin
G e {Z,R} .

Nous notons d le nombre de variables. La notation V(P) désigne le vecteur des d variables
du programme P. Nous introduisons également, la notation V;(P) qui représente I’ensemble
des variables d’un programme P. L’arithmétique utilisée pendant cette these est donnée par
la classe des applications polynomiales :

Définition 2.12 (Fonction polynomiale)

On dit que T : G% — G est une fonction polynomiale multivariée en y si ¢’est une somme
finie d’éléments de la forme :

a1, Q2

ag
PalY1 Yoo oYy

oup, € G et ay,an,..., a4 sont des entiers naturels. Le vecteur o = (o, g, ..., ) est
appelé multi-entier.

Les expressions sont des intervalles fermés de G, ou des images des variables du pro-
gramme par une fonction polynomiale. [’image d’un sous-ensemble de G par une application
polynomiale est I'union des images des vecteurs de ce sous-ensemble.
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Les tests test peuvent étre construits comme comparaison entre une image des variables du
programme par une fonction polynomiale et une constante de G. Nous autorisons les mots-clés
booléens and et not pour respectivement la conjonction et la négation de tests. Cependant,
meéme si elles sont redondantes, les constantes booléennes true et false existent dans notre
syntaxe. En effet, on peut choisir a égal a 400 et donc expr < a est toujours vrai, de méme
qu’en choisissant a égal a —oo, expr < a est toujours faux.

Les instructions élémentaires inst sont des affectations, elles associent une nouvelle expres-
sion a une variable. On autorise aussi le mot-clé assume qui comme le nom 'indique, permet
de supposer que le vecteur de variables, a un certain moment du programme appartient a un
ensemble C'. L’instruction skip permet d’ajouter des instructions qui ne modifient pas I’état
de la mémoire. Cette instruction sera utile plus tard pour ajouter des points de controle sans
modifier sémantiquement la fonction. Les branchements conditionnels if then else, indiquent
qu’on exécute une instruction si un test est vrai et une autre instruction sinon. Les boucles
correspondent a l'exécution d’une instruction tant qu’un test est satisfait.

Les expressions, tests et instructions utilisés sont décrits plus formellement a la figure 2.2.

expr = a a€eG
| a,b] a,beG
| T(X) T : G — G polynomiale
X eVi(y)
test = true
| false
| T(X)<a a€G, X eVi()
T : G — G polynomiale
| test and test
| not test
inst = assume (Xi,...,X,) €C (X1,...,Xq) €V()
C C G
| skip
| X =expr X eVi()
| if testthen {inst} else {inst}
|  while test {inst}
| inst ;inst

Figure 2.2 — Syntaxe autorisée pour écrire un programme

La syntaxe étant définie, il faut en donner un sens mathématique manipulable pour nos
calculs d’invariants.

Exemple 2.15
Le programme C suivant est un programme bien écrit dans la syntaxe définie par notre
grammaire 2.2 :
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x=1;
while (x<=10){
x=x41;

}

Exemple 2.16
Le programme avec un branchement conditionnel suivant est un programme bien écrit dans
la syntaxe définie par notre grammaire 2.2 :

[0,1];

=[0,1];

f (x—y<=0)

then {
x=x4+1;
}

else {
y=y+1;

}

be
y
i

2.2.2 Graphe de flots de contrdle et sémantique concréete

Pour analyser un programme, nous analysons les variables en tant que vecteur de G?. Ainsi
les expressions constantes deviennent des sous-ensembles de G?, les fonctions polynomiales
deviennent des fonctions polynomiales & valeurs vectorielles (chaque coordonnée de la fonction
est une fonction polynomiale). Ces fonctions a valeurs vectorielles sont supposées a valeurs
dans G¢. Méme si la fonction ne modifie pas toutes les variables, on peut compléter cette
fonction par la fonction identité sur les composantes des variables non affectées par la fonction.
Les tests sont traités comme des inégalités vectorielles au sens de l'ordre produit usuel. De
manieére similaire aux fonctions, on peut compléter I'inégalité vectorielle par des inégalités
toujours vraies sur les composantes n’intervenant pas dans le test. Les affectations sont vues
comme des affections paralleles vectorielles.

Graphe de flots de controle

Le graphe de flots de contréle est un graphe orienté représentant la suite des instructions
d’un programme informatique. Pour décrire un programme, celui-ci peut étre découpé a ’aide
de points de controle étiquetés par des entiers car en nombre fini. Ces points de controle jouent
le role de sommets dans le graphe. Un arc du graphe représente une transition entre deux
points de controle. Une transition est soit un vecteur d’affectations soit un vecteur de tests
de la syntaxe 2.2. Un arc sera étiqueté par une transition. Le graphe de flots de controle
étant construit a partir d’un programme informatique, ce graphe contient un sommet dont
le degré entrant est 0 et un sommet dont le degré sortant est 0. Sur le graphe, 'unique
sommet de degré entrant nul sera symbolisé par le nombre 0, les sommets de degré sortant
nul seront caractérisés par un nombre entier non nul encadré qui symbolise les points de sortie
du programme, les autres sommets sont des nombres entiers non nuls associés aux points de
controle.

On notera B(P) 'ensemble des points de controle du programme P, £(P), ’ensemble des
affectations et des tests de P et G(P) = (B(P),T(P),L(P)) le graphe de flots de controle
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associé & P avec T(P) C B(P)?. Une relation est notée ((,7),£) ot i,j € B(P) et £ € L(P).
Nous notons I’ensemble des relations d’un programme étiqueté P, R(P).

Exemple 2.17
La transition entre les points de controle 2 et 5, x = 4 sera symbolisée par la relation

((2,5),z =4).
() x=4 ()

Sur le graphe, un sommet aura deux arcs sortants si le point de controle associé représente
une boucle ou un branchement conditionnel. Un arc sera étiqueté par le test d’entrée de boucle
ou de branchement conditionnel, 'autre arc sera étiqueté par la négation du test.

A la maniére de Miné [Min04], on ajoute un point de contrdle et un arc non étiqueté qui
représente des instructions skip apres chaque affectation :

— si elle précede while ou si celle-ci est la derniere affectation d’une boucle while.

— si c’est la derniere affectation des parcours then et else d’un branchement conditionnel

if.

Ce découpage sera tres pratique pour la résolution de 1’équation de point fixe.

Exemple 2.18

A la figure 2.3, nous nous intéressons a un simple programme contenant une boucle qui,
jusqu’a la valeur 11, a chaque itération, incrémente la variable x initialisée a O.

x=1; [1]
while [2] (x<=10){ [3]
x=x+1; [4]

+ 5]

Figure 2.3 — Un programme contenant une boucle a gauche et son graphe de flot de controle
a droite

Exemple 2.19
A la figure 2.4, nous regardons un simple programme avec un branchement conditionnel if.
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(x,y):=[0,11x[0,1]

x=[0,1];
~[0.1]5 [1] e <o .
i (xoy<=0) [2] v 20
then {
x=x-41;
}3]
else [4]{ x:=x+1 yi=y+1
y=y+1;
H5]
[6]

Figure 2.4 — Un programme avec un branchement conditionnel a gauche et son graphe de flot
de controle

Sémantique concreéte

Pour étudier un programme P écrit grace a la syntaxe définie a la figure 2.2, il faut
donner une interprétation de chaque élément composant cette syntaxe. Toutefois, comme
nous représentons le programme par un graphe de flots de controle, nous devons interpréter
la syntaxe 2.2. Fn effet, grace aux exemples 2.18, 2.19, il suffit d’interpréter les expressions, les
tests et les affectations pour pouvoir analyser un programme. L’interprétation des éléments de
la syntaxe 2.2 est donnée par une sémantique. Une sémantique décrit tous les états possibles
d’un programme en fonction des états initiaux. Pour définir plus formellement ce qu’est une
sémantique, nous introduisons la notion d’environnement. Un environnement est une fonction
qui associe aux variables du programme une valeur ou plutot un vecteur dans G? dans notre
cas. Nous notons ¥ Pensemble des environnements c’est-a-dire ¥ = {0 | o : V(P) — p(G%)}.
Concrétement, un environnement retourne les valeurs des variables dans la mémoire de la
machine a un instant donné de ’exécution du programme P. D’un point de vue mathématique,
une sémantique correspond a une fonction sur I’ensemble des environnements qui renvoie un
sous-ensemble de G? dans le cas des expressions, un booléen dans le cas des tests et un
environnement dans le cas des instructions. Une sémantique est dite concrete quand elle
décrit précisément la maniere dont s’exécute un programme.

Nous rappelons qu’une expression est considérée comme vectorielle, c’est-a-dire, un élé-
ment de G%. Pour une expression expr, [expr] désigne une application de 3 dans 0(GY). Soit
o € %, l'interprétation des expressions est détaillée a la figure 2.5 :

L’interprétation d’un sous-ensemble de G? est le sous-ensemble lui-méme car il représente
une constante dans le programme et donc ne varie pas au cours de 'exécution de celui-ci et,
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[C1(o) = C
[T(X)](0) = {T(a)|aeca(X)}

Figure 2.5 — Interprétation des expressions

par conséquent, sa valeur est indépendante de I’état mémoire. L’interprétation des variables
dans un environnement est le vecteur de valeurs en mémoire. Enfin, I'interprétation de I'image
d’une expression par un polynome est 'image des valeurs prises par cette expression dans un
environnement donné.

Les tests sont pour rappels de la forme 7(X) < a oil 7 est & valeurs dans G? et a € G~
Pour un test test, [test] est une application de ¥ dans ’ensemble des parties des booléens B
c’est-a-dire p({true, false}). Soit o € X, l'interprétation des tests est donnée a la figure 2.6 :

[true] (o) = true
[false] (o) = false
}true,}false} sidy, z € [[T(X)]E[(a(),y)ﬂ? (;, z>a
B true sidy e|T o), y<a
[T(X) = a](o) N éfalse} si dy € [T(X)](o), y>a
[testl and test2](c) = {t1 At |t1 € [testl](o), ta € [test2](o)}
[not test](o) = {-t|t e [test](o)}

Figure 2.6 — Interprétation des tests

Les tests true et false sont indépendants de l’environnement, la signification du test
T(X) < a, ou T est une fonction polynomiale, pour un environnement donné est 1'union des
booléens true et false si 'interprétation de T'(X) contient a la fois des éléments plus petits et
strictement plus grands, au sens de l'ordre usuel de @d, que ’élément a € @d. Le test not test
est interprété comme ’ensemble des négations des éléments de l'interprétation de test.

L’affectation d’une expression a une variable change son état mémoire, il faut donc in-
terpréter cette affectation comme un nouvel état mémoire, c’est-a-dire un environnement,
[X = expr] est, par conséquent, une application de l’ensemble des environnements dans
lui-méme, et on a, pour o € X,

[X = expr](o) = o[X — [expr](o)],

ou, o[X — [expr](o)] signifie que 'on remplace les valeurs mémoires du vecteur X par les
valeurs mémoires de expr interprétées dans ’environnement o.

Exemple 2.20

L’affectation = := 5 est interprétée par [x = 5](0) = o[z — [5](0)] = o[z — 5]. Finalement,
olr — 5](x) = 5.

Exemple 2.21

Supposons que, o(x) = 2 (2 est la valeur en mémoire au moment ot on évalue la variable z),

I'affectation z = 2 s’interprete de la maniere suivante : posons o’ = o[z — [2°](0)] = o[z —

(o(z))3], dow, o' (x) = 8.
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2.2.3 Sémantique collectrice

Nous voulons trouver des bornes sur les valeurs des variables a chaque point de controle.
Les valeurs de ces variables sont données par les environnements. Une méthode pour borner
ces valeurs est de collecter toutes les valeurs. Cette méthode est classique, on collecte tous
les environnements construits a un point de controle donné, on parle dans ce cas de séman-
tique collectrice. Nous définissons cette sémantique a partir du graphe de flots de controle.
Il faut donc donner l'interprétation des affectations, et des tests. Puisqu’on agrége des envi-
ronnements, nous devons travailler avec des sous-ensembles d’environnements. La sémantique
collectrice est donc une fonction sur les parties de X.

Comme, nous avons ajouté des arcs sans étiquette qui représentent des instructions skip.
La sémantique collectrice [.J¢ sur une instruction skip est l'identité, en d’autres termes,
[skip]c(S) = S ou S est un sous-ensemble de X.

Nous définissons la sémantique collectrice [.J¢ sur les affectations comme 'union des
environnements construits a partir de cette affectation c’est-a-dire, pour un sous-ensemble
non vide S de X :

[X = exprle(S) = | J{o[X = [expr](0)]}
c€eS
Bien évidemment, [X = expr]c(S) =0si S =0.
Pour les tests, on filtre les environnements de S qui satisfont les conditions du test, plus
formellement, la sémantique collectrice d’un test test :

[test]c(S) = {o € S | true € [test](o)}

Bien évidemment, [test]c(S) =0 si S = 0.

Le nombre entier n désigne le nombre de point de controles pour analyser le programme P.
A présent, on peut définir la fonction sémantique concrete FC de (p(X))"*! dans lui méme,
construite a partir de la sémantique collectrice. La coordonnée i-eme de F’ ¢ désigne le nouvel
ensemble d’environnements créé au point de contréle i. La fonction sémantique concréte F¢
est définie par :

So sit=0
Vi€ {0,...,n}, F7(So,81,...,5n) = U [de(s)) sii#0
((5,9),0)ER(P)

Soit S = (S;)i=0,...n le vecteur des ensembles d’environnement associés au point de controle

Nous ne nous intéressons pas aux valeurs des cases mémoires des variables d’un programme
avant son lancement. Par conséquent, nous supposons que ’ensemble d’environnement Sy ne
contient que I'environnement qui renvoie I’ensemble vide, cet environnement est noté oy.

L'image de S par F© est exactement le vecteur S. Pour trouver les ensembles d’envi-
ronnements a chaque point de controle, il faut donc résoudre ’équation de point fixe dans

p(Z)"

S =FY(9) (2.1)

Exemple 2.22
A la figure 2.7, nous considérons 1’équation sémantique du programme C de ’exemple 2.18.
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So = {oo}
x=1; [1] S1 = [z =1](%)
while [2] (x<=10){ [3] S2 = [skip](S1)U [skip](Sa)
x=x+1; [4] S3 = [z <=10](S?)
bo[5] Sy = [z==2+1](Ss)
S5 = [z >10](S2)

Figure 2.7 — Un programme C a gauche et ’équation sémantique a droite

Exemple 2.23
A la figure 2.8, nous considérons I’équation sémantique du programme C de I'exemple 2.19.

x=[0,1];
y:[0a1]§ [1] Sy = {UO}
AR S = [r=100.1y=[0.1])(S)
Ny S = [o—y<=0](S)
}[3] ’ S3 = [[:L':l‘—l-l]](SQ)
else [4]{ Sy = [[y—x<0]](51)
Y S5 = [y=y+1](S)
YT S¢ = [skip](S3) U [skip](S5)
" H5]
6

Figure 2.8 — Un programme C a gauche et ’équation sémantique a droite

De plus, nous souhaitons que les ensembles d’environnement exacts, ceux qui apparaissent
vraiment pendant l’exécution du programme, la solution de 1’équation (2.1), appelée aussi
équation sémantique doit étre la plus précise possible. Par ailleurs, ’ensemble (X)) muni de
I’ordre de I'inclusion est un treillis complet alors la plus précise signifie la plus petite au sens
de Dinclusion dont Pexistence est assurée par le théoréme de Tarski 2.1, FC étant croissante
par construction.

Nous rappelons qu’un environnement est une fonction des variables d’un programme vers
un vecteur de valeurs entiéres ou réelles. Dans cette these, nous souhaitons avoir des bornes
sur les variables a chaque point de controle. Ces bornes peuvent étre données a partir des
ensembles d’environnements a chaque point de controle. En effet, prenons un vecteur de
variables x qui correspond & un vecteur de G%, et appliquons un ensemble d’environnement
S = (Si)i=0,....n, DOUS Obtenons un sous-ensemble de Gd, nous posons, pour un point de controle
i, X; = Si(x). L’équation sémantique (2.1) devient alors le probleme 2.1 sur p(G?)"*+1,

Probléeme 2.1

Résoudre :
inf{X € p(GH"* | X = FE(X)} .
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D’apres le théoreme de Tarski, comme FC est croissante, le probleme 2.1, est équivalent
a:

Probléme 2.2

Résoudre :
inf{X € p(GH)"* | FE(X) C X} .

Exemple 2.24
Pour le programme de '’exemple 2.18, nous devons calculer la plus petite solution de 1’équa-
tion :

XO - @

X1 = {1}

Xo = XjUXy

X3 = Xgﬂ] — 00, 10]
Xy = (X35+1)

X5 = Xgﬁ]lo, —|—OO[

Exemple 2.25
Pour le programme de 'exemple 2.19, nous devons calculer la plus petite solution de 1’équa-
tion :

Xo == (Z)

X; = [0,1] x [0,1]

X, = Xin{z,yeGl|z—y<0}
X3 = X2+ (1,0)

Xy = Xin{z,yeGl|y—z<0}
Xs; = X4+(0,1)

Xe = XoUX5

Par le théoreme de Tarski, I’équation (2.1) admet une solution. Néanmoins, cette équa-
tion est, en général, impossible a résoudre algorithmiquement. Le but de l'interprétation
abstraite est donc de construire & partir de la fonction sémantique F¢, une fonction séman-
tique abstraite sur un domaine abstrait qui donne une sur-approximation de la solution de
I'équation (2.1).

2.3 Principes de l'interprétation abstraite

La solution de I’équation (2.1) n’est pas calculable en général. Ce probleme de calculabilité
a deux causes principales :

— le domaine concret (les parties de Gd) n’est pas représentable en machine;

— la fonction sémantique concrete n’est pas calculable.

Le role de l'interprétation abstraite est de palier ce probleme de calculabilité en calculant
une sur-approximation de la sémantique concrete. solution d’un probléme de point fixe dans
un domaine dit abstrait pour une fonction sémantique dite abstraite.

Le plus petit point fixe calculé pour la fonction sémantique abstraite dans le domaine
abstrait doit étre une sur-approximation de la plus petite solution. Pour pouvoir utiliser le
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théoreme de Kleene ou le théoreme de Tarski, on peut choisir comme domaine abstrait un
CPO ou un treillis complet. La fonction sémantique abstraite choisie devra, par conséquent,
étre continue (au sens des CPO) si le domaine abstrait est un CPO et monotone si le domaine
abstrait est un treillis complet.

Dans cette section, nous rappelons dans la sous-section 2.3.1, les définitions de domaine
et sémantique abstraits puis dans la sous-section 2.3.2, nous présentons quelques domaines
abstraits communément utilisés.

2.3.1 Domaines et sémantiques abstraits

Les définitions de cette sous-section sont inspirées de [CC92a]. On peut, a priori, définir un
domaine abstrait comme la donnée d’un ensemble représentable en machine et d’une fonction
v du domaine abstrait vers le domaine concret. Nous avons besoin de la fonction v pour
associer, a une solution calculée dans le domaine abstrait, un élément concret. Par ailleurs, le
but de l'interprétation abstraite est, certes, de sur-approximer la sémantique abstraite, mais
aussi de garantir que cette sur-approximation est la plus précise possible. Par conséquent,
pour pouvoir comparer les éléments abstraits, on requiert que le domaine abstrait soit un
ensemble ordonné. De plus, la relation d’ordre choisie doit satisfaire que la fonction v associée
au domaine abstrait soit croissante. Ceci assure qu’un plus petit élément abstrait représente
un élément concret plus précis. On en déduit la définition suivante :

Définition 2.13 (Domaine abstrait)

Un domaine abstrait (Dg,y) est la donnée d'un ensemble ordonné D, représentable en
machine et d’une fonction croissante v : Dy — ©(GY).

Exemple 2.26
Soient ’ensemble :

Z(Z) ={[a,b] | a € ZU{—oc0},b € ZU {+o0}, a <b}UD,

et la fonction v de Z(Z)\{0} dans p(Z) définie par :

Z sia=—00, b=40c0

) ]—o0,b] sibeZ, a=—oc0

V(e B]) = la, +o0[ sia €Z, b=+o0
[a, b] sia,belZ

On pose également () = (). La paire (Z(Z),~y) forme un domaine abstrait. On appelle ce
domaine le domaine des intervalles.

Remarque 2.7 On prend comme convention () = [+00,—00]. On peut définir un isomor-

phisme entre Z(Z) et {(a,b) € z |a € ZU{—o0}, be ZU{+0}, a <b}U{(+00, —0)}, en
associant & un intervalle [a, b] non vide a bornes entieres le couple (a,b).

Exemple 2.27
Par extension de I'exemple 2.26, on définit :

d
(2% = {H[ai,bi] | [ai,bi] € I(Z)}

=1
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d d
et la fonction p : I(Zd) > p(zd) qui, & H[ai, b;] associe Hy([ai, bi]) ou v est la fonction
i=1

(2

=1
définie a 'exemple 2.26. L’ensemble (7 (Zd), p) forme un domaine abstrait.

Remarque 2.8 Nous notons respectivement z;” et x:“ la borne inférieure et la borne supérieure

de lintervalle z;. Un élément x est un vecteur d’intervalles si toutes ses coordonnées sont de
- .+

la forme [z;, x;7].

Définition 2.14 (Fonction de concrétisation)

Nous appelons fonction de concrétisation la fonction ~ associée a un domaine abstrait
(Da;7)-

Exemple 2.28
Les fonctions v de 'exemple 2.26 et p de 'exemple 2.27 sont des fonctions de concrétisation.

On s’intéresse aussi aux abstractions des éléments concrets :
Définition 2.15 (Fonction d’abstraction)

Nous appelons fonction d’abstraction sur un domaine abstrait (D,7), une fonction
croissante o : p(G?) — D,.

Exemple 2.29 ,
Nous reprenons I'exemple 2.27, la fonction o de p(Z?) dans Z(Z") définie par :

d
a(C) - H[ai7 bl]a
i=1
ott a; = sup{c; €Z | ¢; < mi(x), x € C} et b; = inf{d; € Z | mi(x) < d;, © € C}. La fonction
m; est la fonction de projection sur la coordonnée 1.

Dans la définition d’une fonction abstraction, on voit qu’une fonction d’abstraction dépend
du domaine abstrait considéré. Une fonction de concrétisation est une partie intégrante du
domaine abstrait, le choix de la fonction d’abstraction peut donc étre conditionné par la
fonction de concrétisation. En général, en interprétation abstraite, on utilise, lorsqu’elle existe,
une paire particuliere de fonction d’abstraction et de concrétisation :

Définition 2.16 (Correspondance de Galois)

Soient (F, <g) et (F, =r) deux ensembles ordonnés. Une correspondance de Galois entre
FE et F est une paire d’applications croissantes f : E+— F et g : F'+— FE telles que :

Vee E\NyeF, f(x) py < z 3g g(y) (2.2)

Exemple 2.30
La paire d’applications (v, y) définies aux exemples 2.28 et 2.29 forme une correspondance de
Galois.

Remarque 2.9 En théorie de Galois classique, voir [Ored4], les paires d’applications (f, g)
sont appelées correspondances de Galois lorsque les applications f et g sont décroissantes
c’est-a-dire inversent les ordres et que 1’équivalence (2.2) est vérifiée. Une application f telle
qu’il existe une application g vérifiant (2.2) est appelée application résiduable [BJ72].

40



2.3. PRINCIPES DE L'INTERPRETATION ABSTRAITE

Quand une fonction d’abstraction « et une fonction de concrétisation v forment une cor-
respondance de Galois, la meilleure abstraction d’un élément concret X est donnée par a/(X).
De plus, la fonction de concrétisation v associée a la fonction d’abstraction « est déterminée
de maniére unique. Ainsi, nous pouvons construire la fonction sémantique abstraite sur un
domaine abstrait, grace a une correspondance de Galois (), oi @ est une fonction d’ab-
straction et v une fonction de concrétisation.

Définition 2.17 (Fonction sémantique abstraite)

La fonction sémantique abstraite F# : (Dg)"*! — (Dy)" !, est définie, pour une coor-
donnée i € {0,...,n} par :
X = Fiﬁ(X()a X1y ’Xn) = a(FiC(7(X0)> 7(X1)7 s 7’7(Xn))) (23)

ol «v est une application d’abstraction, v une application de concrétisation, (a,y) forme une
correspondance de Galois et F¢ est la fonction sémantique concréte.

On écrira par la suite, simplement :

Fﬁ:aoFCOfy .

Exemple 2.31
La fonction sémantique abstraite dans le domaine abstrait des intervalles associée au pro-

gramme de I’exemple 2.18. Soit X un vecteur d’intervalles de 7 (Zﬁ).

Fo*(X) 0

RAX) = [1,1]

Fgﬂ(X) = [inf (951 Ty ), sup(a:f,xj{)]
BHX) = [z5,in (10 29

FH(X) = [zg + 1,28 +1]

F5H(X) [sup(10, 23 ), 23]

Exemple 2.32
La fonction sémantique abstraite dans le domaine abstrait des intervalles associée au pro-

gramme de 'exemple 2.19. Soit X un vecteur d’intervalles de 7 (27).

0

[0,1] x [0, 1]

1, nf(wl L u)] X [sup(zy,v7), 1 ]

[z + 1,23 +1] x [y, 45 ]

F (371 Y+ 1), x1] [yl_,inf(yf,:c‘*' - 1)]
[in

oy X lyg + 1y +1]

inf(z3 , x5 ), sup(z3, 23 )] x [inf(y5, 5 ), sup(ys, v7 )]

SEEIEEs
EEEEEEE
Il

Nous rappelons que le but est de pouvoir calculer automatiquement une sur-approximation
de la sémantique concrete. Par construction, la fonction sémantique abstraite est croissante et
par définition, le domaine abstrait est un ensemble ordonné. La plus précise sur-approximation
de la sémantique concrete est donnée par le plus petit point fixe de la fonction sémantique
abstraite (s'il existe!). En pratique, on impose au domaine abstrait d’étre un treillis complet.
Par le théoreme de Tarski, le plus petit point fixe de la fonction sémantique abstraite (appelé
sémantique abstraite) existe.
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2.3.2 Quelques domaines abstraits courants en interprétation abstraite

Deux grandes classes de domaines abstraits sont couramment utilisées :

— les domaines non relationnels qui sont plus simples & manipuler mais qui ne conservent
pas les relations entre les variables d’un programme.

— les domaines relationnels plus cotiteux en mémoire et en temps de calcul mais qui
conservent certaines relations entre les variables.

Domaines non relationnels

Le domaine abstrait D, s’écrit, dans ce cas, D¥, ot k est un entier naturel non nul inférieur
au nombre de variables et D est un treillis complet ou un CPO.

Nous présentons brievement, dans cette sous-section, quelques domaines non relationnels.

Propagation de constantes Ce domaine abstrait a été introduit par Kildall [Kil73].
Ce domaine n’est, en pratique, pas utilisé pour calculer des bornes sur les variables d’un
programme mais permet d’optimiser ’exécution d’un code. En effet, le but de I'analyse est
de remplacer, & chaque point de controle, les « fausses » variables, celles qui ne vont étre pas
modifiées par I'instruction au point de contréle par leurs valeurs en mémoire. Ceci simplifie
I’écriture du programme et est effectué par la plupart des compilateurs actuels. Un nouvel
exécutable, sans variables superflues, est ainsi créé. Les invariants numériques au point de

Ole 2 Lot X o d \ ’
contréle i sont de la forme (z;, = ¢}, xj, = c;,,..., x5 = c; ) ol k représente le nombre de

. i —d
fausses variables et c}l une constante dans G .

Signes Ce domaine a été introduit par Cousot et Cousot [CCT76]. Ce domaine est un
domaine académique qui n’est pas utilisé en pratique pour calculer des invariants numériques.
L’invariant cherché, pour un point de controle donné est le produit cartésien d’ensembles de
la forme x; < 0 ou x; > 0. Les valeurs de la variable importe peu, seul son signe est étudié.
Ce domaine est intéressant pour des raisons numériques évidentes, par exemple, pour prendre
la racine carrée d’une variable, il faut vérifier que la variable soit positive pour éviter toute
erreur d’exécution d’un programme. Ce domaine apparait également en théorie des systemes
linéaires notamment pour savoir si la solution d’un systéme est positive [BS95].

Une concrétisation géométrique est présentée a la figure 2.9.

Z2

T

(0,0)

Figure 2.9 — Concrétisation géométrique d’une abstraction dans le domaine des signes
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Les intervalles Le domaine des intervalles ont été introduits par Cousot et Cousot [CC76].
A chaque point de controle, nous cherchons les intervalles les plus précis possibles qui conti-
ennent les valeurs possibles prises par les variables du programme. Les invariants numériques
au point de controle ¢ sont de la forme :

(z1 € [a},bY], 29 € [ah,b5], ..., xq € [a}, b))

ou pour tout j =1,...,d, a} et b;- appartiennent a @d et a§. < b; Les bornes des intervalles
peuvent donc étre infinies. Ce domaine contient le domaine introduit par Kildall, en effet, un
singleton peut s’écrire [a, b] avec a = b. Enfin, ce domaine contient aussi le domaine des signes
puisque z; < 0 équivaut a x; € [0,+00] et x; > 0 équivaut a x; € [—o0,0]. La réalisation
géométrique d’un invariant calculé dans le domaine des intervalles est décrit a la figure 2.10.

Figure 2.10 — Abstraction dans le domaine des intervalles

Le simple exemple 2.33 montre la perte de précision due a ’emploi des intervalles.

Exemple 2.33
Considérons le programme suivant :

x=[0,101; [1]
y=x; 2]

Une analyse par intervalles retourne = € [0, 10],y € [—00, +00] au point de contrdle [1] et
z € [0,10],y € [0,10] au point de controle [2].

Dans ’exemple 2.33, la relation, pourtant forte, entre la variable x et la variable y disparait
au moment du calcul de 'invariant. Les domaines abstraits relationnels comblent, en partie,
ces pertes de relations entre les variables.

Domaines relationnels

Polyédres Ce domaine est introduit par Cousot et Halbwachs [CHT78]. Les invariants
numériques sont des polyedres convexes fermés, ils sont par conséquent de la forme {X € R? |
AX < B}, ou X est abstraction des variables du programme, A est une matrice de taille
d x d et B un vecteur de R?%. Les formes linéaires définissant les faces de ces polyedres sont
construites a partir des relations linéaires entre les variables du programmes. Cependant le
nombres faces de ces polyedres grandit de maniére exponentielle par rapport au nombre de
relations linéaires entre les variables. Un invariant calculé dans le domaine des polyedres est
décrit par la figure 2.11.
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Figure 2.11 — Concrétisation géométrique d’une abstraction dans le domaine des polyedres

Zones et Octogones Miné [Min04] a partiellement répondu au probleme de complexité
de l'analyse de programme par les polyedres tout en conservant certaines relations entre les
variables. En effet, dans le domaine des zones, les invariants numériques sont de la forme
X; — X; < ¢;j. Dans le domaine des octogones, les invariants prennent la forme du type
+X; £ X; <¢jy. La figure 2.12 représente un invariant numérique calculé dans le domaine des
zones.

Figure 2.12 — Concrétisation géométrique d’'une abstraction dans le domaine des zones

Gabarits (templates) linéaires Sankaranarayanan et al [SSMO05] ont développé une
méthode intermédiaire entre les polyedres et les zones et octogones de Miné. Dans les zones
et octogones, seules les différences entre les variables est analysées. Nous pouvons voir ces
différences comme des formes linéaires. Les gabarits linéaires sont une généralisation des zones
et des octogones. On fixe des formes linéaires avant I’analyse du programme. Les invariants
en chaque point de contréle du programme sont décrits par un polyedre. Le nombre de faces
n’explose pas puisque fixé par avance. Le polyedre de la figure 2.13 est la concrétisation
géométrique d’un invariant calculé dans le domaine des gabarits linéaires.

On remarque que les figures 2.11 et 2.13 sont similaires, dans le domaine des polyedres,
les faces du polyedres sont calculées au cours d’analyse alors que, pour les gabarits linéaires,
on obtient la figure 2.13 en fixant par avance les quatre faces du polyedres.

Domaines des formes affines Dans 'article [GP], l'invariant numérique est un in-
variant de type fonctionnel. L’invariant numérique est une abstraction des relations entre
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Figure 2.13 — Concrétisation géométrique d’une abstraction dans le domaine des gabarits
linéaires

les entrées du programme et ses sorties. Chaque variable du programme est une combinaison
linéaire de "symboles de bruit” (c’est-a-dire I'intervalle [—1, 1]). Les relations entre les variables
du programme est mise en évidence par le fait qu’elles ont des symboles de bruit communs
dans les combinaisons linéaires les représentant. La concrétisation géométrique des invariants
est un zonotope c’est-d-dire une somme de Minkowski de segments de R%. Un exemple de
zonotope est représenté par la figure 2.14.

Figure 2.14 — Abstraction dans le domaine des formes affines

Ellipsoides Feret [Fer04] étudie des systemes linéaires d’ordre 2 stables. L’invariant
numérique est donné par ’ellipse invariante associée a une fonction de Lyapunov du systeme
linéaire. L’invariant numérique est donc de la forme aX? + fY? + vXY < 6. La figure 2.15
représente ’abstraction du nuage de points considéré dans les figures précédentes.

D’un point de vue expressivité, le domaine des signes est le domaine le moins expressif
puisque 'on s’intéresse qu’aux signes des variables. On peut voir les invariants comme le
produit d’intervalles de la forme [0, +oc0] alors que le domaine des intervalles contient tout
type d’intervalles. Par ailleurs, les intervalles sont des zones particulieres et donc le domaine
des zones est plus expressif que celui des zones. Dans le domaine des octogones, Miné a
ajouter deux types de relations par rapport au domaine des zones, le domaine des octogones
est donc plus expressif que celui des zones. En outre, le domaines des zontopes contient tous
les polyedres & symétrie centrale dont les faces sont encore & symétrie centrale ; une propriété
qui est vérifiée par les octogones et les zones, le domaine des zonotopes est plus expressif
que celui des octogones. Le domaine des gabarits linéaires de Sankaranarayanan permet de
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Figure 2.15 — Concrétisation géométrique d’une abstraction dans le domaine des ellipsoides

considérer un nombre fini de formes linéaires et permet donc de représenter un zonotope.
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CHAPITRE 3

ALGORITHMES DE POINT FIXES EN INTERPRETATION
ABSTRAITE

Dans le chapitre précédent, nous avons construit les équations de point fixe a résoudre
pour trouver des invariants numériques. La méthode classiquement utilisée pour résoudre ces
équations, découle directement du théoreme de Kleene 2.2. Il s’agit d’une méthode itérative,
appelée itération de Kleene, pour laquelle I'itérée est la fonction sémantique abstraite. La fonc-
tion sémantique abstraite est essentiellement constituée de min, de max et d’opérations affines,
dans le cas ou le programme ne contient pas de division ou de multiplication de variables.
Ceci nous permet de faire une analogie avec les opérateurs de programmation dynamique de la
théorie des jeux. Ainsi, 'itération de Kleene s’identifie & 'itération sur les valeurs. Cette méth-
ode est connue pour étre souvent longue. En interprétation abstraite, I'itération de Kleene est
couplée avec des techniques d’accélération de convergence pour assurer une convergence en
temps fini.

En théorie des jeux, une alternative a 'itération sur les valeurs est l’itération dans I’espace
des stratégies. Contrairement a l’itération sur les valeurs qui suit la dynamique de 'opérateur,
I'itération sur les politiques explore la structure des espaces d’actions. Dans le cas des jeux
finis, l'itération sur les politiques converge en temps fini. Dans la section 3.1, nous rappelons
Iitération de Kleene ainsi que les techniques d’élargissement et de rétrécissement. Dans la
section 3.2, nous présentons l'itération sur les politiques : nous commencons par des rappels
sur les jeux stochastiques et nous montrons comment 1’algorithme de Hoffman et Karp [HK66]
permet de résoudre des problemes de jeux stochastiques. Nous terminons cette section par
I’extension de l'itération sur les politiques pour l'interprétation abstraite.

3.1 Itération de Kleene

L’application F' est une fonction sémantique abstraite associée a un domaine abstrait. Nous
supposons que le domaine abstrait est un treillis complet. Par construction, I'application F'
est croissante et donc par le théoreme de Tarski, posseéde un plus petit point fixe. Dans cette
section, nous commengons par rappeler a la sous-section 3.1.1 l'itération de Kleene puis dans
la sous-section 3.1.2, nous rappelons les techniques d’accélération de convergence.
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3.1.1 Itération de Kleene

L’itération de Kleene découle directement du théoreme de Kleene 2.2. Le plus petit point
fixe de F' est exactement Ll,enF" (L) lorsque F' est Scott-continue. L’algorithme 1 reprend le
principe du théoreme de Kleene pour calculer le plus petit point fixe de fonctions continues.

Algorithme 1: Itération de Kleene
XO = J_, n = O;
tant que X,, # F(X,,) faire
L Xni1 = X, UF(X,);
n=n++1;

Dans I’algorithme 1, la fonction F' n’est, en pratique, pas exactement la fonction séman-
tique abstraite construite au chapitre 2 mais la fonction sémantique abstraite apres quelques
réductions : a la maniere de la propagation des constantes, on réduit le nombre de variables,
en remplacant les variables "constantes” par leur valeur et on remplace des que possible, les
variables par leurs affectations. Par ailleurs, la composante Fj est un ensemble de valeurs ini-
tiales qui ne dépend pas du programme analysé : nous ne l'incluons pas dans notre équation
de point fixe. La fonction sémantique abstraite réduite demeure une fonction croissante.

Exemple 3.1
La figure 3.1 décrit la fonction sémantique abstraite réduite de I'exemple 2.31.

nX) = [1,1]

Fy(X) = [inf(1,25 + 1),sup(1,inf(10,23) + 1)]
F3(X) = [:cg,inf(lo,:p;r)]

Fy(X) = [zg +1,inf(10,23) + 1]

F5(X) [sup(ll,xg),x;]

Figure 3.1 — Fonction sémantique abstraite apres réductions

Exemple 3.2
L’itération de Kleene sur la fonction sémantique abstraite réduite du programme de I’exem-
ple 2.24 dans le domaine des intervalles est décrite par la figure 3.2.

De plus, l'itération de Kleene définie a 1’algorithme 1 est la version théorique de base
de l'algorithme. En pratique, il existe des méthodes plus efficaces qui utilise les structures
syntaxiques du programme a analyser. Pour plus de détails sur ces techniques, le lecteur
pourra consulter [Bou93] et [Mar98].

3.1.2 Accélération de convergence

L’itération de Kleene est une itération lente, la suite des itérées est fortement dépendante
de la dynamique du programme. De plus, le fait de considérer des fonctions croissantes non
nécessairement continues peut amener un nombre ordinal d’itération pour calculer le plus petit
point fixe. En pratique, la convergence en temps fini vers le plus petit point fixe n’est pas
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X; = [L1] X3 = (12 Xt = L1y
X = 9 X2 = [1,1] X = 1,10
X = 0 X = [2,2 X1 o= 2,11
X3 = 0 X = 0 Xt o= 0

X2 = L1

X2 = [1,11]

X?g = [1,10]

X2 = [2,11]

X2 = [11,11]

Figure 3.2 — Itérées successives de 'itération de Kleene

assurée. En raison de ces trois problemes, 'itération de Kleene nécessite ’ajout de techniques
d’accélération de convergence.

L’accélération de convergence se décompose en deux étapes, la premiere est une technique
d’élargissement. Si la suite des itérées est croissante, la technique d’élargissement (en anglais
widening) introduite dans [CC92b] consiste & donner une extrapolation de la limite. La deux-
ieme étape est une technique de rétrécissement. Il se peut que I'extrapolation de la limite
donnée par le widening soit trop large, la technique de rétrécissement permet de réduire la
« largeur » de I'invariant. Pour définir ces deux techniques nous nous munissons d’un treillis
(E, <) .

Définition 3.1 (Opérateur d’élargissement)

L’opérateur V : E X E — E est un opérateur d’élargissement si :
1. Ve,ye F, x X zVy;
2. Vz,ye E, y 2 xVy;

3. Pour toute suite croissante (z,),ecn dans E, la suite définie par yg := zg et yp41 :=
YnVZTn4+1 est stationnaire.

Exemple 3.3
Dans les intervalles 'opérateur défini par :
[a,b]V]c,d] = le, f] avec e = —o0 sic<a otf — +o00 sib<d
’ e B a sinon - b sinon

Exemple 3.4 (Elargissements avec seuils)
Ce type d’élargissement plus fin est décrit dans [BCCT02]. Dans un intervalle, on peut définir
un widening plus fin. On se donne un ensemble T fini de nombres réels et on définit V¢ par :

o, 671, d] = ; dinon : oo
a,0|Vr|c,al = max{t € T |t <c¢} sinon | min{t €T |d<t} sinon
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Définition 3.2 (Opérateur de rétrecissement)
L’opérateur A: E X E +— E est un opérateur de rétrécissement si :

1. Ve,ye B, y2z = y=<zrxAy=1z;

2. Pour toute suite décroissante (z,,)nen dans E,| la suite définie par yg := zg et yp4+1 :=
Un A Tn41 est stationnaire.

Exemple 3.5
Dans les intervalles, 'opérateur défini par :
- | e sia=—o0 | e sib=+400
[a,b] A [c,d] = [e, f] avec e = { a sinon f= { b sinon

est un opérateur de rétrécissement.

Une maniere simple pour augmenter la précision de I'invariant apres un opérateur d’élargis-
sement est d’effectuer des itérations descendantes. En effet, la fonction sémantique abstraite
(dans ce chapitre F') est une fonction croissante et si, un vecteur X € E vérifie F(X) < X
alors la suite (F¥(X))ren est décroissante. Cette méthode est appelée itérations descendantes.

Exemple 3.6
Nous reprenons ’exemple 3.2 et nous effectuons un widening des la deuxieme itération. La
deuxieme itérée de l'itération de Kleene et son image sont :

En pratique, on prend les vecteurs précédemment calculés au cours de l'itération, par
exemple, pour calculer F5(X?), le vecteur X2 que l'on consideére est [1,4o00[ et ainsi, on
trouve :

XiVF(X?) = [1,1]
XIVF(X?) = [1,+0o9]
X3VF(X?) = [1,400]
XIVFy(X?) 2, +o0]
X2VF5(X?%) = [11,+oq]

En effectuant un narrowing a litération suivante, on obtient, en prenant F5(X3) =
[11,11] :

X3 AR (X3 = [1,1] A [1,1] = [1,1]
X3AFR(X?) = 1,400 A[1,11] = [1,11]
XA FR(X%) = [1,+o00] A 1,100 = [1,10]
X3 A F(X%) = [2,400] A 2,11] = [2,11]
X3 A F5(X%) = [11,400] A [11,11] = [11,11]
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Puis avec une itération de Kleene supplémentaire on trouve :

Xy = [L1]
X3 = [1,11]
X; = [1,10]
X7 = [2,11]
X2 = [11,11]

On retrouve exactement le point fixe solution de I'’exemple 3.2.

La combinaison de ces deux techniques peut dégrader la qualité du point fixe généré par
I'itération de Kleene accélérée, il se peut que, dans certains cas, ’algorithme retourne un
post-point fixe (F(X) < X) ou que le point fixe retourné par I’algorithme ne soit pas le plus
petit point fixe. De plus, d’un point de vue pratique, les opérateurs de widening et narrowing
sont difficiles & mettre en oeuvre. La difficulté augmente avec la complexité des opérations de
treillis et les opérations de cloture utilisées.

Exemple 3.7
Dans cet exemple, nous nous intéressons a une implémentation du filtre de Butterworth d’ordre

un [But30] .

x1 =0;
y =0;
assume l<=u<=2; [1] _
while [2] (true){ §1 _ {;}3;9}
N . 2 = 1 3
xnl = 0.9048%x140.9524%u; Xy = T(X>)

y = 0.09524%xx1+0.4762x*u;
x1 = xnl;[3]

}

Il est facile de voir que les valeurs des variables z1 et y sont toujours positives et comme
initialement, x1 et y sont nuls, la borne inférieure des valeurs prises par z1 et y est 0. Nous
nous utilisons la méthode d’interprétation abstraite pour analyser les bornes supérieures des
variables z1 et y. La fonction 7" & prendre en compte est donc la fonction qui a (21, y) associe :

0.9048 0\ [zl 0.9524 % u
(0.09524 0> <y > * <0.4762 ] u>

Si on effectue une itération de Kleene, on trouve en 327 itérations au point de controle 2 :
0 <zl <20.008 et 0 <y <2.0008.

Considérons maintenant un élargissement avec seuil uniquement sur la variable x1 en
prenant 7' = {1,2,4,8,16,32}. On trouve en remplagant 'union par 'opérateur d’élargisse-
ment avec seuil : 0 < x1 < 32 et 0 < y. Apres 40 itérations descendantes, on obtient :
0 <zl <20.4966 et 0 < y < 2.0522.

Dans cet exemple, la méthode de Kleene avec élargissement combiné avec des itérations
descendantes ne permet pas de retrouver le plus petit point fixe.

1. Je remercie Olivier Bouissou qui m’a proposé cet exemple
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On peut citer également, le travail de Leroux et Sutre [LS07a] sur les techniques d’ac-
célération pour les problemes de controle de flot de données. Le travail [LSO7b] décrit des
techniques d’accélération pour des programmes dont les tests sont des polyedres convexes et
les affectations sont des translations.

3.2 ltération sur les politiques

L’itération sur les politiques est un algorithme utilisé en théorie du controle et en théorie
des jeux. Pour décrire cet algorithme, nous présentons quelques types de jeux et la résolution
du probleme de calcul de la valeur du jeu par itération sur les politiques.

3.2.1 Jeux stochastiques finis a somme nulle
Modeéle originel de Shapley

Nous reprenons le cadre de Shapley [Sha53] qui a été le précurseur des jeux stochastiques.
Le jeu stochastique considéré par Shapley est un jeu avec des probabilités d’arrét non nulles
a chaque état du jeu. Gillette [Gil57] a, par la suite, introduit un modele équivalent avec des
probabilités nulles d’arréts mais avec taux d’escompte.

Le jeu se déroule sur un espace d’états finis S = {1,...,n}. le jeu se déroule avec deux
joueurs : le joueur J1 qui est un minimiseur et le joueur J2 qui est un maximiseur. A chaque
état s € S, le joueur J1 choisit une action a € A(s) et le joueur J2 choisit une action b € B(s).
Des que, pour 'état s, les actions a € A(s) et b € B(s) ont été annoncées, le jeu passe de ’état
s & létat t avec une probabilité Py (a,b) et le joueur J1 paie Rs(a,b) au joueur J2. Le jeu est
a information complete : les deux joueurs observent les actions possibles de 'autre ainsi que
ses possibilités d’action, les deux joueurs observent également les revenus de leurs actions. Le
jeu se répete infiniment (horizon infini) et le joueur J1 cherche & minimiser le paiement final
tandis que le joueur J2 cherche a maximiser ce paiement que nous définirons par la suite.

Jeux stochastiques a information parfaite

Le modele du jeu a information parfaite est un cas particulier de jeu stochastique : les
joueurs connaissent les décisions prises par 'autre joueur avant de jouer. Ainsi un joueur peut
donc utiliser cette information pour prendre ses décisions. Un jeu a information parfaite est
donc séquentiel au sens ot une action b € B(s) peut étre choisie dans un ensemble b € B(s, a)
ou a désigne une action du joueur J1 a I’état s. Mathématiquement, la particularité de ce
type de jeu vient des ensembles d’actions des joueurs. Quitte a ajouter des états, on peut
supposer qu’a chaque état s, au moins 'un des ensembles A(s) ou B(s) est un singleton. Si les
deux ensembles A(s) et B(s) sont des singletons, I’état s n’est contrdlé par aucun des deux
joueurs. L’espace d’états peut ainsi étre décomposé en trois ensembles disjoints Sp, S1 et Sa,
ces ensembles représentant respectivement les états non controlés, les états contrélés par J1
et les états controlés par J2. Nous reviendrons sur les jeux a information parfaite a la fin de
cette these.

Ces jeux apparaissent souvent en informatique, on peut citer Gimbert [Gim06] pour son
travail sur les jeux stochastiques a information parfaite pour des jeux d’atteignabilité et les
jeux positionnels.
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Modéele a un joueur

Le modele du jeu a un seul joueur est appelé processus de décision markovien (MDP en
anglais). Le modele & un joueur est le cas particulier d'un jeu stochastique a information
parfaite ou les ensembles d’actions B(s) sont des singletons pour tous les états s € S, le
deuxiéme joueur ne controle aucun état, ne prend pas de décision. Pour plus de détails sur
les problemes de controle stochastique, le lecteur pourra consulter [Put94].

Politiques

En théorie des jeux, il peut étre utile de jouer une probabilité sur les actions plutét que
de jouer une action particuliere. On définit ainsi les actions mixtes :

Définition 3.3 (Action mixte)

Soit s € S. Une action mixte x, pour le joueur J1, est une probabilité sur ’ensemble
A(s) des actions disponibles & 1’état s. Nous notons A(A(s)) 'ensemble des actions mixtes
sur A(s). On définit de méme, les actions mixtes du joueur J2 et on note A(B(s)) 'ensemble
des actions mixtes sur B(s).

Remarque 3.1 (Action pure) Pour chaque état, 'ensemble des actions mixtes contient
I’ensemble des actions disponibles (que 'on appelle actions pures). En effet, une masse de
Dirac est une probabilité qui charge un unique point et donc une masse de Dirac est une
action mixte qui charge une unique action et donc est assimilée a une certaine action.

Pour un couple d’actions mixtes (z,y) € A(A(s)) x A(B(s)), on associe de nouveaux
paiements et probabilités de transition :

Rs(x)y) = Z Z xfyfnRs(al? bm)
l

m=1
card(A(s)) card(B(s))
1

Py(z,y) = > D iy Palasbm) -
=

m=1

card(A(s)) card(B(s))
=1

Les vecteurs Ry(z,y) et Py(z,1) sont appelés extension mixte.

On introduit maintenant la notion de politique qui sont des vecteurs d’actions. Une poli-
tique permet de regarder les décisions des joueurs a chaque date sans se focaliser directement
sur I’état courant du jeu.

Définition 3.4 (Politiques)

Une politique pour le joueur J1 est une application 7 : S — A = §( U A(s)) telle que
ses
m(s) :=7s(a) =0sia¢ A(s), ms(a) > 0 pour tout a € A(s) et Z ms(a) = 1.
a€A(s)

Une politique peut étre vue comme un profil d’actions pour les joueurs. On note IT!
'ensemble des politiques du joueur J1. De méme, on définit et on note IT?> Pensemble des
politiques du joueur J2. On note B l'union de toutes les actions disponibles de J2. Une
politique 7 est dite pure si, pour tout s € S, 7(s) est une masse de Dirac c’est-a-dire, il existe
a € A(s), tel que ms(a) = 1 et ws(a’) = 0 pour tout a’ € A(s) différent de a.
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Stratégies

Puisque le jeu est répété, nous nous intéressons a une suite de décisions. Les décisions
prises peuvent dépendre du temps ou de la suite des décisions prises précédemment. Les deux
joueurs savent que le jeu débute & ’état initial s° et & chaque date k, J1, J2 choisissent
respectivement une politique 7% et 7% et des actions a” et b* sont tirées.

Nous introduisons ainsi la notion d’histoire : pour une date & > 1, I’histoire passée est hy =
((s°,a%,89), (st at,bh), ..., (sP7 1 aP " 07t %) ot &7 désigne la suite (processus aléatoire)
d’état du jeu et o’ (resp. b') la suite (processus aléatoire) d’actions du joueur J1 (resp. J2).
On note Hj I'ensemble des histoires de longueur k, qui est formellement représenté par le
produit cartésien (S x A x B)*~! x S puis H = U Hj, 'ensemble de toutes les histoires de

keN
longueur finie et enfin Hy, ensemble (S x A x B)N'. On peut maintenant définir les paiements
a partir de cette espérance.

Définition 3.5 (Stratégie)
Une stratégie pour le joueur J1 (resp. J2) est une application o (resp. 7) de H dans II*
(resp. T1%).

S'il existe 7 € II', tel que pour tout ¢ > 1, pour tout h € Hy, o(hs) = =, on dit que
la stratégie est stationnaire. Jouer une stratégie stationnaire signifie que le joueur choisit sa
politique uniquement par rapport a I’état et indépendamment du temps.

On note S 'ensemble des stratégies de J1 et T I'ensemble des stratégies de J2. D’apres le
théoreme de Tonescu-Tulcea, un état initial s et un couple de stratégies (o, 7) définit une unique
mesure de probabilité Ps(o,7) sur Hy muni de la tribu produit, on note EJ'" I'espérance
associée.

Paiements

En horizon infini, le cotit est actualisé, a chaque date k, le cotut est multiplié par un facteur
B €0, 1[ appelé tauz d’escompte. Le taux d’escompte S permet de donner plus d’importance
aux actions présentes que futures, d’'un point de vue mathématique, il permet d’assurer 1’ex-
istence et 'unicité de la solution. D’autres types de paiement existent mais nous nous con-
centrons uniquement sur les paiements a taux d’escomptes qui ont été initialement considérés
par Shapley.

Définition 3.6 (Paiement escompté)

Pour un couple de stratégie (o, 7), on définit le paiement escompté comme ’espérance
de la série des paiements quotidiens actualisés par un taux d’escompte § sous la probabilité

définie par le couple (o, 7). En notant o = (71, 72%,...) et 7 = (p', p?,...).

Eg,v’ (i /Bk—HRsk (7Tk+1<8k),pk+1(sk))> ) (3'1)

k=0

Le paiement escompté est donc une fonction qui dépend de 1’état initial du jeu.

Remarque 3.2 Comme nous le disions plus tot, il existe d’autres fonction de paiement,
comme le paiement moyen, on s’intéresse dans ce cas au paiement moyen “quotidien”. Maitra
et Sudderth [MS96, Chapter 7] ont aussi exprimé la valeur a partir de paiements lim sup, ou
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la série de 3.1 est remplacé par la lim sup des paiements instantanés. Le modele de Maitra et
Sudderth ne possede pas de taux d’escompte.

Le but des deux joueurs est de minimiser le paiement escompté pour le joueur J1 et de
le maximiser pour le joueur J2. Le joueur J1 évalue donc le paiement grace a la fonction
inf-sup :

Vs = inf sup E%" <Z BEFLR i (nF (%), pk+1(sk))) : (3.2)
7T k=0
Le joueur J2 évalue donc le paiement grace a la fonction sup-inf :
V; = supinf E%7 (Z BEFLR i (nF L (%), pkﬂ(sk))) : (3.3)
T k=0

On a toujours V, < Vs et on dit que le jeu posséde une valeur lorsque Vs = Vs = s,
indépendamment de ’état 7 initial et le vecteur v est appelé valeur du jeu. Shapley dans [Sha53,
Theorem 3] a montré que les jeux stochastiques ont une valeur et a donné une méthode
itérative pour calculer la valeur d’un jeu stochastique a paiement escompté.

On commence par définir 'opérateur de Shapley :

Définition 3.7 (Opérateur de Shapley)

Soit 8 € [0, 1[. L’opérateur de Shapley (escompté) est 'opérateur F' de R" dans R" défini
par :

F(v) = min max R;(z,y)+ 3 P.i(z,y)v;
O = i, Flon) + 83 Pato by »

= max min Rix7 + 8 ]52“1;7 v
yeA(B(i)) zeA(A() (,9) JZ:; (@, y)v;

L’égalité de I’équation (3.4) lorsqu’on intervertit le min et le max n’est pas triviale et
découle d’'un théoréme de minmax dit & von Neumann [vN28]. De plus, le théoreme affirme
que les min et max sont atteints, ce qui signifie en théorie des jeux que les joueurs ont des
actions optimales en tout état. Par ailleurs, ce théoreme est valide uniquement pour les actions
miztes, ce n’est plus vrai quand les joueurs choisissent des actions pures.

Remarque 3.3 L’interversion du min et du max préserve la valeur du minmax, on dit que
le jeu en un coup a une valeur.

Théoréme 3.1 (Shapley [Sha53])
La valeur d’un jeu stochastique (escompté) est l'unique point fixe de l'opérateur de
Shapley 3.7.

Le théoreme de Shapley permet également de conclure que les joueurs ont des stratégies
stationnaires optimales puisqu’il suffit de choisir les politiques qui atteignent le min et le max
pour v € R? tel que F (v) = v et choisir ces politiques a chaque date pour obtenir un paiement
final optimal.

L’opérateur de Shapley est ’extension naturelle de 'opérateur de programmation dy-
namique défini en 1952 par Bellman [Bel52] pour les probléemes de controle stochastique. Une
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version plus détaillée de ses travaux sur la théorie de la programmation dynamique se trouve
dans [Bel57]. Toutefois, dans les problemes de controle stochastique, dans les modeles a taux
d’escompte, le joueur peut jouer de maniere optimale en ne sélectionnant que des actions
pures. L’équivalent de l'opérateur de Shapley pour les problemes de controle stochastique
porte le nom d’opérateur de programmation dynamique qui est défini pour chaque état i € S
par :

n
v Fij(v) = min R;(z)+ 3 Z Pij(z)v; | . (3.5)
rE€A(1) =

Le théoreme 3.1 de Shapley est également une généralisation du principe de programma-
tion dynamique de Bellman qui affirme que la valeur du probléme de controle stochastique
est I'unique point fixe de 'opérateur de programmation dynamique (3.5).

Dans les modeles de jeux stochastiques en information parfaite les joueurs ont également
des stratégies optimales pures, 'opérateur de Shapley est donc de la forme :

n
v Fi(v) = min max Ri(z,y) + ; Pij(z, y)v; (3.6)
sachant que A(i) ou B(i) est un singleton.

Dans tous les cas, un min et un max (qui signifie que la borne inférieure et la borne
supérieure sont atteintes) apparaissent en raison de la finitude des espaces d’actions a chaque
état. On aurait pu également mentionner les jeux a espaces d’actions compacts avec des fonc-
tions de paiements et des transitions de probabilités semi-continues par rapport aux espaces
d’actions. Le théoréme de minmax qui existe a ce niveau de généralité est dii & Sion [Sio58].

3.2.2 Calcul de la valeur d’un jeu stochastique

Soit F': R™ — R"™ une application possédant un unique point fixe telle que :

F = inf f7 3.7
inf f (3.7)
ou II est un espace fini assimilé & I'espace des politiques et ™ sont des applications
croissantes de R™ dans R", possédant un unique point fixe. Puisque II désigne un espace de
politiques alors II = A(U A(i)) ou A(i) désigne les actions disponibles & ’état i, de plus,

K3
7 € II implique que 7; € A(A(i)), et donc de maniere équivalente, on peut réécrire (3.7) :
F; = inf ™ 3.8
i = Jof Ji (3:8)

Dans le cadre du contréle stochastique, F' est 'opérateur de programmation dynamique
et les fonctions f™ sont les applications de coordonnées : v — R™ + SP™v, et dans le cadre
des jeux stochastiques, F' est 'opérateur de Shapley et les fonctions f™ sont les applications

de coordonnée : v — \ ?(%}%))R?(i)b + ﬁPiﬂ(i)bv, on peut remplacer A(A(7)) et A(B(i)) par
€ 7

A(i) et B(i) pour les jeux a information parfaite.
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Algorithme de Shapley et itérations sur les valeurs

L’opérateur de Shapley est un opérateur contractant au sens strict pour la norme infinie
c’est-a-dire ||F(z) — F(y)|| < B|lz — y|| ou B est le taux d’escompte et donc appartient & [0, 1[.
Ceci implique, par le théoreme de point fixe de Banach, que F' admet un unique point fixe
que 'on note vo,. De plus, ce point fixe se calcule en itérant I’opérateur de Shapley. Soit € > 0
petit. On déduit naturellement un algorithme appelé algorithme de Shapley :

Algorithme 2: Algorithme de Shapley

début
Choisir k£ = 0, v;
tant que ||vg41 — Vgl|co > € faire
L Vg1 = F(vg);
k=k+1;

Choisir pour tout i, 7(i) € arg min f*(veo);
a€A(7)

L’algorithme de Shapley est l'extension de litération sur les valeurs pour les problemes
de controle stochastique : pour l'itération sur les valeurs, 'opérateur F' est 'opérateur de
programmation dynamique. L’opérateur de programmation dynamique ayant les mémes pro-
priétés de contraction, l'itération sur les valeurs calcule son unique point fixe.

Le temps de calcul dépend tres fortement de la fonction valeur initiale. L’algorithme est
efficace si on a déja "une estimation” de la fonction valeur. En pratique, 'opérateur de Shapley
est lent et colteux puisqu’il faut résoudre un jeu matriciel (les espaces d’actions sont finis)
a deux joueurs a chaque itération. En effet, pour résoudre un jeu matriciel a deux joueurs, il
faut commencer par déterminer si les joueurs ont des actions pures optimales, si ce n’est pas
le cas, il faut calculer des actions mixtes optimales, ce qui se fait par programmation linéaire.

Programmation linéaire

Pour le probleme de jeux a un joueur, il est possible de calculer la fonction valeur par
programmation linéaire.

Max Z (o

s.c vy < Ria) + /BZ Pij(a)v;
JeE
Vi€ E, Va € A(3)

On peut minimiser a la place de maximiser, ce changement entralnerait un renversement
des inégalités pour les contraintes. Le calcul de la valeur d’un jeu matriciel peut également
s’effectuer par programmation linéaire, pour les détails sur les programmes linéaires a résoudre
le lecteur peut consulter [Vor77].

On peut aussi remarquer que, pour les jeux a deux joueurs, en fixant une stratégie du joueur
J1, le probleme de jeu devient un probleme de jeu a un joueur et on utilise la programmation
linéaire pour résoudre ce jeu. L’itération sur les politiques proposée par Howard pour les jeux
stochastiques se base sur ce principe.
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Itérations sur les politiques

L’itération sur les politiques a d’abord été construite pour les problemes de controle
stochastique par Howard [How60] puis étendu par Hoffman et Karp [HK66] pour les jeux
stochastiques. Nous présentons uniquement cette derniere.

Définition 3.8 (Propriété de sélection)

La fonction F posseéde la propriété de sélection si pour tout z € R, il existe une stratégie
7w € II qui atteint I'infimum dans 3.7. En d’autres termes :

Vz e R 37 €11 tel que F(z) = f™(x)

La propriété de sélection est satisfaite quand les espaces d’actions du joueur J1 sont finis,
cette propriété demeure vraie dans les jeux a espaces d’états compacts lorsque les paiements
et les probabilités de transitions sont semi-continus inférieurement par rapport aux actions
du minimiseur.

Algorithme 3: Itération sur les politiques en jeux
début

Choisir 7° € II, k = 0;

tant que x # F(z) faire

Calculer z* tel que f”k (%) = 2F;

Evaluer F(nvk)7

si F(xk) = 2* alors
| Retourner z*

sinon
L prendre 7F! tel que F(xk) = fﬂkﬂ(xk)

| k=k+1;

Il existe bien évidemment d’autres algorithme pour résoudre un probleme de contréle ou
un jeu stochastique escompté. Une présentation de quelques algorithmes pour résoudre des
jeux stochastiques peut se trouver dans [FR91]. Condon propose quant & elle des algorithmes
pour des jeux stochastiques & information parfaite [Con93]. Enfin, un recueil d’algorithmes
de résolution de problemes de jeux stochastiques & un joueur peut étre trouvé dans [Put94].

Nous terminons la présentation de l'itération sur les politiques dans le cadre des jeux en
présentant un tableau a la figure 3.3 qui évoque 'analogie entre les problemes de points fixes
qui apparaissent en jeux et les problemes de jeux d’interprétation abstraite.

Jeux stochastiques | Interprétation abstraite
Systemes dynamiques | programme
Opérateur de Shapley | Fonction sémantique abstraite
Probleme a horizon n | n pas logiques
Limite de la valeur & horizon n | Bornes optimales
Itération sur les valeurs | Itération de Kleene

Figure 3.3 — Analogie entre les jeux stochastiques et I'interprétation abstraite
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3.2. ITERATION SUR LES POLITIQUES

3.2.3 Extension a I'analyse statique

Un algorithme d’itération sur les politiques a été introduit en analyse statique par Gaubert,
Goubault et al dans [CGGT05]. L’algorithme d’itération sur les politiques a été étendu pour
les treillis complets. L’opérateur de programmation dynamique n’est donc plus nécessairement
contractant mais conservant sa croissance, il possede un point fixe. Les avantages de l'itération
sur les politiques :

— ne nécessite pas d’opérateur d’élargissement

— retourne a chaque itération un post-point fixe et peut donc étre stoppée a une chaque

itération.

Algorithme 4: Itération sur les politiques en analyse statique
début

Soit k = 1, choisir =¥, f’rk;

tant que z* # f(z") faire

Calculer le plus petit point fixe x; de f”k;

Evaluer f(xr);

si f(x) = xy, alors
| retourner zj

sinon

L prendre 7! tel que f(xg) = f7
k=k+1

k+1

(T );

Dans le treillis des intervalles

Dans le domaine des intervalles, les politiques sont données par les test. Quitte & ajouter
des opérations no op dans le graphe de flot de controle, on peut toujours supposer que les
opérateurs d’intersections ne sont composés que de deux opérandes. De plus, 'intersection de
deux intervalles [a,b] et [c,d], si elle n’est pas vide, est I'un des quatre intervalles suivant :

[a,b], [c,d], [a,d],][c,D]

Ce choix de quatre intervalles va fournir ’ensemble d’actions disponibles & un point de
controle représentant une intersection.

Pour des problemes liés a la croissance de la fonction, on écrira une variable intervalle x;
de la maniere : [~z ,a;f] En effet, si on conserve la notation habituelle d’'un intervalle, on
obtient [a,b] C [¢,d] équivaut & ¢ < a et b < d ce qui signifie que la fonction du treillis des

intervalles vers R™ qui & un intervalle associe les bornes n’est pas croissante.

Exemple 3.8 (Nouvelles régles de calcul dans le domaine des intervalles)

z3 ) et finalement x5 = min(z, x5 ) et x3 = min(a], 5

— Sizg=[1,2] alors z; = —1 et 2 = 2.

— Sizy =z +[1,2] alors —z] = —x, +1 et # = 2 +2 ce qui équivaut & x] =25 — 1
et 7 = a5 +2.

~ Si 3 = 21 Uy alors —z5 = min(—a7,—z,) et 23 = max(z],z5) dolt —z5 =
—max(r{,x, ) et x3 = max(r],x, )etfinalement x; = max(r,,x, )et xry = max(z{,x

1%y et a 1> 23) et finalement 2 1%y et o I
— Si x3 = 21 Nxo alors —z3 max(—zy,—z5) et 3 = min(z],z3) dot —z; =
Y

—max(z], 7y ) et x5 = min(z]
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CHAPITRE 3. ALGORITHMES DE POINT FIXES EN INTERPRETATION ABSTRAITE

Définition 3.9 (Politiques dans le domaine des intervalles)

Une politique propose donc un choix entre quatre intervalles des qu'une opération d’in-
tersection apparait dans la fonction sémantique abstraite. Pour une intersection entre un
intervalle [—a, b] et [—c, d], on associe les politiques suivantes :

— Ul (left left) : on choisit comme borne inférieure —a et comme borne supérieure b.

— Ir (left right) : on choisit comme borne inférieure —a et comme borne supérieure d.

— rl (right left) : on choisit comme borne inférieure —c et comme borne supérieure b.

— rr (right right) : on choisit comme borne inférieure —c et comme borne supérieure d.

Lorsqu’on choisit une politique, une fonction sans intersection (min) est alors sélectionnée.
Cette nouvelle fonction contient uniquement des affectations et des unions (max). Comme,
dans l'itération sur les politiques de la théorie des jeux, dés qu’une politique pour le minimiseur
est annoncée, le probleme devient un jeu a un joueur qu’il faut résoudre. Dans la théorie
classique, un jeu a un joueur peut se résoudre par itération sur les valeurs ou par itération
sur les politiques ou par programmation linéaire. Dans un premier temps, Gaubert, Goubault
et al dans [CGGT05], en analyse statique, calculaient le plus petit point fixe d’une fonction
associée a une politique par itération de Kleene, mais ont, par la suite, dans [GGTZ07] utilisé
la programmation linéaire pour ce calcul.

Définition 3.10 (Heuristique de choix de la politique initiale dans les intervalles)
Pour choisir une stratégie initiale dans les intervalles, on hiérarchise les politiques, ’ordre

de préférence est :
1. Les bornes constantes ;
2. Les bornes variables ;
3. Les bornes infinies.

Dans le cas ou les deux bornes inférieures (supérieures) sont variables, on prend la borne de
gauche (pour éviter un choix aléatoire).

Exemple 3.9 (Exemple introductif)
Nous reprenons, le programme de 'exemple 2.31.
La fonction sémantique concrete peut étre réduite a :

Fl( ) = [151]

Fy(x) ([1,1] U (z2 + 1))N] — o0, 10]
Fg(IL‘) = 1‘2—1'1

Fy(z) = ([1,1]U(ze+1))N[11,+o0[

D’apres les regles de calcul sur les intervalles décrites a I'exemple 3.8, on obtient :

(Fl(x)_¢F1(x)+) = (_1>1)

(Fo(z)”, Fo(z)") = (max(zy —1,—1),min{10, max(1,z3 + 1)})
(F3(2)", F3(z)") = (23 — 12§ +1)

(Fu(z)",Fu(z)") = (min{-11, max(z; —1,—1)}, max(1,z3 + 1))

Au point de controle 2 et 4, un min apparait, il faut donc faire un choix pour initialiser
I'itération sur les politiques, nous utilisons ’heuristique classique et nous initialisons a partir
des constantes et donc nous commencons par la politique Ir pour le point 2 et 7 pour le point
4, c¢’est-a-dire la fonction :
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3.2. ITERATION SUR LES POLITIQUES

(fi(x)™, file)) = (-1,1)

(fo(z)", folx)") = (max(z; —1,-1),10)
(f3($)_,f3($)+) (m; — 1,965r + 1)
(fa(z)~, fa(2)™) (=11, max(1, x5 + 1))

Il faut calculer le plus petit point fixe de f, nous utilisons la programmation linéaire et
nous cherchons a résoudre :

4
MimZ(ﬂL‘;r +x;)s.c fi(z)” <z et filx)t < :Uj, Vj=1,2,3,4

i=1
Oou encore :
4
Min Z(x:“—i—xz_)
=1
-1 < oz 1 < af
-1 < z; 10 < x;
z, —1 < x;—{—l < x?{
Ty —1 < x5 1 < x;f
—11 < zy 1:;+1 < xj{
On trouve :
(z1,77) = (-1,1)
(z3.74) = (-1,10)
(73.79) = (-2,11)
(zy,zf) = (-11,11)
et comme
(Fl(j) 7F1(j)+) - (_171)
(F2(7) ", 2(@)") = (max(z; —1,—1),min{10,max(1,73 +1)}) = (-1,10)
(F3(z)", F3(m)T) = (25 — 1,74 +1) = (-2,11)
(Fa@)", Fu(z)") = (min{—11,max(z; —1,—1)},max(1, 275 +1)) = (—11,11)

La solution T est donc un point fixe de la fonction F' et l'itération sur les politiques
se termine en retournant cette solution. L’invariant pour le programme est donc le vecteur
d’intervalles :

r1 = [1, 1]
x2 = [1,10]
z3 = [2,11]
xqg = [11,11]

Exemple 3.10 (Exemple avec changement de politique)
Nous introduisons un nouveau programme :

x=0;[1]

while (x<=100) [2]{
x=10+0.5%x;[3]
bo[4]
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La fonction sémantique concrete peut étre réduite a :

Fl(x) - [07 0]

Fo(z) = ([0,0]U (10 + 0.525))0] — 00, 100]
F5(z) = 10+ 0.5x2

Fy(x) = ([0,0]U (104 0.5z2)) N [101, 400

D’apres les regles de calcul sur les intervalles décrites a I’exemple 3.8, on obtient :

(Fi(z)”, Fi(z)*) = (0,0)

(Fa(z)™, Fo(z)™) = (m (0.5z3 — 10,0), min{100, max(0, 10 + 0.5z3)})
(F3(z)~, F3(z)") = (0.5z5 — 10,104 0.5z )

(Fu(z)”, Fu(z)") = (min{—101, max(0.5z; — 10,0)}, max(0,10 + 0.5z3))

Au point de contréle 2 et 4, un min apparait, il faut donc faire un choix pour initialiser
I’itération sur les politiques, nous utilisons ’heuristique classique et nous initialisons a partir
des constantes et donc on commence par la politique Ir pour le point 2 et rl pour le point 4 :

(fi(=)™, Al@)T) = (0,0)

(fo(2)7, fo(z)™) = (max(0.5z; — 10,0),100)
(f3(x)™, f3(x)") = (0.5a5 —10,0.52z3 + 10)
(fa(@)”, fa(x)") = (-101,max(0,0.5z3 + 10)))

Il faut calculer le plus petit point fixe de f, nous utilisons la programmation linéaire et
nous cherchons a résoudre :

4
MinZ(:U;r +x;)s.c fi(z)” < et fi(x)T < xj Vji=1,2,3,4

=1
ou encore :
4
Min Z(xf—i—x:)
=1
0 < a7 0 < af
0 < x5 100 < a3
0.5z, —10 < x;  10+05z5 < z7
0.5z, —10 < a3 0 < af
—101 < ay  10+05zf < aj
On trouve :
(z,27) = (0,0
(72.75) = (0,100)
(z3,73) = (—10,60)
(zy,zf) = (-101,60)
et comme :
(@)~ @) = (0,0)
(@), @) = (max05x2 10,0), min{100, max(0,0.5z3 +10)}) = (0,60)
(Fa(z)", Fa(@)") = (mln{ 101 ,max(0.5%; — 10,0)}, max(0,0.573 +10)) = (—101,60)
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On voit qu’a la deuxiéme ligne, min{100, max(0, 0.5Z5 + 10)} # 100 et donc, la solution =
n’est pas un point fixe de la fonction F' et il faut changer de politique, la valeur 60 est atteinte
par la fonction max(0, O.5T§r +10) et donc on résout une nouveau probléme de point fixe avec
la fonction :

(filx)™ file)™) = (0,0)
(fo()7, fo(x)™) = (max(0.5z; — 10 0) max(0,0.5Z5 + 10))
(fs(z)™, fa(x)™) = (0.5z5 —10,0.523 + 10)
(fa(z)™, fa(z)") = (-101,max(0,0.5z5 + 10)))
et par programmation linéaire on trouve le vecteur
(z1,27) = (O, >
(z,@5) = (0,60)
(25, 24) = (-10,60)
(zy,zf) = (-101,60)

Ce vecteur est également un point fixe de F, 'itération sur les politiques se termine en re-
tournant cette solution. On conclut que I'invariant du programme est le vecteur d’intervalles :

x1 = [0,0]
2 = [0,60]
vy = [10,60]
zy = 0

L’invariant calculé permet de savoir que le programme boucle a I'infini et que le point de
controle 4 n’est jamais atteint.

Dans les zones et gabarits de Sankaranarayanan

L’itération sur les politiques a été étendue par Taly et al [GGTZ07] aux travaux de
Miné [Min04] et Sankaranarayanan et al [SSMO05]. Nous décrivons brievement la méthode
dans ce paragraphe mais nous reviendrons sur la méthode d’itérations sur les politiques dans
les zones et gabarits de Sankaranarayanan dans le chapitre 5. Nous verrons que les invari-
ants, dans ces domaines, sont calculés en résolvant des problemes d’optimisation linéaire avec
contraintes (linéaires). Une méthode classique d’optimisation est de ”dualiser” le probleme.
Cette dualisation (lagrangienne) remplace le probleme de maximisation di & la recherche
d’invariant par un probléeme de minimisation. Les variables "duales” donnent ’ensemble des
politiques. De plus, on sait qu’en optimisation linéaire, I’ensemble des solutions d’un probleme
sous contraintes se trouvent sur les sommets du polyedre des contraintes et donc en nombre
fini. L’ensemble des politiques est, par conséquent, I’ensemble de sommets du polyedre des
contraintes du probleme dual.

3.3 Itération max-stratégies

On peut mentionner également les travaux de H. Seidl et de T. Gawlitza [GS07a, GSO7b].
Ce type d’itération est une itération sur les politiques croissante. La méthode consiste a
calculer le plus petit point fixe de la fonction sémantique abstraite en considérant les unions
plutot que les intersections comme politiques. L’initialisation de la méthode se fait en assignant

63



CHAPITRE 3. ALGORITHMES DE POINT FIXES EN INTERPRETATION ABSTRAITE

—o0 pour toutes les variables puis de la méme manieére que l’itération sur les politiques sur les
min, la fonction atteignant le max est sélectionnée et le plus grand point fixe de la fonction
est calculée. L’inconvénient de cette méthode est qu’une suite croissante de points est calculée
mais sous-approxime le plus petit point fixe de la fonction sémantique abstraite, la méthode
ne donne aucune information pertinente tant que le plus petit point fixe n’est pas atteint.
L’avantage est que par cette méthode le plus petit point fixe est atteint si I'itération termine.
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CHAPITRE 4

DOMAINES DES SOUS-NIVEAUX

Au chapitre 2, nous avons vu que le probleme 2.1 n’était pas calculable en général. Une
méthode classique de l'analyse statique pour pouvoir calculer une sur-approximation valide
est I'interprétation abstraite. Dans ce chapitre, nous prenons G = R? et nous considérons le
probleme 2.1 comme un probléme d’optimisation continue. Une méthode classique de ’opti-
misation est de relacher le probleme lorsque celui-ci n’est pas réalisable. Il s’agit de résoudre
un nouveau probleme d’optimisation ou la fonction a minimiser (appelée aussi fonction ob-
jectif) est plus grande, au sens fonctionnel, que la fonction objectif du probléme initial et ou
I'ensemble de contraintes est plus fin (c’est-a-dire contient moins d’éléments). Dans le prob-
leme 2.1, la fonction objectif est 'identité Id, ’ensemble des contraintes est composé de deux
contraintes :

(R (4.1)
X (4.2)

N m

X
FO(X)

Nous pouvons construire un probléme relaché en conservant comme une fonction objectif
I'identité, mais en choisissant deux ensembles, le premier inclus dans p(Rd)”+1, le deuxieme
inclus dans {X € p(RY)™! | FY(X) C X}. La contrainte (4.1), peut étre relachée en fixant
la forme géométrique des contraintes. Cette forme géométrique est, en fait, la concrétisation
d’éléments d'un domaine abstrait D,. Ainsi la contrainte (4.2) peut étre rendue plus fine, en
considérant une application F' sur le domaine abstrait, telle que la concrétisation des éléments
vérifiant {X € D' | X = F(X)} satisfait les contraintes (4.1) et (4.2).

Dans ce chapitre, il est question de généraliser le travail de Sankaranarayan, Sipma
et Manna [SSMO5] sur les gabarits linéaires. Le domaine des gabarits linéaires consiste a
se donner un nombre fini de formes linéaires qui définissent les faces d’un polyedres, la
forme géométrique est donc un certain polyedre. Suivant I'idée de Sankaranarayan, les formes
géométriques sont, également déterminées a partir d’'un ensemble non nécessairement fini de
fonctions de base non nécessairement linéaires.

Ainsi, les parties de R? que I'on considére sont les intersections de sous-niveaux des fonc-
tions de cette base. On s’intéresse également aux ensembles de lignes de niveaux sur ces
fonctions de base.
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Dans la section 4.1, nous commencons par de brefs rappels d’analyse convexe. Dans la
section 4.2, nous définissons plus formellement les concrétisations géométriques ainsi que les
éléments du domaine abstrait. Dans la section 4.3, nous construisons les treillis nécessaires
aux calculs des invariants numériques. Enfin, dans la section 4.4, nous présenterons quelques
ensembles de fonctions de base utiles en interprétation abstraite.

4.1 Rappels d’analyse convexe

Nous rappelons quelques notions de base sur la convexité, pour plus de détails en dimension
finie, le lecteur est invité a consulter [Roc96]. Ici 'ensemble E désigne un espace vectoriel
réel, I'addition et la multiplication scalaire sont donc définies au sens de cet espace vectoriel.
L’ensemble F' désigne un espace topologique, les sous-ensembles fermés sont définis a partir
de cette topologie. Dans cette partie, les fonctions sur F sont toutes a valeurs réelles.

Nous rappelons qu’un ensemble convexe contient tous ses segments, plus formellement :

Définition 4.1 (Ensembles convexes)
Un ensemble C' C F est convexe si, pour tout z,y € C, pour tout A €]0, 1[, \z+(1—-\)y €
C.

Remarque 4.1 Par convention, I’ensemble vide est convexe.

Exemple 4.1
Un ensemble convexe contient tous ses segments, ceci est illustré par I’ellipse de la figure 4.1

A

—
T2 Y2

Figure 4.1 — Une ellipse est un ensemble convexe

Une fonction convexe est caractérisée par le fait que les images de segments sont plus
petites que les segments image.

Définition 4.2 (Fonctions convezes)

Une fonction f sur E est convexe si pour tout z,y € E, pour tout A €]0, 1],
fOz+ (1 =Ny) <Af(x)+ (1= f(y)

Exemple 4.2
La fonction z :— Z:EQ est une fonction convexe. L’inégalité de convexité est illustrée par la

figure 4.2.

Définition 4.3 (Fonctions concaves)
Une fonction f est concave si —f est une fonction convexe.

La convexité d’une fonction est équivalente a la convexité d’un ensemble lié a la fonction
appelé I’épigraphe.
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AF0) + (1= N)f(2)
S(L\
©

FOAO+(1—X)2)

Figure 4.2 — Inégalité de convexité

Définition 4.4 (Epigraphe)
Soit f une fonction sur E. On appelle épigraphe de f, 'ensemble noté epi(f) défini par
{(z,0) eR" xR f(z) < a}

Exemple 4.3
Nous reprenons la fonction f convexe de 'exemple 4.2. L’épigraphe de f est la partie grisée
de la figure 4.3.

epi(f)

Figure 4.3 — L’épigraphe de la fonction f

Proposition 4.1 (Fonction convexe et épigraphe)
Une fonction sur F est convexe si et seulement si son épigraphe est un sous-ensemble
convexe de E x R.

Grace a cette caractérisation, on en déduit les propriétés suivantes :

Propriété 4.1 (Opérations sur les fonctions convezxes)

1. Soient I un ensemble fini, {fi}icr une famille de fonctions convexes et (\;);c; une

famille finie de nombres réels positifs alors E Aifi est une fonction convexe.
el
2. Soit {f; }icr une famille quelconque de fonctions convexes alors sup f; est une fonction
el
convexe.

Pour minimiser une fonction, on peut s’intéresser a une classe d’ensembles de points dont
I'image ne dépasse un certain réel.

Définition 4.5 (Sous-niveauzx)

Soit f une fonction de E et soit & € R, on appelle sous-niveau de f au niveau a,
I'ensemble S, (f) ={z € E | f(x) < a}.

Exemple 4.4
Le sous-niveau de la fonction convexe x — 2% au niveau a = 1 est décrit par la figure 4.4.
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\
{reR|z*<1}

Figure 4.4 — Le sous-niveau de la fonction carrée pour @ = 1

Proposition 4.2 (Fonctions convexes et sous niveaux)

Soit f une fonction convexe sur E. Pour tout o € R, S, (f) est un sous-ensemble convexe

de FE.

En analyse convexe, la continuité des fonctions n’est pas forcément nécessaires :

Définition 4.6 (Fonction semi-continue inférieurement)
On dit qu’une fonction f sur F' est semi-continue inférieurement (en abrégé s.c.i) si pour
tout « € R, S, (f) est un sous-ensemble fermé de F'.

Définition 4.7 (Fonction semi-continue supérieurement)
Une fonction g est semi-continue supérieurement (en abrégé s.c.s) si —g est semi-continue
inférieurement.

Exemple 4.5
On définit une fonction g par :

9(0)=0
glx)=¢ glx)=xz+2 siz>0
glr)=—x+1 siz<0

La fonction g est représentée par le graphe de la figure 4.5. Cette fonction est semi-continue
inférieurement.

Propriété 4.2 (Supremum de fonctions semi-continue inférieurement)

1. Soit { fi}ier une famille quelconque de fonctions s.c.i alors sup f; est une fonction s.c.i.
el

2. Soit {g;}icr une famille quelconque de fonctions s.c.s alors i_n§ g; est une fonction s.c.s.
1€

Proposition 4.3 (Fonction semi-continue inférieurement et épigraphe)
Une fonction sur F est s.c.i si et seulement si son épigraphe est un sous-ensemble fermé
de F' x R.
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Figure 4.5 — La fonction g de ’exemple 4.5

Définition 4.8 (Conjuguée de Fenchel-Moreau)

Soit F un espace vectoriel topologique et F’ le dual topologique de F. Soit f : F
R U {+00}. On appelle conjuguée de Fenchel de f la fonction f*: F’ — R U {400} définie
par :

o' f*(a') = supa’(z) — f(z)
zeF

Exemple 4.6
Soit g : R+— R U {400} définie par :

0 sizel0,1]
+o00  sinon

w%M@Z{

La conjuguée de g est la fonction définie ¢g* : R — R par :

0 siz/ <0
/ * / =

> = .
v g"(@) { 2’ sinon

La fonction g définie dans 'exemple 4.6 est appelée fonction caractéristique convexe de
Pensemble [0, 1]. Nous réutiliserons ce type de fonctions pour caractériser une P-fonction
support.

Définition 4.9 (biconjuguée de Fenchel-Moreau)

Soit F' un espace de Banach réflexif. Soit f : F' +— R U {4o00}. On appelle biconjuguée
de Fenchel de f, la fonction f**: F +— R U {400} définie par :

x> f*(x) = sup 2'(z) - f*(2)
z'eF'!

Exemple 4.7
Nous reprenons la fonction g de ’exemple 4.6.
La biconjuguée de g est la fonction définie ¢** : R — R par :

z — g**(x) = sup 2’z — ¢*(2') = max | sup 2’z, sup 2’(x — 1)
z'eR /<0 z'>0
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Si # > 1 alors supa’(z — 1) = +oo et si # < 0 alors sup 2’z = +oo et si x € [0,1],
x>0 /<0
sup 2’z = sup 2’/(x — 1) = 0. On conclut que g** = g.
' <0 z'>0

Dans I'exemple 4.7, nous avons conclu que la biconjuguée de la fonction g était égale a
elle-méme. En fait, la classe des fonctions égales a leur biconjuguée est bien connue puisqu’il
s’agit soit de la fonction identiquement égales a la fonction —oo ou I'ensemble des fonctions
convexes semi-continues qui ne prennent pas la valeur —oo.

Théoréme 4.1 (Fonctions convexes s.c.i et biconjuguée)
Soit F' un espace de Banach réflexif et soit f : F'+— R U {+oc}. On suppose qu'il existe
x € F tel que f(x) € R.

f convexe s.ci < f=f*"

Pour la preuve, le lecteur pourra consulter [Bon06, Théoreme 4.17, Corollaire 4.18].

Remarque 4.2 L’hypotheése ”f est a valeurs RU {+00}” est importante, puisque la fonction
f définie par :

-0 €K
400  sinon
ou K C F est un ensemble convexe fermé non vide. La fonction f est convexe s.c.i mais
qui n’est pas égale a sa biconjuguée.

4.2 P-sous niveaux et P-fonction support

Dans le but de figer la géométrie des invariants numériques cherchés, on se munit d’un
ensemble P de fonctions de R? dans R. Nous introduisons ainsi un ensemble P, appelée une
configuration et les éléments de cette configuration, des fonctions de base. Nous introduisons
également R’ des fonctions de I'ensemble P vers R. Ces fonctions vont jouer le role de degré
de liberté sur les fonctions de base.

Nous notons RF Pensemble des éléments de R" qui prennent des valeurs finies sur P et
RE I’ensemble des fonctions de P & valeurs positives. L’ensemble KP est muni de l'ordre
partiel classique < défini par f < g ssi pour tout p € P, f(p) < g(p). L’ensemble p(R?) des
parties de R? est lui muni de 'ordre de l'inclusion. Enfin, puisqu’il est question de géométrie,
nous munissons R? de la norme euclidienne que nous noterons || - |- Nous noterons le produit
scalaire de z,y € R? par z - y.

En analyse convexe, il est naturel de travailler avec les formes linéaires, nous appelons donc
configuration linéaire classique la configuration P qui regroupe toutes les formes linéaires sur
RY, par le théoreme de Riesz, cette configuration est isomorphe & R%.

Pour une configuration fixée P, pour une fonction de @P, nous nous intéressons aux fonc-
tions de bases qui ont une image finie, nous appelons cet ensemble de fonctions de bases le

. i —P
domaine d’un élément de R .
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Définition 4.10 (Domaine)

Soit v un élément de R' tel que, pour tout p € P, v(p) > —oo. On appelle domaine de
v, 'ensemble noté dom(v) défini par :

{pePlo(p) < +oo}

Exemple 4.8
On pose P = {z = 2? — 1, = — —x? + 1}, et soit v la fonction qui & p € P associe son
supremum sur tout R. On a dom(v) = {x + —z* 4+ 1}.

Exemple 4.9

Prenons comme ensemble de fonctions P, ’ensemble des fonctions continues croissantes sur
R. Considérons la fonction v sur P qui, a chaque fonction p € P, associe 'intégrale de la
valeur absolue p. On a donc dom(v) = P N LY(R) otr, £'(R) est 'ensemble des fonctions
Lebesgue-intégrables sur R.

Définition 4.11 (Elément presque infini)

Un élément v € R’ est dit presque infini si v(p) > —oo pour tout p € P et si dom(v) est
fini.

Exemple 4.10

On considére la configuration linéaire classique. On se donne un polyedre A de R? il existe
deux familles finies (p;)ier € R, (bi)ier telles que A = {z € R? | pi - <b;, i € I}. On pose
v(p;) =bisii € Tetv(p) =—4ocosip; e Rietsii¢ I.Ona A= {zxecR?|pz<uv(p), pecRi}
et v est un élément presque infini.

Exemple 4.11
Considérons la suite de fonctions définie, pour n € N, par p, : © — nAz? 4 02y 4 /2,

Soit la configuration P = {p,, n € N}. Soit v € R" défini, pour p € P, par v(p) = card({z €
R? | p(z) < 0}) ot card(C) désigne le cardinal d’un ensemble C. L’élément v est un élément
presque infini.

4.2.1 P-sous niveaux

En analyse convexe, il est classique de s’intéresser aux ensembles de sous-niveaux dont la
définition est rappelée par la définition 4.5, car ils ont de bonnes propriétés de convexité et
de fermeture. Dans notre cadre, on s’intéresse aux intersections de sous-niveaux des fonctions

N . . . =P . . .
p € P ou les niveaux sont donnés par une fonction v € R . Ces intersections de sous-niveaux

L. fps s . fps . =P .
décrivent la concrétisation géométrique d’une fonction v € R° dans la base de fonctions P.

Définition 4.12 (P-sous niveauz)

Soit v un élément de RP, on appelle P-sous niveaux de v ’ensemble noté v° défini par :
{z e R | p(z) < v(p), Vp € P}

Si pour tout v € EP, v(p) > —oo et que dom(v) # B, on peut remplacer p € P par
p € dom(v).
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Remarque 4.3 Un P-sous niveau peut étre éventuellement vide méme si, pour tout p € P,
v(p) > —oo.

Remarque 4.4 La fonction v — v° est, en fait, une fonction de concrétisation, on le verra a
la proposition 4.4. En principe, nous devrions appeler cette fonction ~.

Une méme figure géométrique peut étre la concrétisation de plusieurs P-sous niveaux.

Exemple 4.12

On peut caractériser la boule unité R? en tant que P-sous niveau. Nous pouvons choisir
P = {z — ||z||} et la fonction v(]| - ||) = 1 ou bien choisir la configuration linéaire classique et
v(p) = 1, pour toute forme linéaire p.

En prenant des formes linéaires, nous retrouvons des polyedres.

Exemple 4.13
Soit P = {p1,p2,p3} ot p1 : (z,y) — y —x, p2 : (x,y) = y+x et p3: (z,y) — —y. Soit la
fonction w définie par w(p1) = 3, w(p2) = 3 et w(ps) = 0. Le P-sous niveau de w est donné
par la figure 4.6.

Figure 4.6 — Le P-sous niveau de w avec des fonctions de base linéaires

Une configuration P étant assez générale, les P-sous niveaux ne sont pas nécessairement
convexes comme le montrent les exemples 4.14 et 4.15.

Exemple 4.14
La sphere unité de R? peut se coder comme {z € R? | ||z| < 1, —|z|| £ —1} c’est-a-dire
comme P-sous niveaux de la fonction v avec P = {z — ||z|,z — —|z||}, v(]|-|]) = 1 et

v(=[l- 1) = -1

Exemple 4.15
Considérons, la base de fonctions P suivante : py(z,y) = —y* — (z — 3)2, po(z,y) = —¢* —
(@ +3)% ps(a,y) = —(y = 3)" — 2%, pa(w,y) = —(y +3)° — 2%, ps(a,y) = @, pe(2,y) = —1,
p7($7y) =Y, p8(x7y) =Y.

Maintenant, soit v € @P, telle que v(p1) = v(p2) = v(ps) = v(ps) = —4 et v(ps) = v(ps) =
v(pr) = v(ps) = 3.

L’ensemble de P-sous niveau de v est décrit a la figure 4.7.

Conformément a la définition d’une application de concrétisation, on montre que 1'appli-
cation PP-sous niveau est croissante.
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Figure 4.7 — Un P-sous niveau non convexe

Proposition 4.4 (Monotonie de l’application P-sous niveau)

L’application de R" dans p(Rd), v — v° est monotone.

Démonstratﬂgon
Soit v,w € R, tels que v < w. Si v® est vide, il n’y a rien & montrer. Sinon soient z € v° et

. —P .
p € P. Puisque x € v°, p(z) < v(p), or, comme v < w dans R alors p(x) < w(p) d’on, z € w®.
On conclut que v < w dans R implique v° C w*® et finalement, v + v° est monotone. n

Définition 4.13 (Fonctions d’évaluation)

Nous appelons fonction d’évaluation au point z € R?, I'élément de R” noté e, défini
pour p € P par e,(p) = p(z).

L’introduction des fonctions d’évaluation nous permet de caractériser simplement un P-
sous niveau grace a une inégalité fonctionnelle. Par la suite, les fonctions d’évaluation nous
permettront d’établir le lien entre P-sous niveau et convexité abstraite des fonctions.

Propriété 4.3 (Caractérisation fonctionnelle d’un P-sous niveau)
Le P-sous niveau v° peut se caractériser par I'inégalité fonctionnelle :

{a:ERd | e, e RP, (v—eg)(p) >0, Vp e P}

ce qui est équivalent & {x € R? | v —e, € RY}.

4.2.2 P-fonction support

Pour un sous-ensemble de Rd, nous nous intéressons aux calculs des valeurs maximales
des fonctions de base sur ce sous-ensemble. Ce principe est classique en analyse convexe.
Cependant, en analyse convexe, les fonctions de base sont toutes les formes linéaires sur RY
et on appelle fonction support d’un sous-ensemble convexe fermé non vide C, la fonction qui,
a chaque forme linéaire, associe sa valeur maximale (éventuellement infinie) sur C. Moreau
dans [Mor70], a généralisé la notion de fonction support pour un ensemble de fonctions non-
linéaires.

Ici, on considere des configurations P et des parties de R? quelconques.
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Définition 4.14 (P-fonction support)

Soit C' un sous ensemble de R?, on définit la P-fonction support C? de C' par :

p = C7(p) = sup p(x)
zeC

Remarque 4.5 Comme par convention sup = —oo, si C' est vide alors C° = —cc.

0
Remarque 4.6 La fonction P-fonction support est en réalité une application d’abstraction,
ceci sera mise en évidence par la proposition 4.5. En interprétation abstraite, une telle appli-
cation est notée a.

Si P est la configuration linéaire classique alors la P-fonction support est, bien évidemment,
la classique fonction support de 'analyse convexe.

Exemple 4.16

Soit C la boule unité pour la norme euclidienne de R%. On suppose que [P est ’ensemble des
formes linéaires. La P-fonction support est la classique fonction support et C?(p) = 1 pour
tout p € P.

Exemple 4.17

Reprenons 'exemple 4.13 ou P = {p1,pa, p3} avec p; : (x,y) — y —z, p2 : (x,y) — y+z et
p3 : (z,y) — —y. La fonction w telle que w(p1) = 3, w(p2) = 3 et w(p3) = 0 est la P-fonction
support du P-sous niveau 4.6.

Exemple 4.18
Soit C' le disque centré en (0,0) de rayon v/5. Soit P, I'ensemble des fonctions de base :
p1:(z,y) = y—x,p2: (z,y) = yetps: (x,y) — x. La fonction C? est donné a la figure 4.8.

/ C7(p2) = V5

€ () = VIO Cilrs) = V5

Figure 4.8 — P-fonction support du disque unité

Exemple 4.19
Reprenons le P-sous niveau de I'exemple 4.15 que nous appelons C. On suppose P = {(z,y) :—
I(x,y)|}, la P-fonction support de C' est donnée a la figure 4.9.

La proposition suivante montre que I'application P-fonction support est bien une applica-
tion d’abstraction.
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el

Figure 4.9 — P-fonction support

Proposition 4.5 (Monotonie de l’application P-fonction support)

L’application de p(Rd) dans KP, C — C” est monotone.

Démonstration

Soient C, D deux sous-ensembles de R?, tels que C C D. On a, pour tout p € P, sup p(z) <
zeC

sup p(z) d’ou la monotonie de 'application. =

zeD

Nous appelons fonction caractéristique convexe d’un ensemble C' C R?, 1a fonction y¢ de
R? sur {0, +-00} définie par xo(x) = 0si z € C et xo(r) = +0o si x ¢ C et bien évidemment
si C = (), xc = +oo. Pour rester dans l’esprit de I’analyse convexe, nous observons que
la P-fonction support est une P-conjuguée de Fenchel ou 'ensemble des formes linéaires de
la conjuguée de Fenchel classique est remplacé par une configuration quelconque P. Cette
conjugaison de Fenchel sans linéarité a été étudiée par Moreau [Mor70].

Propriété 4.4 (Caracterisation d’une P-fonction support)

Pour un sous-ensemble C' de R?, nous pouvons réécrire la P-fonction support C? de la
maniere suivante :

p = C%(p) = sup p(x) — xc()
R4

Remarque 4.7 Si C est vide, on retrouve que C? = —oco.
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Pour construire une sémantique abstraite, on utilise, lorsqu’elle existe, une correspondance
de Galois entre p(R?) et le domaine abstrait. Ici, le domaine abstrait est 'ensemble R’ des
fonctions de P dans R. Nous montrons grice a la proposition 4.6 qu'une correspondance de
Galois existe entre p(R?) et R

Proposition 4.6 (Correspondance de Galois entre R et p(RY)
La paire d’applications v — v° et C' — C? forme une correspondance de Galois entre
R et p(RY).

Remarque 4.8 On réutilise la définition d’une correspondance de Galois de I'interprétation
abstraite malgré la remarque 2.9.

Démonstration
Nous avons déja montré aux propositions 4.4, 4.5 que les applications, v — v° et C' — C7

s . —=P
étaient monotones. Il suffit de montrer que pour tout C CR% v e R,
C% <v < C C5%

Tout d’abord, montrons que C? < v = C C v°. Soient v € KP et C C ]Rd, tels que, C7 < wv.
Si C est vide, I'implication est triviale, nous supposons donc C # (). Soient z € C et p € P,
on a p(z) < C%(p), de C? < v, on déduit que p(z) < v(p), p étant quelconque dans P, on
conclut que x € v°. En conclusion, C° <v = C C°.

Montrons maintenant la deuxieme implication. Soient v € R et C C R, tels que, C C 0°.

Siv® =0 alors C =0 et C7 = —o0o et 'implication est montrée. Nous supposons maintenant
que v° est non vide. Soit p € P, on a C?(p) = supp(x) < supp(z). Or, pour tout = € v°,
zeC TEVS
p(x) < wv(p), d’ou, supp(z) < v(p) et par conséquent, C’(p) < v(p), pour tout p € P. =
rcvs

Les correspondances de Galois ont de tres bonnes propriétés calculatoires que nous rap-
pelons a la propriété 4.5.

Propriété 4.5 (Propriétés des correspondances de Galois)

Soient C C R et v € @P, les propriétés suivantes sont vraies :
1. CC(C7)° et (v°)7 <w.

2. C° =min{w € R | C C w’} et v® = max{D CRY| D < v}.
3. ((C7)%)7 =C7 et ((v°)7)% =05,

Démonstration
1. Si C est vide alors l'inclusion est évidente. Supposons C' non vide et soit x € C, on a,
pour tout p € P, p(xz) < C?(p) d’ott, x € (C?)%, et C C (C?)%.

Si v° est vide alors (v°)? = —o0, et I'inégalité est vraie. Supposons donc v® non vide
et soit p € P, pour tout = € v°, p(x) < v(p) et par conséquent, sup p(x) < v(p), en
HASIM

conclusion (v°)7 < v.

2. D’apres, la premitre assertion, (v°5)7 < v et C C (C?)% ot v® € {D CR?| D < v} et
C7e{we R | C C w®}. Maintenant, soient u € {w € R |C Custet Ec{DCR?|
D? < v}, d’apres la proposition 4.6, C' C u® est équivalent & C? < u et E7 < v équivaut
a E C v®. On conclut que C7 = min{w € R | C C w®} et v® = max{D C R?| D° < v}.
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3. D’apres la premiére assertion, C' C (C7)% et ((v°)? < v, et grace aux propositions 4.4, 4.5,
on obtient C? < ((C7)%)7 < C7 et v® C ((v°)?)® C v®°. En conclusion, ((C?)%)7 = C7 et
((US)O')S — ,US. -

4.3 Treillis des ensembles et fonctions P-convexes

Nous avons vu, dans le chapitre 2, qu'un domaine abstrait devait étre au moins un CPO
pour qu’on puisse calculer les points fixes d’applications continues (au sens des CPO). Dans
cette section, nous allons établir que ’ensemble des parties dites P-convexes forme un treillis
complet. Il en sera de méme pour les fonctions dite P-convexes. Tout d’abord, nous intro-
duisons la convexité abstraite.

4.3.1 Convexité abstraite

La convexité abstraite, pour laquelle on pourra consulter par exemple [Rub00, Sin97], est
une généralisation de la convexité classique. Il s’agit de définir une notion de convexité sans
structures algébriques. Ce type de convexité a été introduite par Moreau [Mor70].

Fonctions convexes abstraites

En analyse convexe, les fonctions classiquement utilisées sont les fonctions convexes semi-
continue inférieurement. En effet, un théoreme classique d’analyse convexe permet de carac-
tériser les fonctions convexes s.c.i comme le supremum point par point des minorantes affines.
Ce théoreme est illustrée par la figure 4.10.

Figure 4.10 — La fonction de I'exemple 4.2 vue comme supremum de fonctions affines

La convexité abstraite reprend le théoreme illustré par la figure 4.10. En convexité ab-
straite, les fonctions convexes abstraites sont des suprema de minorantes quelconques mais
préalablement fixées. Plus formellement, comme dans notre cas, on se munit d’un ensemble H
de fonctions d'un ensemble (sans structure linéaire) E dans R. Puis, on définit la H-enveloppe
convexe de f : E — R comme le supremum des éléments de H qui sont plus petits que f,
point par point. Finalement, une fonction f est dite convexe abstraite par rapport & H (on
dit aussi H-convexe) si elle est égale & sa H-enveloppe convexe.

Définition 4.15 (Fonctions convexes abstraites)

Une fonction f : E — R est H-convexe o1 } # H C R” si pour tout z € E,

f(z) =sup{h(z) | h € H, h(y) < f(y), Yy € E}
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En interprétation abstraite, quand les fonctions de concrétisation et d’abstraction forment
une correspondance de Galois, nous nous intéressons aux éléments dits clos. Dans notre cas,
les éléments clos correspondent aux fonctions v € R" qui sont la P-fonction support de leur
P-sous niveau, et par la formulation d’'un P-sous niveau en terme d’inégalité fonctionnelle
de la propriété 4.3, les éléments clos correspondent aux H-convexes abstraits en identifiant
Iensemble abstrait F de la définition 4.15 & P et I'ensemble de fonctions H & {e,, = € R%}.

Ensembles convexes abstraits

Les analogues ensemblistes des fonctions convexes semi-continue inférieurement sont les
ensembles convexes fermés. On peut également caractériser les ensembles convexes fermés a
partir des formes linéaires. Un ensemble convexe fermé C' est l'intersection de demi-espaces
fermés le contenant c’est-a-dire des ensembles de la forme {y € E | h(y) < a} ou h € E’
et a € R. Cette caractérisation est équivalente au théoreme de séparation stricte : pour tout
point z ¢ C, il existe une forme linéaire h € E’ telle que h(z) > a > 3 > h(z), Vo € C. Le
théoreme de séparation stricte illustré par la figure 4.11.

Figure 4.11 — Séparation forte d’un point et d’un ensemble convexe fermé

La convexité abstraite reprend 1'idée de la séparation stricte et un ensemble C' est dit
H-convexe, ot H est toujours un ensemble de fonctions d’un ensemble E quelconque dans R,
tout point extérieur a C peut étre séparé strictement de C par un élément de H. La définition
formelle est donnée 4.16.

Définition 4.16 (Ensemble convexe abstrait)

. ) —E
Soient E un ensemble et H un sous-ensemble non vide de R™. Un ensemble C est H-
convexe si tout point ¢ € C vérifie :

Vh e H, h(c)<suph(y) .
yeC

En prenant, E = R%, H = P, un ensemble C' est H-convexe s'il est égal au P-sous niveau
de sa P-fonction support.

4.3.2 Construction des treillis complets

En interprétation abstraite, I’'opération de cloture est importante, elle garantit le calcul de
la meilleure concrétisation d’un élément abstrait et de la meilleure abstraction d’un élément

80



4.3. TREILLIS DES ENSEMBLES ET FONCTIONS P-CONVEXES

concret. En général, 'opération de cloture est donnée par une correspondance de Galois. Dans
notre cas, notre opération de cléture, qui est donnée par la correspondance de Galois 4.6 se
ramene a un calcul d’enveloppe convexe abstraite.

Définition 4.17 (P-enveloppe convexe de fonctions)

. =P . , o .
Soit v € R, on appelle P-enveloppe convexe de v, la fonction notée vexp(v) définie par
vexp(v) = (v°)7 c’est-a-dire, pour p € P :

(vexp(v))(p) = sup{p(z) |z € R’ q(z) <wv(q), Vq € P}
= sup{e,(p) |z €RY e, € R, e, <w} .

Le calcul d’une P-enveloppe sert a réduire les degrés de liberté trop larges sur les fonctions
p € P. Cette propriété de réduire les bornes est mathématiquement illustrée par le point 1 de
la propriété 4.5.

Exemple 4.20
Des qu'il existe p € P, tel que v(p) = —oo alors vexp(v) = —oc.

Exemple 4.21

Soit la configuration P = {py : ,y > x249>, po: 2,y > @, p3: T,y > —T, Py T, Y =Y, D5
z,y — —y}. Soit v € R défini par v(p1) =4, v(p2) =2, v(ps) =1, v(ps) =3, v(ps) =4. La
P-enveloppe convexe vexp(v) de v est la fonction définie par vexp(v)(p1) = 4, vexp(v)(p2) =
2, vexp(v)(ps) = 1, vexp(v)(ps) = 2, vexp(v)(ps) = 2. La construction de vexp(v) est décrite
par la figure 4.12

v(ps) =3 Vi v(p1) =4

vexp(v)(pa) = 2

v(p2) =2

I

==

v(p3) =

vexp(v)(ps) = 2

v(ps) =4

Figure 4.12 — Construction de la P-enveloppe de la fonction v définie a I'exemple 4.21.

De maniére similaire, 'opération de cléture pour les sous-ensembles de R? correspond 2
un calcul d’enveloppe convexe abstraite de sous-ensemble de RY.
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Définition 4.18 (P-enveloppe convexe d’ensembles)

Soit un ensemble C' C RY, on appelle P-enveloppe convexe de C, ensemble noté vexp(C')
définie par vexp(C) = (C?)% c’est-a-dire :

vexp(C) = {z € R? | p(z) < supp(y) Vp € P} .
yeC

Remarque 4.9 D’apres le point 3 de la propriété 4.5, pour tout v € R" et C C Rd,
(vexp(v))® = v° et (vexp(C))? = C°.

Exemple 4.22
Soit P la configuration linéaire et soit C' C R?, la P-enveloppe convexe vexp(C') de C corre-
spond a la classique enveloppe convexe de C.

Exemple 4.23
Lorsque P = {(z,y) :— |(x,v)||}. Le disque de rayon 3v/2 est la P-enveloppe convexe de
I’ensemble défini & I'exemple 4.15.

Exemple 4.24

Nous reprenons le triangle défini a l'exemple 4.13. La figure représente deux P-enveloppe
convexe dans deux ensembles P de fonctions de base différentes. On pose P; = {(z,y) —
r—y, (&,y) =z +y, (2,y) = -z} et Pr={(z,y) = y* —2*, (2,9) = 2, (z,9) = a}.

) {y> —2°<9, <3, —x <3}

(a) fz—y <3, y+2 <3, —w <3}

Figure 4.13 — Deux P-enveloppes du triangle de la figure 4.13
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Nous unissons la notion d’éléments clos au sens d’une correspondance de Galois et la
notion d’éléments convexes abstraits dans une notion de P-convexité. Nous utilisons le terme
P-convexe, en raison de la tres forte dépendance de l'opération de cloture par rapport a
I’ensemble P des fonctions de base.

Définition 4.19 (Fonction P-conveze)

. =P .
La fonction v € R* est P-convexe si v = vexp(v).

Exemple 4.25
La fonction identiquement égale a —oo et la fonction qui a tout élément p € P associe son

supremum sur R? sont des fonctions P-convexes.

Exemple 4.26
Toute P-fonction support est une fonction P-convexe. Toute P-enveloppe de fonction est une
fonction P-convexe.

Exemple 4.27
La fonction v de 'exemple 4.15 est P-convexe.

Exemple 4.28
Considérons P = {z :— 2", n € N}, la fonction v(p,) = 0 si n est impair et 1 sinon est

P-convexe. En effet, v® = [—1,0] et sup " =1 si n est pair 0 sinon.
z€[—1,0]

Exemple 4.29

Soit P ensemble de toutes les fonctions de R? dans R et soit a € R?, on pose, pour p € P,
v(p) = p(a) alors v est P-convexe. En effet, a € v° et pour tout € v°, pour tout ¢ € P,
q(x) < q(a) et par conséquent (vexp(v))(q) = q(a) = v(q) pour tout g € P.

Définition 4.20 (Ensemble P-convexe)

Un ensemble C' C R est un ensemble P-convexe si C' = vexp(C).

Définition 4.21 (P-polyédre)

. : g s =P
Un ensemble C' C RY est un P-polyedre s'il est P-convexe et s'il existe un élément v € R
presque infini tel que C' = v°.

Exemple 4.30
L’ensemble vide et R? sont des ensembles P-convexes.

Exemple 4.31
Tout P-sous niveau est un ensemble P-convexe. Toute P-enveloppe d’ensemble est un ensemble
P-convexe.

Exemple 4.32
Nous reprenons 'exemple 4.13 le triangle de la figure 4.6 est un ensemble P-convexe avec

P={p:(z,y)—y—xp2:(2,9) = y+zp3:(z,y) — -y}

Exemple 4.33
Soit (A;);jes une famille de sous-ensembles non vides de R?. On définit, pour i € {1,...,J},

la fonction de R? dans R :
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i
= pie) = Y ([l + 1) Lag ()
k=1
ol 14, (x) est la fonction indicatrice de I’ensemble Aj qui vaut 0 si « ¢ Ay et 1 sinon. La

configuration P est I’ensemble de fonctions {p; | i € {1,...,J}}.
J J

L’ensemble ﬂ Aj est P-convexe et (ﬂ Aj)7 = 0. La figure 4.14 représente cet ensemble

k=1 k=1
dans deux cas, dans le premier cas, les ensembles A; sont des boules centrées en 0 dans le

deuxieme, les ensembles A; sont des rectangles.

(b)
Ay =1[0,1]%, A5 = [0.5,0.5]*, A3 = [1,2]°

A1 = B(0,1), A; = B(0,2), A = B(0,3)

Figure 4.14 — La partie grisée est ’ensemble P-convexe de ’exemple 4.33

Exemple 4.34
Si P est la configuration linéaire classique alors tout polyedre est un P-polyedre.

Exemple 4.35
Soit (A;);>1 une famille infinie de sous-ensembles non vides de R? telle que, pour tout j < K,

o

Aj soit borné et pour tout j > K41, A; soit non borné et ﬂ A; soit non vide. On reprend
k=K+1

la famille de fonction p; définie & exemple 4.33 avec ¢ € N* et on prend P la configuration

{pi|i=1}
K 00 K 00 4
L’ensemble (ﬂ Aj) N ( ﬂ Aj> est un P-polyedre et (ﬂ A5 N ﬂ Aj> (pi) =0
k=1 k=K+1 k=1 k=K+1
sii < K et +00 sinon.
On note VGXP(RP) Pensemble des fonctions P-convexes de R et Vexp(RY) ensemble des
parties P-convexes de R?.

. (s L - —P
A présent, nous définissons des opérations de treillis sur Vexp(R' ) et Vexp(R?). Nous allons
définir les opérations de borne inférieure et de borne supérieure sur des paires d’éléments de

VexP(@P) et de Vexp(R?).
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En convexité classique, I'infimum de fonctions convexes n’est pas convexe en général,
ceci explique pourquoi nous prenons la P-enveloppe convexe de I'infimum. Le probleme de
Iinfimum est illustré par le contre-exemple 4.1.

Définition 4.22 (Opérations de treillis dans VexP(@P))

Soient v, w deux éléments de R". On note inf(v, w) et sup(v,w) les fonctions définies
respectivement par, p — inf(v(p), w(p)) et p — sup(v(p), w(p)).
On munit Vexp(R IP)) des opérations suivantes :

vV w = sup(v,w) (4.3)

v Aw = (inf (v, w)®)? (4.4)

Contre-exemple 4.1

Considérons la configuration P de ’exemple 4.21. Soit v € R’ défini par v(p1) = 4, v(p2) =
1, v(ps) = 1, v(pa) = 2, v(ps) = 2 et w € R défini par w(pr) = 2, w(ps) = v2, w(p )
V2, w(py) = 1, w(ps) = 1}. Les éléments v et w appartient & VeX]p(@P) mais z = inf(v,
n’appartient pas a VGXP(RP). En effet, z(p1) = 2, z(p2) =1, 2(p3) =1, z(pa) =1, z(p1) =

et donc, sup pi(z,y)=1<2.
(zy)e*

La convexité classique n’est pas stable par union, pour stabiliser 1’union, nous devons
prendre la P-enveloppe convexe de I'union. Nous illustrons I’instabilité de I’union sur le contre-
exemple 4.2.

Définition 4.23 (Opérations de treillis dans Vexp(R?))

Soient C', D deux sous-ensembles de R%. Nous rappelons que U et N sont respectivement
les opérations d’union et d’intersection.
On munit Vexp(R?) des opérations suivantes :

CUD = ((CUD)’)® (4.5)

cnbD=CnD (4.6)

Contre-exemple 4.2

Nous reprenons la configuration de I'exemple 4.21. On pose v(p1) = 4, v(p2) = —1, v(p3) =
2, v(pa) = 2, v(ps) =2 et w(p1) =4, w(p2) =2, w(ps) = —1, w(ps) =2, w(ps) = 2. Les
ensembles v° et w® sont P-convexes mais v®Uw® n’est pas P-convexe. En effet, (v3Uw®)(p1) =

sup  pi(z,y) = 4 et (VWU (p;) = sup  pi(z,y) = 2 Vi € {2,3,4,5} et donc
(z,y)EvSUWS (z,y)EvSUWS
vexp((v® U w®)) est le disque de rayon de 2. L’exemple est illustré par la figure 4.15.

Remarque 4.10 Le contre-exemple 4.2 montre que 'opération de treillis sup dans VeX[[D(Rd)
n’est pas ’enveloppe convexe classique. L’enveloppe convexe au sens classique est ’ensemble
de la figure 4.16.
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(b) La P-enveloppe con-

a) L’ensemble v° U w®
S S
vexe de v Uw

Figure 4.15 — L’illustration du contre-exemple 4.2.

Figure 4.16 — L’enveloppe convexe classique de v U w®.

Théoréme 4.2 (Structure algébrique de Vexp(R%) et Ve)qp(@ﬂ)))
(Ve)qp(@lp), A, V) et (Vexp(R?),M,U) sont des treillis complets.

Le point important du théoréeme précédent est de vérifier que le supremum de fonctions
P-convexes est une fonction P-convexe et que l'intersection d’ensembles P-convexes est un
ensemble P-convexe. En analyse convexe classique, ce résultat est classique.

Lemme 4.1 (Stabilité de la P-convexité)

Soient {v; }icr et {X;};cs des familles respectives d’applications de fonctions P-convexes

et d’ensembles P-convexes. Alors sup v; et m X sont P-convexes.
el

jedJ
Démonstration
On a, en utilisant la propriété 4.5, vexp(sup v;) < sup v;. En utilisant la monotonie de C' — C?
iel il
et v — v°, on obtient pour tout ¢ € I, v; = vexp(v;) < vexp(supv;) on conclut que supv; <
il iel
vexp(sup v;) < supv; et finalement, vexp(sup v;) = sup v;.
iel iel il iel
La preuve est la méme pour les ensembles convexes abstraits. m

Démonstration (Démonstrgtion du Théoréme 4.2)
Montrons d’abord que Vexp(R' ) est un treillis complet. v(p) = sup{p(z) | = € R?} est le plus

grand élément de VeX]p(@P). De plus, sup{p(z) | Vg, ¢(x) < —oc0} = supp(z) = —o0, donc
0

vV =—00 € Vexum(ﬁp). La famille VeX]p(@P) possede un plus petit et un plus grand élément.
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Le Lemme 4.1 nous permet de conclure. Le fait que Vexp(R?) soit un treillis complet résulte
du méme type d’arguments. n

Proposition 4.7

Propriétés des fonctions P-convexes Soit v € VeX]p(]RP) alors :
1. ° =0 <= v=—o0;

2. Ip e P tel que v(p) = —00 <= v=—00;

3. ¥ =R? < v(p) = sup p(z), Vp P

r€R4
Démonstration
1. Si v = —oo alors clairement v° = 0. Siv®* =0 et v € VexP(@P) alors pour tout p € P,
v(p) = sup p(z) = —oc.
HASIOR
2. Le sens v = —oo = Jp € P tel que v(p) = —oo est évident. S’il existe p € P tel que
v(p) = —oo alors v° = () et d’apres le point 1, v = —oo.
3. Siv® = R? alors clairement v(p) = sup p(x), Vp € P. L’égalité v(p) = sup p(z), Vp e P
zeRd reR4
est éqlilivalente av = (RY? doti, v° = ((RY))® et comme R? est P-convexe alors
Us = R%. ]

Proposition 4.8 (Isomorphisme entre Vexp(R%) et VeX]p(EP))

Vexp(R?) et VexIp(@P) sont isomorphes. L’isomorphisme entre Vexp(R%) et VGXP(RP) est
donné par 'application P-fonction support et 'application inverse par 1’application P-sous
niveau.

Démonstration

Montrons que Papplication P-fonction support de Vexp(R?) dans VeX]p(@P) est injective. Soit
C, D € Vexp(R?) tels que C7 = D7 ceci implique que (C7)° = (D?)% d’ott C' = D. Montrons
que ’application est surjective et soit v € Vexnm(@lp), on a, par le point 3 de la propriété 4.5,
v® € VeX]p(]Rd), et donc 'application P-fonction support est surjective. Finalement, comme,

pour tout C' € VeXp(Rd), C = (C7)? alors (.0)—1 _ s .

Nous concluons cette section par une derniére caractérisation des P-enveloppes convexes
par rapport aux éléments P-convexes.

Proposition 4.9 (P-enveloppe et éléments P-convexes)
Pour tout v € @P, pour tout C' C R%.
1. vexp(v)(p) = sup{w € VeXP(RP) | w < wv}
2. vexp(C) = {D | D € Vexp(R?), C C D} .

Démonstration

Les deux points se démontrent de la méme maniere. Pour changer, nous démontrons la propo-
sition pour les ensembles. Posons K = N{D € Vexp(RY), C C D}. Par le point 1 de la
propriété 4.5, C' C vexp(C) et vexp(C) € Vexp(R?) donc K C vexp(C). La monotonie des
applications v — v° et C' — C° implique que vexp(C) C D pour tout D € Vexp(R?), tels que
C C D, l'inclusion reste vraie pour l'intersection de ces D d’ou vexp(C) C K. n
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o 14 =P
La proposition 4.9 montre que la P-enveloppe convexe d’'un élément v € R est la plus
grande fonction P-convexe minorant v. De méme, la P-enveloppe convexe d’un ensemble C
est le plus petit ensemble P-convexe contenant C.

4.3.3 P-convexité et convexité classique

Par analogie avec la convexité classique, on montre qu’'un ensemble est P-convexe ssi tout
point a l'extérieur de I'ensemble peut étre séparé (fortement) de I’ensemble par une fonction
de base p € P.

Proposition 4.10 (Séparation forte en P-convexité)

Un ensemble C' est P-convexe ssi pour tout z ¢ C il existe p € P, tel que p(z) > sup p(y).

yeC

Démonstration

Supposons que C' est P-convexe alors par définition C' = {z € R? | p(x) < supp(y), Vp € P}.

yeC
Soit z ¢ C, on a donc z ¢ {z € R | p(z) < supp(y), Vp € P} et donc 3¢ € P tel que q(z) >
yeC

sup ¢(y). Maintenant supposons que z ¢ C implique qu’il existe g € P tel que ¢(z) > sup q(y)
yeC yeC
ceci équivaut a z ¢ vexp(C') et donc vexp(C') C C et d’apres le point 1 de la propriété 4.5, on
conclut que C = vexp(C). [

Nous rappelons que d’aprés le théoreme de séparation forte en analyse convexe affirme

que pour tout convexe fermé C, z ¢ C implique qu’il existe p € RY tel que p-z > supp - v.
yel
Nous rappelons, dans le corollaire suivant, que, lorsque P est la configuration linéaire clas-

sique, les ensembles P-convexes s’identifient aux ensembles fermés convexes au sens classique

de R,

Corollaire 4.1 (Ensemble P-convexes dans la configuration linéaire classique)

Si P est la configuration linéaire classique alors Vexp(R?) est exactement I’ensemble des
ensembles convexes fermés de R%.

Démonstration
Soit C' € Vexp(R?), alors par définition :

C={zeR'|p-2<C(p), VpeRY} = [(J{zeR|p-2<C(p)} .
pERC

C' est donc une intersection d’ensemble convexe fermé, il est par conséquent convexe et
fermé.

Supposons que maintenant C' est convexe fermé. Si C' = R?, alors C' est P-convexe. Sup-
posons C # RY et soit ¢ C, alors, par le théoreme de séparation forte, il existe p € RY tel

que p-x > supp -y et par la proposition 4.10 C est P-convexe. ™
yeC

Nous cherchons désormais & identifier les fonctions P-convexes lorsque P est la configura-
tion linéaire. Tout d’abord, nous rappelons la définition d’une fonction positivement homogene
de degré 1.
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Définition 4.24 (Fonction homogéne)

Une fonction f : R? — R est une fonction (positivement) homogene (de degré 1) si, pour
tout z € RY, z # 0, pour tout A > 0, f(Az) = Af(z).

Théoréme 4.3 (Fonctions P-convexes dans la configuration linéaire classique)

Si P est la configuration linéaire classique alors Vexp(R ) est l'union de la fonction
identiquement égale & —oo et de ’ensemble des fonctions f convexes semi-continues in-
férieurement et homogenes telles que f(0) = 0.

Lemme 4.2
Soit P la configuration linéaire alors

1. v*#0 = v(0) > 0.
2. 5 =R? <= Vp#0, v(p) = +o0 et v(0) > 0.

Démonstration
1. Si v(0) < 0 alors pour tout x € v*, 0-x =0 < 0 ce qui est impossible et donc v° = ).

2. Soit v € @P, si pour tout p # 0, v(p) = 400 et v(0) > 0, on a clairement v° = R%.
D’aprés le point 1, v° = R? implique que v(0) > 0. Maintenant, supposons que v° = R?,
qu'il existe p # 0 tel que v(p) < +o0. Comme P est isomorphe & R? alors en posant
= (v(p)+ 1)(p/|plI>) € R onap-z = v(p)+1 > v(p) et donc il existe z € R? tel
que x ¢ v°. n

Lemme 4.3 (P-enveloppe convexe et biconjuguée de Fenchel)

. . < . =P N
Soit P la configuration linéaire. Pour tout v € R* homogene, on a, pour tout p € P :

vexp(v)(p) < 0™ (p) < (vexp(v))(p) + v(0)

Démonstration (lemme 4.3)
Par définition de la biconjuguée de Fenchel-Moreau, on a, quelque soit p € R?,

v (p) = sup p-x + inf (v(q) —q-x) .
rcRd q€R?

Si v® = RY, alors, par le lemme 4.2, v(p) = 400 pour tout p # 0 et v(0) > 0, d’oil, pour
tout p € P, v**(p) = sup p -z + v(0). Comme v° = R? alors (vexp(v))(p) = sup p -z et
Q’JERd IERd
v(0) > 0 d’otut la double inégalité.
Supposons maintenant que v° C R? et = ¢ v, il existe ¢ € R? tel que v(q) — g(x) < 0 et
pour tout A > 0, puisque v est homogene A(v(q) — g(x)) < 0 d’ou infdv(q) —q-x=—00, 0n
qeR

en déduit que :

v™(p) = supp-z + inf (v(g) —q-2) . (47)
TEVS gE€R4
Si v° est vide alors vexp(v) = —oo et v™* = —oo donc la double inégalité est vérifiée.
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Nous supposons maintenant que () # v° C R?. En utilisant (4.7), et en prenant ¢ = 0, on
obtient, pour tout p € P, v™(p) < sup p - x + v(0) = (vexp(v))(p) + v(0).
rEVS
De plus, si z € v°, infdv(p) —q-x >0 et finalement v™(p) > sup p-x = (vexp(v))(p). m
qeR

Tevs

Démonstration (théoréme 4.3)

Soit v € VeXp(]RP), I’élément v est homogene puisqu’il est égal & vexp(v). En effet, pour tout
p € P pour tout A > 0, v(Ap) = sup Ap(z) = A sup p(z) = Av(p).
eV TEVS
De plus, on a soit v°® = (), soit v® # (). D’apres la proposition 4.7, v° =) <= v = —oo et
15 # ) <= v(p) > —oo Vp € P. Dans le premier cas, il n’y a plus rien & montrer. Supposons
donc que v(p) > —oo pour tout p € P et donc v(0) = sup 0 = 0. D’apres le lemme 4.3, on

revs
conclut que v = vexp(v) = v™* et donc v est convexe s.c.i d’apres le théoreme 4.1.

Maintenant, si v = —oo, alors v € Vexp(R ). Supposons, par conséquent, que v soit
convexe s.c.i, homogene et v(0) = 0, alors pour tout p € P, v(p) > —oo. En effet, s’il existe
p € P tel que v(p) = —oco alors en prenant une suite (\,), tendant vers 07, on a, par
homogénéité, v(\,p) = Apv(p) = —oo et comme v est s.c.i alors v(0) = —oo ce qui contredit
v(0) = 0. On conclut par le théoréme 4.1 que v = v™* puis par le lemme 4.3 que v** = vexp(v)
et finalement, v = vexp(v). n

4.4 Domaines des sous-niveaux et interprétation abstraite

4.4.1 Généralisation de domaines numériques abstraits de l'interprétation ab-
straite

Nous rappelons 'idée de Sankaranarayanan, Sipma et Manna [SSMO05] : fixer un nombre
fini de formes linéaires pour calculer des invariants numériques sous la forme de polyedres. Le
fait de fixer les faces du polyedre répond aux problemes d’explosion combinatoire du domaine
des polyedres. Dans notre nouveau domaine numérique dit des sous-niveaux, nous acceptons
des fonctions aussi bien des formes linéaires que non-linéaires comme fonctions de base. De
plus, nous ne nous limitons pas au caractere fini de la configuration. Ceci ouvre la voie aux
calculs d’invariants convexes généraux en considérant toutes les formes linéaires.

Puisque notre domaine généralise celui de Sankaranarayanan, Sipma et Manna, notre
domaine contient le domaine des intervalles en prenant comme configuration P = {+e;, i =
1...,d} ou {e;}i=1.. 4 représente la base duale de R?. Les P-fonctions support, dans cette
configuration, correspondent exactement aux bornes des intervalles. Nous pouvons recoder les
zones de Miné [Min04] en tant que P-sous niveau avec comme configuration P I’ensemble des

formes linéaires des différences entre les variables c’est-a-dire {z; —z;, i, =0,...,d, zo = 0}.
Les octogones sont aussi des P-sous niveaux dans la configuration P = {+x; + x;, i,j =
0,...,d, zo = 0}, les formes linéaires de P représentant bien les différences et sommes de

variables. Dans les zones, comme dans les octogones, les P-fonction support sont les difference
bounds matrices (DBM).

4.4.2 Quelques configurations utiles en interprétation abstraite

Nous allons conclure ce chapitre par donner quelques exemples de configurations utiles
pour l'analyse statique de programmes par interprétation abstraite.
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Nous appelons configuration affine tropicale, la configuration contenant toutes les dif-
férences de fonctions tropicalement (au sens max-plus) affines c’est-a-dire de la forme :

p(x) = max(b, max (aj +x;)) — max(e, max (¢;j +z;))
Jj=1,....d j=1,....d

ot b,e € RU{—o0} et pour tout j € {1,...,d}, a;,c; € RU{—o0}. La fonction p(x) = —o0
est tropicalement affine mais n’est pas utile comme fonctions de base. Cette configuration a été
suggérée par Gaubert, Katz et Sergeev dans [GKS10]. Les polyedres max-plus correspondent
aux P-polyedres de la configuration affine tropicale. Dans, [AGGO08b], les polyedres max-plus
sont utilisés pour générer des invariants pour des programmes manipulant des tableaux et des
chaines de caracteres.

Nous appelons configuration quadratique, une configuration dont toutes les fonctions de
base sont quadratiques c’est-a-dire des fonctions de R? dans R, z :— 2T Az + bz + ¢. Si
toutes les fonctions quadratiques sont convexes, nous parlons de configurations quadratiques
convezes. Nous détaillerons le type d’invariants générés dans le chapitre 6 dans le cas d’une
configuration quadratique convexe finie.

Enfin, nous terminons par une idée (future) : une configuration géométrique c’est-a-dire
considérer des fonctions de base de la forme :

K
E cpaiFlagh? L xlkd
k=1

avec ¢y > 0, pour tout k = 1...,K et ay; € R, pour tout k =1,..., K et j=1,...,d.
Une section entieére est consacrée a la programmation géométrique dans [BV04]. Une configu-
ration géométrique peut s’avérer utile pour trouver des invariants lorsque 'arithmétique d’un
programme est polynomiale.

Le tableau de la figure 4.17 récapitule quelques ensembles de fonctions de base utiles en
interprétation abstraite.

Configurations | Classes d’ensembles Algorithmes Utilisation
infinie Convexes fermés Programmation semi-infinie Itération sur
(et autres?) les politiques

dynamique

chapitre 5

linéaire polyedres ; programmation invariants
convexes fermés linéaire numériques

affine tropicale | convexes tropicaux programmation [AGGO8D]

fermés linéaire tropicale ? [A1109, Chapter 7]
quadratique CQ-représentables programmation chapitre 6
convexe finie | [TNO1, Section 2.3.1] quadratique

géométrique programmation arithmétique
géométrique polynomiale

Figure 4.17 — Quelques ensembles de fonctions de base utiles en interprétation abstraite
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CHAPITRE b

ITERATION SUR LES POLITIQUES DYNAMIQUE DANS LE
DOMAINE DES SOUS-NIVEAUX

Nous avons présenté dans le chapitre 4 un nouveau domaine numérique abstrait. Nous
développons dans ce chapitre une méthode pour calculer des invariants numériques dans ce
domaine : afin de borner les variables d’un programme. En se fixant une configuration P, nous
construisons, dans un premier temps, une fonction sémantique abstraite F* = (Fltt7 .. ,Fnﬂ) a
partir la correspondance de Galois de la proposition 4.6 ce qui est classique en interprétation
abstraite (voir 2.17). La fonction F* étant croissante sur le treillis complet VeXp(RP)”, pour
trouver des bornes précises sur les variables du programme analysé, nous sommes amenés a
résoudre le probléeme :

inf{v € Vexp(R')" | F¥(v) < v} .

Nous cherchons a priori des fonctions P-convexes ce qui nous permet de déduire des ensembles
P-convexes. Cependant, 1’évaluation de la fonction F ¥ est équivalente a chercher la valeur
optimale d’un probleme d’optimisation globale non nécessairement convexe. La construction
de la fonction sémantique abstraite nous amene donc & considérer une deuxieme fonction
sémantique appelée fonction sémantique reldchée qui fournit une sur-approximation de la
fonction sémantique abstraite classique. Cette fonction sémantique est construite & partir de la
théorie de la dualité lagrangienne dans le cadre de 'optimisation semi-infinie. Cette approche
nous permet également de développer un cadre théorique pour définir une itération sur les
politiques dynamique : les contraintes effectives des problemes d’optimisation déterminent
quelles fonctions de base peuvent étre sélectionnées. Par ailleurs, la représentation duale est
utilisée pour définir nos politiques. D’un point de vue effectif, ’application porte sur les
configurations quadratiques finies qui sera développée au chapitre 6.

Nous présentons dans la section 5.1, une légere modification de la fonction sémantique
concrete définie dans le chapitre 2 et nous discutons la construction de la fonction sémantique
abstraite dans le domaine abstraits des sous-niveaux. Dans la section 5.2, nous développons la
construction de la fonction sémantique relachée. Dans la section 5.3, nous comparons les deux
fonctions sémantiques et exposons les propriétés de la fonction sémantique relachée. Ensuite,
dans la section 5.4, nous discutons des propriétés de la fonction sémantique relachée. Enfin,
a la section 5.5, nous définissons une itération sur les politiques ol 'ensemble des politiques
est choisi dynamiquement. Nous illustrons ce schéma d’itération sur un exemple simple.



CHAPITRE 5. ITERATION SUR LES POLITIQUES DYNAMIQUE DANS LE DOMAINE DES
SOUS-NIVEAUX

5.1 Fonction sémantique abstraite

Dans le chapitre 2, nous avons défini une sémantique concrete puis une sémantique ab-
straite définie & partir d’'une correspondance de Galois. Dans cette section, nous allons con-
struire une sémantique abstraite dans le domaine numérique des sous-niveaux a partir de la
correspondance de Galois donnée par la proposition 4.6.

Nous avons vu au chapitre 2 que chaque coordonnée de la fonction sémantique concrete
FC était essentiellement composée d’opérations constantes, d’union, d’intersections et d’im-
ages de sous-ensemble de R? par une fonction. Par conséquent, pour construire une fonction
sémantique abstraite sur le domaine des sous-niveaux, il suffit de décrire, a partir de la cor-
respondance de Galois de la proposition 4.6, comment se traduisent les unions, intersections
et images de sous-ensemble de R? par une fonction dans le treillis complets R" des fonctions
de P dans R.

Nous notons toujours n le nombre de points de contréle. On cherche donc a constru-

ire une fonction F* de (@P)" dans (@P)". Dans toute la suite de ce chapitre, I’élément X

représente le vecteur d’ensembles (X7, ..., X, ). L’élément v désigne un vecteur d’éléments de

R (V1,...,0p).

5.1.1 Quelques modifications sur la fonction sémantique concréte

Dans ce chapitre, nous utilisons la syntaxe définie 2.2. Pour analyser plus facilement les
programmes dans le domaine des sous-niveaux, nous opérons quelques modifications dans la
fonction sémantique concrete.

Premierement, quitte a ajouter des coordonnées dans la fonction sémantiques concrete (ou
de maniere équivalente ajouter des instructions skip), nous supposons, dans ce chapitre, que
les opérations d’unions décrites dans le reste de la these n’ont que deux opérandes.

Deuxiemement, nous avons vu que les opérations d’intersections venaient des tests et donc
des boucles while, et des branchements conditionnels if, then et else. Dans le chapitre 2,
nous décomposions les tests et les affectations internes des boucles et des branchements con-
ditionnels, afin de permettre une meilleure lisibilité des interprétations des programmes et
aussi d’assurer qu’'une coordonnée de la fonction sémantique abstraite correspondait a une
seule opération d’union, de test ou d’affectation.

L’affectation interne d’une boucle n’est exécutée que si le vecteur de variable satisfait
le test d’entrée d’une boucle, c’est-a-dire si le vecteur de variable appartient & I’ensemble
{y € R? | r(y) < 0} ol1 r est une fonction (continue) de R? dans R. Par conséquent, la fonction
sémantique concréte pour Iaffectation 2 = T'(z) interne d’une boucle s’écrit T(X; N {y € R? |
r(y) < 0}) ou i est le point de contrdle correspondant & 'union des ensembles des valeurs
prises par les variables au premier parcours de la boucle et apres chaque tour de boucle.

De méme, pour un branchement conditionnel if, then, else, les affectations des branches
then et else ne sont exécutées que si les tests d’entrée sont satisfaits. Nous supposons, quitte
a rajouter des coordonnées a la fonction sémantique concrete, qu’il n’y a qu’un seul arc
(ij) entrant au point de controle j correspondant au branchement conditionnel. En appelant
provisoirement Tinen €t Telse les affectations respectives des branches then et else, la fonction
sémantique concréte pour ces affectations s’écrit respectivement Tinen (X; N {y € R | 7(y) <
0}) et Tuse(X; N {y € R? | —r(y) < 0}). Cependant, par la suite nous évaluerons la fonction
sémantique concrete en résolvant des problemes de maximisation. Dans des cas dégénérés (r
concave et le premier ensemble non vide), maximiser une fonction continue sur {y € R? |
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—r(y) < 0} est équivalent & optimiser sur {y € R? | —r(y) < 0}. Dans les cas généraux, le
deuxieme ensemble est toujours plus grand que le premier, par conséquent maximiser sur le
second fournit une sur-approximation, ce qui nous suflit en interprétation abstraite. Nous ne
donc considérons que Teise(X; N {y € RY | —r(y) < 0}). Les fonctions sémantiques concrétes
sur les branches then et else ont par conséquent la méme structure et nous n’étudierons que
la fonction sémantique concrete uniquement sur la branche then.

Remarque 5.1 Nous prenons des fonctions de test r a valeurs dans R puisque le complémen-
taire de I'ensemble {y € R? | 7(z) < 0} est une union d’ensembles {y € R? | r(z) > 0} dans
le cas ol r est valeurs dans R™ avec m > 1.

Nous notons I’ensemble de toutes les coordonnées de la fonction sémantique concrete étant
une union dans ’ensemble :

U={uc{l,....,n} |35,k {l,...,n}, F¥(X)=X; UXy}} .

A chaque élément u € U, on associe {gq(u),ly(u) qui sont respectivement les coordonnées
des opérandes droite et gauche de 'union. De méme, nous notons, ’ensemble de toutes les
coordonnées de la fonction sémantique concrete représentant une affectation :

A={ae{l,...,n}|3le{l,...,n},3T € C(RY,RY), FC(X)=T(X))} .

A chaque élément a € A, on associe £(a) qui est la coordonnée sur laquelle agit I’affectation.
Enfin, nous notons I’ensemble de toutes les coordonnées de la fonction sémantique concrete
étant une opération d’intersection :

I={1c{l,....,n} |3l e{l,...,n},3T,r € C(RY,RY), FC(X) = T(X;n{y € R? | (y) < 0} .

A chaque élément 2 € I, on associe £(2) qui est la coordonnée sur laquelle agit I’affectation
interne de la boucle ou du branchement conditionnel.

Dans tout ce chapitre, on fixe une configuration P pour analyser un programme. Dans
toute la suite du chapitre, on note une affectation 7" et un test r.

Pour illustrer nos définitions, nous prendrons tout au long de ce chapitre le programme
donné par la figure 5.1.

5.1.2 Les constantes

Dans ce chapitre, nous supposons que les constantes sont des sous-ensembles D de R%. De
plus, nous supposons que les ensembles D sont P-convexes ou P est la configuration utilisée
pour analyser le programme.

Pour tout i € {1,...,n} représentant une constante, la fonction sémantique concrete est
donc de la forme FF(X) = D. On obtient ainsi I’égalité suivante pour la fonction sémantique
abstraite, pour v € R
F Tj(v) =w

(2

ol w est une fonction indépendante de v et qui vérifie w® = D.
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u=0;
assume (x,y) in B(0,1);[1]
u=x;
X=y ;
y=u;[2]
while [3](xxxty*xy<=1){
U=x ;
X=2%y+3I*¥X*X ;
y=0.5%xy+0.2xexp(u);[4]
if (x>=0)
then {
U=x;
x=y+1;
y=u+1;[5]
}
else{
U=x;
x=y+1;
y=uxu;[6]

}s
}[8]

Figure 5.1 — Programme avec une boucle et branchement conditionnel

Exemple 5.1 (Produit d’intervalles)
Supposons qu’un programme contient une initialisation :

assume x € C

ou I'’ensemble C' est un produit cartésien d’intervalles c’est-a-dire de la forme :

d

[ Tlas bi

=1

ou, pour tout i € {1,...,d}, a; € R, b; € Ret a; < b;. Considérons maintenant la configuration
P suivante :

{zi x =y, —x4, prx—g(x)}
ol p est une fonction continue sur R On suppose sup g(z) est connu et donc remplace

zeC
I’ensemble initial C' par 'ensemble D de la forme w® avec :

w(q) =b; si ¢ =z, w(p) = —a; siq=—z;, w(q) = sugg(a:) sig=g .
T€
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Exemple 5.2 (Boule et sphére unité de RY)
On munit R? de la norme euclidienne et considérons B(0, 1) la boule unité fermée de R? et

5(0,1) la sphére unité de RY. Soient les configurations P; = {z — |z|? = — —|z|?} et
Py ={x+—p-z, pe€ B(0,1)}. Supposons qu'un programme contient une initialisation :

assume x € C
ou C = B(0,1) ou C = S(0,1). On peut réécrire B(0,1) comme le P;-sous niveau u® avec :
u(p) =1sip=xw |z|?, et u(p) =0sip=2a— —|z|* .
On peut également représenter B(0,1) comme le Py-sous niveau v® avec :
v(p) = ||p|| pour tout p € Py .

La fonction v est P-convexe et continue (en fait convexe semi-continue et finie).
Dans le cas ou C = S(0, 1), on peut représenter C' par le P1-sous niveau w® avec :

w(z— |z)*) =1 et wz — —||z]*) = -1 .

Appliquons ce résultat au programme de la figure 5.1, au point de contréle [1], la fonction
sémantique abstraite est la boule unité fermée By(0,1) et donc le Po-sous niveau v} est égal
a By(0,1) si v1(p) = ||p|| pour tout p € Ps.

5.1.3 Les unions

Nous rappelons que les opérateurs d’unions n’ont ici que deux opérandes. Ces deux opéran-
des sont des sous-ensembles de R? qui représentent 1’ensemble des valeurs possibles & deux
points de controle distincts. Soit u € U, la fonction sémantique concrete a pour coordonnée
F¢ définie par équation (5.1) :

FE(X) = X4y YU Xoy() - (5.1)

Par définition de la correspondance de Galois de la proposition 4.6, la fonction sémantique
abstraite pour une union vérifie ’équation (5.2) :

Fﬁ(’l}) - (U?g(u) U v?d(u))a : (52)
Remarque 5.2 Les propriétés des correspondances de Galois 4.5 impliquent que (v} () U
S g __ S U S g g
V() = (Veyu) U V()"

L’évaluation d’une coordonnée de la fonction sémantique abstraite représentant une union

Y P . ;s N
pour un élément v € (R )™ et pour une fonction de base ¢ € P est équivalente au probleme 5.1.

Probléeme 5.1 (Evaluation de ’union)

Résoudre :
Max g¢(z) s.c x€ v?g(u) U3, )
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Exemple 5.3 (Boucle dans le programme de la figure 5.1)
Sur le programme de la figure 5.1, au point de contréle [3], la boucle while entraine une
opération d’union : la fonction sémantique concrete au point de controle [3] est :

X3 =XoU X7y

Pour rappel, nous trouvons ces deux coordonnées en remarquant que les moyens d’entrée dans
la boucle while sont soit, si la boucle while n’a jamais été parcourue, de venir du point de
controle [2], soit, si la boucle while a déja été parcourue, de revenir apres 'opération interne
de la boucle c¢’est-a-dire le point de contrdle [7].

. . . =P
Soit une configuration P. Soit v € (R )8, les ensembles v§ s’entendent donc par rapport
a cette configuration. La fonction sémantique abstraite au point de controle [3] est donc la

fonction qui & v € (RP)8 associe :
Fj(v) = (1§ Ued)” .

5.1.4 Les affectations

On rappelle qu’une affectation est la donnée d’une application continue 7' de R? dans RY.
On suppose, de plus, que 'application T agit sur unique point de controle. Soit a € A, la
fonction sémantique concrete d’une affectation a pour coordonnée F a() et est caractérisée par
I’équation (5.3) :

Fy(X) =T(Xya)) - (5-3)

La composante d’une fonction sémantique abstraite pour une affectation s’écrit :

Fg(“) = (T(U?(a)))a = sup er() - (PAF)
zEvj(a)

L’évaluation d’une composante de la fonction sémantique abstraite représentant une affecta-

tion pour un élément v € (R )" et une fonction de base g € P est équivalente a la résolution
probleme 5.2.

Probléeme 5.2 (Evaluation d’une affectation)

Résoudre :
Max ¢q(y) s.c y=T(z)

x € U?(a) (PAFq)

Ainsi, on remarque que la fonction sémantique abstraite d’une affectation est la fonction
valeur Val(PAF') qui, a toute fonction de base ¢ € P, associe la valeur du probleme d’opti-
misation (PAF,), en d’autres termes, Val(PAF) : ¢ = Val(PAF;). Si vy prend la valeur
—o0 le probleme n’est pas réalisable et la fonction sémantique abstraite vaut —oo partout.
Par ailleurs, nous rappelons que U?(a) est uniquement déterminé par les valeurs de vy, sur
son domaine et donc z € vy, signifie p(z) < vy(q)(p) pour tout p € dom(vy(,)) si celui-ci est
non vide. Si le domaine de vy, est vide alors les problemes P AF; sont non contraints et la
difficulté de résolution du probléeme dépend uniquement de la configuration P choisie.
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Exemple 5.4 (Affectation au point de contréle [2] du programme de la figure 5.1)
Considérons la configuration suivante P = {(z,y) :— pix + pay, (p1,p2) € B2(0,1)} ou
By(0,1) dénote la boule unité fermée de R?.

L’affectation au point de contrdle [2] agit sur le point de controle [1], la fonction sémantique

: =P
abstraite est donc, pour v € (R )® :

F5(0)](@) = sup{ary + qa | p- (2.y) < 01(p), Y € Ba(0, 1)} .
Par l'inégalité de Cauchy-Schwarz, comme v] = B3(0, 1), sup{q - (y,z) | (z,y) € vi} = ||q|.

Enfin, on remarque que le probleme 5.2 généralise le calcul de la P-enveloppe convexe de

fonctions. En effet, le calcul de la P-enveloppe convexe d’un élément w € R pour une fonction
de base p € P est le probleme 5.2 ou 'application T est I’identité.

Probléme 5.3 (Probléme de cloture)

Résoudre :

Max p(z) s.c x€w®

Exemple 5.5 (Intervalles)

Prenons P = {(z,y) :—= p1x + p2y, (p1,p2) € B2(0,1)}. Soit v la fonction p € P définie par
v(p) =1sip e {(1,0),(—1,0),(0,1),(0,—1)} et +00 sinon. Alors v*° est le produit d’intervalles
[—1,1]?, la fonction vexp(v) est donc la fonction qui & p = (py, p) associe sup{—p; —pa, —p1+
P2, P1—P2, P1+p2} puisque (z,y) — p1x+poy définit une forme linéaire et donc le maximum de
ces fonctions sur v® sont atteints sur les points extrémes de v® qui sont les vecteurs (—1, —1),
(—=1,1), (1,—1) et (1,1). La valeur de sup{—p1 — p2, —p1 + p2, p1 — P2, p1 + p2} dépend
uniquement des signes de p; et pa.

L’opération de cloture devient plus pathologique si I’'on prend une classe trop générale de
fonctions p € P.

Exemple 5.6 (Cléture pathologique)

Prenons, P = {p € C(R,R) | p(z) =0, YV ¢ [0,1], p(1/2) <0} et on définit v(p) = (p(1/2))?
pour tout p € P. Nous cherchons a évaluer la P-enveloppe convexe vexp(v). Nous commengons
par calculer v® et nous allons montrer que v® = {0,1/2, 1}. Par continuité des fonctions p € P,
ona p(0) = p(1) = 0d’ot1 p(0) = p(1) < (p(1/2))? pour tout p € P. De plus, comme p(1/2) < 0
pour tout p € P alors 1/2 € v°. On conclut que | — 00, 0] U {1/2} U [1, 400[C v°. Maintenant,
considérons la fonction h nulle en dehors de [0, 1] suivante dont le graphe est représenté par
la figure 5.2 :

x siz e 0,1/4]
1/2—xz sixze[l/4,1/2]
x—1/2 sizel[1/2,3/4]

-2z siz e [3/4,1]

h(z) =

La fonction h appartient & P et vérifie h(0) = h(1/2) = h(1) = 0 d’ont h(z) < (h(1/2))?
implique que z €] — 00, 0] U {1/2} U[1, +oo[ d’olt v° C] — 00,0]U{1/2} U[1, 4+00[. Finalement,
comme

[vexp(v)](p) = sup{p(z) | x € v*},

on conclut que vexp(v) est la fonction identiquement nulle.
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f(x)

| .
|

Figure 5.2 — Graphe de la fonction h de ’'exemple 5.6

5.1.5 Les intersections

Dans la sous-section 5.1.1, nous avons décrit la construction de la fonction sémantique
concrete pour les intersections. Dans le cas des intersections construites a partir une boucle
while, la coordonnée sur laquelle agit I'affectation interne de la boucle correspond a 1'union
engendrée par la boucle. Quand l'intersection est construite a partir d’'un branchement con-
ditionnel, la coordonnée sur laquelle agit 'opération interne des branches désigne le noeud
initial de ’arc entrant au point de controle associé au branchement conditionnel. Soit 2 € I,
la fonction sémantique concrete a pour coordonnée FF définie par I’équation (5.4) :

FE(X) = T(Xyw N{y €l r(y) <0}) - (5-4)

On en déduit que la fonction sémantique abstraite pour une intersection vérifie I'équation (PI7) :

Fi(v) = T(vf,y N {y €] r(y) <0})7 = sup er(y) - (PIT)
xEsz)
r(z)<0
En conclusion, 1’évaluation des coordonnées de la fonction sémantique abstraite représen-

e 112 =P .
tant une boucle ou un branchement conditionnel, pour un élément v € R" | pour une fonction
de base g € P, est équivalente a la résolution du probleme 5.4.

Probléeme 5.4 (Evaluation d’une intersection)

Résoudre :
Max q(y) s.c y=T(z)
T € v?(z

) (PIT,)
r(z) <0

Ainsi, on remarque que la fonction sémantique abstraite d’une intersection est la fonction
valeur Val(PIT) qui, a toute fonction de base ¢ € P, associe la valeur du probléeme d’op-
timisation (PI7)), en d’autres termes, Val(PIT) : q — Val(PIT,). Si vy, prend la valeur
—oo le probleme n’est pas réalisable et la fonction sémantique abstraite vaut —oo partout.
Par ailleurs, nous rappelons que U?(Z) est uniquement déterminé par les valeurs de vy, sur
son domaine et donc z € vy, signifie p(z) < vy, (p) pour tout p € dom(vy,)) dés que
dom(vy(,)) est non vide. Si dom(vy,)) est vide, le probléeme devient un probleme d’optimisa-
tion sous contrainte qui ne dépend pas de vy(,). Nous pouvons utiliser la dualité lagrangienne
classique [Roc96, section 28] en limitant I’analyse des programmes au cas des tests convexes.

Exemple 5.7 (Affectation interne de la boucle au point de contréle [3])
Nous reprenons le programme de la figure 5.1] et nous reprenons la configuration suivante
P = {(z,y) :— piz + p2y, (p1,p2) € B2(0,1)} de I'exemple 5.4.
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L’affectation au point de contrdle [3] agit sur le point de controle [2] uniquement si le
test d’entrée de boucle est satisfait. Appelons r la fonction définissant le test d’entrée de la
boucle : 7 est la fonction de R? dans R qui & (z, y) associe 7(z,y) = 2?2 +y% — 1. La fonction

, . . —P
sémantique abstraite est donc, pour v € (R")® :

[F{())(a) =
sup{q1(2y + 32%) + ¢2(0.5y + 0.2exp(z)) | 7(z,y) <0, p- (z,y) < vo(p), Vp € Bo(0,1)}

Exemple 5.8 (Branche conditionnelle then au point de controle [5])
Nous reprenons le programme de la figure 5.1] ainsi que la configuration suivante P =
{(z,y) — p1x + p2y, (p1,p2) € B2(0,1)} de 'exemple 5.4.

L’affectation au point de controle [5] agit sur le point de controle [4] uniquement si le test

) o . . . . —P
d’entrée de branche est s’attifait. La fonction sémantique abstraite est donc, pour v € (R )8 :

[FE0))(q) = sup{ai(y + 1) + qa(z + 1) | 2 <0, p- (z,) < va(p), Vp € Ba(0, 1)} .

5.2 Dualité et sémantique relachée

Les problemes 5.2, 5.4 sont de méme nature. La difficulté des problemes d’optimisation
vient principalement du fait que P n’a aucune structure particuliere et que P est a priori
infini : la fonction objective est une fonction sur R? mais le nombre de contrainte est infini,
les problemes 5.2 et 5.4 appartiennent a la classe de problemes d’optimisation semi-infinie,
pour plus de détails sur le sujet, le lecteur peut consulter [GL02, HK93, LS07c, GVRSS08].

En optimisation sous contraintes, une méthode de résolution consiste a résoudre un prob-
leme qui a, dans de bons cas, la méme valeur que le probleme initial mais qui possede toujours
de bonnes structures (convexité et semi-continuité) et qui donne toujours une borne valide
pour le probléme initial. Ce nouveau probleme appelé probleme dual est construit & partir du
probléme primal. On "ajoute” les contraintes a la fonction objective par le biais d’une forme
bilinéaire définie sur le produit cartésien de I’ensemble des valeurs des fonctions définissant les
contraintes et d’un espace bien choisi. Cette méthode est appelé dualité lagrangienne [BS00,
Section 2.5.3].

5.2.1 Rappels de dualité

Une méthode classique pour résoudre un probleme d’optimisation sous contrainte est d’in-
troduire des vecteurs du dual algébrique ou topologique quand ceux-ci sont identifiables. Le
but est d’utiliser la bilinéarité de l'identification pour se ramener a un probléeme qui a de
bonnes structures (convexité et continuité). Lorsque les duaux ne sont pas identifiables, on
utilise une notion de dualité plus faible (voir [Sch71, Chapter 4]) : on restreint par cette
construction le nombre de formes linéaires a considérer mais on conserve la bilinéarité.

Remarque 5.3 Tous les espaces vectoriels réels disposent d’une base de Hamel. Grace aux
bases de Hamel, on peut toujours identifier le dual algébrique d’un espace vectoriel aux fonc-
tions sur cette base de Hamel dans R (voir [AB06, Section 5.9]). Cependant, une base de
Hamel est souvent difficile a expliciter.

101



CHAPITRE 5. ITERATION SUR LES POLITIQUES DYNAMIQUE DANS LE DOMAINE DES
SOUS-NIVEAUX

Crochet de dualité

Définition 5.1 (Crochet de dualité)
Les espaces vectoriels E et F' sont en dualité s’il existe une forme bilinéaire (-,-) sur
E x F a valeurs dans R telle que :

1. (z,y) = 0, pour tout y € F implique que = = 0.
2. (x,y) =0, pour tout z € E implique que y = 0.

On appelle la forme bilinéaire (-,-), crochet de dualité entre F et F.

Si F et F sont en dualité, on dira que F' est un dual de E ou que E est un dual de F'. On
notera le crochet de dualité associé (-, ) px .

Remarque 5.4 Pour deux espaces vectoriels E et F', chaque élément (-, y) avec y € F définit
a une forme linéaire sur E et donc appartient au dual algébrique de E (éventuellement au
dual topologique de F si elle est continue). Tous les espaces vectoriels en dualité avec E sont
des sous ensembles du dual algébrique de E.

Remarque 5.5 Un espace de Banach et son dual topologique sont en dualité. En effet, on
peut prendre comme crochet de dualité (z,z’) = 2'(x) ot 2’ désigne la forme linéaire continue
et = le vecteur de I'espace de Banach. Par ailleurs, lorsque le dual topologique est identifiable,
le crochet de dualité peut étre donné par la forme bilinéaire d’identification.

Exemple 5.9 (Cas général)

Soit E un ensemble quelconque (sans structure particuliere), on met en dualité RY avec le
sous-espace vectoriel des éléments presque nuls. On appelle éléments presque nuls, les vecteurs
A € R¥ dont le support (au sens fonctionnel), c’est-a-dire, 'ensemble supp(\) = {z € E |

A(z) # 0} est fini ou vide. On note 'espace vectoriel des éléments presque nuls Rfmi.

E

Ainsi, de maniére générale, on met en dualité RF et R fini Par la forme bilinéaire :

LN = (FN= D fl@)a) .

x€supp(N)

Exemple 5.10 (Dualité produit)

Soient F, F' deux espaces vectoriels. Soient maintenant un espace dual E* (resp. F*) de F
(resp. F') et notons (-, ) px g+ (resp. (-, ) Fxr+) le crochet de dualité associé. L’espace vectoriel
produit E x F est en dualité avec E* X F* avec pour crochet de dualité (-, ") pxp* + (-, ) px*-

Exemple 5.11 (Cas fini)
Soit E un espace vectoriel de dimension finie d. Dans ce cas, on peut identifier le dual de

E a FE et le crochet de dualité est le produit scalaire de E. Le crochet de dualité est, par
conséquent, défini par I'application de £ X F dans R :

d
(F,0) = (0 =) fidi
i=1
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Exemple 5.12 (Cas compact)

L’ensemble des mesures signées forme un outil intéressant pour la programmation semi-infinie.
En effet, si nous supposons que E est un espace métrique compact, le théoreme de représenta-
tion de Riesz-Markov permet d’identifier le dual topologique de C(F,R) aux mesures boréli-
ennes signées finies ! sur Pespace métrique compact E. L’ensemble des boréliennes signées
finies noté M(FE) est un espace de Banach lorsqu’il est muni de la norme de la variation

totale. Le crochet de dualité est donné par 'intégrale de Lebesgue c’est-a-dire, I'application
de C(E,R) x M(E) :

(F.A) = (F,0) = /E F(@)dA(z) -

Exemple 5.13 (Cas intégrable)
Supposons que (E,T) est un espace mesurable et soit p une mesure (positive) finie sur 7. Pour
tout p €]1, +oo[, on peut munir LP(E, T, u) c’est-a-dire 'ensemble des fonctions mesurables

telles que / |f(z)[Pdu(x) < 400 de la dualité LP — L9 : le dual de LP(E, T, u) est LY(E, T, )
E

avec 1/p+1/q =1 et le crochet de dualité est donné par I'intégrale de Lebesgue du produit
des fonctions f € LP et g € LY.

Dans le cas p = +00 et p = 1, méme s’il n’y a de réflexivité, on peut munir L*°(E, T, u)
d’une dualité avec Ll(E, T, ) et vice et versa, le crochet de dualité est toujours donné par
Iintégrale de Lebesgue.

5.2.2 Sémantique abstraite par dualité

Nous cherchons & calculer, au pire, une sur-approximation des fonctions valeur Val(PAF)
et Val(PIT). On consideére donc les éléments de ’espace vectoriel dual qui ont un crochet
de dualité positif avec les vecteurs positifs d'un espace vectoriel F muni d’un ordre < (on
appelle éléments positifs, les vecteurs x € E tels que 0 < z). Notons E>( l'ensemble des
vecteurs positifs de F, E* un ensemble en dualité avec E et soit (-,-) le crochet de dualité
associé. On appelle cone dual de E>( I'ensemble E7 défini par :

{ANe E*|(v,\) >0, Vv e Esq}

De plus, nous nous intéressons également aux éléments de F qui agissent positivement sur
E% . On appelle le cone bidual de E>( ’ensemble Eiar défini par :

{fveE|(v,\) >0, VA€ EY}

Soit I’hypothese suivante :

Eso = EZf (H1)

L’hypothese (H1) dépend évidemment du crochet de dualité choisi. On utilisera I’expres-
sion (E, E) satisfait 'hypothese (H1). L’hypothese (H1) est, par exemple, vérifiée pour les
espaces en dualité des exemples 5.9, 5.12 et 5.13, 'ordre utilisé est ’ordre partiel classique sur
les fonctions. Si E est un espace de Banach et si E* désigne le dual topologique de E alors

1. pour des détails sur les mesures signées, le lecteur pourra consulter [Doo93, Chapter 9] ou [Hal74, Sections
28-29]
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par des arguments de séparation, (F, E*) '’hypothese satisfait ’hypothese (H1). On notera
désormais en abrégé e.v. pour espace vectoriel.

A un élément w € @P, on associe, si w > —oo et dom(w) # ), 'ensemble D(w) défini par :

{(Q,E) |0 +# Q C dom(w), E s.e.v. de R9, Vz € RY, e, € E, wy, € E} (5.5)

Nous considérons de tels ensembles car les problemes d’optimisation pour calculer la fonc-
tion sémantique abstraite 5.2, 5.4 dépendent de la structure des ensembles de contraintes
ainsi que des valeurs prises par vy et vy,). Les ensembles @ dans D(w) représentent les
contraintes que 'on va considérer dans les problemes d’optimisation. Les espaces vectoriels
E, dans l'ensemble D(w), déterminent quelle structure algébrique peut étre utilisée pour
dualiser les contraintes. La figure 5.3 explique I'importance de tels ensembles. On peut remar-
quer que I'ensemble D(w) n’est jamais vide car il contient toujours (dom(w), R°™®)) Par
ailleurs, 'ensemble D(w) contient toujours un couple (Q,R%?) ot Q est un sous-ensemble fini
de dom(w) et ainsi R? muni d’une norme quelconque est un espace de Banach. Soit (Q, E)
un élément de D(w), on munit E de la relation d’ordre des fonctions, et ainsi E>g correspond

aEnN Rg. D’ou, z € w® équivaut & (w — e;) S Riom(w) puis, pour tout espace vectoriel

|dom(w)
E tel que (dom(w), E) € D(w), € w® équivaut a (w — ez), . € E>o.

On associe a w 'ensemble D(w) les couples d’espaces vectoriels (Q, F, E*) en dualité
ou (@, E) est un élément de l'ensemble D(w) et (E,E") satisfait I'hypothese (H1). Plus

précisément :
D(w) ={(Q,E,E*) | (Q,F) € D(w), E et E* sont en dualité et (£, E*) satisfait (H1)} .

On remarque que 'ensemble D(w) n’est jamais vide puisque (dom(w),Rdom(w),R?%(w))
appartient & D(w). De plus, D(w) contient toujours un élément (@, E, E*) tel que E soit
un espace de Banach et E* soit son dual topologique. Soit (@, E, E*) € D(w), nous notons
(-, )oxExE* le crochet de dualité associé aux espaces en dualité E, E*.

Le résultat donné ici est classique en optimisation et permet de réécrire la fonction sé-

mantique abstraite des affectations et des intersections & partir d’une dualité.
Proposition 5.1 (Sémantique abstraite et bidual)

— Soienta € Aetv € (@P)” tel que vyqy > —o0 et dom(vy(y)) # 0. Soit (dom(vyy)), E, E*)
D(vy(y)), alors :

SUp er(y) = sup inf e + (Ve(a) = €2 Adom(vyq)) x Ex B>
TEVY ) z€RI +

— Soientz € Tetv € (RP)” tel que vy, > —oo et dom(vy(,)) # 0. Soit (dom(vy,), E, E*) €
D(vy(,), alors :

sup e = su inf e + (Vp() — €, A « — ur(x
xev?I()z) e a:e]lsd (Mp)EET xRy Tiw) < &) v >dom(vl(z))XEXE ()
r(z)<0
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Max ¢(T'(z))

P(z) < vy(a)

« card(dom(vy(,))) » contraintes
Vp € dom(vg(a))} ( (ve(e)

On relache certaines contraintes
pour n’en prendre que « Q ».

Max ¢(T(x))

p(x) < vga)

« card(@) » contraintes dans dom(vy(a))
Vpe@

Pour tout z € RY, Vg(a) — €z

est un élément de RY et
éventuellement dans un s.e.v FE.

Max ¢(T())

(Ve(a) — €2) € E>o
Eso=EnN R(jz « card(Q) » contraintes dans dom(vy(a))
E s.e.v. de R

Figure 5.3 — Utilisation possible de I'ensemble (5.5) D(vy(,))

Nous ne démontrons pas ce résultat qui est un classique en optimisation. Pour une preuve
de ce résultat, le lecteur pourra consulter [Roc74]. On déduit de la proposition 5.1 que, pour
tout (dom(vyq)), £, E*) € D(vy(q)), (dom(vy)), F, F*) € D(vyy) :

Val(PAFq) = sup inf* Q(T(x)) + <v€(a) — €y, A)dom(v[(a))xExE*a
z€RA AEETL

Val(PIT,) = inf T 2 — €2, Ndom(o - .
al(PIT;) ggséllé)d()\vﬂ)é%iXR+q( (@) + (Vo) — €as A)dom(ugy) x ExBx — br(@)
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On aura besoin de définir une fonction sémantique relachée dont la dualité ne dépend pas
de vy(q) (resp. vy(,)), par exemple lorsque vy, (resp. vy,)) prend la valeur —oo. On introduit
I’ensemble D(IP) qui contient tous les couples d’espaces vectoriels (E, E*) en dualité qui sat-
isfont (H1) tels qu'il existe @ non vide inclus dans P vérifiant E est un sous-espace vectoriel
de RY. Plus formellement, on obtient la définition suivante :

D(P) = {(Q,E,E*) |0 # Q CP, E s.e.v. de R?, (E, E*) satisfait (H1)}

5.2.3 Affectation et intersection : sémantique relachée

L’introduction du lagrangien permet d’ajouter les contraintes a la fonction objectif. Cepen-
dant, méme dans la formulation donnée par la proposition 5.1, le probleme n’a pas de bonnes
structures. La dualité lagrangienne classique consiste a résoudre un probléeme qui a de bonnes
propriétés. Ce nouveau probleme est appelé probleme dual et est donné par l'interversion de
I'infimum et du supremum dans les égalités de la proposition 5.1. La fonction sémantique
relachée est définie en commutant le supremum et 'infimum de la proposition 5.1. Nous ver-
rons plus tard que cette interversion permet d’avoir de meilleures propriétés sur la fonction
sémantique.

Définition 5.2 (Fonction sémantique relachée d’une affectation)

Soient @ € A et v € (@P)” tel que vyq) > —oo et dom(vgq)) # 0. Soit maintenant
(Q, E, E") € D(vy(q))- La fonction sémantique relachée d'une affectation au point v, FQEE" (4,

(12 =P L a .
est ’élément de R défini par :

FL?’E’E* (v) = Ainf* sup er(y) + <W(a) — €z, A)Qx ExE*
€LY peRrd

Si vy(q) = 400, on pose pour tout (Q, E, £*) € D(P),

B.E*
F2PP (v) = sup ey -
r€R4

S'il existe p € P tel que vyq)(p) = —o0, on pose pour tout (Q, £, E*) € D(P),

FOEE () = —00 .

Remarque 5.6 (Fonction relachée standard pour les affectations) Lorsqu’on fixe g €
PP, on obtient la valeur suivante, si vyq) > —00 et dom(vyq) # 0 et (Q, E, E*) € D(vy) :

[FOPE ()] (q) = int. sup a(T(@)) + (o) — ear Nn
/\€E+ zERC

Quand vy(,) = +o0, pour tout (Q, E, E*) € D(P), [FLEE (1)](¢q) = sup q(T(x)), et s'il
zeRY
existe p € P tel que vy(,)(p) = —o0, pour tout (Q, E, E*) € D(P), [EQEE (1)](q) = —oo.

Remarque 5.7 Si vy,) = 400, la fonction sémantique relachée coincide avec la fonction
sémantique abstraite. On obtient le méme résultat s’il existe p € P, tel que vy4)(p) = —oo.
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Exemple 5.14 (Fonction sémantique relachée de ’exemple 5.4)

Nous reprenons la configuration P de 'exemple 5.4 c¢’est-a-dire 'ensemble P = {(z,y) —
p1x + pay, (p1,p2) € B2(0,1)}. L’ensemble P s’identifie & la boule unité fermée de R?. Nous
identifions les fonctions de R aux fonctions de R? dans R.

L’affectation du point de contrdle [2] agit sur le point de controle [1]. Or d’apres l'ex-
emple 5.2, comme v; = B(0,1), on a vi(p) = 1, pour tout p € P, la fonction v; est
donc continue sur P = By(0,1). Nous utilisons la dualité de l'exemple 5.12. On note M
I’ensemble des mesures signées finies sur B(0,1) (pour la tribu borélienne) et nous posons
E = C(B2(0,1),R), E* = M(B2(0,1)) et (P, E,E*) € D(v;). Le cone dual E7 correspond
a My (B2(0,1)) 'ensemble des mesures positives finies sur By(0,1). Pour cette dualité, pour
q € P, la fonction sémantique relachée au point de controle [2] est donc la fonction :

[F;P’,E,E*(U)} () = inf sup qy+ger+A(B2(0, 1))—1:/ pld)\(p)—y/ p2d(p) .
AEETL (7,y)eR? B2(0,1) B2(0,1)

Remarquons tout d’abord que :

sup iy + gz + A(B2(0, 1)) — / pdA(p) — y / prdA(p) < +oo
(x,y)€R2 32(0,1) BQ(O,I)

i+ qem + / prdA(p) —y / padA(p) = 0
B2(0,1) B2(0,1)

On pose , ¢° = (g2, q1)/||q|| et X = lglld,0 (la mesure de Dirac qui charge le vecteur normalisé
¢°). On obtient :

sup  q1y + q2x + ||q||d40 (B2(0,1)) — a:/ p1d\(p) — y/ p2dA(p)
(z,y)€R? B2(0,1) B2(0,1)

= sup qy + @+ [|q)|0p0(B2(0,1)) — zq2d\(p) — y@1
(z,y)€ER?

= llallogo(B2(0,1)) = 4l

On a pour le moment juste montré que [FQP’E’E* (v)} (q¢) < ||q||- Nous conclurons plus tard
P,E,E*
que [F57 (0)] (@) = llall pour tout ¢ € B (0, 1).

Grace a cet exemple traité de maniere compliquée on montre que I’échange des variables
x et y effectué entre les points de controle [1] et [2] conserve bien la boule unité. Un tel
résultat ne pourrait avoir lieu en prenant le domaine des intervalles, des gabarits ou méme
des polyedres.

En prenant comme affectation 1’identité, on retrouve le calcul de la P-enveloppe convexe.
On peut donc évaluer celle-ci par dualité lagrangienne.
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Définition 5.3 (P-enveloppe convexe relachée)

Soient w € R tel que w > —oo et dom(w) # 0. Soit (Q, E, E*) € D(w). La P-enveloppe
convexe relachée de w est 1'élément vexp(w)@PF" défini par :

Q.E.E*

vexp(w) = inf sup e, + (w — ey, \)QxExE*

AEEY perd
Si w = 400, on pose pour tout (Q, E, E*) € D(P),

vexp(w)@EE = sup e,

rER
S'il existe p € P tel que w(p) = —o0, on pose pour tout (Q, E, E*) € D(P),

QEE* _

vexp(w) —00

Exemple 5.15 (P-enveloppe convexe dans les intervalles)

On revient a ’exemple 5.5. On reprend donc la configuration P = {(x,y) :— p1z+pay, (p1,p2) €
B(0,1)}. On pose Q = {(1,0), (—1,0), (0,1), (0, —1)}. On introduit I'espace vectoriel £ = R%
et E* = R9. On prend la fonction v de P dans R telle que v(p) =1sipe€ Q et v(p) = +oo si
p ¢ Q. La P-enveloppe convexe relachée de v est la fonction qui a ¢ associe :

Q.E.E*

vexp(v) (@)= inf sup @z +qy+ Y (1— (p1z +pay))A(p)

AEEY (z,y)ER2 peQ
que 'on peut réécrire :

vexp(v) PP (q) = AlenEf ( Sl)lpR2 z(q1 — AMe1) + A(—e1)) +y(g2 — Ae2) + A(—e2))
+ (z,y)€

+A(e1) + A(—e1) + A(e2) + A(—e2)

ou ey désigne le vecteur (1,0) et es désigne le vecteur (0,1). La valeur sup x(q1 — A(eq) +
(z,y)ER?

A(—e1)) + y(g2 — A(e2) + A(—e2)) est finie ssi :

{ a1 — Aler) + A(—e1)
g2 — A(e2) + A(—e2)

0
0

Puisque A prend des valeurs positives, ¢; > 0 implique A(e1) = ¢1 et A(—e1) =0et g <0
implique A(e;) = 0 et A(—e1) = —q1 et on obtient les mémes implications pour ga2, A(ez2) et
A(—e2). On retrouve les résultats de I'exemple 5.5 :

Q7E,E*(

vexp(v) q) = sup{—p1 — p2, —p1 + P2, P1 — D2, P1 + P2}

Ce résultat découle en fait du théoreme de dualité forte en programmation linéaire que nous
exposerons plus tard.

Exemple 5.16 (P-enveloppe convexe pathologique)
Nous reprenons la configuration et la fonction de I'exemple 5.6 : P = {p € C(R,R) | p(x) =
0, Va ¢ [0,1],p(1/2) < 0} et on définit v(p) = p(1/2)? pour tout p € P. Nous avions montré
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que la fonction vexp(v) était identiquement nulle. Nous considérons maintenant le crochet de
dualité entre RY et RE, .. Nous calculons donc, en posant E = RY et E* = R?mi, vexp(v)PEE

Soit p € P, par définition,

PE,E* (N _
vexp(v)"H (p) = inf, xsé‘l[lop”p ) + q% M) ((q(1/2))* = g(x))

les sommes sont finies car A est non nulle sur un nombre fini d’élément ¢ € P. Pour tout p € P,
la fonction = — max(p(z),0) appartient a P. Considérons la fonction A telle que A\(g) vaut
1 si ¢ = max(p,0) et 0 sinon. On obtient vexp(v)"FE" (p) < sup p(z) + max(p(1/2),0))>

z€|0,1

max(p(z),0) = sup p(x) — max(p(z),0) = 0.
z€[0,1]

Comme pour les affectations, on définit la fonction sémantique relachée d’une intersection
en intervertissant le supremum et 'infimum dans la proposition 5.1.

Définition 5.4 (Fonction sémantique relachée d’une intersection)

Soient 2 € T et v € (RP)” tel que vy,y > —oo et dom(vg,)) # (. Soit maintenant

(Q, E, E*) € D(vy(,))- La fonction sémantique relachée d'une intersection au point v, FQ BB

est I'élément de R défini par :

EOEE () = ! A - _
' ) (A,u)el% xR+;;H§eT(I)+<W() €, A)QxExEr — jr(z)

Si vy(,) = +00, on pose pour tout (Q, E, E*) € D(P),

FQEE = inf supe r(x) .
P ( ) peR, xe]lgi T(x) — H ( )

S'il existe p € P tel que vy, (p) = —00, on pose pour tout (Q, E, E*) € D(P),

FeEE () = —00 .

Remarque 5.8 (Fonction relachée standard pour les intersections) Lorsqu’on fixe ¢ €
P, on obtient la valeur suivante :

FREE =  inf T — ez, A . — :
[z (v)} (9) (A,u)el%j;xR+5;1§1q( () + (Vo) — €x A)@upxe — pr(x)

Quand v,y = 400, pour tout (Q, £, E*) € D(P), [FQEE (v)](q) = inf sup ¢(T(z)) —
BERL L eRd

pr(z) et s'il existe p € P tel que vy, (p) = —oo, pour tout (@, E, ™) € D(P), [ELEE (1)](q) =
—00.

Remarque 5.9 S'il existe p € P, tel que vy, (p) = —o0, la fonction sémantique relachée
coincide avec la fonction sémantique abstraite.
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Exemple 5.17 (Fonction sémantique relachée de ’exemple 5.7)
Nous reprenons la configuration P de 'exemple 5.4 c¢’est-a-dire 'ensemble P = {(z,y) —
p1x + poy, (p1,p2) € B2(0,1)}. L’ensemble P s’identifie & la boule unité fermée de R?. Nous

identifions les fonctions de R® aux fonctions de R? dans K.

Si vy est continue sur P, on peut prendre la dualité E = C(B3(0,1),R), E* = M(B2(0,1)
et (P, E,E*) € D(vy). Pour cette dualité, pour ¢ € P, la fonction sémantique relachée au
point de controle [3] est par conséquent la fonction :

[F:?EE (v)} (¢ = inf sup q(2y+ 322) + q2(0.5y + 0.2 exp(z)) + p(1 — 2% — 3?)
)\ngr (z,y)ER?
HER

+ / v2(p)dA(D) — / pd\(p) — y / p2d\(p) .
Bg(O,l) BQ(O,I) BQ(O,I)

Si v9 n’est pas continue sur P ne prend jamais la valeur —oo et dom(v2) est non vide,

on peut prendre la dualité F = RIm®2) pr — R(}?:;(UQ) ainsi (dom(vq), E, E*) € D(vg).
Remarquons que £} correspond aux fonctions a valeurs positives ou nulles qui sont non nulles
sur un nombre fini d’éléments p € P. Pour cette dualité, pour g € P, la fonction sémantique

relachée au point de controle [3] est par conséquent la fonction :

plom{v2). BB (v)] (q) = )\lerg ( St)lpR2 01 (2y + 32%) + ¢2(0.5y + 0.2 exp(x))
+ (z,y)e
eR

HER+
+ Z A(p) (va(p) —p - (x,y)) + (1l — 2 — y2) '

supp A
pedom(vz)

Problemes duaux

Si, pour tout a € A, vy,) > —o0o et pour tout ¢ € I, vy,) > —o0, la fonction sémantique
relachée est la fonction identiquement égale & —oo. Lorsque ces fonctions sont identiquement
égales a +00, les problemes d’optimisation a résoudre pour calculer la fonction sémantique
abstraite ou relachée ne dépendent pas de vy(q) ou vy(,).

. ’ . A1z . —P
Pour tout a € A, calculer la fonction sémantique relachée au point v € (R* )" tel que vyqy >
—o0 et dom(vy(,)) est non vide revient a résoudre la famille de problemes de minimisation 5.5
dont les contraintes ne dépendent pas du degré de liberté vy(,) mais uniquement de la dualité

choisie. Fixons donc, pour un élément v € (R")" tel que vy, > —o0 et dom(vyqy) # 0, un
élément (Q, E, E*) € D(vy())-

Probléme 5.5 (Probleme dual d’une affectation)

Résoudre le probleme de minimisation :

Agggi [Ya(g)] (A) (DAFq)

ol [Ya(q)] (A1) = %%’5 q(T(x)) + (Ve(a) — €2 M) QuEx

On pourrait ajouter une contrainte supplémentaire sur I’ensemble des éléments duaux aux
vecteurs. En effet, il faudrait considérer uniquement les vecteurs duaux A\? € E7 tels que :
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[Ya(@)] (A7) < 400 .

Le probléeme dual d’un probleme de calcul de P-enveloppe convexe est donc le probleme 5.5
ou 'application T est I’identité.

De méme, pour tout 2 € I, calculer la fonction relachée au point v € (R")
Vg() > —00 et dom(vg(,)) # () revient & résoudre la famille de problémes de minimisation 5.6

dont les contraintes ne dépendent uniquement que de dualité choisie. Fixons donc, pour un

™ satisfaisant

élément v € (RP)" tel que vy, > —00 et dom(vy,) # 0, un élément (Q, £, E*) € D(vy,)))-

Probléme 5.6 (Probleme dual d’une intersection)

Résoudre le probleme de minimisation :

e (@] (4,7 DIT
()\‘Znu,q)elEI’lixRJr [’(/] (Q)] ( M ) ( q)

ou [1h(q)] (A, u?) = Max q(T(x)) + (ve) — €z, A)Qupxps — pir(z)

On pourrait ajouter une contrainte supplémentaire sur I’ensemble des éléments duaux aux
vecteurs. En effet, il faudrait considérer uniquement les vecteurs duaux (A%, u?) € E7 x Ry
tels que :

[Vu(@)] (A, p?) < +o0

Proposition 5.2 (Problémes duaux convezxes)
Les problemes 5.5 et 5.6 sont des problemes de minimisation convexe.

Nous démontrons ce résultat classique pour la commodité du lecteur.

Démonstration

Ce résultat est essentiellement dia au fait que les fonctions A +— <7}g(a) — €3, \)QxExE* €t
(A 1) = (vgn)y — €z, \)gxexgs — pr(z) sont des fonctions linéaires et donc convexes par
conséquent le supremum pris sur tout R? définit également des fonctions convexes d’ou la
convexité des fonctions v, et 1,. On conclut que les problémes sont convexes en remarquant
que les ensembles E7 et Ry sont des ensembles convexes. n

5.2.4 Sémantique relachée des unions

Le probleme 5.4 est assez compliqué a résoudre puisque contrairement a l'intersection,
nous ne pouvons pas concaténer les contraintes. Nous ne tentons pas de le résoudre par des
méthodes directes. Nous cherchons simplement une borne valide, c’est-a-dire une fonction sur

=P : . ) . : . -
R" qui sur-approxime la fonction sémantique abstraite. On utilise la proposition 5.3.

111
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Proposition 5.3 (Encadrement de l’union)

Pour tout v, w € @P :
sup(vexp(v), vexp(w)) < (v* Uw*)" < vexp(sup(v, w)) .
Si, de plus, v,w € Vex]p(ﬁp) alors :

(v* Uw*)T = sup(v, w) . (5.6)

Démonstration
Soient v, w € R'. Par monotonie de Papplication u — u*, v* C v* Uw* et w* C v* Uw”* et
par monotonie de I'application C' — CT, on obtient, (v*) < (v* Uw*)T et (w*)T < (v* Uw*)T,
on conclut que sup(vexp(v), vexp(w)) < (v Uw*)'. Soit z € v* Uw*, on a donc p(z) < v(p)
pour tout p € P ou p(z) < w(p) pour tout p € P, on conclut que p(x) < sup(v,w)(p) pour
tout p € P d’olt, 2 € sup(v,w)*. Finalement, par monotonie de C' — CT, on conclut que
(v* Uw*)T < vexp(sup(v, w)).

Si v,w € VGXP(RP), sup(vexp(v), vexp(w)) = sup(v,w) et comme vexp(sup(v,w)) <

sup(v,w), on conclut d’apres I'inégalité précédente que (v* U w*)t = sup(v, w). =

Remarque 5.10 Pour tout v € RP, vexp(v) est toujours plus petite que v, on déduit que
(v* Uw*)T < sup(v, w).

A présent, nous pouvons définir la sémantique relachée pour 'union toujours en s’assurant
que celle-ci majore la fonction sémantique abstraite.

Définition 5.5 (Fonction sémantique relachée pour ’union)

Soit u € U. La coordonnée de la fonction sémantique relachée est la fonction FX :

(RP)” R définie par :

F,)/ (v) = sup (v, (u)> Veg(u) -

Exemple 5.18 (Fonction sémantique relachée de ’union)
Sur le programme de la figure 5.1, au point de controle [3], la boucle while entraine une
opération d’union : la fonction sémantique concrete au point de controle [3] est :

X3 =XoU X7y

Pour rappel, nous trouvons ces deux coordonnées en remarquant que les moyens d’entrée dans
la boucle while sont soit, si la boucle while n’a jamais été parcourue, de venir du point de
contrdle [2], soit, si la boucle while a déja été parcourue, de revenir apres 'opération interne
de la boucle c’est-a-dire le point de controle [7].

Soit une configuration P. Soit v € (@P)S, les ensembles v} s’entendent donc par rapport
a cette configuration. La fonction sémantique abstraite au point de contrdle [3] est donc la

fonction qui & v € (R )® associe :

FY(v) = sup(va,v7) .

u
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D’apres I’équation (5.6), si les opérandes de 'union Vg, (u) €0 Vg (u) sONt des fonctions P-
convexes, la fonction sémantique abstraite d’une union est égale a la fonction sémantique
relachée :

Fi(v) = FY(v) .

u

5.3 Egalités entre sémantiques abstraites et relachées

Dans cette section, nous étudions les configurations et les conditions pour lesquelles nous
avons égalité entre la fonction sémantique abstraite et la fonction sémantique relachée. Pour
I'union, nous avons vu que si les opérandes étaient des éléments P-convexes alors F, = Fﬁ
Pour les affectations et les intersections, nous devrons utiliser des techniques d’analyse convexe
et d’optimisation pour obtenir I’égalité entre la fonction sémantique relachée et la fonction
sémantique abstraite. Le théoréme d’égalité découlera du théoreme dit de dualité forte : la
valeur du probleme primal coincide avec la valeur duale.

5.3.1 Affectations concaves et tests convexes

Pour établir un résultat d’égalité, on utilise un résultat de dualité forte en programmation
semi-infinie de Shapiro [Sha05]. Soient K C FE un cone de I’espace vectoriel E, f une fonction
de R? dans RU {—o00} et G : R? — E. On s’intéresse au probléme de maximisation suivant :

Max f(z) s.c G(z) € K (P)

On note Sol(P) 'ensemble des solutions du probleme (P) et Val(P) la valeur du probleme (P).
Soit E* un dual de E et (-,-) le crochet de dualité. On pose L(z,\) = f(x) + (G(x), \)

et notons K le cone dual de K. On a Val(P) = sup /\mf L(z,\) et on pose Val(D) =
rERd eK

inf L(z, \).

6 e M)

Proposition 5.4 (Proposition 3.4 [Sha05])

Supposons Sol(P) non vide et borné. De plus, si le cone bidual de K est égal & K et
si pour tout A € K, x + L(x,\) est une fonction concave semi-continue supérieurement
telle qu'il existe 2 vérifiant L(z*, \) > —oo alors Val(P) = Val(D).

Dans notre contexte, la fonction f est une fonction ¢ € P, la fonction G est la fonction
de R? dans un espace vectoriel F' tel que (dom(vy(ay), F') € D(vg(a)); Ve(a)y — € dans le cas
d’une affectation et la fonction de R? dans un espace vectoriel H tel que (dom(vy(y)), F') €
D(vy), vy — €, dans le cas d'une intersection. De plus, le cone K est F>q (pour rappel

Fn Rdomw(“))) dans le cas d’une affectation et H>( (pour rappel H N Rdom(vé( )) dans le cas
d’une intersection. Le lagrangien L correspond soit & q(T(z)) + <’Ug( ) — €z, )\)dom(w(a>)xpxp*
soit & q(T'(x)) + (Vo) — €xs Adom(vy))x Hx = — kr(z) ot (dom(vyq)), F, F*) € D(vyq)) et
(dom(vf(z))v H7 H*) € D(Ug(l))'
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Théoréme 5.1 (Egalité entre fonction sémantique abstraite et relachée)

On note T, I'application associée a la coordonnée a € A (resp. T, pour 2 € I). On note
r, le test associé a la coordonnée 1 € 1.

Soient a € A et v € (@P)” tel que vy(q) > —00 et dom(vyq)) # 0. Soit ¢ € P tel que
'ensemble Sol(PAF) soit non vide et borné. Si, pour tout p € dom(vy(,), p est convexe et
si g o Ty, est concave alors pour tout (dom(vyq), E, E*) € D(vy)) :

dom(vy(q)),E,E*

[Fi)] () = | P ()] (@ -

Soient + € T et v € (KP)" tel que vy, > —oo et dom(vy,)) # 0. Soit ¢ € P tel
que 'ensemble Sol(F17}) soit non vide et borné. Supposons que 7, est une fonction con-

vexe. Si, pour tout p € dom(w(z)), p est convexe et si q o T, est concave alors pour tout
(dom(vf(z))a F, F*) S D(Uf(z)) :

dom(“[(z) ))F’F*

[Fiw)] (@) = [P ()] (@) -
Soit u € U. S, vy, (u) et vy, sont des fonctions P-convexes alors :

Fiv) = FY(v) .

u

Démonstration

Soient v € T et v € (RP)" tel que dom(vy(,)) # 0. Soit ¢ € IP tel que Sol(PIT,) est non vide est
borné. Soit (dom(vy(,)), F, F*) € D(vy(,)). Comme Sol(PIT;) est non vide alors vy, Nr L (RO)
est non vide. Par ailleurs ¢ o T} est concave et & valeur finie donc continue sur R%. De plus,
comme tout p € dom(vy,)) est convexe alors, pour tout (A, u) € Fy x Ry, z = ¢q(T,x) +
(Vo) — ex,)\>dom(w(z))xpxp* — pry(x) est concave. En effet, si, pour tout p € dom(vy,)), p
est convexe alors e, (1), (p) < tex(p) + (1 —t)ew (p) pour tout p € dom(vy,)), pour tout
x, 2 € R? et pour tout ¢t € [0,1]; on en déduit que, pour tout x,z’ € RY et pour tout
t € [0,1], vg) — €y (1—t) — (Vo) — tez + (1 — t)ey) > 0 puis, par définition de I et F7,
(Vo) = ot (1—t)a — (Vo) — tex + (1 —t)ey), )\)dom(w(z))xpxp* > 0 pour tout z,z’ € R?, pour
tout t € [0, 1] et pour tout A € F{; enfin (vy() — €pq-(1-1)2/» /\)dom(vem)xpxp* > (V) — tex +
(1-— t)ex/,>\>dom(vé(l))><F><F* pour tout z,z’ € R%, pour tout ¢ € [0,1] et pour tout A € F7.
En outre, » — q(T,x) + (vy() — €q, )\)dom(w(z))xep* — pr,(x) & valeurs finies donc continue
sur R?. On conclut par la proposition 3.4 de [Sha05] (proposition 5.4 ici). On utilise le méme
raisonnement pour les affectations. Pour les unions, le résultat découle de ’équation (5.6). m

Les deux fonctions sémantiques coincident également lorsque vy,) et vy, prennent la
valeur —oo. Lorsque 'on s’intéresse aux affectations, les deux fonctions sémantiques coinci-
dent des que vy, est identiquement égale a +o0o. Pour les intersections, 'hypothese des tests
convexes est essentielle (mais pas nécessaire) pour assurer I’égalité des deux fonctions séman-
tiques : ce résultat est assuré par le théoreme de dualité forte de la maximisation sous un
nombre fini de contraintes.

Exemple 5.19 (Retour a ’exemple 5.14)
Nous revenons a ’exemple 5.14 pour achever la preuve. Le probleme :

Max{q1y + g2z | p- (z,y) < vi(p), Vp € B2(0,1)}
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est un probléme de maximisation d’une fonction continue sur un ensemble compact, ’ensemble
des solutions est donc non vide et borné. Les fonctions (z,y) — pi1x + poy sont linéaires et
donc convexes et la fonction (z,y) — qi1y + gax est linéaire donc concave et v; ne prend pas
la valeur —oo et est finie. D’apres le théoreme 5.1, il y a égalité entre la fonction sémantique
relachée définie a I'exemple 5.14 et la fonction sémantique abstraite définie a I'exemple 5.4.

5.3.2 Configurations bornées

Les configurations couramment utilisées en analyse statique contiennent la base duale.
Par exemple, dés que les bornes des intervalles sont finies, nous manipulons des ensembles
compacts convexes ce qui assure que les problemes d’optimisation a résoudre sur ces ensembles
ont des valeurs finies et des solutions optimales convexes compactes non vides. On peut
généraliser cette idée en prenant une configuration P qui, dés qu'un degré de liberté est fini
sur certaines fonctions de base, assure que le P-sous niveau est compact.

Définition 5.6 (Configuration bornée)
On dit que P est une configuration bornée si :

1. P est un sous-ensemble de C (Rd,R) Pensemble des fonctions continues de R? dans R.

. =P .
2. Il existe B C P tel que, pour tout v € R vérifiant v(p) > —oo pour tout p € P,
B C dom(v) et v° # (), v® est une partie bornée de RY.

Par la suite, lorsque P est une configuration bornée, on notera B(P), I’ensemble suivant :

{BCP|(BCdom(v), v°#0) = v° borné}

Exemple 5.20 (Configuration bornée classique d’interprétation abstraite)

Toute configuration contenant {+e} ot {e} est la base duale de R? est une configura-
tion bornée. En d’autres termes, les domaines des intervalles, zones de Miné et gabarits de
Sankaranarayanan et al sont des configurations bornées.

Exemple 5.21 (Configurations quadratiques 1)
Toute configuration contenant une fonction g : z — z* Lz ol L est une matrice définie positive
est une configuration bornée.

Exemple 5.22 (Configurations quadratiques 2) _ A
Toute configuration contenant des fonctions ¢; de la forme ¢; : « — 2 L'z ot L' sont des
matrices diagonales telles que Ly, > 0 si k =i et 0 sinon.

Soit une configuration bornée P, et soient a € A, B € B(P) et un élément v dans (EP)”
tel que B C dom(vy(y))- Si vj,) # 0 alors :

VpeP, 3z € vy, tel que p(Tz) = [Faﬂ(v)} (p)

et, de plus, pour tout p € P, 'ensemble des = € v?(a) qui satisfait 1’égalité est compact. On

obtient le méme résultat sur les intersections des que vz(l) NrHR_) # 0.
Nous déduisons immédiatement le corollaire suivant :
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Corollaire 5.1 (Dualité forte et configurations bornées)

On note T, I'application associée a la coordonnée a € A (resp. T, pour 2 € I). On note
r, le test associé a la coordonnée 1 € I. Soit P est une configuration bornée.

Soient @ € A et v € (R")" tel que dom(vy(q)) # 0 et v?(a) # (). On suppose qu’il existe
B’ € B(P) tel que B" C dom(vyg) et que pour tout p € dom(vy(q)), p soit convexe. Soit
q € P telle que g o T, est concave alors pour tout (dom(vy)), £, E*) € D(vyq)) :

dom(vaa)),E,E*

[FE )] (@) = [Fe ()] (@ -

Soient » € [ et v € (@P)" tel que dom(vg(,)) # 0 et vy, N (1) Y (R_) # §. On suppose
qu'il existe B € B(PP) tel que B C dom(vy(,) et que pour tout p € dom(vy(,)), p soit convexe.
Supposons, de plus, que r, est une fonction convexe. Soit g € P telle que g o T, est concave
alors pour tout (dom(vy,), F, F*) € D(vy,)) :

dom(vf(z))7FvF*

|Fi ()] (a) = |F. )] (@) -

5.3.3 Problemes d’optimisation a contraintes finies

Dans les résultats précédents, nous n’avons émis aucune hypothese sur la cardinalité de P
mais les résultats énoncés plus tot restent vrais si dom(vy(,)) ou dom(vy(,)) sont des ensembles
finis. Dans cette sous-section, nous allons revenir & des problemes de maximisation avec un
nombre fini de contraintes. Ce type de résultats peut s’appliquer aux domaines classiquement
utilisés en interprétation abstraite qui, en plus de la finitude des contraintes, utilisent la
linéarité des fonctions de base p € P.

Théoréme 5.2 (Problémes a domaines finis)

On note T, l'application linéaire associé a la coordonnée a € A (resp. T, pour 2 € I). On
note r, le test associé a la coordonnée ¢ € 1.

Soient a € A et v € (@P)” tel que vyq) > —00 et dom(vyq)) # 0. Supposons que, pour
tout p € dom(vy(,)), p est linéaire et que dom(vy(q)) est un ensemble fini. Si goT, est linéaire
et vy, # 0 alors pour tout (dom(vy()), B, E*) € D(vy(a)) :

dom(vy(q)), E,E*

[FE)] (o) = [Fe )] (@ -

Soient 1 € L et v € (@P)” tel que vy, > —oo et dom(vy,)) # . Supposons que, pour tout
p € dom(vy,)), p est linéaire et que dom(vy(,)) est un ensemble fini. On suppose que r, est
affine. Si goT, est linéaire et vj(z)ﬂrz_l(R_) # () alors pour tout (dom(vy(,)), F, F*) € D(vy()) :

dom(vy(,y),F,F*

)] (0 = |F )] (@ .

Exemple 5.23 (Retour & I’exemple 5.15)
L’ensemble ) de I'exemple 5.15 est un ensemble fini et pour tout ¢ € @, z — ¢ - x définit
une forme linéaire. De plus, on a choisi une fonction telle que dom(v) = @ et comme dans
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le calcul de la P-enveloppe convexe, T, correspond a l'identité et que pour tout p € P, p est
linéaire alors d’aprés le théoreme 5.2, la fonction vexp(v)?EF" coincide avec la P-enveloppe
convexe de v.

La finitude des ensembles dom(vq)) et dom(vy,)) # 0 ainsi que la linéarité des éléments
de ces ensembles entraine la finitude de ’ensemble des solutions des problemes duaux. Nous
énongons ce résultat sous la forme de la proposition suivante :

Proposition 5.5 (Configurations linéaires finies et vecteurs duaux)

Sous les hypotheses du théoreme 5.2, 'ensemble des solutions des problemes (DAFq)
et (DITq) sont finis.

Le théoreme 5.2 découle du théoreme de dualité forte de la programmation linéaire. La
proposition 5.5 découle du théoreme de Krein-Milman et du théoreme de séparation qui affirme
d’une part qu’'un ensemble convexe compact est I’enveloppe convexe de ses points extrémes
et d’autre part qu'une forme linéaire atteint son maximum sur un convexe compact sur un
point extréme. Dans le cas des polytopes convexes, ’ensemble des points extrémes est fini
d’ou le résultat. Le théoreme 5.2 et la proposition 5.5 sont a la base de l'itération sur les
politiques dans le domaine des gabarits linéaires de Sankaranarayanan développée par Taly
et al [GGTZO07].

5.4 Propriétés de la sémantique relachée des affectations et des
intersections

L’interversion du supremum et de I'infimum dans la proposition 5.1 implique des propriétés
supplémentaires a la fonction sémantique relachée. Dans un premier temps, on peut réécrire la
fonction sémantique relachée comme un infimum de fonctions affines sur les degrés de liberté
.

5.4.1 Sur-approximation siire de la sémantique abstraite

L’évaluation de la fonction sémantique abstraite par dualité est un bon outil puisque la
fonction sémantique relachée majore, au sens fonctionnel, la fonction sémantique abstraite.
Ce théoreme correspond au tres connu théoreme de dualité faible en optimisation. En inter-
prétation abstraite, on parle de sur-approximation siire de la sémantique abstraite.

Théoréme 5.3 (Sur-approximation sire et fonction sémantique reldchée)

Soient @ € A et v € (@P)" tel que vy > —oo et dom(vyq)) # 0. Soient 2 € T et

(S (RP)” tel que wy(,y > —oo et dom(wy,) # 0. Pour tout (Q, E, E*) € D(vyq)) et pour
tout (Q', F, F*) € D(wy,)) alors :

Fi(v) < F2PP (v) < sup ey
rCcR4

et Fi(w) < FPF (w) < inf sup epy — pr(z)
HER4 ycRd
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Malgré le coté classique, nous donnons une démonstration de ce résultat simple mais
important.

Démonstration
Nous montrons la proposition pour les intersections, la démonstration pour les affectations

est exactement la méme. Soit 2 € T et w € (RP)" tel que wy(,) > —oo et dom(wy(,)) # (. Soit
(Q',F, F*) € D(wy,). La deuxiéme inégalité vient uniquement du fait que :

]TQZRPW(uo < inf sup eTz‘¥<U%@)_‘ex70>Q’xeFW — pr(z)
HERL L cRd

Le vecteur 0 étant le vecteur nul de R?',

Montrons maintenant la premiere inégalité. Si vg,) N r Y R_) = 0, alors Ff(v) = —oo
d’ou I'inégalité. Maintenant, on suppose que vy, N rYR_) # 0. Soit (Q',F,F*) € D (vg(y))-
Soient z € vy, N7 ' (R-) et (A, p) € Ff x Ry. On a, par définition de F7 x Ry, ep(y) <
er(z) + (Vo) — €z, A/ xFx s — pr(x) d’olt :

FHv) < sup er)+ (g —€x, A)rxrxps —ur(x) < Sup e+ (g —€x, A xpx s — i ()
xEsz) z€R4
r(z)<0

Or F*(v) ne dépend pas du couple (X, ), on conclut que :

Fiv)<  inf —en N — < FOFF () .
TS i, ST P m e N — (@) S BT

Le théoreme 5.3 permet également de conclure que, pour 'exemple 5.14 la fonction sé-

mantique relachée vaut la norme de [FE)EE (v)](q) = ||q|| pour tout g € P. En effet, dans
I'exemple 5.14, nous avons montré que [F;P’E’E* (v)](g) < |lqll, de plus, nous avions montré

précédemment que, dans Pexemple 5.4, [F5*(v)](¢) = ||¢|| pour tout ¢ € P.
Le théoréme 5.3 peut s’appliquer au calcul de vexp(v)@5

Proposition 5.6 (Approzimation sire de l’enveloppe P-convexe)

Soient v € R tel que v > —oo et dom(v) # (). Soit (dom(v), F, F*) € D(v) alors :

vexp(v) < vexp(v)PHET

Soit I'ensemble B(v) = {f, € RIm®) e dom(v) | fplq) =1siq=p, 0siq#p}. Sl
existe une application ¢ de B(v) dans F7 telle que, pour tout g € B(v), pour tout = € RY .

> (wle) — q(x)g(q) = (v — €, i(9))dom(v)x Fx - (5.7)

gedom(v)

alors :

vexp(v) @ <w
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Démonstration
L’inégalité vexp(v) < vexp(v)

dom(v),F.F" qécoule directement du théoreme 5.3. Pour prouver

linégalité VeX]p(’U)dom(v)’F’F* < v il faut montrer que pour tout p € P, VeX]p(’U)dom(U)’F’F* (p) <

v(p). Remarquons, tout d’abord, que si p ¢ dom(v), l'inégalité est vraie. Soient p € dom(v),

z € R%. Considérons f, € B(v) et i telle que (5.7) soit vraie alors :

vexp(v) W < sup p(x) + (v — €4, i(fp))dom(w) x Fx e = sup p(z) + v(p) — p(x) = v(p)
z€R4 rcRd

c’est-a-dire 'inégalité souhaitée. n

Par la suite, on notera pour un élement v de R" qui ne prend pas la valeur —oo et dont le
domaine n’est pas vide, B(v) = {f, € R©™™ p e dom(v) | f,(q) =1si ¢ =p, 0siq#p}.
On notera, de plus, F7} >; B(v)des qu'il existe une application i de B(v) dans F7 telle que,
pour tout g € B(v), pour tout = € R?, (5.7) soit vraie.

5.4.2 Croissance de la sémantique relachée

La fonction sémantique relachée des unions est croissante en tant que supremum d’appli-
cations croissantes :
Proposition 5.7 (Croissance de la sémantique relachée des unions)

. . —P
La fonction v+ F est croissante sur (R )™.

Démonstration
Soit v,w € (R")" tels que v > w. Soit u € U, on a vy, (y) > We,(u) € Vpyu) > Weyu) €6 o0
conclut que sup(ve, (u), Vey(u)) = SUP(We, (u)s Wey(w))- n

Nous allons établir un premier résultat de croissance pour la fonction sémantique relachée
dans des cas tres particulier. Ce résultat découle uniquement du théoreme 5.3.

Corollaire 5.2 (Cas particulier de croissance de la fonction sémantique reldachée)

Soient j € AU v, w € (R]P)” tels que vy(;) > wy(j). S'il existe p € P tel que wy;)(p) = —o0
alors pour tout (Q., F, F*) € D(P)

Qu,E,E* Qu,F,F*
F; (v) > F; (w)
quelque soit (Qy, £, E*) € D(P) s’il existe p € P, vy(;)(p) = —o0 ou si vy;) = +00 et quelque
soit (Qu, E, E*) € D(vyjy) si vgj) > —00 et si dom(vy;)) # 0
Si vy(j) = +o0 alors pour tout (Q., F, F™*) € D(P) :
Qu,E,E* Qu,F,F*
F; (v) > F; (w)

quelque soit (Qu, B, E*) € D(P) si wy(;, = +00 et quelque soit (Qu, B, E*) € D(uwy) si
Wy(j) > —00 et si dom(wé(j)) # 0.

Nous allons nous intéresser a des propriétés de croissance. On va montrer que sous certaines
conditions, vy,) > wy(,) implique que FCLQEE (v) > FanF’F* (w) pour a € A, (Q,E,E*) €
D(vy(q)) et (Q,F,F*) € D(wyq)). On va montrer des résultats similaires pour » € I La
conservation de I'ordre découle d’une propriété sur les ensembles duaux. Nous introduisons une
définition qui nous permettra d’établir des résultats de croissance de la fonction sémantique
relachée.
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Définition 5.7 (Hypothése de croissance)

Soient deux triplets (Q,E,E*) € D(P) et (Q', F,F*) € D(P). On dit que (Q', F, F*)
satisfait ’hypothese de croissance par rapport a un triplet (@, E, E*) € D(P) 8’1l existe une
application i : E — F7 telle que, pour tout w tels que (Q, £, E*) € D(w) et (Q,F,F") €
D(w), pour tout A € EY :

<w7>\>Q><E><E* = <w7i(>\)>Q’><F><F* .

On note dans ce cas (Q, F, F*) >>; (Q, E, E™).

Exemple 5.24 (Hypothése de croissance dans le cas fini)
Soient @, Q" deux parties finies non vides de P. Supposons que Q C @’ et considérons E = R?

ot F = RY et on choisit B* = R? et F = R?'. Les ensembles E% et F7 correspondent

respectivement aux ensembles ng et Rg. En prenant 'application i : EY — F définie, pour
A€ E} et ge @ par:

il ={ " 5eed

On obtient finalement, pour w € R?’ (et donc wyg € R¥) et pour A € EY

S w(gMg) => w@Ma)+ Y wlg) x 0= w(q)[i(\)](qg)

q€qQ q€Q 9€Q'\Q q€Q’
Finalement, on conclut que (Q', F, F*) >, (Q, E, E").

Exemple 5.25 (Hypothése de croissance dans le cas compact)

Suppsons que P est un compact métrique. Soient () une partie finie de P et Q" une partie fermée
telles que Q C Q'. Considérons E = RP et F =C (Q',R), on choisit E* = R et F* 'ensemble
des mesures signées finies sur @'. Les ensembles E7 et F'f correspondent respectivement aux
ensembles Rg et & 'ensemble des mesures positives finies sur Q'. A v € E7 , on associe, i(7), la

mesure définie par Z v(q)d, ol &, représente la masse de Dirac en ¢. Ainsi pour w € C(Q', R)
q€q
(et donc wig € R?) et pour tout y € E%

> wlanta) = Y wen@nm = [ w@diola)

qeQ PEQ
Finalement, on conclut que (Q', F, F*) >>; (Q, E, E*).

Proposition 5.8 (Croissance de la fonction sémantique reldchée)

Soient j € AUI, v, w € (EP)” tels que vy > wy(j), dom(vyj)) # 0 et wy(j) > —oo. Soient
(Qu, B, E*) € D(vy(j)) et (Qu, F, F*) € D(wyj)). Si (Qu, £, E*) € D(wy(j)) et il existe une
application i telle que (Q, F, F*) >>; (Q., E, E*) alors :

v, B,E* w, F ™
FP (v) > FY (w)
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Démonstration

Soient ¢ € I, v,w € (@P)”. Supposons que vy > wy(j), dom(vy;)) # D et wy;y > —oo.
Soient (Qu, B, E*) € D(vy(;)) et (Qu, F, F*) € D(wy;)). Comme (Qy, E, E*) € D(wy;)) et
par définition de £, on a, pour tout A € E*, (vy), A\)QuxExE* = (W), \)Q,xExE+ dou :

inf inf sup ers + (Vg — €z, A . — el
)\GEquR_,_xeﬂgd 7o + (Vo) — €2 N)QuxEx e — pr ()

> inf inf sup er; + {(wy) — €z, A (e
N /\eEiueMxeﬂsd Tz + (Wi) — €2, N)Q,xEx B — pur ()

Maintenant par hypothese de croissance alors il existe i : E +— F7 telle que :

inf inf sup ery + (wp,) — €z, A (e
AeEiue]lhweﬂgi Tz + (We) — €2, A)QuxExB — ur(x)

= inf inf sup ep, + (wy,) — €s,i(A v —
/\eEiueR+xe[§d 7o+ (1) 2y 8 (A)Qux FxFr — pr(x)

. . /
= inf inf sup ery + (wyu) — €z, \)QuxFxFs — pr()
/\'EFJ; nER L zeR
N=i()\)
AEEY

> inf inf sup er, + (wy,y — €z, N JE—
= A'GFiMER+$Eng z + 0(2) 23 A ) Qux Fx ur(x)

w.FLF*
= F? (w)

d’ou 'inégalité. m

5.4.3 Concavité des fonctions sémantiques relachées

Nous terminons cette section sur les propriétés sur la fonction sémantique relachée. Nous
montrons que si on considére uniquement (R¥)", les fonctions sémantiques relachées possedent
de bonnes propriétés de convexité.

Proposition 5.9 (Convezxité de la fonction sémantique relichée des unions)

Pour tout u € U, pour tout p € P, application de (RF)" dans RF, v [Fuv(v)] (p) est
convexe en tant que supremum d’applications linéaires.

La fonction sémantique relachée pour les affectations v — FaQ EE” (1) et les intersections
v = FQPF () est Vinfimum de fonctions affines sur Pensemble des éléments v € (RF)"
pour lesquels (Q, E, E) € D(vyq)) et (Q', F, F*) € D(vy(,). Nous énongons ce résultat sous la
forme du lemme 5.1.
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Lemme 5.1 (Reformulation)

La fonction sémantique relachée admet une deuxieme formulation :

— Soient a € A, v € (@P)" tel que vy, > —o0 et dom(vyy) # 0. Soit (Q, E, E*) €
D(vg(q)), alors :

FS’E’E* (v) = inf <W(a)7 AN QxExE* + VaQ’EyE*(/\) :
NEET

oll VaQEE()\) = suﬂgd er(z) — (€x, \)QxExE*-
S

— Soient ¢ € I, v € (@P)” tel que vy > —oo et dom(vy,) # 0. Soit (Q', F,F*) €
D(vy(,)), alors :

FQ/7F7F* — 3 f >\ , « VleF’F* )\ .
I )= N + VO p)

ont VO FF (X 1) = Suﬂgd er(z) — (€, N/ xrxrr — pr(x).
xe

Sivy(a) (resp. vy(,)) est identiquement égale & +oo alors, on peut poser pour tout (Q, E, E*) €

D(P), FOEE (v) = V@ELE = sup er,(z) (resp. FORF () = VOB — inf sup er(z) —
zERY HER yeRd

pr(z)). Dans le cas ot vy q) prend la valeur —oo, on pose FOEE () = VOELE = oo et
de méme pour les intersections.

Le lemme 5.1 implique comme corollaire que les fonctions sémantiques relachées v —
FQEE () ot v — F P (1) sont des fonctions concaves en v € (RF)™ pour lesquels
(Q7E7 E*) € D(vf(a)) et (Q/>F7 F*) € D(vf(l))'

5.4.4 Propriété de sélection

La propriété de sélection consiste a pouvoir choisir une politique a chaque itération de
I’algorithme d’itération sur les politiques. Dans notre cas, comme les politiques sont données
par des multiplicateurs de Lagrange, il suffit de prouver I'existence de solutions pour le prob-
leme dual pour prouver qu’il y a propriété de sélection. Cependant, le fait que les solutions
primales existe ne suffit pas a prouver que les solutions duales existent, il faut ajouter une
hypothese en plus : la condition de qualification de Slater.

La propriété de sélection est, dans le cadre du domaine des sous-niveaux, assurée par un

Lo . <1 —P
théoreme d’atteinte duale, c’est-a-dire que, pour tout a € A, pour tout v € (R )" tel que
Vg(a) > —00 et dom(vyq)) # 0, pour tout (Q, E, E*) € D(vyg)), pour tout p € P, il existe
N e EY tel que :

[FEEE ()] (9) = (s W@ + [VEEE ()] ()

et, pour tout ¢ € I, pour tout v € (RP)” tel que vy, > —oo et dom(vy,y) # 0, pour tout
(Q', F, F*) € D(vy(,), pour tout p € P, il existe (X, ") € F} x Ry tel que :

[FEPF )] (6) = (e Maom) + [VE P (O, 127)] ()

Nous utilisons ici la condition de Slater dans le cas ou ) est une sous-partie non vide
compacte de P muni d’une distance et vyq) et vy, sont des fonctions continues sur ¢). Si Q
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est une partie finie, on munit R® de la dualité finie. Pour prouver l'existence de solutions
duales, nous allons nous servir du résultat 5.4 qui assure l'existence d’un minimiseur pour des
fonctions définies sur le dual topologique d’un espace de Banach.

Théoréme 5.4 (Existence de solutions)

Soit H un espace de Banach. On suppose que H', son dual topologique, est un espace
de Banach pour une certaine norme || - || . Soit f : H' +] — 00, 4-oc] une fonction telle que :

— Nl existe x € H', f(z) € R;

— f est semi-continue inférieurement pour la topologie faible-* ;

— f est coercive pour la norme || - || .

Alors f atteint son minimum sur H'.

Nous énoncons la condition de Slater dans le cas ) compact. Dans notre cadre, puisqu’on
s’intéresse a C(Q, R), le dual topologique que ’on considére est I’espace vectoriel des mesures
signées finies pour la tribu borélienne sur ). On munit ’espace des mesures signées finies de
la norme de la variation totale || - ||y qui est un espace de Banach pour cette norme. De plus,

pour toute mesure positive p, on a ||ullvr = [ dp.

Définition 5.8 (Condition de Slater)

Le probleme 5.2 satisfait la condition de Slater, 8'il existe 2 € R? tel que (Ve(a) —€2)(p) >
0 pour tout p € Q.

Le probleéme 5.4 satisfait la condition de Slater, s'il existe # € R? tel que (vey—ex)(p) >0
pour tout p € Q" et —r(x) > 0.

Des qu’il y a compacité, on peut trouver choisir une constante € strictement positive qui
minore chaque (vy(q) —€z)(p) uniformément sur Q dés que (vy,) —ez)(p) > 0 pour tout p € Q.
Ce résultat reste vrai avec vy, et —r.

Proposition 5.10 (Propriété de Slater dans le cas compact)

On suppose que @ est un espace topologique compact et w € C(Q,R). Soit x € R tel
que (w — ez)(p) > 0, pour tout p € Q et supposons que e, € C(Q,R). Alors, il existe ¢ > 0
et tel que (w — e;)(p) > € pour tout p € Q.

Démonstration (proposition 5.10)
. Soit z € RY tel que w — e, > 0, on a donc :

Q= (w—e;) (0, +00) € [J{p e Q| (w—ep) " (Je, +o0])}

e>0

Par hypothése de continuité de w — e, la famille {(w — ex)_l(]5,+oo[)}€>0 forme un
recouvrement d’ouverts de ). Par compacité de @,

QC U (w—en) (] —eitoo]) -

;>0
i=1,...,n

En posant € = r{lin €;, on conclut qu’il existe € > 0 tel que w — e, > . n
i=1,...,n

La condition de qualification de Slater implique que les fonctions duales 1, et v, des
problemes respectifs 5.5 et 5.6 sont coercives c’est-a-dire qu’elles vérifient :

123



CHAPITRE 5. ITERATION SUR LES POLITIQUES DYNAMIQUE DANS LE DOMAINE DES
SOUS-NIVEAUX

[Ya(g)] (AT) = [ (@)] (A, 1) = oo

lim im
H)\qH—H-oo max(”)\qH,|uq|)—>+oo

De plus, la coercivité des fonctions est équivalente au fait que les sous-niveaux de la
fonction duale sont bornés. On peut énoncer les résultats suivants :

Théoréme 5.5 (Propriété de sélection)

Supposons que le probleme 5.2 satisfait la condition de Slater et que vy, > —oo et
dom(vy(q)) # 0. Soit (Q, E, E’) € D(vyq)) tel que E soit un espace de Banach et soit E’
le dual topologique de E. S’il existe A\? € E' tel que [4(q)] (A7) < +o0 alors il existe
MNeEE,:

[FC?’E’E’@)} () = sup q(Tx) + (vg(a) — €2, Ag) @x Ex
z€R

Supposons que le probleme 5.4 satisfait la condition de Slater et que vy,) > —oo et
dom (vg(,)) # 0. Soit (Q,F, F) ¢ D(vy(,)) tel que F soit un espace de Banach et F’ le dual
topologique de F. S'il existe (A9, u?) € F x Ry, tel que [¢h,(¢)] (A, u?) < +oo0 alors il existe
(N, pd) e Fiu xRy

[FPF ()] (q) = sup a(T2) + (o) = e, Ny = pr(a)
z€eR

Proposition 5.11 (Compacité des politiques)

On reprend les hypotheses du théoreme 5.5.

S'il existe A7 € F_ tel que [14(q)] (A7) < 400 alors I'ensemble Sol(DAFg) est un ensem-
ble compact pour la topologie faible-* et non vide.

De méme, s'il existe A7 € F|_ et p? € Ry tels que [¢,(q)] (A, u?) < +o0 alors Pensemble
Sol(DITq) est un ensemble compact pour la topologie faible-x et non vide.

La coercivité est simple a vérifier en calculant des limites mais la propriété est en réalité
utilisé pour prouver que l'ensemble des vecteurs duaux réalisables est un ensemble borné
(pour la topologie forte). En effet, une fonction f d’un espace de Banach sur R est coercive
si et seulement si pour tout a € R, le sous-niveau S, (f) est borné. Nous allons vérifier que
les fonctions duales ¥,(\?, q) et ¥, (A%, u?, q) satisfont les hypotheéses du théoreme 5.4 et le
théoreme 5.5 sera démontré.

Démonstration (Théoréme 5.5)

Soit a € A. Pour tout z € R?, la fonction X — po T(z) + (Ve(a) — €z, \)QxEx+ est affine sur
E* donc convexe. De plus, par définition de la topologie faible-* , la fonction A +— po T'(x) +
<’Ug(a) —e, \)Qx ExE+ est continue pour la topologie faible-* donc semi-continue inférieurement
pour cette topologie. On conclut, par la propriété 4.1, que 1, est convexe et semi-continue
inférieurement pour la topologie faible-* en tant que supremum de fonctions convexe semi-
continue inférieurement.

Soient z € R? tel que Vy(a) — €x > € et soit A € B,

(Ve(a) — €2y \)QxExE* = /Qve(a)(l?) —p(x)d\(p) > €/Qd/\(p) =e[[Alvr
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d’ott ¢||A||yr tend vers +oo quand ||Al|yr tend vers 4oo.

Dans le cas @ fini, I'intégrale est une somme sur ) et la norme ||A|| est la norme 1. Puisque
R? définit un espace vectoriel de dimension finie alors toutes les normes sont équivalentes et
donc ||A|| tend vers 400 pour la norme 1 implique N () pour toute autre norme N.

En conclusion, 1, est convexe, semi-continue inférieurement pour la topologie faible-x et
coercive pour la norme de E*, on conclut l'existence de A} par le théoréme 5.4. n

Démonstration (Proposition 5.11)
La fonction 1), est semi-continue inférieurement pour la topologie faible-x et coercive pour la
topologie forte. De plus, par hypothese, par le théoréme 5.5 Sol(DAF¢q) est non vide.

En outre, Sol(DAFq) = Syx,0)(¥a) pour tout Ao € Sol(DAFq) donc Sol(DAFq) est
convexe fermé pour la topologie faible-kxen tant que sous-niveau d’une fonction faible-* s.c.i.
convexe L’ensemble Sol(DAFq) est borné en tant que sous-niveau de fonction coercive.

Par le théoreme de Banach-Alaoglu, comme Sol(DAFq) est borné et fermé pour la topolo-
gie faible-x alors Sol(DAFq) est faible-* compact. n

La condition de qualification de Slater va étre utilisée plus tard dans ce chapitre et dans
le chapitre suivant puisque nous nous placerons dans le cas de configurations finies. Nous
introduisons une nouvelle notation qui nous permettra de construire notre schéma d’itération.
Soient j € AUT et un élément vy ;) tel que vy;) > —oo et dom(vy;)) # 0. Soit (Qj, Ej, EY) €
D(vg(;)) et soit ¢ € P, on note Sol(Qj, Ej, E, vy;),q) 'ensemble des vecteurs duaux \? €
(E;)% tel que :

Q;.E; B

s Q;,E;,E}
[F7575 )] (@) = {ougys W)ag ey + [V

)] @)

si j € A et, 'ensemble des couples (A7, u?) € (E;)7 x Ry tels que :

[FEPF )] (9) = (u Mtomiup + VO ()] ()

sij € I. Les ensembles Sol(Qj, Ej, E7, vy(;), q) peuvent étre éventuellement vides. Si vy(;) =
+00, Sol(Qj, Ej, E,ve(j),q) = {0} pour tout ¢ € P si j € A et Sol(Qj, Ej, E}, vj),q) =
{0,u9} si j € A et si p satisfait :

inf sup g(x) — ur(e) = sup gle) — pir(z)
HERL 1 eRd zER

Enfin, s'il existe p € P tel que vy(q)(p) = —oc, on pose Sol(Q;, £, ES, vy(jy,q) = (E;):\{0}
sijeAet ((E)L\{0}) x{0}sijel

5.5 Schéma d’itération sur les politiques a dualité dynamique

Dans cette section, nous entamons une discussion sur les méthodes itératives pour trouver
une solution, ou du moins une sur-approximation valide du probleme :

Probléeme 5.7 (Plus petit invariant de la fonction sémantique abstraite)

inf{v € (Vexp(R'))" | F¥(v) < v} (INV)

125



CHAPITRE 5. ITERATION SUR LES POLITIQUES DYNAMIQUE DANS LE DOMAINE DES
SOUS-NIVEAUX

La fonction F* désigne la fonction dont toutes les coordonnées sont F¥. La solution de (INV)

est le plus petit point fixe de F! puisque cette fonction est croissante pour ’ordre produit
. —P o1

et nous avons montré que Vexp(R ) est un treillis complet. Cependant, nous ne savons pas

évalué la fonction Fﬁ, nous utilisons donc les fonctions sémantiques relachées pour trouver une

sur-approximation valide de la solution du probleme (INV). En effet, d’apres le théoreme 5.3,

E;,E*

12 =P , , . i) . .
pour un élément v € (R )" fixé et pour une coordonnée j € AUI, F ]-QJ ’(v) < vy, implique

que Fj¥(v) < v; quelque soit (Qj, Bj, E) € D(vy;)).

5.5.1 Définition des politiques

Nous allons définir une politique a partir d'une famille d’espaces vectoriels E; donnés.
Chaque F; représente un sous-espace vectoriel d’'un ensemble R on (); est un sous-ensemble
non vide de P pour une coordonnée j € AUI. Nous supposons que pour tout j € AUI, e, € E;
pour tout # € R% Nous nous intéressons également & 1’ensemble :

7IP) n
C(Qj,Ej) = {’U S (R ) ‘ Ve(4) > —0Q, Qj - dom(vg(j)), ’Ug(j)‘Qj S Ej} .
De maniere équivalente, I'ensemble C(Q;, E;) désigne tous les vecteurs v € (R )™ tels que
(Qj,Ej) € D(vy;)). On pose C(Qy, Ej) = (@P)" si j ¢ AUIL On complete 'ensemble
C(Qj, Ej) en ajoutant les vecteurs v € (R")" tels que vy;)(p) = —oo pour un certain p € P

ainsi que les vecteurs v € (R")" dont la coordonnée vy ;) est identiquement égale & +oco. On
obtient ainsi I'ensemble C(Qj, E;) :

C(Q;,Ej) = C(Q;, E))U{v e (R)" | 3p €P, vy;)(p) = —oo} U{v € (R)™ | vyj) = +00}

Par la suite, on notera a une famille de sous-ensembles (Q;);caur et ﬁ pour désigner une
famille d’ensembles (E;);jcaur telle que E; est un sous-espace vectoriel de RY. De plus, on

note C(a, E) I’ensemble suivant :

() C@; Ey)

FEAUL

De méme, on définit 6(5, ﬁ) comme l’ensemble suivant :

() C@;.E)) -

FEAUL

Conformément a la définition 3.4, on définit une politique comme une fonction qui collecte
tous les vecteurs duaux disponibles a un certain point de contréle. Nous allons procéder par
étapes. On associe pour tout j € AUI, a une famille (E;) de sous-espaces vectoriels de ]RQJ',

une famille £* d’espaces vectoriels EJ* telle que chaque Ej* est en dualité avec E; et chaque
couple (B, E7) satisfait (H1).
Etape 1 : Soient a € A, v € C(a, E) et ¢ € P. On définit 'ensemble A, (v, q) par :

{M € (Eu)} [ [Ya(@)] (A1) < o0}
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Pour rappel, la fonction [14(q)] (A?) = sup ¢(Tu(x)) + (Ve(a) — €2, A) Qux E.x Bz €t olt Ty
z€R4

désigne I'affectation au point de controle a. Si v,y = +00, on pose Ay(v,q) = {0}

pour tout ¢ € P. S'il existe p € P tel que vy(q)(p) = —oc, on pose Ay(v,q) = E; pour

tout g € P.

On définit également ’ensemble A,(v,q) pour 2z € I, v € C(a, ﬁ) et g € P par :

{(A, ) € (Ej)% x Ry [ [ou(@)] (A7, p) < +o0}

Pour rappel, la fonction [1,(q)] (A?, u?) = sup q(Ty(x)) + (Vo) — €2, A1) Q@ x B x Ex — piry
z€eR
et ot T, désigne l'affectation au point de controle 2. Si vy,y = 400, on pose A,(v,q) =

{(0gs, u?) | [¥(q)] (0, u7) < 400} pour tout g € P. S'il existe p € P tel que vy,)(p) =
—00, on pose A,(v,q) = ((E)\{0}) x {0} pour tout ¢ € P.
Ces deux ensembles peuvent étre éventuellement vides et dans ce cas la fonction séman-
tique relachée F@eFaFa(y) (resp. FOFoF (v)) vaut identiquement +oo.
Enfin, on pose pour k& € U et pour tout v € 6(6, E) et tout p € P, Ax(v,q) = {V} et
pour k ¢ UUAUIL ;| Ag(v,q) = {#} ce qui signifie que la fonction sémantique relachée
est la fonction F pour u € U et Ftsik ¢UUAUL

Etape 2 : On note ¥ = {1,...,n}. Solent k € ¥ et v € 6(6, ﬁ) On appelle fonction
de sélection de P sur U Ag(v, q), une fonction py, telle que :

qeP

pk,v(p) € Ak('U,p), vp elP .

On note Ag(v) 'ensemble des fonctions de sélections p, j, de P sur U Ak (v,q).

q€eP
Etape 3 : Maintenant fixons & € X, on définit de la méme maniere, les fonctions de

sélections py de 6(6, E) sur U Ak (v). Ces fonctions de sélection py satisfont :

veé(a,ﬁ)
pr(w) € Ag(w),Vw € 6(6,@) .

Pour k£ € ¥, on note Ay l'ensemble des fonctions de sélection pi de 6(6,3) sur

U M.
veC(4,E)
Etape 4 : Une fonction de sélection de > dans U Ay est appelée une politique. Une
kex
politique 7 est donc une fonction de ¥ dans U Ay telle que :
kex

7T(7,) =m e\ VieX .

En résumé, nous obtenons la définition suivante :
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Définition 5.9 (Politiques)
Une politique est une fonction de sélection qui a chaque point de controle i € {1,...,n},

a chaque fonction v € 6(6,@) et chaque fonction de base p € P associe son ensemble
de vecteurs duaux disponibles. Plus formellement, une politique 7 est une fonction de ¥ a
valeurs dans :

Ulc@E - U [p=U M0

kex veé(a’ﬁ) q€P

telle que, pour tout i € X, ; : 6(6, B) — U P U Ai(v,q) |, pour tout w €
veC(4,E) q€P
6(5, E), mi(w) : P U Ai(w, q) et finalement, pour tout p € P, [m;(w)] (p) € Ai(w, p).
q€eP
On note H(a, E, ﬁ ) Pensemble des politiques.

Remarque 5.11 On notera [m;(w, p)] a la place de [m;(w)] (p).

En conclusion, pour une famille 6 de sous-ensembles (Q;)jeaur non vide de P et une

famille ﬁ, de sous-espaces vectoriels (E;)jeaur (s.e.v de RQJ'), on obtient que :

POEE _

m

f T, .
nent(G.B B ) o

fors
La notation de 1’équation (5.8) signifie que si u € U, F?’E’E = F et donc 7, = V.
5L =t
Maintenant si i ¢ UUAUTI et donc FlaﬁE est une constante alors Fia’ﬁ’E = Ffetm=1.

Les cas intéressants sont les cas a € A et ¢+ € 1. La fonction F dEE s’applique uniquement
sur les éléments v € 6(5, ﬁ) ce qui signifie que pour tout a € A :
— Soit (Qa, Ea, E;) € D(vyq)) et dans ce cas, pour tout p € P, m,(v,p) est un vecteur
dual de E] et :

(Fa(a, 0))(D) = (Vea), Ta(v, ) Qux Buxc s + [V FEe (ma (v, 0))](p) -

=t
— Soit vy(q) prend la valeur —oo et dans ce cas, F, aa EF (v) = —o0 et ceci indépendamment,
de E;. Cependant quand celui-ci est fixé, on s’intéresse qu’aux éléments non nuls de E;

qui agissent positivement sur les vecteurs positifs de Ej,.

Bt Ca

E%(v) = sup e, et ceci indépendamment de E.
z€ER

On choisira néanmoins le seul vecteur admissible le vecteur nul de E.

— Soit vyq) = +00 et dans ce cas Faa’ﬁ’

et pour tout + €1 :
— Soit (@, By, E;) € D(vy(,)) et dans ce cas pour tout p € P, m,(v,p) est un vecteur dual
de E et :
(F(m(0,),0)(P) = Ve, m (v, D)) Qux By + [V FFE (0, 0))] (p) -
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o
— Soit vy(,) prend la valeur —oco et dans ce cas, Fla’ﬁ’E (v) = —o0 et ceci indépendamment
de E. Cependant quand celui-ci est fixé, on s’intéresse qu’aux éléments non nuls de E

qui agissent positivement sur les Vecteur’si positifs de F,.
E

— Soit vy,) = +oc et dans ce cas F, E (v) = inf sup e, — ur(x) et ceci indépen-
HERL ;cRd
damment de E;. On choisira néanmoins le seul vecteur admissible le vecteur nul de

E".

5.5.2 Itération sur les politiques dynamique dans le domaine des sous-niveaux

Le schéma que nous décrivons ici, n’est qu’'un algorithme de principe et un algorithme
plus pratique sera présenté au chapitre 6.

Le choix a priori complexe de la dualité et des espaces vectoriels a chaque étape vient
en réalité du fait qu’on souhaite avoir des bornes de plus en plus précises et le seul résultat
que nous avons montré concernant la croissance est la proposition 5.8. Nous cherchons donc a
satisfaire les hypotheses de la proposition. De plus, nous voulons résoudre un probléme simple
dans a chaque étape c’est-a-dire a politique fixé. Dans le chapitre suivant dans le cas P fini,
nous verrons que le probleme du calcul :

inf{v € é(a,ﬁ) | F(n*,v) <o}

peut se résoudre grace a un programme linéaire. Pour pouvoir résoudre de tels problemes, il
faut déterminer une politique 7* et pour la déterminer il faut savoir si cette politique existe
d’on la condition : Sol(Q?H,EfH, (E;H'l)*, UZJ;)I,p) £ .

Enfin, le critére d’arrét de la boucle répéter est, si v* ! et v¥ prennent des valeurs finies,
une distance sur (RF)™. Ici nous avons étendu cette distance aux fonctions @P, tout en évitant
les problemes d’indétermination. Bien évidemment, la suite générée par le schéma peut étre
infinie mais nous montrons grace au théoreme 5.6 qu’a chaque pas du schéma, nous gagnons
en précision.

Théoréme 5.6 (Décroissance de la suite (vi)gk>0)

La suite générée (v¥) k>0 par l'algorithme 5 est décroissante.

Nous allons démontrer ce théoreme grace au lemme suivant :

Lemme 5.2 (Propriétés de la suite (vi)g>0)

Soit k € N, les assertions suivantes sont vraies :

1. Soit il existe j € AUI, (Qf, Ef, (Ef)*) ¢ D(v%f)l) et lalgorithme s’arréte soit v¥*! €
(Nk k
C(Q", EFY);

2. Si Sol(Q T, EFFY (BT, vyh)) # 0, F(r" 1 oM <obth,

L — —
En conclusion, v*1 € {v € C(Q*, EF ) | F(zF 1 v) < w}.

Démonstration (Lemme 5.2)

1. Soit 7 € AU S’il existe p € P tel que vf(;f)l(p) = —00 ou si véf(;)l = +4oo alors
k+1 —(Nk+1 k+1 : k+1 k+1 g : . k k ky*
VT € C(Qj o ) quelque soit Q;" et BT S'il existe j € AUL, (Q, Ej, (E7)") ¢

D(vf(‘;)l) alors l'algorithme s’arréte. Supposons que, pour tout p € P, vif(';.)l (p) > —o0
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Algorithme 5: Itération sur les politiques dans le domaine des sous-niveaux

Entrées : La fonction sémantique abstraite F’ f

Sorties : Un post-point fixe de la fonction sémantique asbtraite F' f

¥j € AUL, choisir (@}, Ej, E7)*) € D(P) tel que Yz € RY, ey , € EY;
J

Choisir 7° € H(Qﬁ,ﬁ,ﬁ) et v > 0;
k=0,Vie{l,...,n}, v = +oc;
répéter

NEW Vj€AUIL g €P, calculer V;(rF) = [Vj(wf(q))} (q);

Calculer v**! = inf{v € G(Qj,Ej) | F(n*,v) < v} dans (@P)”;
pour tous les j € AUT faire

siVpeP, vk(+)1 (p) > —oo et dom(v k“) # () alors

si (Qk Ek ,(E ) ) €D(v k(Jr)l) alors

choisir Qg?ﬂ, Ej et (Bf T tels que (QFH, Ef T (EJY)) € D(vy))
et tels qu’il existe une application ¢ :

(QF, EF, (EF)") > (QF, B (EFTHY)

sinon

Choisir Vj € {1...,n}, (dom(vf“) Py, F}) € D(v ’?H) tel qu’il existe
une application i telle que F; >; B( f“
( k—l—l)dom(v )F F*

) puis retourner

vexplv
sinon
t Qk;-&-l _ k Ek—i—l Ek ot (Ek—i-l) (Ek)*
J )
iVjeAUL VpeP, Sol(Q¥, B (EF ) vjf(jl,p) £ () alors
FQHI,EH{,(E}“H)* (vk+1).

0

Evaluer

' 4
prendre 7FF! € H(Qk‘H, ERL phtl ) tel que
k+1 phk+1 (pk+1yx
FQ JErEL (BRTL )(Uk+1) — F(Trk+1,l}k+1)

, retourner a I’étape NEW,

sinon

Choisir Vj € {1...,n}, (dom( f“) Fy, FY) € D(vk“) tel qu'il existe une
k+1)dom(v b, Fj,FJ?*;

application i telle que F; >; B(v k“) puis retourner vexp(v

jusqua  sup (min (1 sup Wi (p) — vf (p)l>> <
ie{L,...,n} {pePvf T (p)>—c0, vl (p)<+oo}
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et dom(vg;)) # 0 et que pour tout j € AU, (Q; K Ek (E]k)*) € D(v k(+)1) Par déf-
inition de l'algorithme, (Q?H,EJ]‘?H,(EJ]?H)*) € D( (])) ceci implique que v%f)l €
C(Q?H,Ekﬂ) Finalement, comme j est arbitraire alors v**! € E(QHI,E’“‘I).

—
2. Soit w € C(Q j j , et soit (E¥)* tels que pour tout j € AUI, (Qk Ek Ek ) € D(P). On

a pour tout j € AU I, (Qk Ek E’g ) € D(w;). Maintenant soit 7% € H(Qk,Ek, (E*)%)

et supposons que F(7* w) g w alors par définition de la borne inférieure v <

OF it Rl kit OF Tk Rt
w, par la proposition 5.8, FOFTLEN BE (w*) < FOF B (w). Par définition des
politiques, on a : F~ * % (w) < F(n",w) et par hypothese F(n",w) < w. Or

comme Sol(QfH,E]’?H, (E;.“H) k(H,p) # 0, il existe 7¥t1 e T(QFL, EFHL (EF1)Y)

FQk+i,Ek+f,(Ek+1)*)(vk+1) _ F(7Tk+1,1)k+1)

telle que et on conclut que F(wkﬂ,fukH) <

F(Trk,w) < w pour tout v € C(Q ,]—EZ) tel que F(ﬂk,w) < w et par définition de la
borne inférieure F(7F+1 pF 1) < pF+L n

Démonstration (Théoréme 5.6)
Le lemme 5.2, nous permet de conclure en utilisant encore une fois la définition de la borne in-

k42 ok Ok k
férieure. D’apres le lemme 5.2, pour tout k > 0, vF*2 < P car oL € {v € C(Q"!, EFLy |
F(m*1 v) < v}. Comme par définition, v) = 400 pour tout i € {1 .,n} alors (v%)g>q est
décroissante. -

Exemple 5.26 (Une simple utilisation du schéma 5)
Considérons le programme de la figure 5.4 :
assume (x,y) in B(0,1);[1]
while [2](xxxt+y*xy<= 0 5)4
X=X+Yy ;
y=y +1;[3]

Figure 5.4 — Un simple programme avec une boucle

Nous nous intéressons aux valeurs prises par les variables x et y aux points de controéle 1,
2 et 3 et nous considérons la configuration P = {(x,y) — p1z + pa2y, p = (p1,p2) € B(0,1)}.
La fonction sémantique abstraite de ce programme est la fonction qui & v € (R )3 et pour
p € P associe F ¥ définie par :

[FE()](p) = lall

[P (0)](p) = (v Uv5)7(p)

[FF)l(p) = swp  pi(e+y) - paly +1)
A

Initialisons le schéma par le domaine des intervalles, c’est-a-dire prenons, au point de
controéle 3 :

Qy={(z.y) =, (x,9) = —=, (z,y) ~y, (x,y) > -y}
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et ainsi C? = QY et prenons EY = R® et (E)* = R ce qui signifie ﬁ = EJ et W =
(E)*). En absence d’ambiguité, nous notons 7°(p) & la place de 7°(v, p). Nous cherchons &
déterminer une politique initiale 7°(p) = (72(p), 75 (p), 75(p)). Comme les points de controle
1 et 2 représentent respectivement une constante et une union, ces fonctions sont connues.
Nous nous intéressons au point de contréle 3, la politique au point de contréle 3, ﬂg(p), est
un élément de (E9)* x Ry. Nous notons \°(p) la premiere coordonnée et u°(p) la deuxieme
coordonnée de I’élement 73 (p). Pour simplifier les notations, e; désigne le vecteur (1,0), e le
vecteur (0,1).
Soient ¢ € P, A\(¢) une fonction de Q9 dans R et p(g) un réel positif :

VS (20 ()))(q) =

S a(z+y) el + 1)+ @G 7 )~ e @) + 2N @) (—er)

(z,y)€R?
—y[\(9)](e2)va(e2) + Y[\ ()] (—e2)

VS ED (20 (g)))(q) =

s g+ p0a) + alar — P@](er) + R@](-e)
(z,y)€R?

+y(ar + a2 = N(@)](e2) + ()] (—e2)) — 1(q)(2” + %)

La fonction (z,y) — QQﬂL%MO(Q)ﬁLx(‘h*[)\O(Q)](61)+[>\0(Q)](*61))+Q(Q1 +a2—[A(q)] (e2) +

A(g)](—e2)) — 1°(q) (2% 4+ ) est une fonction quadratique concave, pour calculer son supre-
mum sur R?, il suffit de trouver en quels points la différentielle s’annule.

Commengons par choisir une politique initiale qui ne prend en compte que la contrainte due
au test c’est-a-dire, nous considérons [A°(q)](e1) = A°(q)](—e1) = A2(q)](e2) = A2 (q)](—e2) =
0 et ug(q) > 0. Cette heuristique correspond & I’heuristique de I'itération sur les politiques
dans le domaine des intervalles de la définition 3.10. On obtient ainsi la nouvelle fonction :

07EO7 EO * ].
[V P (20 (g))) (q) = e + §MO(Q) + gz +ylq + ¢2) — 1°(q) (2% + y?)
z,y)e

et ainsi on conclut que :

@&+ (1 + q2)?

U @] 0) = o+ (o) + DL

2

0

0 0 *
Prenons donc, par exemple, pour tout ¢ € P, u’(q) = 1 alors, [V33’E3’(E3) (7 (g)](q) =

1 gi+ (g +q)?
q2+§+q1 (@1 +a2)”

Finalement la politique initiale au point de controle 3 est le couple composé de la fonction
constante [\°(¢)](e1) = [N(¢)](—e1) = [A°(q)](e2) = [X°(¢)](—e2) = O ainsi que de I’élément
11°(q) = 1. En considérant une telle politique initiale, nous obtenons :

O,EO7 EO * ]_ 2 + + 2
VI (20(g)))(g) = o + 5 + AT BE RS

Nous devons & présent trouver le plus petit élément :

v = (v1,v2,v3) € R xR x C(QY, E9)
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tel que :
gl <vi(q), Vg P
et
sup(v1,v3)(q) < wva(q),Vqg € P
et

1 2 2
Ong(61)+0X02(—61)+0XU2(62)+0XU(—CQ)—FQQ—F*—{—M

5 1 <w3(q),Vqg = (q1,q2) € P

(5.9)
La solution de ce systeme est donc :

v = (v1,v2,v3) € @P X @P X C(Qg,Eg)

tel que :
vi(q) = llqll, Vg € P
et , ( )2
I ¢+ (+a
vb(@) = sup(llal @2 + 5 + =), Vg € P
et

1 g+ (a+e)?

vi(g) = g2+ 5 + A
2 4

L’information importante ici est 'invariant de boucle trouvé, on sait donc qu’au point de

@+ (q1 + g2)?

7vq = (Q17QQ) S P

1
contrdle 2, ¢1z + q2y < sup(||ql|, g2 + 3 + )) quelque soit ¢ € P. On obtient en

méme temps une information de type "intervalles” :

—1<x<let —1<y<

)

>~ =

une information de type "zones” :

544v2
x—yﬁﬁety—mg\/i—:g\f.

On obtient de la méme maniere des informations de type “octogones” et "gabarits linéaires”.
On remarque qu’également, la fonction v% est une fonction continue de P dans R, et ainsi
nous pouvons prendre :

Q3 =P, B3 =C(P,R)

ainsi que la dualité entre P et I'ensemble (F3)* des mesures boréliennes finies signées sur P.

0
D’apres 'exemple 5.25, nous savons qu’il existe i : R%’ — (E;;)i, telle que :
La fonction sémantique relachée au point de controle 3 devient alors :

ol 5t 5t
[Fy FLE D(p) = inf  inf sup piz4y) —paly+ 1)+ p(1/2 — 22 — )
AE(E3)% nERL (4 4)eR2

+ /qEIPU%(Q)d)\(q) —x/qeptndk(q) —y/ q2d\(q)

q€eP
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On, a de plus, la condition de Slater puisque :

@1 X0+g2x0=0<|q|| <wv2(q) Vg € P non nul
et 0+ 0% < ©
2
et donc il existe 7! telle que F??%’E*%’(E‘%)*(vl) = F3(rt,v!). De plus, P est une configuration
bornée puisqu’elle contient les intervalles, (v3)% # 0 et dom(vi) = P, donc F3*(v!)(p) est fini
pour tout p € P. Enfin, comme chaque p € P est linéaire, 'affectation au point de controle 3
est affine et le test convexe alors Fif(v!) = Fgé’E‘%’(E;)*(Ul).

On peut utiliser un solveur de programmation semi-infinie pour calculer 7T31) comme, par
exemple, STPAMPL? [VFG04, VF06]. Des résultats sur la discrétisation basé sur le théoréme
d’Helly [BTBIR79, HK93, Sha09] des problemes d’optimisation semi-infinie montrent que les
mesures solutions sont en réalité a support fini, c’est-a-dire des sommes finies positivement
pondérées de masses de Dirac et 'intégrale est en fait le plus souvent une simple somme.

1 1 1y\*
Une fois la politique 73 calculée, on doit calculer [V3Q3’E3’(E3) (71(¢))](q), pour tout ¢ € P
puis nous devons trouver le plus petit élément :

v = (v1,v2,v3) € R xR x C(Qi, F3)

tel que :
lall < vilq), Vg € P
et
sup(v1,v3)(q) < v2(q),Vq € P
et

/ N @) + W ELED” (21 (1)) (g) < vs(9),Ya = (a1, ¢2) € P

On peut prendre, puisque v3 est constrainte a étre une fonction continue, une mesure finie
v et on considere une fonction objective de la forme :

2:/ vi(p)dy(p')
i=1,2,37P'EP

et conserver les contraintes précédentes, on obtient un programme linéaire en dimension in-
finie.

2. Développé par 1. Vaz, voir http://www.norg.uminho.pt/aivaz/sipampl.html
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CHAPITRE ©

‘_CONFIGURATIONS QUADRATIQUES ET RELAXATION DE
SHOR

Ce chapitre est une partie détaillée de 'article [AGG10, Section 3]. L’algorithme d’itéra-
tions sur les politiques défini au chapitre 5 sont construits sur des espaces abstraits. Nous
appliquons dans ce chapitre, cet algorithme & un ensemble fini de fonctions de base P parti-
culier : des fonctions quadratiques. Un exemple de fonctions de base quadratique peut étre
donné par la fonction de Lyapunov d’un systéme linéaire convergeant. Pour des fonctions de
base quadratique, évaluer la fonction sémantique abstraite se ramene a résoudre un probleme
de maximisation quadratique éventuellement non-convexe. Cependant, il existe des techniques
de relaxation convexe des problemes quadratiques non-convexes comme la relaxation de Shor.
La relaxation de Shor coincide avec la fonction relachée lagrangienne et donc avec notre
fonction sémantique relachée. Par ailleurs, la relaxation de Shor consiste a évaluer la fonc-
tion relachée en résolvant un programme d’optimisation semi-definie. Le fait important est
qu’il existe des méthodes rapides permettant de résoudre des probleme d’optimisation semi-
definie. En effet, une solution e-optimale (I'image de la solution est au plus € de la valeur
optimale) peut étre calculée en temps polynomial par la méthode de ellipsoide [GLS88] ou
par la méthode des points intérieurs [NN94](lorsqu’il existe une matrice strictement réalis-
able). La complexité polynomiale annoncée ici fait référence au modele des bits (machine
de Turing) [GJ79] pour la méthode de ’ellipoide et uniquement ' pour le modele des nom-
bres réels pour la méthode des points intérieurs bien que cette méthode soit plus efficace en
pratique (voir le survol de Pardalos et Ramana [PR9I7]).

La premiere section 6.1 est un rappel d’optimisation quadratique non-convexe ainsi qu’un
rappel sur la relaxation de Shor. La deuxiéme section 6.2 constitue une application nouvelle de
I'optimisation quadratique : la résolution de probleme de point fixe en interprétation abstraite.

6.1 Optimisation quadratique

Dans la sous-section 6.1.1, nous rappelons quelques résultats basiques d’optimisation
quadratique ainsi que quelques notations. Dans la sous-section 6.1.2, nous introduisons la re-

1. Le probleme de la polynomialité de la méthode des points intérieurs sur le modele des bits est un probleme
ouvert voir Pardalos et Ramana [PR97, Open Problem 9.2
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laxation de Shor et enfin nous terminons sur la sous-section 6.1.3 sur des résultats numériques
d’approximation ainsi que des résultats de dualité forte pour des problemes d’optimisation
quadratique non-convexe.

6.1.1 Rappels et notations

Nous rappelons qu'une forme quadratique est une fonction f de R? dans R de la forme :
f(z)=2TAz +2Tb+c

ol une matrice A symétrique de taille d x d, un vecteur b de R? et un réel c. Pour une forme
quadratique f, on notera Ay, by et ¢y respectivement sa matrice associée, son vecteur associé
et son scalaire associé. Une forme quadratique f est dite homogéne si by = 0 et cy = 0. Dans
notre cas, on s’intéressera aux templates quadratiques a scalaire nul (c¢y = 0).

On dit qu'un probléme d’optimisation (maximisation ici) est quadratique s’il est de la
forme :

Max  fo(z)
s.c  fi(z) <0 (QP)
Vi=1,...,m
ot fo, f1,- .., fm sont des formes quadratiques sur R?. En remplacant 'opérateur Max par

Min, on obtient un probleme de minimisation quadratique.

Pour commencer, nous faisons quelques rappels sur les matrices définies. Soit une matrice
A symétrique de taille d x d : A est semi-définie positive si z7 Az > 0 pour tout z € R?; A
est définie positive si 7 Az > 0 pour tout = # 0; A est semi-définie négative si z7 Az < 0
pour tout z € R?; A est définie négative si z7 Az < 0 pour tout z # 0; s'il existe z € R?
et y € R? tels que 27 Az < 0 et yT Ay > 0, on dit que la matrice est indéfinie. On note
respectivement, S, Sd++, S, et S, le cone convexe des matrices symétriques semi-définies
positives, positives, semi-définies négatives et négatives. On munit également I’ensemble des
matrices symétriques Sy de l'ordre de Loewner défini par A< B < B— A€ S;r. La nota-
tion A > 0 signifie que A est semi-définie positive et on note -, =< et < pour définie positive,
semi-définie négative et définie négative. On munit Sy du produit scalaire de Frobenius i.e le

d
produit scalaire (-,-)p défini sur Sy par (A, B)p = Z A;jBij.
ij=1
Revenons aux fonctions fy, fi1, ..., fm, ces fonctions sont quadratiques, la convexité et la
concavité dans ce cas sont déterminées par la positivité des matrices Ay, A1, ..., A, associées.
En effet, une fonction quadratique est convexe (concave) si et seulement sa matrice associée
est semi-définie positive (négative). Lorsque Ag est semi-définie positive et Ay, ..., A, sont

semi-définies négatives, le probleme de maximisation P est facile a résoudre, dans les autres
cas, le probleme est NP-dur [Vav90]. Une maniére de donner une borne sur la valeur du
probleme est de calculer la valeur du probleme dual qui a de bonnes propriétés. Dans le cas
quadratique, on peut évaluer facilement la valeur du probleme dual.

6.1.2 Relaxation de Shor

La relaxation de Shor est détaillée dans [TNO1, Sho87]. Nous donnons les détails de la
relaxation de Shor qui, dans le cadre des fonctions quadratiques, est une réécriture de la
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fonctionnelle duale de la dualité lagrangienne comme un probléme d’optimisation semi-définie.
Par la suite, nous utiliserons la relaxation de Shor pour evaluer la fonction sémantique relachée.

On se donne un probleme de maximisation quadratique P. Nous rappelons que la valeur
du probleme dual de P pour la dualité lagrangienne est donnée par 1’équation (6.1).

AierﬁfT sup, fo(z) — ; Aifi() (6.1)

Une premiere remarque simple est de voir qu’a A fixé, la fonction définie & 1’équation (6.1)
est un probleme de maximisation sans contrainte. Par ailleurs, la valeur du probleme non
contraint est fini si et seulement si il existe n € R tel que, pour tout x € Rd,

folx) =D Nifi(x) <n . (6.2)
i=1

On introduit la matrice A()), le vecteur B(\) et le scalaire C'(\) définis par :

A(N) = Afo — Z)‘iAfm B(\) = bfo — Z)‘ibfi et C(\) = Cfy — Z)‘icfi .
=1

i=1 i=1
Ainsi, on peut rééerire Péquation (6.2), pour tout = € RY,
T ANz + BNz +C(\) —n <0 .

Maintenant en écrivant que sup z? A(X\)z + B(A)z + C(\) < 7 ot n € R est équivalent a la
z€R4
définie positivité de la matrice :

1\ (e —n L) (1
2T ANz + BNz +C(\) —n = 1B()\)T A

2

on conclut que sup 27 A(N\)z + B(A\)z + C()\) — n < 0 est équivalent au fait que la matrice

z€RC
1
CO)—n LB
SBOVT AW

soit semi-définie négative. Trouver exactement le supremum dans I’équation 6.1 revient a
prendre 7 le plus petit possible, donc on conclut que la valeur de ’équation 6.1 coincide avec
la valeur du probleme d’optimisation semi-definie :

CO)—n =B\

;\/Iﬂi@n s.c | q . 2 <0 (Shor)
s LBV AW
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6.1.3 Relaxations de probléeme d’optimisation quadratique et bornes de qualité

Nous proposons un bref survol des travaux effectués sur la relaxation de problemes d’op-
timisation quadratique par un probléme de programmation semi définie. Plus précisément,
nous distinguons deux types de travaux : I’étude de la qualité de la relaxation, c’est-a-dire,
des travaux pour lesquels les auteurs cherchent a évaluer le rapport entre la valeur du prob-
leme quadratique et celle du probleme SDP relaché; les travaux portant sur les problemes
quadratiques dont la relaxation SDP est exacte.

Dans la sous-section 6.1, nous avons introduit la relaxation de Shor. On peut également
directement relacher un probleme quadratique sans faire intervenir de vecteurs duaux. On
peut réécrire une fonction quadratique a l'aide du produit scalaire de Frobenius. Pour une

: : . c (1/2)b%
fonction quadratique f on a 2T Arz 4+ bhz +cp = (Qr, X)p ot Qf = ( f F) et
f f f ( f ) f (1/2)bf Af

T
1 1 . s R S .
X = < - > < - > . Ainsi on peut réécrire un probleme de maximisation quadratique sous
la forme :

Max <Qf0,X>F
S.C <Qf1>X>F§O
Vi=1,...,m
X1 =1, XGSI, I'g(X) =1

(QP’)

La notation rg désignant le rang d’une matrice. Ce probléme n’est pas convexe a cause
de la contrainte de rang. En relachant la contrainte de rang, on obtient un probleme convexe
qui est le probleme dual de (Shor).

Max <Qfo7X>F
S.C <quX>F§0
Vi=1,...,m

Xn=1 XeS,

(ShorD)

Si (ShorD) admet une matrice positive strictement réalisable i.e. X € S7 T telle que
(Qf,, X)r < 0 pour tout ¢ = {1,...,m} et Xy; = 1, alors les valeurs de (ShorD) et (Shor)
coincident.

Qualité de la relaxation SDP

Les travaux d’études sur la qualité de la relaxation (ShorD) pour des problémes quadra-
tiques ont été initiés par le travail de Goemans et Williamson [GW95]. Leur motivation était
tout autre puisque Goemans et Williamson souhaitaient garantir une solution réalisable du
probléme de coupe maximale (M AXCUT) pas trop éloignée de la solution optimale. Goe-
mans et Williamson ont exprimé le probleme de la coupe maximale comme un probleme
quadratique en nombre entier. Le probleme quadratique a une structure particuliere : m = d,
les matrices A, sont de la forme e’(e’)” ot1 ¢’ désigne la base canonique de R?, by, = by, = 0,
cf, = —let Ay € ST, ses éléments hors diagonaux étant strictement négatifs et la somme
de chaque ligne est nulle. Goemans et Williamson prouvent grace a des arguments de type
stochastiques que, pour ce probleme particulier,

Val(ShorD) > Val(QP) > (0.8781) Val(ShorD) .
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Dans [Ye99a], Ye s’intéresse aux problemes de maximisation (QP) homogénéisés c’est-a-
dire lorsque la fonction objective ¢ satisfait q(ax) = oq(z) pour o € R et avec contraintes
de boite : de la forme z € [—1, 1]d. La classe des problemes quadratiques homogénéisés avec
contraintes de boite contient également les problemes dont la fonction objective est de la
forme 27 Qx + bT z puisqu’il suffit d’ajouter une variable ¢ € [—1, 1] pour le rendre homogene
(prendre 27 Qz +tb"  comme fonction ob jective). En reprenant notre notation, les conditions
du probleme sont les suivantes : les matrices Ay, ont pour entrée 1 pour la coordonnée (i,1)
et 0 ailleurs, by, = by, =0, ¢y, = 0, ¢5; = —1 et enfin la matrice Ay, est symétrique indéfinie
ou symétrique semidéfinie positive. Ye montre alors que :

Val(ShorD) > Val(QP') > (x/2) Val(ShorD) .

Dans [Ye99b], Ye montre que ce résultat demeure vrai si on ajoute des contraintes d’égalités
quadratiques. Par ailleurs, Ye dans [Ye99a, Ye99b] utilisent des techniques développées par
Nesterov décrites dans [Nes97, Nes98|.

Egalité entre probleme quadratique et relaxation SDP

Une deuxieme classe de travaux intéressante est I’étude des problemes quadratiques qui
se résolvent de manieére exacte par la relaxation SDP (ShorD). On peut citer notamment le
travail de Zhang [Zha00]. Zhang s’intéresse a des problémes de maximisation quadratique avec

une unique contrainte du type z? := (w%, e ,xi) € F ou F est un sous-ensemble convexe de
R? et ot la fonction objective est homogéne (i.e by, = 0 et cgy = 0), la contrainte 22 e F
se transformant en une contrainte (Xag,...,X4r14+1) € F dans le probleme SDP (ShorD).

Zhang [Zha00, Theorem 2| montre que, lorsque tous les termes hors diagonale de la matrice
Q, sont positifs ou nuls alors Val(QP) = Val(ShorD). Dans le [Zha00, Theorem 4], Zhang
étend son précédent résultat aux matrices Qy, telles qu’il existe o € {—1, 1}dJrl satisfaisant
Qy,(i,7)o305 > 0 pour tout i, j, i # j (Zhang appelle cette condition, la condition de almost
OD-nonnegative). Par ailleurs, Zhang montre qu’on peut calculer des solutions optimales
de QP & partir des solutions optimales de (ShorD).

Kim et Kojima [KKO03] ont étendu le travail de Zhang en montrant que Val(QP) =
Val(ShorD) demeure vrai dés que toutes les matrices des contraintes Q, et Q, ont des
éléments hors diagonale positifs ou nuls, ou deés que la famille des (Qy,)i—{1...m) Vérifie une
condition almost OD-nonnegative uniforme.

Plusieurs travaux [Mor93, SW95, BTT96, Pol98] font mention du cas particulier des
problémes quadratiques avec une unique contrainte (i.e. m = 1) : §'il existe 7 > 0 tel que
Ajy —~yAp, € ST alors Val(QP) = Val(ShorD). Beck a généralisé ce résultat aux problemes
quadratiques matriciels rééls dans [Bec07] puis, dans [Bec09] aux problemes quadratiques ma-
triciels complexes.

Optimisation sur le cone du second ordre et relaxation de problemes quadratiques

Il existe un autre type de relaxation appelé optimisation sur le céne du second ordre .
Cette dénomination fait référence au cone de Lorentz, c’est-a-dire, le cone défini par {(z,t) €
R? x R, | ||#|| < t}. L’optimisation sur le céne du second ordre consiste & contraindre les
variables du probleme a appartenir a un cone de Lorentz pour une certaine dimension. Pour

2. Traduction littérale du groupe de mots anglais Second Ordrer Cone Programming.
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plus de détails sur la relaxation de problemes quadratiques par des probléemes du second ordre,
le lecteur peut consulter [KK00, KK03].

6.2 Configurations quadratiques en interprétation abstraite

Dans cette section, nous nous intéressons a des configurations quadratiques P finies. Les
problemes d’optimisation que nous rencontrerons au cours de cette section seront des prob-
lemes d’optimisation avec un nombre fini de contraintes. Nous utiliserons donc la dualité
lagrangienne classique ou le crochet de dualité est donné par le produit scalaire usuel des
espaces vectoriels finis. La sous-section 6.2.1 porte sur la fonction sémantique relachée dans le
cas particulier des fonctions de base quadratiques, la sous-section 6.2.2 décrit l'itération sur
les politiques dans ce cadre.

6.2.1 Fonction sémantique relachée dans les configurations quadratiques

Dans toute cette section, nous supposons que les affectations sont des applications quadra-
tiques ou affines et les tests sont des fonctions quadratiques ou affines. Une affectation T
posseéde des coordonnées T; de la forme :

= xl Az + b;fpx + ¢
ou A; sont des matrices de taille d x d, b; sont des vecteurs de R? et ¢; sont des scalaires Nous

autorisons les tests quadratiques, c’est-a-dire de la forme z € {y € RY | yTA;y—l—yTbH—ci < 0}.

Définition 6.1 (Configurations quadratiques)
L’ensemble des fonctions de base P est une configuration quadratique si IP est un ensemble
fini de formes quadratiques.

Le but de cette section est d’adapter la relaxation de Shor pour des calculs d’invariants
numériques non polyedriques. On s’intéresse a des configurations quadratiques compatibles
avec 'arithmétique du programme analysé. Plus particulierement, pour des programmes écrits
en arithmétique quadratique, nous utilisons une configuration linéaire et pour des programmes
écrits en arithmétique affine, nous utilisons une configuration quadratique.

Pour i € A UT, on note laffectation T; du programme (interne & une boucle ou un
branchement conditionnel si i € I) ou simple (si i € A). On admet ’hypothese suivante :

Vie AUI, poT; est une fonction quadratique pour tout p € P . (HQ)

Comme pour les gabarits linéaires de Sankaranarayanan et al [SSMO05], trouver automatique-
ment la configuration quadratique & considérer pour analyser un programme le plus précisé-
ment possible est une question ouverte.

Définition 6.2 (Fonction de Lyapunov pour les systémes lineaires discrets)

Soit un systeme linéaire en temps discret u(t + 1) <— A(u(t)). Une fonction de la forme
2+ 27 Qz ot Q est une matrice définie positive est une fonction de Lyapunov du systéme
ssi, il existe un réel v €]0, 1] tel que :

ATQA-+Q

est une matrice définie négative
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Nous savons que si un systeme linéaire en temps discret est convergeant alors il existe
une fonction de Lyapunov quadratique positive. Il existe des travaux et des algorithmes pour
calculer numériquement une fonction de Lyapunov pour des systémes linéaires discrets [Bar77,
For91, BEGFB94, Sim96]. Nous proposons d’utiliser une fonction de Lyapunov ainsi que
des contraintes de types boites du types z; — x? (quadratiques homogenes) ou x; — +u;
(intervalles classiques).

Exemple 6.1 (Rotation en dimension d)

On va vérifier grace aux configurations quadratiques que la sphere unité est invariante par
rotation. Posons S = {z € R? | ||lz|| = 1} et soit A une matrice orthogonale (A7 A = AAT =
Id) de taille d x d. Considérons le programme de la figure 6.1 :

assume x in S;[1]
y=Ax;[2]

Figure 6.1 — Programme simulant une rotation

On pose P = {z — —|z||*,z — ||z|*}. La configuration P est une configuration quadra-
tique.

Exemple 6.2 (Oscillateur harmonique)

On s’intéresse & un oscillateur harmonique de la forme ma + ci + kx = 0°. En notant v
la vitesse, la discrétisation du systeme en temps par un schéma d’Euler conduit au systéme
discret :

vy, = v+ h(—(k/m)x— (c/m)v)
{ Ty = x + hv
ou h est le pas de discrétisation.
Pour simplifier les calculs, nous prenons a titre d’exemple m = ¢ = k = 1. Pour évaluer
la trajectoire du systeme dans l’espace des phases, nous proposons une implémentation du
schéma discrétisé a la figure 6.2.

assume x in [0 ,1];
assume v in [0,1];
h = 0.01;
while (true) { [2]
W= V;
v = v¥(l—h)—hx*x;
x = xthxw; [3] }

Figure 6.2 — Implémentation de la discrétisation de ’oscillateur harmonique de ’exemple 6.2

3. Pour rappel, m # 0 est la masse, ¢ le coefficient de frottement et k la constante de raideur. L’accélération
est représentée par I, la vitesse par & et la position par x
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En utilisant des techniques classiques comme l'interprétation abstraite sur le domaine sur
les polyedres, nous ne pouvons pas montrer que les valeurs des variables du programme sont
bornées. Par exemple, en utilisant Interproc?, nous trouvons au point de contrdle [2] que
h = 0.01 et donc aucune information sur les variables x et v. On sait que le systeme discrétisé
admet une fonction de Lyapunov, par exemple la fonction (z,v) :— L(z,v) = 3v* + 2% + 2zv.
Ceci assure la stabilité du schéma et donc la finitude des valeurs de x et v.

Nous allons utiliser les techniques développées dans le chapitre 5 pour prouver que les
valeurs des variables de I'implémentation sont bornées.

Nous prenons comme fonction de base py : (z,v) — z2, p, : (x,v) — v% et pp @ (z,0) —
3v? + 227 4 2xv, la configuration P = {p,, p,, pr} forme ainsi une configuration quadratique.

Exemple 6.3 (Un simple programme simulant un systéme non convergeant)
On s’intéresse & un programme contenant une boucle while et test non trivial. Ce programme
est décrit par la figure 6.3.

i=0;
j=0;[1]
while [2](1<=42){
i=i+4+1;
j=i+i[3]

}

Figure 6.3 — Un programme simple avec une boucle et un test

On cherche a prouver, en utilisant l'itération sur les politiques pour les configurations

1

quadratiques, que j < Z(l—;) Par conséquent, nous introduisons la configuration quadra-
: . (e +1 .

tique P = {(7,j) — —(2) +7}

Dans le chapitre 5, nous avons décrit la fonction sémantique relachée a partir d’un crochet
de dualité. Dans ce chapitre, nous nous intéressons aux configurations quadratiques donc par
définition, le nombre de fonctions de base est fini. Nous utilisons, par conséquent, la dualité
dans le cas fini. L’espace des vecteurs duaux s’identifie aux vecteurs de RY et le cone dual
s'identifie aux vecteurs positifs de R’ . Concernant les problemes de dom(vy(y)) et dom(vy(,))
évoqués dans le chapitre 5, on peut s’en affranchir en posant pour A € ]RIE: A(p) = 0 pour tout
p ¢ dom(vy(,)) (ou dom(vy,y). De plus, nous pouvons conserver la méme dualité tout au long
de 'algorithme. On notera simplement F® pour la fonction sémantique relachée.

La fonction sémantique relachée des constantes et des unions n’est pas modifiée par rap-
port au chapitre 5. La fonction sémantique relachée d’une constante correspond & C? ou
C est un sous-ensemble de R?. La fonction sémantique relachée d’une union correspond au
supremum des deux fonctions coordonnées apparaissant dans 'union. Nous redéfinissons la
fonction sémantique relachée pour les affectations et les intersections. Celles-ci sont identiques
aux fonctions sémantiques relachées du chapitre 5 excepté que ’on considere la dualité dans
le cas fini, c’est-a-dire que nous considérons RY que nous dualisons avec lui-méme.

4. http://pop-art.inrialpes.fr/"bjeannet/bjeannet-forge/interproc/index.html
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Définition 6.3 (Fonction sémantique relachée dans une configuration quadratique)

Soit a € A. La coordonnée de la fonction sémantique relachée FX vérifie :

FF(v) = inf . A (@) —
T (v) nf, s er +q§) (9)(ve(ay (@) — q(z))

Soit 4 € I. La coordonnée de la fonction sémantique relachée FX vérifie :

FR(v) = inf sup er, + 3 A(@) (v (0) — a(a)) — pur(a)
>‘€R+ fEERd qe]P)
HERY

Exemple 6.4 (Suite de I’exemple 6.1)
Nous rappelons que la matrice A est orthogonale et que la configuration utilisée est la suivante

P = {p : 2z —|z|* p2: 2z |z|[*}. La fonction sémantique abstraite du programme de

I’exemple 6.1 est la fonction :

Rfv) = (-1,1)
Fi() = supea
eV

La fonction sémantique relachée est la fonction :

) = (-1,1)
FR(v) = inf A(pr)vi(p1) + A(p)vi(p2) + sup ear + A(p1)x -2 — A(p2)x -
A(p1),A(p2),4>0 reR4

A la premiere coordonnée, le vecteur (—1,1) désigne la fonction qui vaut -1 pour p = x —
—|lz||* et 1 pour p = x — — |z

Exemple 6.5 (Suite de I’exemple 6.2)
Soit A la matrice :
1 0.01
—0.01 0.99

Nous rappelons que les fonctions de base sont p, : (z,v) — x2, p, : (z,v) — v et pp, : (z,0) —
3024222+ 2zv, et donc la configuration est P = {p,, py, pr.}. La fonction sémantique abstraite
du programme de ’exemple 6.2 est la fonction :

Rfw) = (1,1,7)

Riv) = (Fug)’

F3ﬁ(v) = Sup €y
TEVS

La fonction sémantique relachée est la fonction :

FRv) = (1,1,7)
Fv) = sup(v1, v3)
Fv) = inf sup > Ap)va(p) —p(@) + eas

APz );A(pv),A(pL) 20 4
(P2),A(Pv) A(PL) 20 zcR PE{pz,pv,pL}
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Le vecteur (1,1,7) désigne la fonction qui vaut 1 si p = p,, 1 si p, et 7si p=pr.

Les matrices :
1 0 0 0 ot 2 1
0 0/’\0 1 1 3

ont des coefficients hors diagonaux sont positifs ou nuls de plus, un simple calcul montre que
les matrices :

10 1 0.01\ /1 O 00 1 0.01\ /0 O ot
0 0)\-0.01 099)\0 0/’\0 1/\—-0.01 099/ \0 1
21 1 0.01\ /2 1
1 3/\-001 099/ \1 3)"

ont également des coefficients hors diagonaux positifs ou nuls.

On conclut en utilisant les résultats de Kim et Kojima [KK03], que F3*(v) coincide avec
ng (v) deés qu’il existe une matrice X définie positive telle que : X717 =1 et

—v2(pz) 0 0

o 10|, x)r<0
0 0 0
—v2(py) 0 O

( o 0o, x)r<0
0 0 1
—vo(pr) 0 O

< 0 2 1 ,X>F <0
0 1 3

Cette condition permet d’assurer que Val(ShorD) et Fit(v) sont égales et les résultats de Kim
et Kojima assurent que Val(ShorD) et Fs* sont égales. Par exemple, si va(p,) > 0, va(py) > 0
et va(pr) > 3, la fonction sémantique abstraite coincide avec la fonction sémantique relachée

v -3
puisqu’en posant « = min{va(ps), v2(py), %} > 0, la matrice diagonale X dont la
diagonale est (1, a, «) satisfait les conditions.
Exemple 6.6 (Suite de I’exemple 6.3) 1
Pour l'exemple 6.3, nous introduisons la matrice suivante : T = ( 1 1> et nous posons
bl = (1,1). Dans cet exemple, nous avons considéré la configuration munie d’une unique
(i1
fonction : P = {(7,j) — Z(Z—;)Jrj}. La fonction sémantique abstraite F* du programme 6.3
est la fonction suivante :
i) = 0
Bfv) = (vjue)’
Fs*(v) = sup er(i )T +b
(i,)€v3
<42
La fonction sémantique relachée est la fonction :
F1R (v) = 0
F(v) = sup(v1, v3)
FR(w) = inf Avg sup ep( )T+ + 421 — pi + Ap(i, j)

MHZ0 (i) er?
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’ o —=P
La P-enveloppe convexe s’évalue par dualité et nous notons pour w € R | R-vexp(w) la
relachée de P-enveloppe convexe.

Définition 6.4 (P-enveloppe convexe dans une configuration quadratique)

. —P A 1. O
Soit w € R . La P-enveloppe convexe relachée de w, R-vexp(w), est définie par :

R-vexp(w) = ian sup ez + Z M) (w(q) — q(x))
)\GR+ :EGRd qE]P’

Nous commencons par remarquer que les fonctions V, et V; de la propriété 5.1 sont
simples a calculer dans le cas des configurations quadratiques puisqu’il s’agit d’un probleme
quadratique non contraint. Pour le calcul de cette fonction il suffit d’étudier la matrice associée
a une certaine forme quadratique que nous introduirons plus loin. La solution du probleme
quadratique induit par les fonctions V, et V; est décrit par la proposition 6.1.

Nous associons, a toute fonction de base p € P, sa matrice symétrique A, et son vecteur
bp. Soit une affectation 7' de matrice A et de vecteur b. Si I’affectation n’est pas une opération
interne de boucle ou de branchement conditionnel alors, pour A € RE et une fonction de base
p € P on pose :

Ap(A) = Apor — Z A(q)Aq,
qeP
Bp(A) = bpor — > A(@)b],
qeP
Cp(As 1) = cpor

Supposons maintenant que ’affectation provienne d’une boucle ou d’un branchement con-
ditionnel et supposons que le test est une fonction x — z! Az + b’z + ¢ alors pour \ € RE,
© € R4 une fonction de base p € P on pose :

Ap(As 1) = Apor — Y Mg)Aq — pA,
qeP

Bp(Amu) = UpoT — Z )‘(Q)bg - Miba
qeP
Cp(Aa 1) = CpoT — MC .

Dans le cadre des configurations quadratiques, la fonction V est définie par :

VoM (p) = = sup 2l Ap(Nz + By(\) "z + Cp(N)
V.(\, )] (p) = — suﬂgj 2T A, O\ )z + By, )T + Cp(\, 1)

Pour rappel, la décomposition en valeurs singulieres d’une matrice non nulle A est la ma-
trice ULV ot & est la matrice diagonale des racines carrées des valeurs propres de la matrice
symétrique positive AAT ordonnées de maniere décroissante et U, V sont respectivement la
matrice orthogonale des vecteurs propres de AAT et la matrice orthogonale des vecteurs pro-
pres de AT A. La décomposition en valeurs singulieres permet de définir la pseudo-inverse (ou
inverse de Moore-Penrose) d’une matrice A. La pseudo-inverse d’une matrice non nulle A est
notée A et est définie comme la matrice :

Yot 0\ 7
V<0 O>U

145



CHAPITRE 6. CONFIGURATIONS QUADRATIQUES ET RELAXATION DE SHOR

ou Xy ! est linverses de la matrice diagonale valeurs propres non nulles de AAT ordonnées
de maniere décroissante. La pseudo-inverse de la matrice nulle est la matrice nulle.

Proposition 6.1 (Supremum d’une forme quadratique)

Le calcul des fonctions V, et V, est facile puisque :

1. Si A € RY vérifie A,()) <0 et By()\) € Im(A,())) alors :
Vo] () = — 1 Bo)" AN By () + (0.
2. Si (A, ) € RE x Ry vérifie A,(\, 1) <0 et By(\, 1) € Im(A,(A, i) alors :
V(0 1) () = — 3By 1) Ay 1) By (3, 0) + Gy, ).

3. Pour tout A € RE tel que A,(\) ¢ S, ou By(\) ¢ Im(A())) et pour tout (A, pu) €
RY x Ry tel que A,(\, p) ¢ S, ou By(\, i) ¢ Im(Ap(A, p)) alors :

[Va(MN] () = [Vi(A, )] (p) = +o0

Démonstration
Une démonstration de ce résultat peut étre trouvée dans [BV04, Section 4.2.3]. m

De plus, par la propriété 5.1, on peut également écrire la fonction sémantique relachée
comme Dinfimum de fonctions affines sur R¥.

Lemme 6.1 (Fonction sémantique reldchée)

—p
Pour tout a € A, pour tout v € (R )", on a :

FRw) = inf > A(P)vea)(p) + Va(N)

P
AERY peP

—P
Pour tout 2 € A, pour tout v € (R )", on a :

FR(v inf A(P)veey () + Vo (A, p
0= i, A0 () V0

Soit une fonction de base p € P, on rappelle que p est de la forme a:TApx + bz;a:. On
rappelle qu’a une forme quadratique f, on associe M(f) la matrice définie par :

(Cf (1/2)b?>
(1/2)by Ay

On introduit également la matrice, pour y réel, la matrice N(y) définie par N(y) vaut y
sur 'entrée (1,1) et 0 ailleurs.

Nous avons supposé que les fonctions p o T sont quadratiques quelque soit la fonction
de base p € P (hypothese (HQ)). Ainsi, en utilisant la relaxation de Shor rappelée a la
section 6.1.2, on peut évaluer la fonction sémantique relachée en résolvant un probleme SDP.
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Proposition 6.2 (Calcul de la fonction sémantique relachée pour les affectations)

. . —P .
Soient a € A et p € P. Soit v € (R")" tel que vyq) > —o0 et dom(vyq)) # 0. La fonction
sémantique relachée [FX(v)](p) pour la coordonnée a, au vecteur v et pour la fonction de
base p s’évalue en résolvant le probleme d’optimisation :

Min n

sc MpoT)+N(=n)+ Y Ma)N(v(e) — M(9)] <0
g€dom(vg(q))

Ag) > 0 Y q € dom(vyy)), A(¢') =0 V¢ € dom(vye))n € R

Puisque le calcul de la P-enveloppe convexe est un cas particulier d’affectation, on peut
évaluer celle-ci par la relaxation de Shor et on obtient le résultat suivant :

Corollaire 6.1 (Calcul de la P-enveloppe convexe relachée)

Soit w € R tel que w(p) > —oo pour tout p € P et dom(w) # ). Soit p € P, on peut
calculer la P-enveloppe convexe relachée que nous notons ici R- vexp(w) par le programme
SDP suivant :

Min n

s.c M@ +NED+ DY Ma)N (e (g) — M(g)] 20
gedom(vy(a))

AMgq) > 0Vq e dom(w),\(¢') =0Vq¢ € dom(w)n € R

La fonction sémantique relachée pour intersection s’évalue également grace a la relaxation
de Shor. On ajoute uniquement une matrice M (r) ou r est la fonction quadratique définissant
le test ainsi quun multiplicateur p associé a la contrainte r(z) < 0.

Proposition 6.3 (Calcul de la fonction sémantique reldchée pour les intersections)

. . P .
Soient ¢ € T et p € P. Soit v € (R")" tel que vy, > —oo et dom(vy,) # 0. La fonction
sémantique relachée [F/X(v)](p) pour la coordonnée i, au vecteur v et pour la fonction de
base p s’évalue en résolvant le probleme d’optimisation :

Min n

s MEoT)+N(=n+ D MoN(uw(e) — M(g)] - pM(r) <0
g€dom(vy(,))

Ag) = 0V q € dom(vy,)), Md)=0q¢ ¢ dom(vy,)) p € Ry, nE€R

On peut néanmoins soulever le probleme de réalisabilité du probleme SDP de la proposi-
tion 6.2 lorsque laffectation T est quadratique et les fonctions de base p € P sont linéaires.
Les matrices N (vyq)(q)) — M (q) n’influence pas la partie purement quadratique de la somme
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de matrices :

M(poT)+N(=n)+ > ANa)N(vya)(a) - M(q)]
gedom(vy(a))

qui uniquement contenue dans la matrice M (p o T'), il faut donc trouver une configuration P
telle que tout p € P, M(p o T') soit une matrice semi-définie négative.

Exemple 6.7 (Affectation non-linéaire)
Nous considérons le programme écrit en arithmétique quadratique de la figure 6.4.

x = [0,10];
y = 1 (1]
XN = —3%X*¥X—V*Y;
yn = —yxy+X*X,
x = xn[2] }

Figure 6.4 — Un simple programme écrit en arithmétique polynomiale

Nous nous intéressons a la configuration suivante P = {p1, p2}, avec p1 : (z,y) — = +y
et pa : (x,y) — & — y. Nous définissons la fonction T" par :

_322 — 42
x,y) — T(x,y) =
@) = T = (2% 4
ce qui est I'affectation non-linéaire du programme 6.4. On voit facilement au point de controle
[1] que x +y < 11 et que z — y < 9. La fonction sémantique abstraite est, pour v € (RP)2 et
p1:
[Fy () (p1) = 11}

[F*(0)](p1) =  sup  (p1oT)(z,y)
(@y)E(w)*

et pour pa :

[F1F(0))(p2) = 9}

[ )](p2) = sup (p2oT)(w,y)
(z,y)€(vi)*

Par ailleurs, par un calcul simple, on déduit qu’au point de contréle [2], zn + yn =
—22% — 2y%. On obtient ainsi la fonction sémantique au point de contréle 2, toujours pour
—P . .
v € (R )? et pour la fonction de base p; prend la valeur suivante :

inf  sup Z AMq)wi(q) + (z,y) (_02 _02> (, y)T - Z Mq)q(z,y) (6.3)

et et i
En introduisant les matrices suivantes :
0 0.5 0.5 0 0.5 —-0.5
M(p1)=105 0 0], M(p2)=1| 05 0 0 ,
05 0 0 —-0.5 0 0
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0 0 O
et M(p1oT)=(0 -2 0
0 0 -2

on peut réécrire (6.3) comme le probleme SDP de ’équation (6.4) :

[F5¥(w)](p1) = i st M(p1oT) +nN(=1)+ > Aq)[N(wi(q)) — M(q)] 20 (6.4)
VpeP a€pr
neR

Finalement en utilisant une implémentation Matlab®, Yalmip [L&04] and SeDuMi [Stu99)],
nous trouvons au point de contréle 2, [Fi¢(w)](p1) = —3.2018e — 09 ~ 0 ce qui signifie, qu’au
point de contréle [2], z < —y et de [Fit(w)](ps) = —1.0398¢ — 09 ~ 0, on déduit qu’au point
de contréle [2], < y. L'invariant trouvé {(z,y) € R* | z < —y,z < y} est un ensemble
non borné. On peut cependant retrouver un ensemble borné en calculant 'invariant grace a
I’arithmétique par intervalles puis de prendre les intersections des deux invariants.

Dans le cas des intersections, la contrainte induite par le test peut assurer la réalisabilité
du probleme du probléeme SDP de la proposition 6.3, c’est-a-dire, ’existence d’un réel positif
1 et d’une fonction A telle que la somme de matrices :

MpeT)+ N(=n+ Y MW () - M(g)] - uM(r)
g€dom(vy(,))

soit semi-définie négative.

Exemple 6.8 (Affectation et test quadratiques)
Considérons le programme de la figure 6.5 écrit en arithmétique polynomiale.

x = [0,10];
y = L;
u = 0; [1]
if (yxyt+xxx—2<=0){
u=x;
X = 3—y*y;
y = u-—1;[2]
}

Figure 6.5 — Un progamme simple écrit en arithmétique polynomiale

Nous introduisons la fonction quadratique 7 : (x,y) y? + 2% — 2 qui représente. Nous
définissons la fonction T par :

(z,y) = T(z,y) = ( 3y )

r—1

5. Matlab est une marque déposée de the MathWorks,Inc.
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Cette fonction représente l'affectation du programme de la figure 6.5. Nous considérons
le domaine des intervalles : P = {z, —z,y, —y} ou z : (z,y) = =z, y : (z,y) — y. LA fonction

’ . . . —P PP
sémantique abstraite, pour une fonction w € (R )2 et p € P est définie par :

[Fi¥(w)](p) = {z(z,y) <10, —z(z,y) < 0,y(z,y) <1, —y(z,y) < —1}(p)
[ (w)](p) = sup p(T(z,y))

(z,y)€wy
r(z,y)<0

. , . A . . —P
La fonction sémantique relachée au point de contréle [2], pour w € (R )? et pour la
fonction de base z est définie par :

. 0 O
e s S A@uio) + @) (o 0 ) @) = S A@a(e) +3 - ) (69
Wt &

HERL

En prenant les matrices M(z), M(—z), M(y) et M(—y) definies par :

0 05 0 0 0 05
M@ =05 0 o], My =|0 0 0|,
0 0 0 05 0 0

M(-z) = —M(z) etM(—y) = —M(y) .

On considere également les matrices suivantes :

-2 0 0 3 0 0
M(r)=10 1 0], e¢eM(zoT)={0 0 0
0 01 0 0 -1

on peut réécrire (6.5) comme le probleme SDP de ’équation (6.6) :

[ (w)](z) = Al(\g)igon st. M(zoT)+nN(=1)—pM(r)+>_ Mq)[N(wi(g))—M(q)] 20 (6.6)
vrer
neR

On trouve utilisant & nouveau, Yalmip, SeduMi et Matlab, [Fi¢(w)](z) = 2. Pour la borne
inférieure de ”3 — »*”, nous trouvons [Fic(w)](—z) = —1. Pour la variable y au point de
controle [2], nous trouvons que [F;z(w)](g) = —3.4698¢ — 09 ~ 0 et que [F;z(w)](—g) =1
Nous remarquons que [Fjo(w)](y) ~ 0 ce qui signifie qu’au point de contréle [2], les valeurs
de de "z — 17 sont plus petites ou égales & 0. En effet, la relaxation de Shor détecte que le
test est vérifié ssi 1 4+ 2 — 2 < 0 ce qui est équivalent & 22 < 1 et par conséquent "z — 17 est

majoré par 0.

On conclut cette sous-section par la théoreme suivant :

Théoréme 6.1 (Evaluation de la fonction sémantique reldchée)

On peut évaluer la fonction sémantique relachée pour les affectations et les intersections
ainsi que la P-enveloppe convexe en résolvant un probléme d’optimisation semi-definie grace
a la relaxation de Shor.
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6.2.2 Itérations sur les politiques dans les configurations quadratiques

En utilisant le lemme 6.1, on peut montrer que la fonction sémantique relachée est crois-

sante dans le treillis complet (R )". En effet, lorsque 1’on fixe des multiplicateurs de Lagrange,

la fonction v — F(m,v) est croissante dans (R )" et donc la fonction sémantique relachée est
I'infimum de fonctions croissantes, elle est donc croissante. Ces deux fonctions possedent donc
chacune un plus petit point fixe. Par le théoreme de sur-approximation stre, le plus petit point
fixe de F® majore le plus petit point fixe de F*. Quand on restreint les fonctions v — F (m,v)
sur (RP)™ ces fonctions sont affines et le plus petit point fixe est la solution du probléme de
minimisation linéaire : .
Min{>" S wi(p) | F(m,v) < o}
i=1 peP

Il reste a bien choisir la politique initiale. Pour la déterminer, deux conditions doivent étre
satisfaite :

1. Pour tout p € P, pour tout a € A, pour tout 2 €I :

[Va(ma(p))(p) < +o0 et [Vi(n(p)](p) < +o0

2. L’ensemble :
{fve )" | F(x"v) <v}#0

Gréce & la proposition 6.1, le premier point est vérifié si A,(72(p)) < 0 et B,(72(p)) €
Im(A,(72(p))) et Ay(72(p)) < 0 et By(r2(p)) € Im(A,(72(p))). La condition d’appartenance
a Pimage des matrices peut étre affranchie si A, (72(p)) et A,(72(p)) < 0 sont définie négative
(et donc inversibles). Le deuxieme point est plus difficile & vérifier numériquement et extraire
les politiques 7° compatibles.

On peut définir une itération de Kleene puisque la fonction sémantique relachée est crois-
sante sur (@P)". La méthode décrite ici, correspond a un équivalent de la version théorique

classique de la méthode de Kleene donnée par ’algorithme 1.

Algorithme 6: Itération de Kleene dans le domaine des sous-niveaux
v° =1;
tant que FX(v*) # oF faire
L ,Uk—H — FR(’Uk);
k=k+1;

On peut utiliser I'itération de Kleene pour définir la politique initiale. En théorie, I'itération

de Kleene 6 puisque v — F™(v) est croissante sur (@P)”, la suite (vF)>0 converge vers le
plus petit point fixe de F™ lorsque F* est Scott-continue (voir théoreme de 2.2). Cependant
la convergence peut étre tres lente. On peut également définir une technique d’accélération
simple pour sur-approximer le plus petit point fixe de F comme par exemple, aprés un
certain nombre d’iterations et pendant quelques itérations, on peut arrondir par exces avec une
précision décroissante (voir 1’élargissement [GPBGO08]). On peut réduire la perte de précision
de I'invariant trouvé par l'itération de Kleene accéléré en prenant la P-enveloppe convexe ou
au moins la relaxation de celle-ci juste apres la derniere itération. Pour trouver une politique
initiale a l’itération sur les politiques, on peut itérer l'algorithme de Kleene combiné & une
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technique d’accélération jusqu’a 'atteinte d’un post point fixe v € (RP)". La configuration P
étant finie, on peut affaiblir la propriété de sélection en la remplacant par la contrainte de
qualification de Slater 5.8 qui nous permet de donner une condition simple d’existence d’une
politique 7 telle que F®(v) = F(m,v). Nous notons FS, 'ensemble des éléments v de (@P)”
tels qu'il existe z € R?, Vga) — €z > 0 et il existe y € R? tel que Vgy — €y > 0 et 7 (y) <O
pour tout a € A et 2 € I. Ainsi si 'itération de Kleene accélérée fournit un élément v € FS
alors, il existe une politique 7° qui détermine une politique initiale.

Puisqu’on peut considérer la méme dualité au cours de l'algorithme, on peut simplifier
I’algorithme sur les politiques énoncé au chapitre 5. En considérant uniquement 1’algorithme 7.

Algorithme 7: Itérations sur les politiques dans les configurations finies

0
Choisir ¥ € II telle que pour tout j € AUT, Vﬂj < +00;
Calculer pour tout j € AUT, V-( ) {lV(m )] q) }qep;

Calculer le plus petit pomt fixe v° dans (R P) de F(n°,);

Calculer w° = R- vexp(v");

Evaluer F™(w?);

k=0;

tant que FX(w¥) # w" faire

si w® ¢ FS alors

| retourner w”

sinon
Prendre 7¢%1 tel que FR(wk) = F(x*+1 wh);
Calculer j € AUT, Vj(ﬂfﬂ) = {[Vj(ﬂfﬂ)](q)}qep,
Calculer le plus petit point fixe v**1 dans (]RP)

k+1 k1),

)

( k—&-l").

Calculer w" ™" = R-vexp(v

Cet algorithme construit une suite décroissante de fonctions v :

Théoréme 6.2
Les assertions suivantes sont vraies :

1. FR@! )751) — FR!) <.

2. La suite v! calculée par Algorithm 7 est strictlement décroissante.

Démonstration
1. Soit I € N. Nous supposons qu’il existe [ > 0 tel que FR(UZ) % o', il existe 7t telle
que, F’rl( ) = 0! et puisque F® = ian”, nous avons FR(v') < F”l(vg) =l et de
FR(v!) # !, nous concluons que FR(v') < o',

2. Nous prouvons le deuxieme point par récurrence [ € N. Nous supposons que [ =
et que FR(1Y) # 0¥ alors v° € FS sinon l'algorithme s’arréte. Il existe 7! telle que
FRWY) = Fm (v°) < v par la premitre assertion. Par ailleurs, v est le plus petit
élément de {v € R | F (v) < v} d'ott v! < 00 et puisque ' (v°) < v” nous concluons

que v' < 1%, Le méme raisonnement s’applique & o' < o'~! et 0! € FS. n
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Retour aux exemples

Nous illustrons l'itération sur les politiques 7 sur les trois exemples exposés plus haut.
Commencons tout d’abord par montrer en analysant la simple affectation que la rotation
préserve le cercle unité invariant.

Exemple 6.9 (Fin de I’exemple 6.1)
Nous voulons donc prouver que la sphére unité est invariante par rotation c¢’est-a-dire A(S 1) =
S! ol A est une matrice orthogonale. Les inclusions S' C A(S!) et A(S') € S' sont de
méme nature puisque A est matrice orthogonale : ((z,y) € ' = (z,y) € A(S?)) —
(AT (z,y) € S* for (z,y) € S1), donc, montrer que S* C T'(S') se ramene AT (S') C S*. Nous
ne prouvons que A(S1) C S* et nous utilisons la relaxation de Shor pour le prouver.

Nous reprenons a nouveau ’ensemble des fonctions quadratiques P = {pi(z,y) — = -
z, pa(z,y) — —(z - z)}. Au deuxiéme point de contréle, nous avions :

[ (0)](p1) = A(w])(p1) = sup{p1(A(z,y)) | p1(2,y) < vi(p1), po(z,y) < vi(p2)}
[ (0)](p2) = A(})(p2) = sup{p2(A(z,y)) | p1(2,y) < vi(p1), pa(z,y) < vi(p2)}

et
FRw) = (=1,1)
FR(v) = inf  A(p1)vi(p1) + Mp2)vi(p2) + sup eaz + A(p1)(z - z) — Mp2)(x - )

A(pl),A(pQ),,LLZO z€RE

Comme il n’y a pas de boucle, il faut chosir une politique initiale 7° telle que [Va(7%)](p) <
400, pour tout p = p1, ps. Ceci signifie que 'on doit choisir A\ associée a p; telle que :

sup —Az - Az + Ap1)(z - ) — A(p2)(z - ) < +o0 .
zER?

et X associé & ps telle que :

sup Az - Az + N(p1)(z - x) — N (p2)(z - 2) < +00 .
zER?

Comme A est orthogonale ceci est équivalent a :
sup —x -z + Ap1)(z - x) — Mp2)(z - z) < +00 .
zeR4

et

sup z -z + N(p1)(x - x) — N(p2)(z - ) < +o0 .
z€RY

Nous choisissons donc A(p1) = 1 et A(p2) = 0 et X(p1) = 0 et X (p2) = 1. On trouve gréace a
cette politique initiale, [V3(7°)](p) = 0 pour p = p1,p2. Nous devons maintenant résoudre le
programme linéaire suivant :

Min{vi (p1)+vi(p2)+v2(p1)+va(p2) | =1 < vi(p1), 1 < vi(p2), vi(p1) < va(p1), vi(p2) < va(p2)}

Ainsi on trouve vy (p1) = v2(p1) = —1 et vi(p2) = va(p2) = 1.
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Nous introduisons les matrices suivantes :

Mo )= (o ) Mwo ) =2l ),

M(p1) = (8 _OId> et M(p2) = —M(p1) .

Par la relaxation de Shor, le probleme (ShorD) nous donne les égalités suivantes :

[FX(0)](p1) =
Min st M(pr o A) + 0N (1) + Mpn)(N(-1) = M(pr)) + Mp2) (N(1) = M(p2)) 20
A(p2)>0

neR

et

[F3*(v)](p2) =
A(I;{i)gon s.t. M(p2oA) +nN(=1) + A(p1)(N(—1) — M(p1)) + A(p2)(N(1) — M(p2)) 20

A(p2)>0
neR

On peut réécrire les deux programmes SDP comme suit :

R o . —n = A(p1) + A(p2) 0 <
FROIn) = Min gse (7770 A A 1) 30
A(p2)>0
neR
and (01) + A(p2)
) =1 — A(p1) + A(p2 0
ER - M (" =<0
[F5™ (v)](p2) Ao ° < 0 Id +A(p1) — )\(p2)> -
A(p2)>0
neR

Pour résoudre ces problémes, on pourrait appeler un solveur SDP, mais dans ce cas, il suffit de
résoudre un systeme d’inégalités : tous les éléments diagonaux elements doivent étre négatifs,
par exemple, pour le premier probleme, cela implique n > —1 et puisque que 1’on minimise n

on obtient n = —1. Finalement, on trouve va(p;) = —1 and v2(p2) = 1 et nous avons prouvé
que A(v?)T = vy et on conclut que la sphere unité S* = {z € R? | ||z|| = 1} est invariante par
rotation.

Exemple 6.10 (Fin de I’exemple 6.2)

Nous rappelons que les fonctions de base sont p, : (z,v) — 22, p, : (z,v) = v et pp, : (z,v) —
3v? + 222 + 2zv, et donc la configuration est P = {pz,pv,pL}. On s’intéresse a la troisieme
coordonnée de la fonction sémantique relachée [F™(v)](p), considérons, par exemple, p = p,,
on obtient : [FI¥(v)](ps) =

mt swp S M@+ o) (U0 0 M) aenn) @ 6)

P
AERY (z,v)ER2 geP

En introduisant les matrices suivantes, nous pouvons réécrire (6.7) comme (6.8) :

00 0 00 0 0 0 0
M(pz)=(0 1 0], M(p,)=[0 0 0] and M(pyoT)=|0 1 h/2
000 00 1 0 h/2 h?
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[FR(w)](pe) = Min 7 s.t. M(poT)+nN(=1)+ > Ma)[N(wa(q)) —M(q)] 20 (6.8)
AER+ q=Pz,Pv;PL

neR

Pour initialiser I'itération sur les politiques 7, nous devons choisir la politique 7°. Pour la

troisitme coordonnée de F*, nous choisissons la politique :

Wg(pft) = (0707 1)7 TFg(pv) = (0’0’ 1)7 7T??(ZDL) = (0707 1) .

Cela consiste, pour p = p,, & prendre A(p;) = A(py) = 0 et A(pr) = 1 dans (6.7). Par la
proposition 6.1 nous trouvons :

g - -1 h/2 -1 T
o= w50 8T mer=o

w9, -2  h(l—-h)-1 T
o= @) (0 ) T =0

Vi(pL) = sup (2,0)(TTLT — L)(z,0)" =0
(z,v)ER?

La solution du probléeme de maximisation est nulle puisque les trois matrices sont définie
négatives. La troisitme matrice AT LA — L est définie négative car L satisfait la condition de
Lyapunov pour le systeme linéaire discret (x,v) = A(z,v). Pour calculer le plus petit point
fixe de F(7r0, -), nous résolvons le programme linéaire suivant :

3
min Z Z Bi(p)
1=1 peP
B2(pr)<B3(px), B2(pr)<Bs3(pv), B2(pr)<Bs(pL)
B3(px)<B2(pz), B3(pv)<B2(pv), B3(pr)<B2(pL)
1<B2(pz), 1<B2(pv), 7<B2(pL)
1<B1(pz), 1<B1(pv), 7<B1(pL)

Nous utiisons le solveur linéaire Linprog, et nous trouvons :

ul(pe) = 1.0000 ud(pe) = 7.0000 u3(pz) = 7.0000
ul(p,) = 1.0000 ud(py) = 7.0000 u3(py) = 7.0000
ul(pr) = 7.0000 ud(pr) = 7.0000 ud(pr) = 7.0000

L’approximation de la cloture de u”, R- VeX]p('LLO) est donnée par une implémentation Matlab,

utilisant Yalmip et SeDuMi retourne le vecteur w :

wd(p,) = 1.0000 wd(p,) = 4.2000 wi(p,) = 4.2000
w?(p,) = 1.0000 wd(p,) = 2.8000 wd(p,) = 2.8000
wd(pr) = 7.0000 wl(pr) = 7.0000 wd(pr) = 7.0000

En utilisant & nouveau Yalmip et le solveur SeDuMi, nous trouvons que w n’est pas un point

fixe de F®. Comme w3(p,) > 0, wd(p,) > 0 et wd(pr) > 3, F* coincide avec F3*. Nous
trouvons une nouvelle politique et nous trouvons :
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{z? < 4.2000, v? < 2.8000, 222 + 302 + 2zv < 7}

{2? < 4.1723, v? < 2.7724, 222 + 302 4 220 < 7}
{x? < 3.9386, v? < 2.5940, 222 + 3v2 4 2zv < 7}

{2? < 3.6079, v? < 2.3876, 222 4 3v? + 2zv < 7}
{z? < 3.5051, v? < 2.3353, 222 + 302 4 220 < 7}
{z? < 3.5000, v? < 2.3333, 222 + 302 4 2zv < 7}

Figure 6.6 — Itérations successives de l'itération sur les politiques au point de controle 2.

73 (pe) = (0,0,0.596), 73(p,) = (0,0,0.3961), mi(pr) = (0,0,0.9946) .

Finalement, apres 5 itérations nous trouvons 'invariant de boucle w3 au point de controle
2 I’ensemble :

{2% < 3.5000, v? < 2.3333, 222 + 3% + 220 < 7} .

Les dessins des ensembles successifs w} a chaque itérations de l'itération sur les politiques
sont dérits a la figure 6.6.

Remarquons que puisque w™ final est un point fixe de F™ et puisque wS®(p,) > 0,
w3 (py) > 0 et w(pr) > 3 alors Fii = F3* et donc wse est une fonction P-convexe et comme
wi® est une fonction P-convexe alors ws® est une fonction P-convexe en tant que supremum
de fonctions P-convexes et finalement w™ est un point fixe de F*.

Exemple 6.11 (Fin de ’exemple 6.3)

Nous rappelons que prenons la configuration munie d’une unique fonction : P = {(7,j) —
i(i+1

—(;—)%— j}. La fonction sémantique abstraite F' ¥ du programme 6.3 est la fonction suivante :

i) = 0
Ff(v) = (FU)’
Fgﬁ(l)) = sup eT(m)Ter
(i,4)€vs
1<42
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La fonction sémantique relachée est la fonction :

FRv) = 0
FRw) = sup(vy, v3)
FR(w) = inf My sup er( )T+ + 420 — i + Ap(4, 5)

M0 (i g)er?

ouT = <i (1)> et b = (1,1). On cherche une politique initiale telle que :

1
sup 5(—(i+1)(z‘+2)+>\i(i+1))+1+z’+j—)\j+u(42—i) < 400 .
(i,5)ER?

On voit que la fonction objectif est linéaire en j, pour que le sup soit fini, il faut que A =1
et dans ce cas ou cherche maintenant p > 0 tel que :

1
sup —(—i>—3i — 2+ + i) + 1 +i+42u — pi < 400 .
(i.)€R?

ce qui équivaut a :
sup —t—1+1+7+42p — pi < +oo .
(i.5)eR?
On conclut que ¢ = 0. En prenant comme politique initiale A = 1 et p = 0, on obtient
V3(7%) = 0 et donc nous devons résoudre :

Ulzo
vy 2 U1
Vg > U3
U3 > V2

et on trouve finalement v; = v9 = v3 = 0. Nous pourrions calculer la fonction sémantique
relachée a l’aide de Shor mais ’algorithme s’arréte avec ce vecteur la puisque A =1et u =0
fournit 1'unique politique telle que V3(7°) < +o0.

6.2.3 Itération max-stratégie dans le domaine des configurations quadratiques

Gawlitza et Seidl [GS10] ont développé leur technique de max-stratégie ou d’itération sur
les politiques ascendantes. Les fonctions que considerent les auteurs sont des maxima d’un
nombre fini de fonctions concaves. Pour les affectations et les tests, les auteurs définissent une
fonction sémantique relachée qui est le dual de la relaxation de Shor. Les auteurs initialisent
leur algorithme avec la fonction identiquement égale & —oo. A chaque itération, pour chaque
coordonnée, ils sélectionnent la fonction qui atteint le maximum et calculent le plus grand
point fixe de la fonction associée a cette sélection. A la maniere de l'itération de Kleene, la
suite générée par l'algorithme est une suite croissante dont tous les termes minorent le plus
petit point fixe de F, la limite de la suite est le plus petit point fixe de F®. La limite est
atteinte en temps fini puisque le nombre de politiques est fini. Cependant aucun terme de la
suite générée par ’algorithme ne fournit un invariant valide.

L’article soumis [GSA™] récapitule les deux techniques d’itération sur les politiques dans
les configurations quadratiques.
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CHAPITRE [

CONCLUSION SUR LA PARTIE DOMAINES DES SOUS-NIVEAUX

Nous terminons la partie domaine numériques des sous-niveaux par un récapitulatif des
résultats obtenus et par des extensions possibles du travail effectué. Cette partie a été 'objet
d’une publication [AGG10] ainsi que d’une soumission [AGG]. Nous découpons ce chapitre
de conclusion en deux sections, la section 7.1 qui rappelle les résultats présentés dans cette
partie puis les perspectives dans la section 7.2.

7.1 Résumé

7.1.1 Treillis des ensembles convexes abstraits et des fonctions convexes ab-
straites

Nous avons commencé ce chapitre par la construction d’un domaine numérique abstrait
général dont les éléments sont des intersections de sous-nveaux de fonctions prélablement
fixées. Nous avons montré que ces ensembles étaient uniquement caractérisés par les fonctions
qui définissent le niveaux. Nous avons montré que la paire d’applications entre I’ensemble
des applications sur les fonctions de base et les parties de R? forme une correspondance de
Galois. Nous avons donc par la suite considéré les treillis des parties de R? closes et ainsi que
les applications sur les fonctions de base closes. Les éléments clos décrits sont en réalité des
convexes abstraits. Nous avons proposé une généralisation des travaux de Sankaranarayanan
et al [SSMO05] qui généralisaient déja les travaux de Miné [Min04].

7.1.2 Construction de la fonction sémantique relachée par dualité

Dans ce chapitre, nous avons appliqué des techniques classiques d’optimisation sous con-

traintes, pour construire une fonction sémantique relachée. En effet, chaque fonction v € (RP)"
sur les fonctions de base p € P définissent une famille de probleme de maximisation. Puisque
le nombre de fonction de base n’est, a priori, pas fixé et que la configuration P ne dispose a
priori, pas de bonnes structures, la dualité peut varier au cours de 'analyse suivant le do-
maine des fonctions v sur la configuration P. De plus, le probleme dual introduit possede
lui de bonnes structures et nous utilisons cette bonne structure pour déterminer une borne
valide des valeurs prises par la fonction sémantique abstraite. Nous avons également développé



CHAPITRE 7. CONCLUSION SUR LA PARTIE DOMAINES DES SOUS-NIVEAUX

une méthode d’itération sur les politiques dynamique. La géométrie de I'invariant cherché se
dessine pas a pas en choississant de plus en plus de fonctions de base.

7.1.3 Configurations quadratiques en interprétation abstraite

Dans un deuxieme temps, nous sommes intéressés aux configurations quadratiques finies.
Dans ce cadre, nous avons utilisé la relaxation de Shor pour calculer la fonction sémantique
relachée. Le point important est que la fonction sémantique dans ce cas se calcule en temps
polynomial en résolvant un probleme d’optimisation semi-definie positive. Dans les exemples,
nous avons proposé d’utiliser I'information d'une fonction de Lyapunov pour déterminer un
invariant numérique sous la forme d’intersections d’ellipsoides.

7.2 Perspectives

7.2.1 Probleme de la politique initiale

Le probleme de trouver une heuristique pour trouver facilement des politiques initiales
est un probleme important. Nous avons vu que trouver une politique initiale se ramenait a
trouver une politique dont le probleme d’optimisation linéaire qui permet de trouver le plus
petit point est réalisable. Dans le cas ou cette politique n’existe pas, il faudrait trouver une
condition simple pour le caractériser. Lorsque les programmes contiennent simplement des
boucles, on peut initialiser ’algorithme d’itérations sur les politiques en considérant unique-
ment l'information donnée par une fonction de Lyapunov. En effet, lorsqu’on considere les
configurations quadratiques de la forme :

{x— tx;, Ly:x— 2T Loz, L, : x+— JETLZ.T} .

ot — xl Loz et & — ! L,z sont des fonctions de Lyapunov pour les affectations aux points
de controle a € A et » € I la politique définie par :

0 siq# L,

ol ={ § 5175 O sia7 L

et [1)(p))(q) = { 1 sig=1L,

semble fournir une politique initiale valide. Il faudrait pouvoir prouver ce résultat et définir un
heuristique pour déterminer des politiques initiales en fonction des types des configurations
utilisées.

7.2.2 Configuration et arithmétique polynomiale

Nous n’avons pas traité les programmes a arithmétiques polynomiales dont les affectations
et tests sont des polyndomes multivariés de degré supérieurs a 2. Une technique classique
d’optimisation polynomiale est d’utiliser la programmation en sommes de carrés '. Cependant,
la décomposition en sommes des carrés est cotteuse. Nous tenterons donc de développer une
approche par la programmation géométrique ou ’on considere des fonctions qui sont de la
somme d’éléments de la forme :

cpaiiwy? . al

1. traduction directe du terme "sum of squares” (SOS)
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ol ¢, > 0 et a; sont des nombres réels. L’ensemble des fonctions de cette forme contient
I’ensemble des polyndmes a coefficients positifs. Une arithmétique formée de ce type de fonc-
tions permet de considérer les divisions de variables.

7.2.3 Fonctions de Lyapunov non quadratique et systemes hybrides

Dans les exemples du chapitre 6, nous avons utilisé des fonctions de Lyapunov quadra-
tiques. En effet, nous nous sommes intéressés a la condition de Lyapunov pour les systemes
discrets et linéaires. Cependant, des travaux de Blanchini [Bla95] sur l'utilisation de fonctions
de Lyapunov non quadratiques pour les problemes de contréle robuste, pourraient généraliser
notre approche. Par ailleurs, Johansson et Rantzer [JR98] ont étudié la construction et le cal-
cul de fonctions de Lyapunov quadratiques par morceaux pour les systemes hybrides. Cette
approche pourrait nous permettre d’analyser des systemes hybrides.

7.2.4 Probleme de calculs garantis et flottants

Il existe des solveurs de programmes semi-definis qui peuvent calculer des solutions garanties
comme par exemple VSDP [JCKO07]. De tels solveurs existent également pour l'optimisa-
tion linéaire comme [Kei05]. Cependant, notre algorithme et tous les calculs sont a priori
en arithémétique exacte. Pour la programmation lineaire, on peut utiliser le fait qu'un pro-
gramme lineaire admet une solution dans le corps algébrique des données.

7.2.5 Convergence de I'itération sur les politiques

Dans l'exemple 6.3, I'itération sur les politiques s’arréte puisque les multiplicateurs de
Lagrange sont uniques. Une perspective de travail peut se diriger vers des conditions d’arrét
caractérisées par 'unicité des politiques. De plus, nous pouvons utiliser les résultats de "du-
alité forte” en optimisation pour assurer la convergence de l'algorithme d’itérations sur les
politiques.
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Troisieme partie

A la recherche du plus petit point
fixe






CHAPITRE 8

POINTS FIXES MINIMAUX D’APPLICATIONS
SEMIDIFFERENTIABLES

L’algorithme d’itération sur les politiques s’arréte sur un point fixe qui n’est pas nécessaire-
ment minimal. Dans ce chapitre, nous proposons de caractériser analytiquement le plus petit
point fixe lorqu’il est fini. Dans [CGGT05, Theorem 3], les auteurs ont montré que, dans le
cadre contractant au sens large, l'itération sur les politiques s’arréte sur le plus petit point fixe
si celui-ci n’est atteint que par une unique politique. Une question se pose immédiatement :
que se passe-t-il quand le point fixe est commun a plusieurs politiques ? Pour y répondre, nous
interprétons ce probléeme comme un probleme de minimisation. Un minimiseur d’une fonction
convexe se caractérise par un point ou la dérivée s’annule dans le cas différentiable, un point
pour lequel le sous-différentiel contient la forme linéaire nulle dans le cas convexe. Les fonc-
tions apparaissant en analyse statique ne sont ni dérivables ni sous-différentiables en général,
par conséquent, nous utilisons une notion de différentiablité plus faible, la semidifférentiabi-
lité. Le probléme comporte une deuxiéme contrainte : nous cherchons un point fixe. Notre
méthode consiste a déplacer notre probleme de point fixe global & des problemes locaux sur
I’ensemble des points fixes de la semidifférentielle au point. Dans le cas linéaire, un probléeme
de point fixe devient un probleme de valeurs et vecteurs propres. Grace aux propriétés de la
semidifférentielle, nous pourrons obtenir un analogue non linéaire du rayon spectral. Une telle
approche s’inspire de ’approche d’Akian, Gaubert et Nussbaum pour des probléemes d’unicité
de point fixe en dimension infinie [AGN]. Nous commengons a la section 8.1 par définir les
outils d’analyse non-linéaire qui nous permettront de caractériser le plus petit point fixe. Dans
la section 8.2, nous allons énoncer les résultats de caractérisation du plus petit de point fixe.
Enfin, a la section 8.3, nous terminons ce chapitre en exposant les problemes calculatoires
de la caractérisation du plus petit point fixe. Une partie des résultats a fait 'objet d’une

publication [AGGO08a].

8.1 Préliminaires

Dans cette section, nous débutons par un exemple simple de programme pour lequel
I'initialisation de 1’ itérations sur les politiques par I’heuristique classique sur le domaine des
intervalles ne conduit pas au plus petit point fixe. Puis nous énongons un résultat d’existence
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de plus petit point fixe fini & la sous-section 8.1.1. Dans la sous-section 8.1.2, nous définissons
le rayon spectral non-linéaire et dans la sous-section 8.1.3, nous définissons les applications
semidifférentielles.

Dans I’étude de la minimalité, on s’intéressera ici aux points fixes a coordonnées finies, on
cherchera donc des points fixes minimaux par rapport a ’ordre produit usuel de RY.

Meéme dans les cas simples, le calcul de point fixe par itération sur les politiques ne permet
de garantir la minimalité du point fixe d’une fonction sémantique abstraite d’analyse statique
par interprétation abstraite. Pour illustrer ces propos, nous introduisons un programme simple
a 'exemple 8.1.

Exemple 8.1
Nous utilions pour cet exemple, 'algorithme d’itération sur les politiques dans le cadre des
intervalles. La politique initiale est choisie grice a I’heuristique classique.

x:=0; [1] Fi(X) =10,0]

while (x<=99){ [2]  Fi(X)=[—sup(0,a7),inf(99,sup(0,z; + 1))]
x=l-x; [3] Fi(X) = [~(a§ —1),1+ 3]
bo[4] F}(X) = [~ inf(—100, sup(0, z§ — 1)), sup(0, z5 + 1)]

Figure 8.1 — Un simple programme & gauche et a droite, la fonction sémantique abstraite
associée

F(X) {0}
F}(X) = [-98,99
F{(X) = [-98,99]
Fi(X) 0

Figure 8.2 — Les ensembles invariants a chaque point de controle du programme de la figure 8.1

Le programme de la figure 8.1 simule une boucle infinie et la valeur de la variable = est
soit 0 soit 1. Cependant, 'itération sur les politiques trouve au point de controle 2, 'intervalle
[—98,99].

Soit un treillis complet £ et soit une fonction f satisfaisant :
f=mf{fT|rell}etVeel, Imell, f(z)=f"(x) .

Deux théorémes sur la minimalité d’un point fixe avaient été énoncés dans I'article [CGGT05].
Le premier résultat [CGGT05, Theorem 1] permet de caractériser lfp(f) comme le minimum
des lfp(f7) :

Ifp(f) = min{lfp(f™) | 7 € 11} . (8.1)
Ce résultat indique que 'on pourrait calculer le plus petit point fixe de f en calculant les
plus petits points fixes des fonctions f”. Bien évidemment, cette méthode de calcul n’est
pas robuste et peut exploser lorsque le nombre de politiques augmente. Le deuxieme résul-
tat [CGGT05, Theorem 3] affirme que, dans le cas des applications contractantes au sens large

166



8.1. PRELIMINAIRES

(nous reviendrons sur cette définition plus tard), si I'itération sur les politiques termine sur
un point fixe fini x et §'il existe une unique fonction f™ telle que f(z) = f™(x) alors x est le
plus petit point fixe de f.

8.1.1 Existence de solutions finies

Dans tout ce chapitre, nous munissons, sauf mention du contraire, R? de la topologie
usuelle ainsi que de Pordre usuel sur R%. Dans cette sous-section, nous nous intéressons aux
fonctions croissantes f : R — R qui ont un plus petit point fixe fini, c’est-a-dire aux fonctions
croissantes f telles que inf{v € R’ | f(v) < v} € RL On va établir, & titre d’exemple, un
critere d’existence d’un plus petit point fixe fini.

Proposition 8.1 (Existence de plus petit point fixe)

Supposons f : R’ = R? croissante. Notons, L le plus petit élément de R Supposons
de plus :

1. 3k €N, fF(L) e RY;
2. Jw € R? tel que (f*(w))r>0 est bornée dans R?;
3. f est continue sur R%.

Alors 1fp(f) € R%.

Démonstration

Soit w € R? tel que (f*(w))x>o soit bornée et posons z = liminf f¥(w) = lim inf f™(w).
- k—+o0 k—+ocom>k

Le vecteur z € R? et par continuité de f, on a f(z) = lim f(inf f™(w)) puis par croissance
k—+oco m>k

de f,ona f(z) < lim inf f"™(w)= 2. Comme L <z et f est croissante f%(L) < z.On
k—~+ocom>k+1

déduit du fait que L < f(L) et f(2) < z, 'ensemble :
L={ycR'|f"(L1)<y<z}

est un treillis complet invariant par f et donc f possede un plus petit point fixe v dans L.
On conclut que u est le plus petit point fixe de f tel que f¥(L) < u et comme tout point fixe
v de f dans R satisfait f*¥(L) < v alors u est le plus petit point fixe de f dans R et donc
Ifp(f) € R% -

Le théoreme de Tarski 2.1 donne une idée du calcul de point fixe : on sait qu’il faut
considérer ’ensemble des {x € R? | f(z) <z} des que f est croissante. Il suffit donc de trouver
une fonction g telle que g(z¢) < g(y) pour tout y € {z € R? | f(z) < x} implique que g est
le plus petit point fixe de f. On peut donc considérer une fonction g strictement croissante
sur R%. Par exemple, la fonction qui & un vecteur associe la somme de ses coordonnées est
une fonction qui vérifie cette propriété.

Théoréme 8.1 (Plus petit point fixe fini et optimisation)

Soit f : R* » R” une fonction croissante telle que Ifp(f) € RY. Soit g une fonction
strictement croissante sur R%. Alors Ifp(f) est 'unique solution du probléme d’optimisation :

Min g(z) s.c f(z) <z,z€R?
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Démonstration

On pose & = Ifp(f). Le vecteur Z est clairement une solution réalisable. Soit z € R? réalisable.
Par le théoréeme de Tarski, £ < x puis par croissance de g, g(Z) < g(z). La stricte croissance
de g implique 'unicité de la solution. n

Le théoreme 8.1, donne un moyen théorique de calculer un plus petit point fixe lorsque
celui-ci est fini. Ce moyen est efficace quand chaque coordonnée de f est une fonction convexe.
En général les fonctions a étudier en analyse statique ne sont pas convexes, mais ce théoreme
demeure utile pour les fonctions associées & une politique qui sont en général affines.

8.1.2 Rayon spectral non linéaire

Apres avoir montré, avec des hypotheses simples, ’existence d’un plus petit point fixe fini,
on introduit les premieres définitions a la base du travail effectué. Nous rappelons ce qu’est
un cone.

Définition 8.1 (Cédnes)

On dit qu'un ensemble C' C R? est un cone si pour tout A réel positif ou nul et pour
tout x € C, Ax € C.

Exemple 8.2
Les ensembles Ri et R? sont des cones.

Exemple 8.3
Soit I'ensemble C' = {(z,y) € R} | x < 2y, y < 2z}. L’ensemble C est un cone.

Exemple 8.4

Considérons I'ensemble A = U {(z,y) ERL xRy |y = az x;} ou N désigne un entier
a=1,...,N A

quelconque. L’ensemble A est un cone.

Dans la théorie des applications linéaires, il est utile de calculer le rayon spectral pour
déterminer comment une application linéaire dilate la boule unité. Le rayon spectral peut
étre utilisé pour étudier localement des applications différentiables. Dans notre cas, nous
voulons étudier localement des applications qui n’ont pas de "différentielles linéaires”, nous
introduisons un rayon spectral pour des applications non linéaires.

Définition 8.2 (Rayon spectral non linéaire)

Soit C' un coéne de R?, pour une fonction g de C dans C, continue, on définit le rayon
spectral pc(g) de g, relativement & C' de la maniére suivante :

pc(g) =sup{A > 03z € C\{0},9(z) = Az}

Exemple 8.5 (Algebre linéaire)
Prenons une matrice :

=)
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L’application linéaire associée a la matrice A préserve le cone positif. En calculant les
valeurs propres de la matrice, nous trouvons 1 + v/2 et 1 — v/2. L’espace propre associé & la
valeur propre 1+ v/2 est la droite engendrée par le vecteur (1, V2 /2).

On a par conséquent PR2 (A) =1+V2.

Exemple 8.6 (Application non-linéaire)
On définit la fonction f sur Ri par :

f(x1,20) = < sup(x1, T2) )

inf(xl, xg)

La fonction f est stable sur Ri et A > 0 est valeur propre de f si, pour un certain couple

(x1,22) # (0,0) si:
sup(z1,x2) = Az
inf(l’l,l'g) = )\ZL‘Q
Si z; = 0 alors sup(x1,x2) = x9 = Az et donc xz9 = 0, on conclut quun couple solution

(1, x2) vérifie 1 > 0. Comme A\z1 > x1 et Azg < x9, on obtient A =1 d’ou PR2 (f)=1.

Exemple 8.7 (Application non-linéaire 2)
Soit f : R — R telle que :

NG si z € [0,4]
flz) = (1/2)x si x € [4,6]
min((1/12)z?,5) sinon

Le graphe de la fonction est donné par la figure 8.3.

f(x)

Figure 8.3 — Représentation graphique de la fonction f

Pour trouver les valeurs propres de f, il faut résoudre I'équation f(z) = Ax sur les in-
tervalles [0,4], [4, 6], [6,2V15] et [2V/15, +-00]. Sur Vintervalle [4, 6], il n’existe pas de valeurs
propres, la seule valeur propre possible serait 1/2 mais cette valeur propre aurait pour vecteur
propre x = 0 qui n’appartient pas a [4, 6]. Sur les autres intervalles, la valeur propre associée
a un vecteur propre est unique mais une valeur propre peut avoir bien évidemment plusieurs
vecteurs propres. Le graphe des valeurs propres en fonction des vecteurs propres est donné
par la figure 8.4.

On conclut que pg, (f) = +o0.
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—_—

Figure 8.4 — Représentation graphique des valeurs propres en fonction de leur vecteur propre

Exemple 8.8 (Cone généré par deux demi-droites et fonction non-linéaire)
Considérons le cone C' = {(z,y) € R2 |z < 2y, y < 2z} et une fonction f sur R? définie par :

| filzyy) \ min(2z,y) + = — (1/3)y
e =( ey ) = (o5 oot a/220) 1) )

La fonction f préserve le cone C, en effet, lorsque (z,y) € C on obtient 2fi(z,y) —
fal,y) = 2y+20—(2/3)y—(1/3)a—(2/3)y = (5/3)a+(2/3)y = Ot folw, y)—(1/2)fi(z,y) =
(1/3)2+ (2/3)y — (1/2)y — (1/2)z + (1/6)y = —(1/6)z + (2/6)y = (1/6)(2y — x) = 0.

Maintenant, soit (z,y) € C différent de (0,0), pour trouver les valeurs propres, on résout
le systeme en fonction de A :

x4+ (2/3)y = x

(1/3)x + (2/3)y =Xy (8.2)

Pour le systéme (8.2), z et y sont non-nuls, en effet, si z ou y est nul alors (z,y) = (0,0).
On trouve que A =4/3 ou A = 1/3 mais si A = 1/3 le systéme (8.2) n’a pas de solution dans
C' et donc la seule valeur propre est A = 4/3 qui admet pour vecteur propre (2,1) € C, on
conclut que pc(f) = 4/3.

Contre-exemple 8.1 (Fonction ne possédant aucune valeur propre)

Prenons tout R? et soit I’application continue f qui & x associe —zx. Supposons qu’il existe
A>0etx#0 tel que f(z) = Az alors on a —z = Az ce qui équivaut & —(1 + N\)xz = 0 d’ou
A = —1 ce qui contredit la positivité de A. La fonction f n’admet pas de valeur propre et donc
pra(f) = —oo.

Pour rester cohérent avec la théorie spectrale des matrices, on va montrer que le rayon
spectral ainsi défini est toujours positif ou nul pour une classe bien précise de cones. En effet, il
n’est pas évident que {\ > 0 | 3z € C\{0}, g(z) = Az} soit non vide. On va donc montrer que
pour tout cone convexe fermé pointé C', pour toute fonction continue préservant C, il existe
toujours un “vecteur propre“ non nul et une “valeur propre“ positive ou nulle. Le résultat est
classique, on pourrait consulter [Nus88|, nous en donnons une preuve pour la commodité du
lecteur.
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Définition 8.3 (Céne convexe fermé pointé)

Soit C' un cone convexe fermé, on dit que C' est pointé si C N —C = {0}.

Exemple 8.9
Les ensembles Ri et R? sont des cones convexes fermés pointés.

Exemple 8.10 (Le c6ne de Lorentz)
Le cone de Lorentz, c’est-a-dire, le cone défini par : {(z,t) € RT! x Ry | ||z|| < t} est un
cone convexe fermé pointé.

Exemple 8.11 (Coéne engendré par deux vecteurs non-colinéaires)
Soient z,y € R? deux vecteurs non colinéaires et le cone C' = {¢ € R? | ¢ = Az + py, A, u > 0}.
Supposons qu’il existe ¢ € C non nul tel que —c¢ € C, on a alors ¢ = Az 4 puy et —c = N+ 'y
d’ott A+ XN)x+ (u+ ')y = 0 et comme ¢ est non nul, A\ + X # 0 et u+ p’ # 0 et finalement

A+ N . o o
T = — n ;Y mais x et y ne sont pas colinéaires et on conclut que C' est pointé.

[+ p

Un c6ne pointé engendré par deux vecteurs non colinéaires est représenté par la figure 8.5.

Figure 8.5 — Un cbne pointé engendré par deux vecteurs non colinéaires

Proposition 8.2 (Existence de valeurs propres non linéaires)

Si C' est un cone convexe fermé pointé de R? non réduit & {0} alors pour tout g : C' +— C
continue, pc(g) est positif ou nul, c’est-a-dire que g admet une valeur propre positive et un
vecteur propre non nul.

Pour montrer 'existence de valeur propre non-linéaire, nous commencons par démontrer
le lemme suivant 8.1 :

Lemme 8.1

Si C est un cone convexe fermé pointé de R? non réduit & {0} alors il existe une forme
linéaire non nulle ¢ telle que : ¢(c) > 0 pour tout ¢ € C' \{0}.
Démonstration (Lemme 8.1)
Pour commencer, montrons que C\{0} est convexe 0. Ceci revient a montrer que 0 est un
point extréme de C. Supposons qu’il existe, z,y € C tels que x + y = 0, on en déduit que
x = —y dou, z € —C, mais ¢ € C d’ou, x = 0 et on conclut que y = 0 donc 0 est un
point éxtreme de C' d’ou C\{0} est convexe. On pose D = co(C' N S(0,1)), ou co désigne
I’enveloppe convexe. Par définition de I'enveloppe convexe, on a D C C\{0}. De plus, comme
C est fermé non-vide alors D est compact non-vide. On peut donc séparer fortement {0} et
D et il existe une forme linéaire 1 non nulle et un réel «, tels que ¥ (z) > a > 0 pour tout

x € D. Maintenant soit ¢ € C\{0}, alors ¢(||c||)* € D et on conclut que (c) > a||c|| > 0 ce
qu’il fallait démontrer. n
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Démonstration (Proposition 8.2)
S’il existe x dans C' \{0} tel que g(z) = 0, alors en prenant A = 0, il existe z € C \{0} tel
que g(z) = Az d’out pc(g) > 0.

Sinon, V z € C \{0}, g(z) € C' \{0}. En prenant la forme linéaire du lemme 8.1, on pose :

Y={zeC|¢@E)=1}=Cn{zcR?|yx)=1} .

L’ensemble ¥ est convexe fermé en tant qu’intersection d’ensembles convexes fermés, mon-
trons que X est borné. Nous avons montré dans la preuve du lemme 8.1 que pour tout
c € C \{0} ¢(c) > al|c| pour un certain réel strictement positif c. On conclut que pour
tout ¢ € 2, 1 > allc¢| d’olt |lc| < o' et donc ¥ est borné. Par conséquent, ¥ est convexe
compact (dimension finie) non vide et ne contient pas 0.

Pour z € ¥, on pose §(z) = g(z)(«(g(x))) ™!, puisque g(z) € C \{0} pour tout z € C' \{0},
¥(g(x)) # 0 pour tout € C \{0}. De plus, g est continue de ¥ dans ¥, par le théoreme de
Brouwer, ¢ posseéde un point fixe £ € ¥ donc non nul.

On obtient par conséquent, g(z) = ¥ (g(z))z, donc il existe A > 0 et x € C' \{0} tel que
g(z) = Az. En conclusion, pc(g) est positif ou nul pour toute fonction g : C' +— C' continue. g

8.1.3 Semidifférentielle

Nous voulons étudier localement des fonctions non différentiables qui ne sont ni convexes
ni concaves. Cependant, la structure d’opérateur dynamique de nos fonctions nous autorise
a utiliser une notion non linéaire de la différentiabilité. Nous commencons par rappeler ce
qu’est une application positivement homogene.

Définition 8.4 (Fonctions positivement homogénes de degré 1)

Soit C' un cone, et soit ¢ est application de C' dans R?. La fonction g est dite (positive-
ment) homogene (de degré un), si pour tout réel A > 0, pour tout = # 0, g(Az) = Ag(x).

Exemple 8.12 (Applications linéaires)
Par définition, les applications linéaires sont homogenes.

Exemple 8.13 (Min Max d’applications linéaires)

Soit la fonction f qui associe & z € RY, f(x) = mi}1 max a¥ .z on I, J dont des ensembles finis
1€ JjE
est une fonction homogene.

On va maintenant introduire une notion plus faible de différentiabilité qui reste compatible
avec le rayon spectral.

Définition 8.5 (Fonction semidifférentiable )

Soit f : RY — R. Soit u € R?, f est dite semidifférentiable au point u s’il existe un
voisinage )V de 0 et une fonction g homogéne continue tels que pour tout h € V :

fluth) = f(u)+g(h) +o(|[n]])

L’application g est unique. Elle est appelée semidifférentielle de f au point u et est notée

fu
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Remarque 8.1 Si g est homogene et continue sur un céne fermé C non vide non réduit a {0}
alors g(0) = 0. En effet, si on prend un point = de C' et une suite A, > 0, A\, — 0" on a d’une
part, g(A,z) = A\yg(z) — 0, par homogénéité et g(x) < oo et d’autre part, g(A,x) — ¢(0),
par continuité.

Le contexte de la dimension finie nous permet d’étendre simplement la semidifférentiabilté
aux fonctions & valeurs dans R™ et on dira qu’une application de R? dans R" est semidiffé-
rentiable si toutes ses fonctions coordonnées sont semidifférentiables.

Exemple 8.14 (Fonctions différentiables)
Les applications différentiables sont semidifférentiables et la semidifférentielle est la différen-
tielle classique (voir [RW98, Corollary 7.22]).

Exemple 8.15 (Opérations linéaires sur les fonctions semidifférentiables)
Soient f et g deux applications semidifférentiables et u € R. La fonction uf + g est semidif-
férentiable et la semidifférentielle en un point x est la fonction h — pufL(h) + g, (h).

Soit & > 0, il existe g, a1 > 0 tels que : |h|| < ag implique ||uf(z + h) — pf(z) — pfi(h)]
%||h|| et ||| < a1 implique [[g(z + h) — g(z) — gL(h)|| < §||h|y. On en déduit en prenant

o = min(ap, e1) que [|2|| < o implique [[(1f +g)(z +h) — (uf +9)(x) - (nfz + ) (M) <
linf (@ + h) = wf (@) = pfa(W) + llg(@ + h) = g(2) = go (R < 25 [|R]| = e[|Al| o le résultat.

IN

Exemple 8.16 (Min max finis d’applications affines)
Les applications min max finies d’applications affines sont semidifférentiables. Nous revien-
drons sur cette classe d’applications un peu plus tard.

Considérons la fonction f sur R définie par, pour x € R, f(z) = min(max(x + 3,0),4),.
Aux points z = —3 et z = 1, la fonction f n’est pas dérivable.

Mais :

f(=34+1t) = f(—3) + max(t,0) + 0 et f(14+¢) = f(1) + min(¢,0) + 0

Les fonctions ¢ — max(¢,0) et ¢ — min(¢,0) sont homogenes et continues, la fonction f
est donc semidifférentiable en —3 et 1 et la semidifférentielle de f en —3 est t — max(t,0) et
t +— min(¢,0) en 1. Le chemininement est décrit par la figure 8.6.

Exemple 8.17 (Fonctions convexes et fonctions concaves)
Les fonctions convexes a valeurs réélles sont semidifférentiables. Ce résultat est démontré par
Rockafellar et Wets (voir [RW98, Theorem 7.26,Example 7.27]). De plus, la semidifférentielle
d’une fonction convexe f en un point z est la fonction y — sup p-y ou df(x) est le sous-
p€Of(x)

différentiel de f en z, c’est-a-dire, ensemble {p € R | f(z)+p- (y —z) < f(y), Vy € RY}.

Les fonctions concaves f sont également semidifférentiables puisque —f ’est en tant que
fonction convexe. De plus, la semidifférentielle d’une fonction concave f au point x est la
fonction y — inf p-you of = —-a(—f).

p€df(z)

Proposition 8.3 (Continuité des applications semidifférentiables)
| Si f est semidifférentiable au point u alors f est continue en wu.
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t — max(¢,0) t — min(¢,0)

Figure 8.6 — Calcul de la semidifférentielle de la fonction f de 'exemple 8.16

Démonstration

Soit u € R? on suppose donc la fonction f est semidifférentiable au point u. Soit & > 0,
il existe a > 0 tel que : ||z — u|| < « implique que ||f(z) — f(u) — f,(z —u)|| < el|lz — u].
Prenons une suite (zy,)nen qui converge vers u. Soit € > 0, il existe N € N, tel que n > N,
implique [z, — ul| < a. On a par conséquent, | f(za) — F)|| < £llan — ull + |f4(en — w)]
et comme f, est continue en 0 et que, par la remarque 8.1, f,(0) = 0, on a donc (f(xn))n

converge vers f(u) et donc f est continue en wu.

On en déduit immédiatement la famille de contre-exemples suivants.

Remarque 8.2 (Applications non continues) Les applications non continues ne sont pas
semidifférentiables aux points de discontinuités. En effet, si une fonction est semidifférentiable
au point u, elle y est continue.

Remarque 8.3 Si f est semidifférentiable au point u, on a pour tout ¢t > 0 et pour tout h
dans un certain voisinage de O :

flu+th) = f(u) +tf,(h) + o(t|[R])
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il s’ensuit que

“ t—0+ t

elle coincide avec la dérivée directionnelle unilatérale de f au point v dans la direction h.

Proposition 8.4 (Semidifférentielle et limite uniforme)

Soit f : R? — R, semidifférentiable en v € R? de semidifférentielle fi si et seulement si

o S ) — f()

t—07t t
h'—h

= fu(h).

Une démonstration de la proposition est donnée par Rockafellar et Wets dans [RW98, Theorem
7.21].

Remarque 8.4 Si pour une fonction f, la limite existe, on dit que la fonction admet une
dérivée directionnelle au point u au sens de Hadamard (voir par exemple, [Roc84]).

8.2 Caractérisation du plus petit point fixe

Dans tout probleme d’optimisation, on essaye d’introduire une condition du premier ordre
(annulation de la dérivée, sous-différentiel contenant 0...). Ici, la condition du premier ordre
sera donnée par la semidifférentielle. Dans la sous-section 8.2.1, nous énongons les premiers
résultats, le premier résultat est une condition suffisante de non-minimalité et le second fournit
des conditions suffisantes de minimalité locale. Dans la sous-section 8.2.2, nous établissons de
nouveaux résultats sur les fonctions affines par morceaux. Puis, a la sous-section 8.2.3, nous
présentons les conditions nécessaires et suffisantes de minimalité dans le cas des fonctions
croissantes et contractantes au sens large pour la norme infinie. Nous terminons cette section
par la sous-section 8.2.4, par un raffinement de l'itération sur les politiques actuelle pour
toujours calculer le plus petit point fixe fini d’une fonction croissante affine par morceaux et
contractantes au sens large.

8.2.1 Premiers résultats

Dans tout ce chapitre, nous considérons une fonction f continue et dont ’ensemble des
points fixes est non-vide.

Nous établissons un premier théoreme qui, grace au rayon spectral, donne un critere de
non-minimalité d’un point fixe.

Théoréme 8.2 (Non-minimalité d’un point fize)

Soient f : R? — R? une application croissante et u € fix(f). Nous supposons f semidif-
férentiable en u. De plus, nous supposons que {z € R? | f(x) < z} est inférieurement borné.
Si pga (f,,) > 1 alors u n’est pas le plus petit point fixe de f.

Démonstration
Par définition du rayon spectral, pga (f,,) > 1 implique Pexistence de pu > 1 et de h € RZ\{0}

tels que f (h) = ph. On pose ¢ := }Ilni%— |A]| " (1 —1)h;. Par définition de la semidifférentielle,
i<
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il existe tg > 0, tel que, pour tout ¢ €]0, o[, (||f(u+th) — f(u) — tfL (M)A ! < e et de
u € fix(f) et fl(h) = ph, on en déduit qu’il existe ty > 0, tel que, pour tout t €]0, ],
fi(u 4+ th) < u; + tuh; + te||h||, pour tout ¢ tel que h; < 0. Par définition de &, on obtient,
pour tout i tel que h; < 0, fi(u + th) < u; + tuh; — t||k]| " (1 — 1)||k]| = us + th; < u;. De
plus, par croissance de f on a f(u+ th) < w pour tout ¢t > 0 d’ou, pour tout ¢ tel que h; = 0,

On conclut que f(u + th) < u+ th puis que (f¥(u + th))zen est une suite décroissante
et puisque l'ensmeble {z € R? | f(z) < x} est inférieurement borné, la suite est minorée
donc convergente. Par continuité de f, la limite de ( fk(u + th))ken est point fixe de f qui est
strictement plus petit que u. n

Définition 8.6 (Point fize localement minimal)
Un point fixe u est dit localement minimal s’il existe un voisinage V de u tel que :

VoeV, fo)=vetv<u = v=u.

En d’autres termes, un point fixe est localement minimal s’il existe un voisinage pour
lequel tout point fixe comparable est plus grand.

Exemple 8.18

Posons pour z € R, f(x) = sup(—4, x, 2z — 3). La fonction est représentée par la figure 8.7. La
fonction est en gras sur la figure et la partie hachurée représente I'intersection du graphe de
f et celui de I'identité. On en déduit que I’ensemble des points fixes de f, fix(f), est [—4, 3].
Le point fixe est —4 est localement minimal.

f(x)

Figure 8.7 — La fonction f de 'exemple 8.18
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Exemple 8.19
Soit la fonction f de R? dans R? définie par :

Foy) = ( fi(z,y) > B ( max(min(z, y), 0) + 2 max(min(z + 1,0), —2) >

fo(z,y) )/ \ max(max(z,y),0) + 2max(min(y + 1,0), —2)

On peut étudier la fonction f en découpant R? sur différents ensembles. La décomposition
de la fonction f est donnée par le tableau 8.1.

x>y <y
fi(z,y) = —4 f1( y): 4
< -3
r< -3 v= fo(w,y) = —4 fo(z,y) =
e o filz,y) = 4
y €] —3,—1] Non définie o) = 2y +2
‘ . f1($7y) =—4
> —1 Non définie
¥y= fQ(xa y) = max(y, 0)
fi(z,y) =2z +2 oo
< —
ze]—3, -1 y< -3 Folz,y) = —4 Non définie
’ fow,y) =2y +2 fo(z,y) =2y +2
o filz,y) =2x 42
> -1 Non défi
V= on et fo(z,y) = max(y,0)
fl(x7y) =0 P
< —
> 1 y< -3 Folz, ) = max(z, 0) — 4 Non définie
e fi(z,y) =0 .
y €] —3,-1] Fole,y) = max(z,0) + 2y + 2 Non définie
y>—1 fl(x7y):ma‘x(y70) fl(x,y):max(a:,())
B fQ(xvy) = max(:n, 0) fQ(J:a y) = max(y, 0)

TABLE 8.1 — Décomposition de la fonction f de ’exemple 8.19

Grace au tableau 8.1, nous pouvons calculer les points fixes de la fonction f. Les points
fixes de f sont donnés sous la forme d’un tableau 8.2

En conclusion, 'ensemble des points fixes de f est {(—4, —4)}U{(—4, -2)}U{—4} xR U
{(=2, -9} U{(=2,-2)} U {2} x Ry U{0, -4} U{(0,-2)} U{(z,9) € R? | y < = < O}.
L’ensemble des points fixes de f est représenté par la figure 8.8. Les points fixes (—4, —4),
(—4,-2), (-2,—4), (-2,-2), (0,—4) et (0,—2) sont localement minimaux car ce sont des
points fixes isolés i.e pour ces points fixes, il existe un voisinage sur lequel il n’existe pas
d’autre point fixe. Les points fixes (—4,0), (—2,0), (0, 0) sont également localement minimaux.

Remarque 8.5 (Globalement minimal et plus petit point fixe) Par extension, on pour-
rait définir une notion de points fixes globalement minimaux par :

VoeRe, flo)=vetv<u = v=u.

Cependant si le plus petit point fixe Ifp(f) est fini alors lfp(f) est 'unique point fixe
globalement minimal. En effet, il est clair que si Ifp(f) € R? alors il est globalement minimal.
Maintenant prenons un point fixe u, s’il était globalement minimal alors, comme Ifp(f) < u, on
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x>y z <y
r< -3 y<-3 Aucun point fixe ;j z :i
y€]—3,—1[| Non définie f; - :;1
y> -1 Non définie xyzzo‘l
re]—3,—1| Y=73 g;j Non définie
y €] —3,—1[ | Aucun point fixe g z :;
y> -1 Non définie “”y—Z—O?
x> -1 y<-3 yx_:_o4 Non définie
y €] -3,—1 yx::_()2 Non définie
y>-—1 Aucun point fixe z i 8

TABLE 8.2 — Points fixes de la fonction f de ’exemple 8.19

aurait u = lfp(f). Nous remarquons donc que la globale minimalité dans notre cas correspond
a la minimalité du point fixe.

Théoréme 8.3 (Conditions suffisantes de locale minimalité)
Soit f : R? — RY. Soit u € fix(f). On suppose, de plus, que f est semidifférentiable en

1. u est localement minimal ;

2. f! n’admet pas de point fixe non nul dans RY

3. pga (fo) < 1.
Ona3d — 2 = 1.

Démonstration

3 = 2 Par définition du rayon spectral.

2 = 1 On va montrer en réalité, '1 — 72. Supposons que u ne soit pas localement
minimal : ¥ 7 >0, 3k € B(0,r)NRL, h # 0, tel que u + h € fix(f). Prenons une suite
{7n}n>0 tendant vers 0. Pour tout n, il existe h,, € B(0,7,) "R tel que u+ hy, € fix(f)
avec hy, # 0. Posons, y, = hy|lhn|~' € S(0,1) "R qui est compact (dimension finie),
et quitte & extraire, il existe 7 tel que ||7]| = 1 et 7 € R? et y, — § quand n — +oc.
On obtient par la proposition 3.1.3

u+ [hnllyn) — f(u)
17|

- 1@ =0

lim H A
n—-+00
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(-4,0) (-2,0) (0,0)

(4-2)  (2-2)  (0-2)

(4-0) (24 (0:4)
Figure 8.8 — Ensemble de points fixes de I’exemple 8.19

d’ott, comme u et u + ||hy ||y, sont dans fix(f),

: U+ [|hnllyn —u N | . . 1ol
Jim | o] ~ f)| =opuis, tim_flg. ~ 5] =0
ce qui entraine,
1y = fa@Il = 0.
Finalement, on a montré qu’il existe ¥ non nul a coordonnées négatives qui est un point
fixe de f,. m

Exemple 8.20 (Application du théoréme 8.3 pour ’exemple 8.18)
On reprend la fonction f de ’exemple 8.18.
Au point —4, la semidifférentielle est ¢ — sup(0,t), sur R_, cette fonction est la fonction
identiquement nulle, elle n’admet donc aucun point fixe négatif non nul et le rayon spectral
est égal a 0.
Soit & €]—4, 3[, la fonction f est I'identité, elle est donc (semi)différentiable et la (semi)différentielle
est la fonction identité et donc elle admet un point fixe négatif non nul, de plus, le rayon spec-
tral est égal a 1.
En 3, la semidifférentielle vaut t — sup(2t,t), si t < 0 alors la semidifférentielle restreinte
a R_ est l'identité, elle admet, donc, un point fixe négatif et le rayon spectral vaut 1.
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Exemple 8.21 (Application du théoréme 8.3 pour ’exemple 8.19)

On reprend la fonction f de 'exemple 8.19. En tout point fixe, la fonction f est semidifféren-
tiable car au voisinage des points fixes, la fonction f est une somme de fonctions semidiffé-
rentiables. Nous nous intéressons a trois points fixes : (—4, —4), (—2,0) et (0,0).

En u; = (=4, —4) et au voisinage de ce point, la fonction f est égale a la fonction constante
(z,y) — (—4,—4), la semidifférentielle f,, . est la fonction nulle. Le rayon spectral de f;l est 0
et la semidifférentielle n’admet pas de point fixe négatif non-nul, le point fixe u; = (—4, —4)
est localement minimal.

En uy = (—2,0) et au voisinage de ce point, la fonction f est égale a la fonction (z,y) —
(2z + 2, max(y,0)), elle est donc semidifférentiable et la semidifférentielle f, est la fonction
(h1,hy) — (2h1,max(hsg,0). Le rayon spectral sur R? de f{LQ est 2, on conclut d’apres le
théoreme 8.2, ce point fixe n’est pas le plus petit point fixe de f. Mais, comme f{L2 n’admet
pas de point fixe négatif non nul, le point fixe us = (—2,0) est donc localement minimal.

En ug = (0,0) et au voisinage de ce point, la fonction f est égale a la fonction (z,y) —
(max(min(z,y),0), max(max(z,y),0)), elle est donc semidifférentiable et la semidifférentielle
fu, est la fonction (h1,hg) — (max(min(hy, he),0), max(max(hi, hy),0)). Le rayon spectral
de f{tg est 0 et la semidifférentielle n’admet pas de point fixe négatif non-nul, le point fixe
uz = (0,0) est donc localement minimal.

8.2.2 Applications affines par morceaux

Le théoreme de Danskin [Dan67] permet de différentier des maxima et minima d’applica-
tions différentiables. Nous utilisons ce théoreme pour prouver que le calcul de la semidifféren-
tielle est facile pour ce type d’applications et obtenons un résultat plus fort en montrant que
les applications affines par morceaux ont un développement limité exact.

Définition 8.7 (Applications affines par morceaur version géométrique)
On dit que f est affine par morceaux si elle est continue et s’il existe une famille finie
de convexes fermés {C;}cy, telle que

RYC | JCi, Y1k €T, 1#k, int(Cy) Nint(Cy) = 0. (8.3)
el

et fic, est affine pour tout i € I i.e pour tout j € {1,...,d}, fj\ci est affine.

Il serait plus intuitif de supposer que les C; soient des polyedres mais S.Ovchinnikov
montre qu’on obtient les mémes classes de fonctions avec des convexes fermés d’intérieur non
vides [Ovc02, ATO7].

Apres cette définition géométrique d’affine par morceaux, on va donner une définition
équivalente, plus analytique, qui nous rapprochera des fonctions étudiées par la suite.

Lemme 8.2 (Applications affines par morceaux version analytique)

Une application f est affine par morceaux ssi pour tout j € {1,...,d}, il existe un
ensemble fini A;, une famille d’ensembles finis { B, }4ca, et une famille de fonctions affines

{9ap}aca; beB, vérifiant :

i = min max g, p
1 aC Ay be By I

Une démonstration de ce lemme peut se trouver dans [Ovc02, AT07]. Dans [ATO07], les
auteurs donnent un algorithme explicite pour passer de la forme géométrique a la forme
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analytique et vice-versa.

Proposition 8.5 (Semidifférentielle d’applications affines par morceaux)

Si f est affine par morceaux alors, f est semidifférentiable pour tout u € R?. De plus,
on a pour tout h € R%, pour tout j € {1,...,d} :

(f1)j(h) = minmaxmgyp - h
a€A beB,

ot A={acA| fju)= ?é%};g“’b(u)} et B, ={bec B, | fj(u) = {lrggg%b(u)}.

Pour la démonstration, on aurait pu utiliser le théoreme de semidifférentiation sous le
signe sup énoncé par T.Rockafellar et J-B.Wets dans [RW98, Exercice 10.27], dans le cas ou
les inf et sup portent sur un nombre fini de fonctions affines. Pour un résultat plus général,
le lecteur est invité a consulter [AGN].

Ici, on va montrer la proposition 8.5 d’une autre maniere : on va montrer que, pour
la semidifférentiabilité, les applications affines par morceaux jouent le méme role que les
applications affines pour la différentiabilité classique. En effet, le “développement limité” a
I'ordre 1 au sens semidifférentiel du terme d’une application affine par morceaux est exact.

Lemme 8.3 (Développement limité exact des applications affines par morceaur)

Soit f : R? — R? une fonction affine par morceaux. Soit u € R?. Il existe un voisinage
V de u tel que pour tout u +h € V,

fluth) = f(u)+ fu(h)

Démonstration
Puisque f est affine par morceaux pour tout j € {1,...,d}, il existe un ensemble fini A, des
ensembles finis {B,}qca et une famille finie de fonctions affines g, tels que :

i = min max g, p
1 QA by I

Soient A = {a € A | f;(u) = irlang&b(u)} et pour a € A, on pose B, = {b € B, | fj(u) =
€B,

ga,b(u)}'

I existe V; tel que fjy, = minmaxg,p. Soit h € R? tel que w + h € V;. On a, par
! a€A beB,
conséquent :

fj(u+ h) = minmax g, (v + h) qui équivaut a f;(u + h) = min max(gq,(w) + mep - h)
a€A beB, a€A bEB,

Comme min max g, 5(u) = f;(u), on conclut que :
acA beB,

fi(u+h) = f;(u) + min max(ma, - h) .
ac€A beEB,

Finalement, on a (f;),(h) = minmax(mgyp - h) avec a € A et b € By, fi(u+ h) =
acA beB,
fi(w) + (fj)y,(h). Puis, en prenant ¥V = N;V;, on conclut que f(u+ h) = f(u) + f,,(h). n
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Corollaire 8.1 (Direction de descente)

Soit f : RY — R?, et soit u € fix(f), si, de plus, f est affine par morceaux, alors u est
localement minimal si et seulement si f, n’admet pas de point fixe non nul dans RY.

Démonstration
On a déjad montré au théoreme 8.3 que le fait que f, n’admette pas de point fixe négatif
non-nul impliquait que u était localement minimal.

Maintenant, supposons que f, admette un point fixe hg négatif non-nul et soit un voisinage
V de u. D’apres le lemme 8.3, il existe un voisinage Vy de u tel que f(u+h) = u+ f,(h) pour
tout h tel que u+ h € V. Il existe a > 0 tel que u + ahg € Vo NV et d’oli, par homogénéité
de fl, f(u+ ahg) =u+ ahy < u et donc u n’est pas localement minimal. =

Exemple 8.22 (Suite de ’exemple 8.18)

On reprend la fonction f de (8.18). Cette fonction est clairement affine par morceaux d’apres
le lemme 8.2. En —4, la semidifférentielle vaut ¢ — sup(0,t), elle n’admet pas de point fixe
négatif. En tout point fixe z €] — 4, —3], la semidifférentielle f. admet un point fixe négatif
non-nul.

Exemple 8.23 (Suite de I’exemple 8.19)

Nous reprenons la fonction de I'exemple 8.19. Le tableau 8.1 donne une famille de convexes
fermés (C;);cr dont les intérieurs sont disjoints (ou il faut considérer x > y a la place de
x >y, découper x > —1 en & > 0 et z € [—1,0], remplacer y €] — 3, —1] par y € [-3,—1]...)
sur lequels, la fonction f est affine et donc f est affine par morceaux par définition.

On a déja vu dans I'exemple 8.21 qu’aux points fixes (—4, —4), (—=2,0) et (0,0), les semid-
ifférentielles n’avaient pas de points fixes négatifs non nuls. On peut montrer que pour tout
point fixe u localement minimal de f,, n’admet pas de point fixe négatif non-nul.

Soit un point fixe (ui,v1) tel que uy = —4 et v; > 0, la fonction f au voisinage de ce
point fixe est la fonction (x,y) — (—4,y) et donc la semidifférentielle au point fixe (u1,v1)
est la fonction (hy,he) +— (0, he), cette fonction admet, par exemple, (0,—1) comme point
fixe négatif non-nul. On trouve, de méme, (0, —1) comme point fixe négatif non-nul pour la
semidifférentielle aux points fixes (ug,v2) tels que ug = —2 et vg > 0.

Maintenant, considérons, (us,vs) tels que v > ug > 0. On peut trouver un voisinage de
(us,vs3) telle que f soit égale & (x,y) — (min(z,y), max(z,y)) la semidifférentielle au point
(us,v3) est (hy,hs) — (min(hq, ha), max(hi, ha)), cette fonction admet donc, par exemple,
(—1,—1) comme point fixe négatif non-nul.

Maintenant, considérons, (u4,v4) tels que vy > 0 et ug = 0. On peut trouver un voisinage
de (us,v3) telle que f soit égale a (x,y) — (max(z,0),y) la semidifférentielle au point (u4, vs)
est (h1, h2) — (max(hy,0), he), cette fonction admet donc, par exemple, (0, —1) comme point
fixe négatif non-nul.

8.2.3 Applications contractantes au sens large

Dans cette partie, on trouvera souvent des additions de vecteurs et d’'une constante, en
réalité, il s’agira de ’addition d’un vecteur et du vecteur dont toutes les coordonnées sont
égales a cette constante. De méme pour les inégalités entre des vecteurs et des constantes,
on écrira z < pu avec u dans R pour dire que z est plus petit que le vecteur dont toutes
les coordonnées sont égales a pu, le contexte précisera quelles sont les additions et inégalités
classiques et les additions et inégalités constantes-vecteurs.
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Définition 8.8 (Fonction contractante au sens large)

Soit f : R? — R? f est dite contractante au sens large si pour tout z,y € R?

1/ (=) = FWIl < llz =yl

Par la suite, nous dirons simplement contractante a la place de contractante au sens large.

Remarque 8.6 Une fonction f est contractante au sens large ssi toutes les coordonnées f;
sont contractantes au sens ou |fi(x) — fi(y)| < ||z — y||.

Exemple 8.24 (Applications croissantes sous-additivement homogeéne)

On dit qu’une fonction g : R? — R? est sous-additivement homogene si pour tout ¢ € R, pour
tout u € Rd, g(u+t) < g(u) +t, la somme u + ¢ est égale au vecteur qui a pour coordonnée
u; +t. Automatiquement, on a g(u) — t < g(u — t) pour tout u € R%, pour tout ¢+ € R*. Pour
cela, il suffit de voir que g(u —t +1t) < g(u —t) + ¢.

Soit g une fonction monotone et sous-additivement homogene. Soit z, y € R?, on a donc par
définition de la norme infinie — ||z — y|| < z —y < || — y|| (au sens ou toutes les composantes
de z — y sont encadrées par —|z —y|| et ||z —y||). Par croissance de f, on obtient f(y —
lx —y|) < f(x) < f(y+ ||l — y||) et finalement par sous-additivité homogene, on conclut que

fy) = llz—yll < f(z) < fy) + |z —yl| Lot [[f(x) — fW)I < llz -yl

Exemple 8.25 (Limite simple de fonctions contractantes)
Soit (gn)n>0 une suite de fonctions contractantes convergeant simplement vers une fonction
g. La fonction g est contractante.

En effet, soit n € N et 2,y € R, [|gn(2) — ga(®)l| < [lz — yll d'0tt gn(z) < [lz = yll + gn(y)
et gn(y)+ < ||z — yll + gn(z) puis par passage a la limite g(z) < [lz —y[| + g(y) et g(y) <
|z — yll + g(z) et finalement |[g(x) — g(y)|| < [l — .

Exemple 8.26 (Inf sup d’applications contractantes)
Soient S, T deux ensembles non vides et (fs¢)ses une famille d’applications contractantes. La
teT

fonction f = 1nf sup telle que f(z) € R est contractante.
Ster

En effet, soient s,t € S x T, z,y € RY, ||for(x) = fsr ()] < |l —yl| dont fos(z) <
|z —yll + fst(y) et fse(y)+ < ||z — y|| + fs,+(x) puis en prenant successivement le supremum
sur T puis I'infimum sur S on obtient f(z) < [z —y| + f(y) et f(y) < ||z —y| + f(x) et
fnalement |£(z) — /()] < 1z — .

Exemple 8.27 (Applications affines a vecteur directeur sous stochastique)

Soient i € {1,...,d} et a' € R? tel que a? > 0 et Zaé- < 1letb e RL La fonction f

j=1
définie, composante par composante x = fi(x) = at- :B—I— b; est contractante. Soient x,y € Rd,
1f(z) = f(y)ll = sup Za — i) < sup Za]\lx—yH<Hx—yll
i€{l,d} S ze{ e} 5

Contre-exemple 8.2 (Somme de variables)
Soit la fonction f qui & z € R? associe Zwl sur la premiere composante et 0 sinon. En
=1

prenant x = 1, le Vecteur dont toutes les coordonnées valent 1 et y le vecteur nul, on a
1f(z) — H—szzl—d>||90—y||—\|x||— Slupdlérzl—1
Z bAd b
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Rappelons que la norme || - || définit la norme infinie, la contraction s’entend donc au sens
de cette norme.

Proposition 8.6 (Semidifférentielle d’une contraction)

Soit ¢ : R? — R? une fonction contractante et soit € RY. Si ¢ est semidifférentiable en
z, alors gl est contractante.

Démonstration

Par définition de la semdifférentielle, ¢/, est la limite simple de ¢,,* (g(z+t,h)—g(x)) en prenant
(tn)nen une suite qui tend vers 0. D’aprés exemple 8.25, la fonction g/, est contractante au
sens large. n

La contraction d’une fonction assure que le rayon spectral de la semidifférentielle ne dé-
passe pas 1. Ce résultat qui va étre utilisé pour en déduire une équivalence entre le rayon
spectral et I’ensemble des points fixe non nul de la semidifférentielle.

Proposition 8.7

Soit f : RY — R? une fonction contractante au sens large et soit v € R?%. Si, de plus, f
est semidifférentiable en u alors f/ n’a pas de point fixe dans R?\ {0} ssi pra (f1) < 1.

Démonstration
Il suffit de montrer que pga ( f1) < 1. Tout d’abord, remarquons que comme la fonction f est

une contraction au sens large, alors, d’apres la proposition 8.6, f/, est aussi une contraction au
sens large. Supposons pga (f,) > 1. Tl existe > 1 et € R? \{0}, tels que f/(x) = pz. D’ou

Il fi(x) — £L0)]] = ||f.(@)|| = pllz]| > ||=||, ce qui contredit le fait que f,, soit contractante. m

La contraction est une hypothese cruciale pour passer de la minimalité locale a la minimal-
ité globale c’est-a-dire, dans notre cas, nous allons montrer que le seul point fixe localement
minimal est le plus petit point fixe.

Théoréme 8.4 (Unicité du point fixe localement minimal)

Soit f: RY — R? et soit u € fix(f), supposons f contractante au sens large alors u est
localement minimal si et seulement si u est le plus petit point fixe de f.

Pour prouver ce théoreme, nous prouvons ’existence d’un retract non-linéaire. Cette ap-
proche a déja été utilisée dans [CGGT05] pour prouver qu'un point fixe était le plus petit
point fixe des qu’il était atteint par une unique politique.

Lemme 8.4 (Retract non-linéaire)

Il existe une application P : R? — fix(f) croissante contractante qui vérifie P?=Pet

fix(P) = fix(f).

Démonstration
On suit I'idée de Gaubert et Gunawardena dans [GG04], nous proposons de construire la

fonction P comme suit : P(z) = lim f¥(y) ot y = limsup f'(z). Comme f est contractante
k=00 l—+o0

au sens large et que u € fix(f) alors pour tout k € N et pour tout z € R%, || f*(x) — f*(u)|| <
|z — ul|, donc ||f¥(x) —u|| < ||z — u||, par conséquent {f¥(z)}ren est bornée pour tout z €
R
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On pose pour tout z € R? : Q(z) = gfl sglz (x) = kgrfm su>1?C f™(x). Comme {f*(x)}ren
Zin> m>

est bornée, Q(x) existe et est unique.
Soit z € R? et k € N sup f*(z) > f™(z) pour tout m > k puis comme f est croissante,
n>k

f(sup f™(x)) > f(f™(x)) pour tout m > k et en prenant le sup sur m > k a droite on obtient
n>k

f(sup f*(z)) > sup f(f™(x)) en faisant tendre k vers +o0, et en utilisant la continuité de f,
n>k m>k

on obtient f(Q(z)) > Q(x).
Finalement, par croissance de f, on déduit que {f'(Q(z))}ien est une suite croissante
majorée car bornée, elle converge et on peut poser :

P(z) = lim f(Q(x))
=400
La fonction f est contractante, donc ) est contractante en tant que inf sup d’applications
contractantes (exemple 8.26) et P est contractante en tant que limite simple d’applications
contractantes (exemple 8.25). De plus, par construction P est croissante car f.
Enfin f(P(z)) = f(lim f'(z)) = lim f'*!(z) = P(z), ce qui entraine que pour tout z € R?,
P(z) € fix(f). Par ailleurs,

P(P(z)) = lim f'limsup f*(P(x))]

l=+00 k—+o00

d’ou P(P(x)) = P(z) puisque P(z) € fix(f).
On a montré que fix(P) C fix(f), I'inclusion inverse est évidente. n

Démonstration (Théoréme 8.4)
Prenons une application P comme dans le lemme 8.4. On suppose que u est localement
minimal mais pas le plus petit point fixe. Il existe v € fix(f), tel que inf(v,u) # w. On
pose wy = inf(v + ¢,u) avec t > 0. Soit ¢ > 0, par croissance de P, P(w;) < P(u) = u et
P(wt) < P(v +t). De plus, comme P est contractante |P(v+t) — P(v)|| < [[v +t —v| = ¢,
et par définition de la norme infinie, P(v+1t) < P(v)+t = v+t et on conclut que P(w;) < wy.
Soit maintenant, to = inf{t > 0 | wy = u}. Pour tout 0 <t < tg, P(w) < wy < wyy = u et
par le lemme 8.4, P(w;) € fix(f). La fonction P étant continue et w; dépendant continuement
de t, P(w:) tend vers u quand ¢ tend vers ¢y ce qui contredit la locale minimalité de wu.
Finalement, u localement minimal implique u est le plus petit point fixe. La réciproque
est immeédiate. n

Exemple 8.28
Soit aw > 1/4. Considérons la fonction f définie par :

few = (Yre )

max(x,y)

La fonction f est contractante puisque ||v/|y| + a — /|| + a|| < (2v/@) 7 H|(z,y) — (2, )]
L’ensemble des points fixes est {(z,7) € R? |z > (1+ 1+ 4a)/2, y = 2 — a}.

Soit (z,y) € fix(f), tel que z = y = (1 + V1 +4a)/2 = ¥(«). On pose, de plus, que
v(a) = 24/¢(a) + a on en déduit que la semidifférentielle de f en (¢ (a), ¥ («)) est la fonction
h +— (ha(v(a))~ !, max(hy, he)). On note cette fonction f{p(a)- Pour montrer que ce point
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fixe est le plus petit, il suffit de montrer qu’il est localement minimal et on peut utiliser le
théoreme 8.3. Soit A > 0 et h = (hy, ho) # 0 tels que h € R? et leb(oc)(h) = Ah ce qu’on peut
traduire par :

he = Ay(a)hy
)\hg = Inax(hl, hz)

ou encore { 9 ha = Xy(e)h
A y(a)hy = max(hy, My(a)hy)

On en déduit que /\2fy(a)h1 > hi et que )\27(oe)h1 > Ay(a)hy. La premiére inégalité
implique A?y(a) < 1. Par ailleurs, on remarque que si h; = 0 alors h est le vecteur nul donc
hi < 0. Ceci entraine que X\ < 1 (que 'on peut aussi déduire des propriétés de contraction
de f). On conclut que 0 < X\ < inf(y/v(a)~1,1) = \/7v(a)~! < 1. Le rayon spectral de f,fp(a)
sur R? est donc strictement plus petit que 1, en conclusion (¢)(a),(c)) est bien le plus petit
point fixe de f.

En conclusion, en concaténant le théoréeme 8.3, le corollaire 8.1 et la proposition 8.7, si f
est affine par morceaux et contractante au sens large, on obtient une condition nécéssaire et
suffisante de minimalité de point fixe fini :

Théoréme 8.5 (Caractérisation du plus petit point fize)

Soit f : RY — R?, croissante, affine par morceaux et contractante. Soit u € fix(f). Les
assertions suivantes sont équivalentes :

(1) u est le plus petit point fixe;

(2) fI n’a pas de point fixe non nul dans RY

(3) pra () < 1.

Démonstration

Puisque f est contractante au sens large d’apres le théoreme 8.4, le plus petit point fixe u de f
est 'unique point fixe localement minimal, I'assertion (1) est donc équivalent & la proposition
"u est localement minimal”. De plus, on a montré dans le théoréeme 8.3 que (3) = (2) =
(1).
Il suffit donc de prouver les implications inverses. D’apres le corollaire 8.1, comme f est
affine par morceaux alors (1) = (2). Enfin, d’apres la proposition 8.7, (2) = (3) ce qui
acheve la preuve du théoreme. n

Exemple 8.29
On considere la fonction f définie par :
min(max(x,0), max(y, 0
o = (| im0 st )

max(max(z,0), max(y,0))

On a déja vu que I’ensemble des points de f était égal & {(z,y) € R? | y > x > 0}. Soit
un point fixe (u,v) # (0,0).

Supposons que v > 0 et u = 0. D’apres la proposition 8.5, la semidifférentielle en (u,v)
est la fonction h — (max(hy,0), he) et cette fonction admet un point fixe négatif non nul (par
exemple (0,—1)) et donc (u,v) n’est pas le plus petit point fixe de f.

Maintenant, si u et v sont strictement positifs et vérifient v > u. D’apres la proposition 8.5,
la semidifférentielle de f en (u,v) est la fonction h +— (hy,h2) si v > u et la fonction h +—
(min(hq, he), max(hi, he)) et dans les deux cas, le vecteur (—1,—1) est un point fixe négatif
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non-nul de la semidifférentielle et donc dans les deux cas (u,v) n’est pas le plus petit point
fixe de f.

Finalement, en prenant (u,v) = (0,0), la semidifférentielle en (0,0) est la fonction h
(min(max(h1,0), max(hg,0)), max(max(hy,0), max(hg,0))) et sur R? la semidifférentielle en
(0,0) est la fonction nulle et donc n’admet pas de point fixe négatif non nul et donc (0,0) est
le plus petit point fixe de f.

Exemple 8.30
Soit la fonction f définie par :

1 1
Few) 3 min(x,y) + 3 max(z,y) + 5
r,Y) =

. 3
max(min(z + 7y,9), 0)

La fonction est clairement croissante et est affine par morceaux car la premiere coordonnée

5 1 1 1 5
est égale a la fonction (z,y) — min(max(gx, 5% + gy), max(gx + SV Ey)) + 5. La fonction
est également contractante en tant que min-max d’applications contractantes.

L’ensemble fix(f) est {(z,y) € R? | 42 = 3y + 30, 30 > y > 0}. Le point (15/2,0) est
clairement le plus petit point fixe de f. Calculons les semidifférentielles en tout point fixe de
f. Au point (15/2,0), la semidifférentielle de f est la fonction :

1 1

—h —h
(h1, h) — f(/15/2,0)(h) = 3 1+ 92

max(hg,0)

On conclut que h = f('070)(h) implique que hy = 0 puis que h; = 0. Finalement le seul
point fixe négatif de f(/o,o) est 0 ce qui implique que (0,0) est le plus petit point fixe.
Soit (z,y) € fix(f) tel que 30 > y > 0. Au point (z,y), la semidifférentielle de f est la

fonction :
b+ Ly
(h1,ha) = [, (h) = ( 3 1h 27 )
2

Le point (—1,—4/3) est un point fixe négatif de f(’l, ,) €€ qui montre bien que (z,y) n’est
pas le plus petit point fixe de f.

Contre-exemple 8.3

On reprend la fonction f de I'exemple 8.19. On ne peut pas utiliser le théoréeme 8.5 pour
caractériser le plus petit point fixe de f : la fonction possede plusieurs points fixes localement
minimaux. On remarque aussi que I’ensemble des points fixes de f n’est pas connexe par arcs
car la fonction n’est pas contractante.

De maniere duale, tout le travail développé dans ce chapitre peut étre appliqué pour
calculer le plus grand point fixe. On pourrait donc appliquer ces travaux pour prouver qu’un
point fixe est unique en montrant qu’il est a la fois le plus petit point fixe et le plus grand
point fixe.
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8.2.4 Raffinement de I'algorithme d’itération sur les politiques

Le théoreme 8.5 permet de construire une étape supplémentaire dans ’algorithme d’itéra-
tion sur les politiques dans le cas affine par morceaux contractant et croissant.

Soit une fonction f affine par morceaux, contractante et croissante, elle est donc de la
forme :

min  max P .z 4+ R (¢)
a€A(i) beB(ia)

ou, pour tout i € {1,...,d}, A(i) et B(i,a) sont des ensembles finis, pour tout a € A(7)
d

et b € B(i,a), pour tout j € {1,...,d}, Pl-‘;-b >0 et ZP{;I’ < 1. Pour a € A(i) et b € B(i,a),
j=1

les éléments R sont des nombres réels.
On note :

O={r:{l,....d} = |J A@)|n(i) =m € A(i)}

i=1,...d

d’ou la formulation :

f =min f7 (00)

well

ot I'application f™ : R? — R? est telle que pour tout z € R? et pour tout i € {1,...,d},

fli(@) = ynax Pz + RY (8.4)

Les applications f™ sont des applications convexes car toutes leurs fonctions coordonnées
sont des maxima d’applications affines. De plus, elles sont croissantes en tant que maxima
de fonctions affines dont les vecteurs directeurs sont des vecteurs positifs. En outre, en vertu
de (8.1), le plus petit point fixe de f est fini si et seulement si aucun plus petit point fixe

d’une application f™ n’a de coordonnée —oo et au moins I'un de ces points fixes appartient a
R%.

d
Remarque 8.7 Le nombre de politiques est fini, donné par H card(A(7)).
i

Pour prouver la convergence de ’algorithme 8, nous devons faire une hypothese sur les plus
petits points fixe des applications f™. La prémiere nous permettra d’utiliser le théoréeme 8.1 :

Vrell lip(f™) e RY (H1)

La seconde hypothese permet de considérer les applications f et f™ uniquement en tant
qu’applications dans R%. On suppose que toute les politiques f™ possede un plus petit point
fixe dans R? au sens ot pour tout 7 € II, il existe un vecteur 2™ € R? tel que 2™ < x pour
tout point fixe z € R de f™. On note ainsi I’hypothese :

Vrell, 32" eR? (f"(z) =z,2 € RY) = 2" <z (H2)
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Algorithme 8: Calcul du plus petit point fixe par itération sur les politiques

Entrées : Soit f une fonction de la forme (¢).
Sorties : Le plus petit point fixe de f dans RY.
début
Choisir une politique 7°, k = 0;
Détermination de la valeur (Dy) :
Calculer le plus petit point fixe u* de f”k;
Amélioration de la politique (Iy) :
si f(uf) < u* alors
Choisir 7%+ telle que f(u*) = f’rkﬂ(uk);
Aller a 'étape (Dg41);
inon// f(u*) = u*
Calculer ay, := p(f1);
si ap < 1 alors

‘ retourner «*, le plus petit point fixe de f;
sinon// a; =1
Prendre h € RE\{0} tel que f/,(h) = h;
pour chaque j € {1,...,d} faire

Choisir 7°1(5), Paction a qui atteint le minimum dans

(£1)3(h) = min(f),e(h) ot Aj = {a € A(j) | fa(u®) = f(u")};

acAj

0

| Aller a I'étape (Dg41).

Théoréme 8.6 (Convergence en temps fini de l’algorithme)
Si (H1) ou (H2) sont satisfaites, les propriétés suivantes sont vraies :

1. La suite (ug)r>0 générée par 'algorithme 8 est strictement décroissante.

2. L’algorithme retourne le plus petit point fixe de f en temps fini.

Le lemme suivant est un analague du théoreme 8.1 dans le cas des applications sur R,
Lemme 8.5

Soit g : RY — R? croissante et contractante au sens large. Supposons que g possede un
plus petit point fixe v dans R?. Alors les assertions suivantes sont vraies :

1. u est le plus petit élément de ensemble {z € R? | f(z) < 2} ;

2. u est 'unique solution du probléeme d’optimisation :

d
Min {Z x| glx) <z, z€ Rd} (P)

Démonstration (Lemme 8.5)

Le vecteur u est un point réalisable de (P). Si x est un autre point réalisable, comme g
est croissante et contractante au sens large et posséde un point fixe, alors (¢*(x)); est une
suite décroissante et bornée. Appelons y la limite de ¢* (x), nous obtenons y < x et y est
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un point fixe fini de g d’ou y > w ce qui montre la premiere assertion. On en déduit que

Z u; < Z yi < Z ;. Comme x est un point réalisable arbitraire, il s’ensuit que u

1<i<d 1<i<d 1<i<d

est une solution optimale. Si x est une solution optimale, on doit avoir Z u; = Z x; et
1<i<d 1<i<d

puisque u < x, on conclut que u = x ce qui montre la seconde assertion. n

Démonstration (Théoréme 8.6)

1. Le résultat est établi dans Gaubert, Goubault et al dans [GGTZ07, Theorem 3| dans
Fe
R? n’est pas un point fixe de f alors il existe 7°71 tel que f(u*) = f™  (u*). Soit
E = {z ¢ R? | f”kﬂ(:c) < z}. Sous (HI), ™" possede un plus petit point fixe

. N . < . . k
uF*tl e RY qui est d’apres le théoreme de Tarski et la croissance de f7™ +1, le plus
k+1
U

le cadre de I’hypothese (H1). Nous en redonnons la preuve ici. Soit k& > 0. Si u
k41

petit élément de E. Sous (H2), f’rk+1 posseéde un plus petit point fixe dans R?,
qui est d’apres la premiere assertion du lemme 8.5, le plus petit élément de I’ensemble
E. Or, comme u* € FE et donc v < w*. De plus, par croissance de f“kﬂ, on a
f’rk+1(uk+1) =uFtl < f”k+1(uk) = f(ug) < ug. Maintenant si uy est un point fixe mais
pas le plus petit alors il existe h € R non nul tel que u**! < f(u* +h) = u* + h < u¥.

2. Deux politiques ne peuvent pas étre sélectionnées deux fois puisque, d’apres le point 1,
la suite générée par ’algorithme est strictement décroissante et comme le nombre de
politiques est fini alors ’algorithme retourne le plus petit point fixe en au plus card(II)
étapes. [

Nous avons déja montré au théoreme 8.1 comment calculer le plus petit point fixe d’une
fonction associée & une politique lorsque I'hypothese (H1) est vérifiée. En effet, une fonction
associée a une politique est une fonction convexe en tant que supremum de fonctions convexes.
La deuxiéme assertion du lemme 8.5 nous dit aussi que sous 'hypothese (H2), le plus petit
point fixe d’une fonction associée a une politique se calcule par optimisation convexe. nous
résumons ce résultat sous la forme d’un corollaire.

Corollaire 8.2 (Calcul du plus petit point fixe d’une politique)

Si (H1) ou (H2) sont satisfaites alors pour tout = € II, lfp(f™) est I'unique solution du
programme linéaire :

d
Min {Z zi | ff(x) <z, x€ Rd} (Pr)

Il nous reste a donner des méthodes pour calculer le rayon spectral d'une application
homogene et continue.

8.3 Aspects numériques et pratiques de la minimalité

Le but de cette section est d’expliciter des méthodes pour calculer ou évaluer le rayon spec-
tral. Dans le théoreme 8.5, nous avons caractérisé les points fixes grace au rayon spectral de la
semidifférentielle aux points fixes. Il faut donc trouver une méthode pour calculer ou évaluer
le rayon spectral et trouver un certificat pour prouver que le rayon spectral est strictement
plus petit que 1 ou qu’il est strictement plus grand que 1. On verra que le cas problématique
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est le cas ou le rayon spectral vaut 1. La sous-section 8.3.1 traite de I’encradrement du rayon
spectral, cet encadrement se base sur résultat de Nussbaum [Nus86] puis dans la section 8.3.2,
nous présentons le cas particulier des fonctions min-max homogenes.

8.3.1 Encadrement du rayon spectral
Méthode des puissances et borne supérieure du rayon spectral

En dimension finie, pour un coéne C' convexe fermé pointé non réduit a {0} et d’intérieur
non vide et une fonction continue, croissante et homogene g, on va pouvoir encadrer le rayon
spectral de g. En dimension finie, il existe d’autres définitions équivalentes du rayon spectral.

Nous commencons pare la définition du rayon spectral relatif & un cone *.

Définition 8.9 (Rayon spectral relatif a un coéne)
Soit C' un cone convexe fermé pointé. Soit une fonction continue g homogene de C' dans
C. On appelle rayon spectral relatif au cone C

N . 1/k
pelg) = sup limsup [|g" (2)]loo

zeC k—oo

Une autre définition équivalente est le rayon spectral de Bonsall.

Définition 8.10 (Rayon spectral de Bonsall)
Soit C' un cone convexe fermé pointé. Soit une fonction continue g homogene de C dans
C'. Le rayon spectral de Bonsall est défini

pc(g) = lim  sup |g"(z)]|
Tz <a

zeC

= inf sup [g"(z)] .
"=z <
zeC

Mallet-Paret et Nussbaum ont montré dans [MPNO02] qu’en dimension finie, I’égalité ()
est satisfaite :

pclg) = pc(g) = pc(g) €)

Remarque 8.8 Mallet-Paret et Nussbaum, dans [MPNO02], ont montré que 1’égalité (&) de-
meurait vraie en dimension infinie lorsque le rayon spectral est plus grand qu’une mesure de
compacité.

De plus, Nussbaum a montré dans [Nus86], qu’en prenant C' = Rﬂlr, on a, de plus :

pc(g) = inf max 9i(z) (8.5)

z€int(C) 1<i<d x5

B . gi(x)
= sup min
rCRY 1<i<d
+ z;#0
240 T F

(8.6)

1. Nous traduisons ainsi le terme “cone spectral radius” [MPN02].
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Le résultat reste valide en prenant C = R? et g : C — C. Nous supposerons maintenant
que C = R?. En utilisant la définition du rayon spectral de Bonsall (définition 8.10), on
obtient que pc(g?) = (pc(g))? pour tout entier p > 1.

Soit y € int(C'). On déduit, en utilisant le résultat de Nussbaum de ’équation (8.5), pour

tout p > 1 entier :
1
P »
pc(g) < max (gz(‘y))
Yi

Pour tout 7 € {1,...,d}, y; est strictement négatif d’ou 'nalin d(yj) < y;, ce qui équivaut a
j=1,..,

. ~1
Ny~ > 1.
(i—l,l{l,d vilyy 2
De plus, nous déduisons de ¢”(y) < 0 que, pour tout i € {1,...,d} :
( min y;)y; 97 (y) > g} (y)

d’ou :
yi gl (y) < —( min_y;) "} (—g!(y))

=1,...,

en prenant le max sur ¢, on conclut que :

max g gl (y) < ( max —y;)"" max (—g(y)) -

i=1,..., 7j=1,....d i=1,....d
En posant M = ‘n}axd —y; > 0, on obtient que :
J: EARAS)
pelg) < (max gf (y)y; )P < M7YP|g7(y)]| 7 (87)

‘1/10

Or la lim sup quand p — oo de Mﬁl/p”gp(y)”l/p est limsup ||g”(y)||/? puis, en prenant le
p——+00

supremum sur int(C') on obtient, pour tout y € int(C') :

< 1 . f p fl l/p
ole) < lmint(ae o))

< 1 b -1 1/p

< gigop(g%gz Y)y; )

< sup limsup||gP()IM" < pelg) = pely) -
z€int(C) p—+o0

En conclusion, (112a<xd 9 (v)y; H/P converge vers po(g) quand p — co. Cette majoration
<i<

donne une méthode pour prouver que po(g) < 1.

Algorithme 9: Méthode de la puissance pour le calcul du rayon spectral

Entrées : Une fonction homogene croissante contractante au sens large g et un vecteur
Yy € RY
Sorties : Une preuve que ppa (g) <1

. (max gi(y)>;

1<i<d Y
k=1;
tant que pl’C > 1 faire

k
L pk = (max 9:Y) (y)>
1<i<d  Y;

L’algorithme 9 peut ne pas terminer si pc(g) = 1.
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Borne inférieure par la formule de Collatz-Wielandt

On peut également utiliser le résultat de Nussbaum (8.6) pour calculer la borne inférieure
du rayon spectral. Prenons x # 0, et posons a(p,z) = 1<i£1dgf(a:)xi_1, on obtient par con-
séquent :

pclg) > alp,x)t/?

Cette minoration donne une borne valide du rayon spectral mais cette méthode d’approxi-
mation est difficilement implémentable, en effet, il faut choisir un « bon » rang p et un « bon »
vecteur x non-nul pour avoir une borne intéressante c’est-a-dire  non-nul et p € N* tels que
a(p,z)'P > 1.

8.3.2 Fonctions min-max homogeénes

Une application f : R? — R est appelée application min-max homogene si toutes ses
coordonnéees sont des fonctions min-max homogenes. La définition 8.11 est inspirée par Gu-
nawardena [Gun94] et Olsder [Ols91].

Définition 8.11 (Fonctions min-max homogénes)

Une fonction f : R? — R est une fonction min-max homogenes des variables hq, ..., hq
si elle s’écrit : X +— min(X, X), max(X, X), hy,...,hq,0.

Une application f : R? — R? sera dite min-max homogene si toutes les coordonnées f;
sont des fonctions min-max homogenes.

Exemple 8.31
La fonction h — min(h;, max(hs, hs,0) est une fonction min-max homogene.

Exemple 8.32
L’application f : R? — R? définie par :

max(z, max(z,0))
fl@,y,2) = min(z, 0)
max(x,y, 2)

est min-max homogene.

Contre-exemple 8.4

La fonction qui & h associe min(hy + hsz,0) n’est pas une application min-max homogene.
En effet, elle n’est pas contractante et on verra dans la proposition 8.9 qu’une application
min-max homogene est contractante.

Proposition 8.8 (Stabilité des applications min-max homogénes sur Zd)

Une application g min-max homogene vérifie g(Z%) C Z%.

Démonstration

Pour tout 7 € {1,...,d}, h — h; est & valeurs dans Z si h appartient & Z%, la fonction nulle
est également & valeurs dans Z. Soit une famille de fonctions { fx}rex telle que fj : 7%~ 7
ou K est fini et non-vide vérifie %15}({ fi : Z% — Z, ceci est vrai aussi pour un min. n
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Proposition 8.9 (Contraction d’une application min-max homogéne)
| Une application min-max homogene est contractante au sens large.

Démonstration

Pour tout i € {1,...,d}, les applications h — h; sont contractantes au sens larges puisque

|hi—hi| < sup |h;—h}| = ||h — I/||. La fonction nulle est également contractante. Maintenant,
i=1,...

comme un min-max de fonctions contractantes est contractante alors une fonction min-max

homogene est contractante. n

Proposition 8.10 (Rayon spectral d’une application min-max homogéne)

Soit ¢ une application min-max homogene sur R%. Soit e I'élément de R% tel que e¢; = —1,
pour tout ¢ =1,...,d.
Les assertions suivantes sont satisfaites :

1. pga (fi)(g) €{0,1}.
2. pra (fi)(g) =0 = lim g"(e) =0.

3. La limite lim g¢"(e) est atteinte en au plus d itérations.
k—-+o0

Démonstration
Puisque ¢ est une fonction min-max homogene, elle est croissante, contractante et homogene
et donc ¢g(0) = 0. On a par conséquent [|g(e)|| < |le]| = 1 et comme g(e) < 0 d’ou g(e) > e.
En utilisant la monotonie de g, on déduit que (g*(e)) k>0 est une suite croissante et majorée
par le vecteur nul, elle est donc convergente vers b > 0. Comme g préserve les entiers alors g
converge vers b € Z% en au plus d pas ceci démontre le point 3.

Supposons que b = 0. Pour tout y € R%, il existe ¢ > 0 tel que 0 > y > te et comme ¢
est monotone et homogene alors 0 > gk(y) > tgk(e) = 0 pour tout £ > d ce qui implique que
pra (fi,) = 0. Si b < 0, nous avons g(b) = b donc pga (f},) > 0 et g est contractante comme

pga (fi,) < 1. Ceci prouve les points 1 et 2. n

D’autres cas particuliers permettent de résoudre facilement les problemes de points fixes
lorsque la fonction est monotone, affine par morceaux, contractante au sens large. Si la fonc-
tion coincide, sur le cone négatif, avec une application linéaire alors le probleme devient de
singularité de matrices. Le probléeme devient particulierement facile lorsque la matrice asso-
ciée a l'application linéaire est stochastique puisqu’elle admet dans ce cas, comme point fixe
négatif le vecteur qui a pour coordonnée —1 partout.
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CHAPITRE 9

CALCUL DE PLUS PETIT POINT FIXE : APPLICATIONS A
L’ANALYSE STATIQUE ET AUX JEUX STOCHASTIQUES

Dans ce chapitre, nous présentons quelques applications des théoremes de minimalité
développés dans le chapitre 8. Nous nous intéressons en particulier aux jeux stochastiques
dont la valeur est a la fois la limite des itérées de 'opérateur de Shapley et le plus petit point
fixe de cet opérateur. De plus, pour travailler avec des applications affines par morceaux, nous
considérons des opérateurs définis a partir des actions pures. Dans la premiere section 9.1, nous
étudions des jeux stochastiques particuliers ol les actions optimales sont mixtes et chargent
toutes les actions, puis nous nous intéressons a des jeux stochastiques positifs particuliers :
dans un premier temps, nous regardons des jeux ou les joueurs n’ont que deux choix a chaque
état, ils peuvent soit continuer a jouer soit arréter le jeu; ensuite, nous regardons des jeux
stochastiques & information parfaite avec options d’arrét et paiements positifs. Dans la deux-
ieme section 9.2, nous présentons des exemples de programmes ot la fonction sémantique
abstraite est une application affine par morceaux contractante. On peut voir ces fonctions
sémantiques abstraites comme des opérateurs dynamiques de jeux déterministes. Enfin, nous
terminons a la section 9.3 sur quelques mots sur I'implémentation ce chapitre sur quelques
mots sur le prototype écrit en C implémentant la méthode dans le cas de l'interprétation
abstraite.

9.1 Applications aux jeux

La section débute par des rappels sur les jeux stochastiques a la sous-section 9.1.1, puis
nous terminons cette section par dans la sous-section 9.1.2 sur le cas des jeux a paiements
positifs.

9.1.1 Rappels sur les jeux stochastiques

Nous rappelons le cadre des jeux stochastiques du chapitre 3. Nous considérons des jeux
stochastiques a deux joueurs a somme nulle, le joueur J1 est le minimiseur et le joueur J2
le maximiseur. Nous nous intéressons aux jeux stochastiques en temps discret. Le jeu est a
espace d’états fini et nous notons S = {1,...,d} l'espace d’états. Pour chaque état s € S,
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les joueurs J1 et J2 ont des espaces d’actions finis respectivement A(s) et B(s). Pour chaque
état s € S, un couple d’actions (a,b) € A(s) x B(s) induit une probabilité de transition
Ps(a,b) : un nouvel état t est tiré suivant la probabibilité Ps(a,b), en outre, le joueur J1 paie
instantanément Rs(a,b) au joueur J2.

Le but des deux joueurs est d’optimiser un paiement final qui peut étre I'espérance de
la somme actualisée des paiements instantanées, la moyenne des paiements instantanés, la
limite supérieure des paiements instantanés... Lorsque le jeu est en horizon fini le paiement
final se calcule grace a une équation récursive. En horizon infini, dans le cas escompté, la
valeur du jeu est I'ungiue point fixe d’un opérateur qui représente le gain quotidien de chaque
joueur. L’opérateur de Shapley représente cette optimisation journaliére : 'opérateur associe
4 un vecteur v € R%, la valeur du jeu en un coup déterminé par v. En vertu du théoréme
de Von-Neumann, & chaque date, la valeur du jeu en un coup existe quand on autorise les
joueurs a choisir des actions mixtes et on obtient 'opérateur de Shapley :

x— Fs(x) = inf sup  Rs(0,7) + Py(0,7) -, pour tout s € S
o€A(A(s)) reA(B(s))

ou A(A(s)), A(B(s)) désignent respectivement les ensembles de mesures de probabilités
sur les espaces d’actions A(s) et B(s) des joueurs 1 et joueur 2 et R, et P, désignent les
extensions mixtes.

Originellement, Shapley a considéré des modeles avec taux d’escompte (Z Pyi(a,b) < 1

tesS
pour tout s € S) et ainsi la limite de la suite (F™(z0))n>0 existe quelque soit zg € R? et
converge vers l'unique point fixe de F'. L’unicité et I'existence sont assurées par le fait que F'
est, pour des jeux a taux d’escompte, une fonction strictement contractante et la conclusion
découle du théoreme de point fixe de Picard.

Dans notre modele, on considere des jeux sans taux d’escompte et donc la limite de la
suite (F"(x0))n>0 n'existe pas forcément. Cependant, par croissance de F, cette limite existe
et éventuellement & valeur infinie des lors que z( satisfait o < F(z¢) ou F(zg) < xo. Par
ailleurs, on sait par continuité de la fonction que la limite est un point fixe de F.

Remarque 9.1 On aurait pu considérer des jeux dont la valeur est donnée par lim sup F" (xg)
n—-+o0o

P
ou lﬁgﬁ&fl’ (x0).

9.1.2 Les jeux a paiements positifs

Ce type de jeu a été étudié dans [FVI7|. Ces jeux font partie de la classe des jeux
a paiement total : on s’intéresse a la somme des paiements gagnés. Comme indique leur
nom, les jeux a paiements positifs vérifient pour tout état s, pour tout couple d’actions
(a,b), Rs(a,b) > 0. Les paiements finaux correspondent & l'espérance de la somme des
paiements instantanés : en prenant un couple de stratégie (voir définition au chapitre 3)

(o,7) = (=% ..., 7%, ..), (=", ...,7" ...)), on s’intéresse & la fonction :
oo
ws(o,7) = EJT (Z Rsk(ﬂ'k,ﬂ'/k)> ,
k=0

nous rappelons que ce jeu a une valeur si v(s) := inf sup ws(o, 7) = sup inf w(o, 7).
g T T g
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Dans [FV97, Theorem 4.4.4], les auteurs montrent que la valeur du jeu positif existe et
quand cette valeur est finie (en tout état), la valeur est la limite v de la suite (v, )pen définie
récursivement, pour s € S, pour n € N par :

i RS 7b a

e TR ) b D) (1Fs(a, D))
i Rs(a, b)),

b ac it (1Ra(a: D))

min max  ([Ps(a,b) - vy, + Rs(a,b)]a,
oc BlHtoy s BB (172 (a.D)las)

i Ps 7b : n+Rs ,b a
beﬂ%ﬁ))aeﬁg}s))([ (a,b) v (a,b)]ap)

vo(s) =

Unt1(s) =

En outre, Filar et Vrieze [FV97, Theorem 4.4.3] démontrent que v est le plus petit point
fixe positif (éventuellement & valeur +o00) de l'opérateur de Shapley F' :

i PS 7b . Rs 7b a
aeﬂﬂs))berﬁ%ﬁ))([ (a,b) -+ Rs(a,b)]ap)

i PS 7b : RS 7b a
begn(ans))aeg&n(s))([ (a,b) -+ Rs(a,b)|ap)

x— F(x) =

Par ailleurs, les auteurs montrent que leur modele est valable les jeux (sous-)stochastiques
c’est-a-dire ou le vecteur Ps(a,b) est sous-stochastique. Nous supposons par conséquent dé-
sormais que pour tout s € S, pour tout (a,b) € A(s) x B(s), pour tout ¢t € S, Ps(a,b) > 0 et

Z Ps(a,b) < 1.

tesS

Stop ou encore

On définit un jeu de la maniére suivante : a chaque état s € S, a chaque date k, les joueurs
peuvent arréter de jouer ou continuer a jouer et un nouvel état ¢ est tiré sous une probabilité
Pg.

— Si le joueur J1 est le seul a décider de s’arréter alors il paie une somme «; au joueur

J2;
— si le joueur J2 décide seul de s’arréter alors, le joueur J1 doit lui payer une somme s ;
— si les deux joueurs décident de s’arréter en méme temps, le joueur J1 paie une somme
s au joueur J2.
— si les deux joueurs décident de continuer a jouer, le joueur J1 paie au joueur J2 une
somme Rj.
On peut supposer que les paiements d’arréts sont éventuellement & valeurs dans R.
On peut représenter le jeu a un état s sous la forme matricielle :

J2\J1 Continue Arréte
G, = Continue Z PyG: + R, o
tesS
Arréte Bs Vs

La notation Z PuGy + R, signifie qu’avec probabilité Py les joueurs entrent dans le jeu

tesS
d’arrét Gy et que pour le couple d’actions (continue, continue) J1 paie Ry & J2.

Remplacons arbitrairement (Gy)ies par un vecteur = = (24)1es et notons Gs(z) le nouveau
jeu matriciel, ainsi :
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J2\J1 Continue Arréte
Go(z) = Continue ; Pgxy + R g
Arréte Bs Vs

La proposition est un résultat bien connu de jeu matriciel 2 x 2, elle permet de caractériser
les jeux matriciels 2 x 2 qui ne possedent pas de valeur en actions pures.

Proposition 9.1 (Valeur de G¢(x))

Soit s € S et soit z € R®. Nous posons hs(z) = ZPstxt + Rs. Le jeu matriciel G¢(x)

tesS
ne possede pas de valeur en action pure si et seulement, I'une des conditions est satisfaite :

1. hs(SU) > s, Bs et v > s, Bs
2. ag > hs(x),vs et Bs > hs(x),vs -

Si le jeu G4(x) posséde une valeur vg(x) en action pure et si le jeu G = (Gy)ses possede
une valeur v = (vg)ses alors v est un point fixe de 'opérateur F' défini par :

max(min(z Pyi(zs + Ry), Bs), min (o, 7s))

. tesS
T Fi(z) = min(max(Y | Po (e + Re), s), max(Bs, 7))

tesS

En supposant les paiements d’arréts du joueur J1 positifs, c’est-a-dire, pour tout s € .S,
as,7s > 0, tout point fixe de F' est positif, en effet, grace a I'égalité min-max, x est un point
fixe de F', implique que pour tout s € S, s = max(min(z Ps(z¢ + Ry), Bs), min(a,vs)) et

tesS
donc que zs > min(as,7ys)) > 0 pour tout s € S.

Par ailleurs, en supposant ags et ~s finis pour tout s € S, F' est majorée par M =
(max(as,7s))ses et donc fix(F) C [0,M;] x [0, M3] x ... x [0, My]. Finalement, la suite
(F*(0))r>0 est croissante majorée et par continuité de F converge vers un point fixe fini
de F d’ou fix(F) # 0.

En conclusion, d’apres les résultats de Filar et Vrieze énoncés plus tot sur les jeux positifs,

la limite de (F' k(O))kZO est la valeur du jeu et la valeur du jeu est le plus petit point fixe de
F.

Exemple 9.1 (Application numérique a deux états)
Considérons le jeu suivant :

1. A I’état 1, la matrice de paiements est la suivante :

3/4G1 + 1/4G2 + 5 | 25

G = 50 30

2. A I'état 2, la matrice de paiements est la suivante :

Go | 20

G2 =030
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Les jeux G et G2 admettent une valeur en action pure.
L’opérateur de Shapley F' est la fonction :

_( min(max(3/4x1 + 1/422 + 5,25),50)
z o Fz) = < min(max(zg,20),40) )

En choississant les paiements d’arréts comme politique initiale, on trouve le point fixe
(u1,u2) = (50,40). La valeur 40 est atteinte par la fonction les deux actions a l’état 2 et
pour l’état 1, une seule action atteint la valeur 50, la semidifférentielle en (up,u2) est la
fonction : (hy, he) — (0, min(hs,0)), la semidifférentielle admet donc le point fixe négatif non
nul (0,—1) qui est donné par l'itération du vecteur e = (—1,—1). Ce point fixe conduit a
une nouvelle politique associée & la fonction f™ définie par (1, x2) — (50, max(z2,20)). Par
programmation linéaire, lfp(fﬂl) = (50,20) qui n’est pas un point fixe de F' car 0.75 x 50 +
0.25 x 20 + 5 = 47.5 < 50 et donc, nous en déduisons une nouvelle politique 72, associée
a la fonction f™ définie par (x1,22) — (max(3/4x + 1/4x9 + 5,25), max(z2,20)) et dont
1fp( f’r2) = (40, 20) qui est un point fixe de F' que nous notons (v, v2). La semidifférentielle g
en (vi,v9) est (hi, he) — (3/4hy + 1/4hy, max(hso,0)). En utilisant I’algorithme 9, on trouve,
comme (¢%)1(e) = —((3/4)%) et (g¥)a(e) = 0, que p(g) < 1 et on conclut que (40,20) est le
plus petit point fixe de F.

Exemple 9.2 (Exemple avec trois états et paiements instantanés nuls)
Ce type de jeu se rapproche du modele des jeux récursifs d’Everett [Eve57] ou, lorsque les
joueurs continuent a jouer les paiements instantanés sont nuls, seuls les paiements d’arréts
sont non nuls. De plus, dans les modeles d’Everett, ’ensemble des points fixes de 'opérateur
de programmation dynamique n’est pas nécessairement un singleton.

Considérons le jeu suivant :

1. A Iétat 1, la matrice de paiements est la suivante :

1/2G1 + 1/2G4 | 50

G = 90 90

2. A I'état 2, la matrice de paiements est la suivante :

1/4G1 + 1/2G2 + 1/4G3 60

Gy = 90 70

3. A l’état 3, la matrice de paiements est la suivante :

1/4G; + 3/4Gs | 70
100 75

Gs =

Les jeux G1, G2 et G3 admettent une valeur en action pure. Maintenant calulons le plus
petit point fixe de la fonction :

min(max(1/2z, + 1/2x9,50),90)
x+— F(r) = | min(max(1/4z1 + 1/222 + 1/4x3,60),90)
min(max(1/4z; + 3/4x3,70),100)
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Choisissons les paiements d’arréts comme politique initiale f”o, nous obtenons le vecteur
2% = (90,90,100), or F(z%) = (90,90,97.5) et donc nous changeons de politique et nous
considérons la fonction f7r1 définie par :

) 90
x— [T (z) = 90
max(1/4x1 + 3/4333, 70)

Par programmation linéaire, nous trouvons le vecteur z* = (90, 90, 90), et comme F(z!) =
(90,90,90), 2! est un point fixe de F. Par ailleurs, 1/2x1 4+ 1/2z3 = 90 et 1/4x] + 1/221 +
1/ 41’% = 90, la semidifférentielle g au point z! est par conséquent :

min(1/2hy + 1/2hs,0)
h— g(h) = mln(1/4h1 + 1/2h2 -+ 1/4h3,0)
1/4hy + 3/4hs

Sur 'orthant négatif, la fonction g coincide avec I’application linéaire x — Pz ou P est
la matrice de transition, le rayon spectral vaut 1 puisque la matrice est stochastique et on
conclut qu’il existe un point fixe négatif non-nul pour la semidifférentielle (par exemple e) et
que le point fixe 2! n’est pas le plus petit point fixe de F. On en déduit une nouvelle politique
72 associée & la fonction f7T2 définie par :

max(1/2x1 + 1/2x4,50)
z [T (x) = | max(1/4z; + 1/229 + 1/423, 60)
max(1/4x1 + 3/4x3,70)

Par programmation linéaire, on trouve 2 = (70,70, 70). La semidifférentielle h en % est
la fonction :

1/2hy + 1/2hs
zs h(z) = | 1/4hy + 1/2hy + 1/4hy
max(1/4h; + 3/4h3,0)

Par un simple calcul de point fixe, on trouve que I'unique point fixe négatif de h est 0. En
conclusion, z? = (70,70,70) est le plus petit point fixe de F' et donc la valeur du jeu.

Jeux stochastiques a information parfaite

Ces jeux sont aussi appelés jeux stochastiques a information parfaite. Le groupe nominal
information parfaite signifie que les joueurs connaissent les actions jouées par ’autre joueur
a chaque état, la connaissance de cette information influence donc l'action du joueur. On
peut ainsi supposer que le jeu est séquentiel et, qu’en ajoutant des états, on peut décomposer
I’espace d’état en deux types d’états, les états controlés par le joueur J1 et les états controlés
par le joueur J2. On peut aussi ajouter des états non controlés qui désignent les calculs
intermédiaires.

Finalement, on appelera jeux stochastiques a information parfaite un jeu stochastique tel
que pour chaque état s € S, I'un des deux joueurs ne possede qu’une action disponible. On
peut ainsi assimiler un jeu stochastique a information parfaite, & un graphe d’ensemble de
sommets V' et un ensemble d’arcs E. L’ensemble V représente les états du jeu qui est 'union
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disjointe des ensembles Siax, Smin, Sop OU Smax st I'espace des états controlés par J2, Smin
est I’espace des états controlés par J1 et Sy, les autres états. Pour un état s € Syax U Smin,
les ensembles d’actions du joueur J1 sont les ensemble d’arcs st € F, on ajoute également
des possibilités d’arréts a; € Ry U {—o0} pour le maximiseur et 5 € Ry U {400} pour le
minimiseur.

L’opérateur de Shapley F' s’écrit donc :

S € Smax x> Fs(x) = max(ngagc:ct + Ry, a5)
ste
S € Smin x> Fs(z) = min(r?i%xt + Ry, Bs)
ste
5 € Sop x> Fy(x)=Ps-x
On retrouve un jeu stochastique a paiements positifs des que R;, as et G5 le sont. La
valeur du jeu est le plus petit point fixe positif de F' et la valeur du jeu est la limite de la
suite (F"(0))n>0 des qu’elle est finie.
Pour assurer que le plus petit point fixe est positif, on peut modifier 'opérateur de Shapley
de sorte que les points fixes soit positifs :
S € Smax T Fs(x) = max(ntla%cxt + Ry, a5)
B ste
$ € Smin T Fs(x) = min(I?i% max(x; + Ry, Ry), Bs)
B ste
5 € Sop z +— Fy(x) = max(P; - z,0)
La fonction F coincide avec F sur le cone positif et le plus petit point fixe de F' est le plus

petit point fixe positif de F'.

Exemple 9.3 (Application numérique)
Considérons le jeu représenté par le graphe décrit a la figure 9.1.

out out

Figure 9.1 — Jeu stochastique a information parfaite de 'exemple 9.3

L’état 1 représente I'ensemble aléatoire et avec probabilité 1/2 le jeu passe de 'état 1
a Iétat 2 et avec la méme probabilité le jeu passe de I’état 1 a I'état 3. L’état 2 est I'état
controlé par le minimiseur et 1’état 3 est controlé par le maximiseur.
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Actions de J1
aller a I’état 1 en payant 2
rester a I’état 2 et ne rien payer
aller a I’état 3 et payer 1
arréter le jeu et payer 50

Actions de J2
1 | aller a I’état 1 et recevoir 1
aller a I’état 2 et ne rien recevoir
3 | arréter le jeu et recevoir 0

=W N =

L’opérateur de Shapley modifié est donc :

max(1/2x9 + 1/2x3,0)
x+— F(z) = | min(max(z; + 2,2), max(z2,0), max(zs + 4,4),50)
max(xl + 1, z9, 0)

Pour utiliser I'itération sur les politiques, il faut initialiser avec les actions du joueur J1
et nous choisissons le paiement d’arrét comme politique initiale.
On doit résoudre le programme linéaire : minimiser x; + x2 + x3 sous les contraintes

(1/2)za+ (1/2)xg < 21, 0 < a3
50§I’2
r1+1<ux3 x2 <w3, 0< 3

On trouve 1 = 51, o = 50 et x3 = 52. Ce vecteur est un point fixe de F' que I'on note
Z. Comme, au point Z, la fonction z — max(zs,0) atteint le minimum dans min(max(z; +
2,2), max(xg,0), max(z3 + 4, 4),50), la semidifférentielle au point T est la fonction fi définie
par :

1/2hy + 1/2hs
h s fo(h) = min(hg, 0)
hy

La fonction f~ restreinte sur le cone négatif est une application linéaire dont la matrice est
stochastique, elle admet donc un point fixe négatif non-nul (par exemple hg = (—1,—1,—1)).
Au point hg, pour la deuxieme coordonnée seule la fonction h — hy donne la valeur —1 et
on change la politique en considérant x — 2, on résout le programme linéaire : minimiser
x1 + x2 + x3 sous les contraintes (1/2)xg + (1/2)xs < 21, 22 < m9, 1 + 1 < 23, 22 < 23 et
enfin x1,x9,x3 > 0, on trouve x1 = 1, x93 = 0 et x3 = 2. Posons z = (1,0, 2).

La semidifférentielle au point T est la fonction fL définie par :

1/2hy + 1/2hs

h fo(h) = max(hg, 0)
hi
o (f2)i (h) _
Par l’algorithme 9, on calcule v = max, — en prenant h = —1, on trouve pour
1=1,2, 7

k=1, =1,k=2 9 =1 et enfin pour k = 3, v, = 1/2, on conclut que p(f.) < 1 et que

x est le plus petit point fixe de F.
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9.2 Exemples et applications a I'analyse statique de programmes

Dans cette section, nous considérons des exemples simples de programmes dont la fonction
sémantique abstraite sur les intervalles est une fonction croissante affine par morceaux et con-
tractante. On peut voir la fonction sémantique abstraite sur les intervalles comme un opérateur
dynamique de jeu : les unions réprésentent ’opérateur max, les intersections 'opérateur min,
les affectations et les constantes les paiements. Dans cette sous-section, pour simplifier les
écritures, nous notons V a la place de min et A a la place de max.

On rappelle que 1’on note un intervalle I = [—i~,i"] et les variables (y;) représentent les
intervalles au point de controle 1.

Exemple 9.4 (Introductif)
Nous avons présenté comme exemple introductif le programme de la figure 9.2.

int x,

x=0 /1 wo= [0,0]

while(x<=99){ //2 zy = (z1Uuz3)N] — 00,99
x=1-x;  //3 3 = 1-uy

¥ /14 x4 = (x1Uxg) N[99, +00]

Figure 9.2 — Exemple introductif

La difficulté vient uniquement du point de controle 2, on s’intéressera uniquement & cet
intervalle. On commence par réduire ’équation sémantique du point de controle 2 en réécrivant
z3 en fonction de 9, on obtient —x3 = 1—x] ce qui entraine x5 = 75 —1,et 2§ = 1—(—25) =
1+x,.

Les bornes de l'intervalle xo sont données par les équations min-max suivantes au point
de controle 2 :

z; = 0V(z3 —1)
x5 = 99A(0V (25 +1))

Pour alléger les notations, on pose, pour (z,y) dans R? .

B 0V (y—1)
F(z,y) = < 99/\(0\3//($+1)) )

et trouver x, et z3 revient a chercher (z,y) tel que F(z,y) = (z,y) les plus petits
possibles, la variable z jouant le role de x; et y celui de :):3r

En suivant I’heuristique classique c’est-a-dire, en sélectionnant la fonction (x,y) — (0 V
(y—1),99), on trouve par programmation linéaire, & = 98 et § = 99. On vérifie que (Z, ) est
un point fixe de F'.

F est le min-max de fonctions affines contractantes et croissantes, elle est donc F' crois-
sante, affine par morceaux et croissante. Nous allons maintenant souligner les fonctions affines

qui atteignent le min-max pour le point (z, 7).
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o 0V (g—1)
PKx,y)==< 9 A0V (z+1)) >

D’apres la proposition 8.5, F' a pour semidifférentielle au point (z,7) :

/ _ h2
F@w%hhhﬁ“(«)Ah1>

La fonction h — F(’:f’g)(h) est une fonction min-max homogene et on utilise la proposi-
tion 8.10 pour calculer le rayon spectral de F(’j’g) et un point fixe négatif non-nul s’il existe.

Posons e = —1. Comme F(’ig)(e) = e alors le rayon spectral vaut 1 et e est un point fixe
négatif non nul, on choisit alors la fonction qui atteint le minimum dans 0 A e, la fonction
est donc h — hy et donc la nouvelle politique est

_ Ovy—1
F =
(@.7) < OvVae+1 )
et par programmation linéaire, on trouve que (z,y) = (0, 1) qui est un point fixe de F. La
semidifférentielle au point (Z,y) est donc la fonction

0V hg
Fiag)(h,ha) = < hy )

En prenant e = —1, on a F(’j@(e) = (0,—1) puis que F('i,@ (0,—1) = (0,0) ce qui implique

que le rayon spectral est 0 et qu’en conclusion (Z,y) = (0, 1) est le plus petit point fixe de F.

Exemple 9.5 (Tiré de [CGG105])
On considere un simple programme avec une boucle et deux variables.

void main(){

int i,j;

i=1; //1

§=10; /)2

while (j>= i){ //3
i=i+2; //4
3=3-1; //5

} //6
+

Comme dans 'exemple 9.4, il n’y a que quelques points de controle importants : les points
de contréle 3 et 6 pour ces deux points de controle, un calcul d’intersections est nécessaire
alors que pour les autres points de controle, I’ensemble des politiques est un singleton. Nous
exprimons les intervalles des points de controle 4 et 5 en fonction de i3 et j3. Nous obtenons
comme i5 = i3 + 2 que, —iy; = —iz + 2 ce qui équivaut a iy = i; — 2 et zg = z3+ + 2. De
Js = j3 — 1, nous déduisons que, —j; = —j; — 1 ce qui signifie j; = j; + 1 et jg“ = jgr —1.

Pour calculer les bornes des intervalles aux points de controle 3 et 6, il faut résoudre les
systemes d’équations min-max (9.1) et (9.2). On utilise 'heuristique classique et on souligne
les politiques initiales.
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Le systéme a résoudre au point de controle 3 est donné par le systéme d’équations (9.1).

iz = —1V (i —2)
o= (0V (@ - 1) AV +2) 01)
jz = (=1V(iz —2))A((-10V (j3 +1)) '
iy = 10V (G§ - 1)

Le systéme a résoudre au point de controle 6 est donné par le systéme d’équations (9.2).

g = (1V(z =2)A((=10V (5 +1))—1)
if = 1V (i3 +2) 9.2)
Jg = —-10V (j5 +1) ’
jg = (V4§ +2)-1)AI0V (5 —1))
Par programmation linéaire, on obtient les vecteurs suivants :
ig = —1 ig = —1
iy = 10 i = 12
jyo= <1 g = 0
js = 10 je = 11

Ces vecteurs sont solutions des systemes (9.1) et (9.2) implique jg& = ((1V (i3 +2)) — 1) A
(10V (j3 —1)). Or

(1V (i +2)-1)A10V(G—1)=((1VI12)—1)A(10V9) =11A10 =10

et j& =11

Le point trouvé précemment n’est pas un point fixe et cela nous conduit a un changement
de politique, on prend maintenant j; V (j§ — 1) a la place de ((1V (i3 + 2)) — 1) pour la
coordonnée jg . Pour trouver le point fixe associé a cette nouvelle politique, on résout un
programme linéaire et on trouve :

iy = —1 i = -1
g; = 10 gg = 12
jio= 10 jg = 10

qui est sont des solutions des systeémes (9.1) et (9.2). On note :

7)) = (i3,i3,i5,1d, 75,75 d5 »dg)
= (-1,10,-1,12,-1,10,0,10)

Nous introduisons la fonction F' définie par :

_ —1 v (i3 —2)
23 0V 3GE—1) A 1V (i +2)
i —-1V(i5 —2) A (-10V(j; +1))—1
F<Z)ZF i | _ 1 v (i3 +2)
J Js —1V (i —2) A (=10V(jz +1)
i3 10 v (i —1)
o 10 v (3 +1)
0 Av(f+2)—1 A  10V(§-1)
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F est croissante contractante et affine par morceaux en tant que min-max d’applications
affines croissantes et contractante. Nous soulignons les fonctions qui atteignent le min-max

au point (z, )

=1 Vv (z5 —2)
v -1n A 1V (33 +2)
-1V (3 —2 AN (-10V (35 +1))—1
F(z): 1 v (3 +2)
J -1V —2) A (—10V (75 +1)
10 v (75 = 1)
-10 % (75 +1)
(V@ +2)-1 A 10V -1

Le calcul de la semidifférentielle de F' au point (z,7) donne, par la proposition 8.5 :

Stz 0
§1y 0
. N
lﬂ%ﬂ ( 5j> ::li%J) 5%3 - 63
674 0
0Jg 03
578 0

En prenant, e = —1, F(’U)(e) =(0,0,—1,-1,0,0,—1,0) et comme F(’U)(O,O7 -1,-1,0,0,—-1,0) =

0 et donc le rayon spectral sur R® de F (’; 7) est 0 et (4,7) est le plus petit point fixe de F.

Exemple 9.6 (Exemple sur un programme avec boucle imbriquée)
Le programme est un programme simple avec une boucle imbriquée.

int x,int vy,
x=[0,2];y=[10,15] //1

while (x<=y){ //2
x=x+1; //3
while(5<=y){ //4
y=y-1; //5

+ //6
} /]7

Les points de controle intéressants sont les points de controle 2, 4, 6 et 7 car ils font
intervenir des intersections. On commence par exprimer les autres intervalles en fonction des
intervalles de ces points de controle, x4 = x3 et 3 = zo + 1, on a aussi x4 = x5 = xg.
Par x3 = 2 + 1, on entend, d'une part, —z; = —z, + 1 cest-a-dire x5 = x; — 1 et
3:?{ = x5 + 1.Par ailleurs, y5 = y4 — 1 ce qui veut dire, d’'une part, —Ys = —y, — 1 qui est
équivalant a y; =y, + 1 et d’autre part, que y;r = yjf -1

On souligne, les politiques initiales données par I’heuristique classique Pour le point de
controle 2, on a le systeme d’équations suivantes :
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Ty = xf\/xg
xy = (f Vad) A Vg)
Yy = (zy Vag)A(y; Vyg)
vy = i Vg

Au point de controle 4, le systéeme :

{ yr = (y3 Vys)A=H
ui = oy vyl
Au point de contréle 6, le systeme :
{ Yo = Y3 VU5
ve = (y3 Vys)nd

Et enfin, au point de contrdle 7, le systeme :

z7 = (27 Vag)A((yy Vys)—1)
a; = (z} Vag)
Yy, = (y1 V)
yr = (W Vug) A (] vad) - 1)

Par programmation linéaire, on trouve :

Ty = 0 Yy = -9 r, = -1
z3 = 15 vy, = 15 zf = 16
y, = 0 Yg = 0 y; = 0
y; = 15 yg = 4 y; = 15
On note :
(,9) = (23,25,27,%5, 05, U U » Ui+ U + Ve » Ur » U7 )T

= (0,15,-1,16,0,15,—5,15,0,4,0,15)T

On introduit la fonction :

0 v (x5 — 1)
x5 2V (z3 +1) A 15V yd
+ - _
T O0V(zg —1) AN (-10Vys)—1
X
x; 0 v (z3 +1)
vy OV(zy —1) A —-10V yg
+
F< x > _r y{ _ 15 \Y, Yd
Yy Yy Yy V(y; +1) A -5
ui 5 vV T-1
e Y Yy
y% Yo v ys +1
y;' —-10 V Yo
15V ys A 2V(zF+1)—1
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F est croissante, affine par morceaux et contractante en tant que min-max vectoriel d’ap-
plications affines croissante et contractante. Par ailleurs, le point (Z,y) est un point fixe de
F.

On va, comme précédemment souligner les fonctions qui atteignent le min-max pour le

point (Z, 7).

0 v (Zy = 1)
2V (z5 +1) A 15V
0v(zy —1) A (=10Vygg)—1

0 vV (z3 +1)
OV (zy —1) A ~10V g5

F<x>_ 15 v To
Yy U V(G +1) A =5

2 v =1

Uy Vv y; +1
gy V(@ —1) A 4

-10 Vv Vs

15vyd A (2V(Z5+1)—1

La semidifférentielle de F' au point (Z,y) est, par la proposition 8.5 :

0y 0
6x5 0
0T, 0Ys
6zt 6zy
55y 0 A oG
, 6z Y\ 5uy | 0
Fap) ( 57 > =F supr | 0
7 0
Y 0Yy
5Yg 0
0Yr 0Yg
5y 0 A 75
En prenant e = —1, on obtient successivement que :

F35(e) = (0,0,—1,-1,-1,-1,0,0, -1, 1,0, -1, —1) = ¢".
puis
F('@g)(el) =(0,0,—1,0,—1,0,0,0,—1,0,—1,0) = ¢
enfin :

Flz(€?) = (0,0,-1,0,-1,0,0,0,-1,0,-1,0) = &*
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et donc e? est un point fixe négatif non nul de F(’@g), le point fixe (Z,y) n'est pas le
plus petit point fixe de F' et nous soulignons les applications qui atteignent le min-max dans

Flog)(€”) :

o5
67y
0
6Yg
0 A 75

ceci détermine une nouvelle application associée a une politique :

Ty 0 Voox, —1
x; 15 vV yér
x5 -1 v y; -1
i 0 VvV z5+1
Yo —-10 VvV Ys
g ( x ) —y yér _ 15 vV yg
Yy Yy -5
vl vs  Voyi -1
Yo Yy Vooyg +1
Yo 4
Yr -10 Vv Yo
i 1 v a]

et par programmation linéaire nous trouvons :

(4, %) = (0,15, —5,16,—4, 15,5, 15, —4, 4, —4, 15)T

qui est un point fixe de F.

Par la proposition 8.5, le calcul de la semidifférentielle de F' au point (@, ?) conduit a la
fonction :
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Sty 0
Sty 0
Sty 50
St Sty
50y 50
, 5\ sy | 0
Fag) < Yy ) =F 6oy | 0
60 505
55 60, NV 0vy
5g 0
507 505
s 0 A dug
En prenant e = —1, on trouve successivement :

Flaz(e) = (0,0,-1,-1,-1,0,0,-1,-1,0,—1,-1) = ¢?
puis,
F! )(e2) =(0,0,—1,0,—1,0,0,0,0,0,—1,0) = ¢
et enfin :
F(’ﬂﬁﬁ)(ei”) =(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0).

En conclusion, le point fixe (i, ) est le plus petit point fixe de F'.

9.3 Un mot sur I'implémentation de I’analyseur

La méthode a été implémentée pour les problemes d’analyse statique de programmes
par interprétation abstraite. Le code actuel reprend une précédente implémentation C de
Iitération sur les politiques dans le domaine des intervalles. Le prototype ne gere que les
programmes C dont les affectations sont les fonctions coordonnées sont des fonctions affines
croissantes. Ceci implique que les problemes de points fixes sur les bornes inférieures et sur
les bornes supérieures sont des problemes indépendants.

Nous allons décrire une exécution du prototype sur 'exemple 9.6. Comme le prototype
prend en argument des véritables programme C, nous avons considérons une version légere-
ment modifiée du programme 9.6, seule I'initialisation change et le programme C analysé est
le programme “imbrique.c” décrit a la figure 9.3

Ceci ne change pas la sémantique du programme 9.6 pour les variables = et y mais ajoute
uniquement de nouvelles variables qui ne modifient le comportement des variables x et y.

La commande ”./parserz imbrique.c” fournit les équations sémantiques en fonction des
variables z,y, k et j méme si nous n’étudions que les comportements des variables x et y. La
sortie tronquée uniquement aux variables z et y de la commande est la suivante :
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void main()
{
int x;
int y;
int k;
int j;
if (k<0)
x=0;
else
x=2;
if (j<0)
y=10;
else
y=15;
while (x <= y)
{ x = x+1;
while (y >= 5)
y = y+(-1);
}
}

Figure 9.3 — Programme ”imbrique.c” analysé par le prototype

(xy )11 = ( x[0], y[0] )

(xy)[2] = C [0,0], y[1]1 D

(xy )3 = (x[0], y[0] )

(xy )[4l = C [2,2], y[3])

(xy )] = C (x[2] U x[4] ), (y[2] U y[4] ) )
(xy)lel = ( x[5], y[5] )

(xy)[7]l = ( x[6], [10,10] )
(xy)[8] = ( x[6], y[5] )

(xy)M9] = ( x[8], [15,15] )

(xy)[10] = ¢ ( x[7] U x[9] ), C y[7] U y[9] ) )
(xy)[11] = ¢ ¢ [~oo, max( y[10] U y[15] )] ~ ( x[10] U x[15] ) ),

[min( x[10] U x[15] ), +oo] ~ ( y[10] U y[15] ) ) )

(xy)O[12] = ( x[111 + [1, 11 D, y[11]1 )

(xy

(xy)[14] = ( x[13], ( y[13] + [-1, -1]1 ) )

(xy )01l = C ( x[12] U x[14] ), ( [-o0, 4] = ( y[12] U y[14] ) ) )

(xy)l1el = ¢ ¢ [minC C y[10] U y[15] ) + [1, 1] ), +ool = ( x[10] U x[15] ) ),

(
(
(
(
)[13] = C ( x[12] U x[14] ), ( [6, +oo] ~ ( y[12] U y[14] ) ) )
(
(
(
(

[-oo, max( ( x[10] U x[158] ) - [1, 1] )] = (C y[10] U y[15] ) ) )

La deuxieme partie concerne les équations min-max & chaque point de controle a chaque
borne, nous ne donnons que les équations min-max essentielles, pour la variable x :
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x (=) [2]
x(+) [2]
x(-) [4]
x(+) [4]
x(-) [5]
x(+) [5]
x(-) [6]
x(+) [6]
x(-) [7]
x(+) [7]
x(-) [8]
x(+) [8]
x(=) [9]
x(+) [9]
x(-) [10]
x(+) [10]
x(-) [11]
x(+) [11]
x(-) [12]
x(+) [12]
x(-) [13]
x(+) [13]
x(-) [14]
x(+) [14]
x(-) [15]
x(+) [15]
x(-) [16]
x(+) [16]

-2
2
max (x(-) [2] ,x(-) [4])
max (x(+) [2],x(+) [4])
x(-) [5]
x (+) [5]
x(-) [6]
x(+) [6]
x (=) [5]
x(+) [5]
x(-) [8]
x(+) [8]

max (x(-) [7],x(-) [9])

max (x(+) [7],x(+) [9])
min(oo,max(x(-) [10] ,x(-) [15]))
min (max (y(+) [10] ,y(+) [15]) ,max (x(+) [10] ,x(+) [15]))
(x(-)[11] + -1)

(x(+)[11] + 1

max (x(-) [12] ,x(-) [14])

max (x(+) [12] ,x(+) [14])

x(-) [13]

x(+) [13]

max (x(-) [12] ,x(-) [14])

max (x(+) [12] ,x(+) [14])
min((max(y(-) [10],y(-) [156]) + -1) ,max(x(-) [10],x(-) [15]))
min(oo,max (x(+) [10] ,x(+) [15]))

Ainsi que pour la variable y :

y (=) [7]

y (+) [7]

y (=) [9]

y(+) [9]

y (=) [10]
y(+) [10]
y (=) [11]
y(+) [11]
y (=) [12]
y(+) [12]
y (=) [13]
y(+) [13]
y (=) [14]
y(+) [14]
y (=) [15]
y(+) [15]
y (=) [16]
y(+) [16]

-10
10
-15
15

max (y (=) [7],y (=) [9])

max (y(+) [7],y(+) [9])

min(max (x(-) [10] ,x(-) [15]) ,max(y(-) [10],y(-) [15]))
min(oo,max(y(+) [10],y(+) [15]))

y (=) [11]

y(+) [11]

min(-5,max(y(-) [12],y(-) [141))
min(oo,max(y(+) [12] ,y(+) [14]1))

(y(-)[13] + 1)

(y(+#)[13] + -1)

min(oo,max(y(-) [12],y(-) [14]1))

min(4,max(y(+) [12],y(+) [14]))

min(oo,max(y(-) [10],y(-) [15]))

min((max(x(+) [10],x(+) [15]) - 1) ,max(y(+) [10],y(+) [15]))
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Le prototype se met en pause jusque la touche ”entrée” soit enfoncée et I'itération sur les
politiques se met en route. Le prototype utilise I’heuristique classique de la définition 3.10
pour choisir la politique initiale : c’est-a-dire & chaque point de controle des qu’il y a une
intersection. Par exemple, au point de controle 11, pour la variable z, le prototype retourne
le texte suivant :

Choix Politique Initiale

Politique gauche pour 1’inf pour x[11]: oo

Politique droite pour 1’inf pour x[11]: max(x(-)[10],x(-) [15])
Choix politique pour 1’inf pour x[11]: max(x(-)[10],x(-) [15])
Politique gauche pour le sup pour x[11]: max(y(+)[10],y(+)[15])
Politique droite pour le sup pour x[11]: max(x(+)[10],x(+)[15])
Choix politique pour le sup pour x[11]: max(y(+)[10],y(+) [15]1)

Le prototype appelle maintenant le solveur de programmation linéaire glpk pour calculer
le plus petit point fixe de la fonction associée a la politique initiale. Il résout en réalité deux
problemes d’optimisation indépendants, le premier traitant uniquement les bornes inférieures
et le second uniquement les bornes supérieures :

glp_write_lp: writing problem data to ‘toto’...

0: obj = -4.600000000e+01 infeas = 5.000e+08 (0)
* 23: obj 2.199999932e+09 infeas 0.000e+00 (0)
* 39: obj 2.199999927e+09 infeas 0.000e+00 (0)
OPTIMAL SOLUTION FOUND

glp_write_lp: writing problem data to ‘tata’...

0: obj = 5.100000000e+01 infeas = 5.000e+08 (0)
* 42: obj 2.200000201e+09 infeas = 0.000e+00 (0)
OPTIMAL SOLUTION FOUND

Un simple test d’égalité dont I’exécution n’est pas affichée par ’analyseur montre que le
vecteur trouvé par glpk est un point fixe de la fonction min-max. Le prototype retourne alors
le vecteur d’intervalles solution :

Le calcul de la semidifférentielle n’est pas affiché par le prototype mais correspond au calcul
de 'exemple 9.6. Chaque probleme de point fixe est résolu indépendamment. Le prototype
calcule la semidifférentielle pour la fonction min-max pour les bornes inférieures ainsi que la
semidifférentielle pour la fonction min-max pour les bornes supérieures. La semidifférentielle
de la premiere fonction possede un point fixe négatif non-nul alors que la semidifférentielle de
la seconde n’en possede pas. Le prototype affiche le texte suivant :

La semidifférentielle a un point fixe négatif non nul, le point fixe
n’est pas le plus petit.

Le seul point fixe négatif pour la semidifférentielle est nul,
1’itération sur les politiques est terminée.

sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk s sk ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk s ok ok ok sk s sk ok ok sk sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok sk sk ok ok ok ok sk ok ok ok

La non-minimalité conduit a un changement de politique et le prototype appelle glpk
pour trouver le plus petit point fixe de cette nouvelle fonction :
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x[2] = [0,0]
x[4] = [2,2]
x[6] = [0,2] y[7]1 = [10,10]
x[6] = [0,2]

y[9] = [15,15]
x[7] = [0,2]

y[10] = [10,15]
x[8] = [0,2] [11] = [0,15]
x[9] = [0,2] d ’

y[12] = [0,15]
y[13] = [5,15]
y[14] = [4,14]
y[15] = [0,4]
y[16] = [0,15]

x[10] = [0,2]
x[11] = [0,15]
x[12] = [1,16]
x[13] = [1,16]
x[14] = [1,16]
x[15] = [1,16]
x[16] = [1,16]

glp_write_lp: writing problem data to ‘toto’...

0: obj = =-4.600000000e+01 infeas = 5.000e+08 (0)
* 23: obj 2.199999932e+09 1infeas 0.000e+00 (0)
* 40: obj = 2.199999907e+09 infeas 0.000e+00 (0)
OPTIMAL SOLUTION FOUND

Le simple test d’égalité pour déterminer si le vecteur trouvé par glpk est un point fixe de
la fonction min-max sur les bornes inférieures. Le vecteur trouvé par glpk est bien un point
fixe, le prototype retourne ce vecteur (uniquement les bornes inférieures).

x(=)2 =0

x(=)4 = -2

zg_;g _ 8 y(-)7 = -10
<()7 = 0 y(-)9 = -15
£(98 = 0 y(-)10 = -10
£(5)9 = 0 y(=)11 = -4
()10 = 0 y(-)12 = -4
x(=)11 = 0 y(-)13 = -5
x(2)12 = -1 y(-)14 = -4
x(-)13 = -1 y(-)15 = -4
x(-)14 = -1 y(-)16 = -4
x(-)15 = -1

x(-)16 = -5

Le prototype calcule la semi-différentielle & ce point (en silence) et la semidifférentielle ne
possede pas de point fixe négatif non-nul, le prototype affiche donc le texte suivant :

La politique a fourni un point fixe
Itération sur les politiques terminée
Le seul point fixe négatif pour la semidifférentielle est nul,

214



9.3. UN MOT SUR L'IMPLEMENTATION DE L’ANALYSEUR

1’itération sur les politiques est terminée.
sk ok ok ok ok ok sk sk s oo o sk sk ok ok ok ok ok ok ok ok sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk ok ok ok ok ok ok ok sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk ok ok ofof ok ok ok sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk ok ok

Plus petit point fixe trouvé.

Finalement, le prototype retourne le vecteur d’intervalles solution :

x[2]
x[4]
x[5]
x[6]
x[7]
x[8]
x[9]
x[10]
x[11]
x[12]
x[13]
x[14]
x[15]
x[16]

[0,0]
[2,2]
[0,2]
[0,2]
[0,2]
[0,2]
[0,2]
[0,2]
[0,15]
[1,16]
[1,16]
[1,16]
[1,16]
[5,16]
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y [7]

y [9]

y[10]
y[11]
y[12]
y[13]
y[14]
y[15]
y[16]

[10,10]
[15,15]
= [10,15]
= [4,15]
= [4,15]
= [5,15]
= [4,14]
= [4,4]
= [4,15]
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cHAPITRE 10

CONCLUSION DE LA PARTIE MINIMALITE

Ce chapitre est la conclusion sur la partie ”A la recherche du plus petit point fixe”. Notons
que le chapitre 8 a fait I'objet d’une publication [AGG08a]. Nous décomposons ce chapitre de
conclusion en deux sections : la premiere section 10.1 porte sur la caractérisation du plus petit
point fixe, cette section est elle-méme découpée en quatre sous-sections, la premiere 10.1.1
étant un résumé du travail sur les caractérisations de minimalité locale, la deuxiéme sous-
section 10.1.2 portant sur les résultats obtenus sur les applications affines par morceaux, la
troisieme traitant de la caractérisation du plus petit point fixe, enfin, la sous-section 10.1.4
évoquant probléemes & résoudre ainsi que sur les travaux futurs; la seconde section 10.2 porte,
quant a elle, sur le calcul du rayon spectral, cette section est, composée d'un résumé de
travaux sur le calcul du rayon spectral a la sous-section 10.2.1 puis d’une sosu-section 10.2.2
concernant les perspectives.

10.1 Caractérisation du plus petit point fixe

10.1.1 Locale minimalité

L’approche utilisée ici est la caractérisation du probleme de plus petit point fini comme
un probléeme d’optimisation. On s’est intéressé dans un premier temps a la locale minimalité
(définition 8.6), c’est-a-dire que le point fixe u n’admet aucun point fixe plus petit dans un
certain voisinage. Les points fixes dans ce voisinage sont soit incomparables soit plus grands
que u. De plus, nous considérons des fonctions f : R? — R? semidifférentiables (définition 8.5)
en tout point fixe de f : dans un certain voisinage d’un point fixe u, la fonction s’approche
par une fonction homogene continue f,.

Dans un premier théoreme 8.19 nous montrons qu’une condition suffisante pour qu’un
point fixe soit localement minimal est I'existence d’un point fixe négatif non nul pour la se-
midifférentielle (une application homogene et continue) au point fixe. Pour une différentielle
classique, 'existence d’un point fixe est équivalente a 1 est valeur propre. Pour décider si 1
est valeur propre, il suffit de montrer que le rayon spectral est strictement plus petit que
1. Dans notre cas, puisque la fonction n’est pas nécessairement différentiable, il faut utiliser
une définition du rayon spectral compatible avec la semidifférentielle : cet outil noté pco (déf-
inition 8.2) existe et est bien défini (proposition 8.2) pour des cones C' convexes fermés et
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pointés. Ainsi, toujours dans le théoreme 8.3, nous montrons que pga ( f1) < 1 fournit une
condition suffisante de locale minimalité d’un point fixe u.

De plus, dans le théoreme 8.2, nous avons montré que si la fonction était croissante et si
pour un point fixe u, pga (f,) > 1 alors u n’est pas le plus petit point fixe.

10.1.2 Applications affines par morceaux

Les applications affines par morceaux sont des applications semidifférentiables dont le
calcul de la semidifférentielle est facile (proposition 8.5). De plus, ces applications ont un
comportement similaire aux fonctions affines pour la théorie de la différentielle classique :
elles ont un développement limité exact (lemme 8.3). Ce lemme implique le corollaire 8.1 :
pour un point fixe u, l'existence d’un point fixe pour f, équivaut au fait que u n’est pas
localement minimal.

10.1.3 Plus petit point fixe

L’hypotheése importante pour passer du local au global est la contraction au sens large.
L’hypothese de contraction au sens large implique que pga (f,,) < 1. Le théoréeme 8.3 com-
biné avec ce résultat entraine la proposition 8.7 : I’équivalence entre, pour un point fixe u,
pra (fi,) < 1et f, n’admet pas de point fixe négatif non nul. Cette proposition permet de con-

clure que soit pga (f,,) = 1 et u n’est pas localement minimal dans le cas affine par morceaux
soit ppa (f,,) < 1 et u est localement minimal.

Le point crucial de la contraction au sens large (lemme 8.4) est l'existence d’un retract
non-linéaire de R? vers ’ensemble des points fixes d’une fonction contractante croissante. Ce
retract permet de relier tous les points fixes au plus petit point fixe : le chemin parcourt
I’ensemble des points fixes. Puisque le chemin a pour but le plus petit point fixe, il traverse
tous les voisinages de tout point fixe, ce qui montre que 'unique point fixe localement minimal
est le plus petit point fixe (théoreme 8.4). La contraction au sens large implique la connexivité
par arcs de I’ensemble des points fixes.

En théorie des jeux, I’hypothese de contraction au sens large est loin d’étre farfelue
puisqu’elle concerne l'opérateur de Shapley et les autres opérateurs de programmation dy-
namique. En analyse statique, la classe des programmes est plus limitée, la restriction porte
essentiellement sur les affectations présentes dans le programme qui doivent étre des applica-
tions contractantes au sens large.

10.1.4 Perspectives
Globale v.s Locale minimalité

Lorsque la fonction n’est pas contractante au sens large, on ne peut que caractériser les
points fixes localement minimaux. Dans le cas des contractions, un chemin relie les points fixes,
dans le cas général, il faut pouvoir gérer les sauts entre points fixes localement minimaux. Ce
probleme de saut est illustré par 'exemple 10.1.

Exemple 10.1 (Probléeme d’ensemble de points fixes discret)
Considérons la fonction f suivante :
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1 six <2
z— f(r) =< 3x—5 sizel23
4 six >3

Le graphe de f est représenté par la figure 10.1.

f(z)

Figure 10.1 — Graphe de f

Il serait également intéressant d’étudier la complexité du probleme de recherche de plus
petit point fixe.

Locale minimalité et applications affines par morceaux

Un point fixe localement minimal est exactement caractérisé par 'existence d’un point
fixe pour la semidifférentielle quand la fonction est affine par morceaux. En optimisation, les
optima locaux sont caractérisés par des conditions du second ordre, une généralisation du
corollaire 8.1 pourrait passer par une étude des semidifférentielles secondes.

Applications affines par morceaux et théoreme de Danskin

Le calcul semidifférentiel des applications affines par morceaux est un cas particulier du
théoreme de Danskin, il serait intéressant de se baser sur théoréme pour caractériser des
points fixes localement minimaux En généralisant la classe d’applications, nous pourrons
considérer des opérateurs de programmation dynamique de jeu a espaces d’états compacts
qui contiennent I'opérateur de Shapley général i.e avec actions mixtes.

Généralisation aux AM-espaces

Dans le passage de locale minimalité au plus petit point fixe, on utilise le fait que R? muni
de la norme supérieure définit un M-espace abstrait. Une généralisation du théoreme 8.4 aux
AM-espaces munis de cette structure de treillis semble une bonne perspective de travail.
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10.2 Calcul du rayon spectral
10.2.1 Résumé

Deux théoremes permettent de conclure lorsque le rayon spectral est strictement inférieur
a 1 et lorsque le rayon spectral est strictement supérieur a 1. Le réel probleme vient de la
limite des deux problémes, c’est-a-dire le cas ou le rayon spectral vaut exactement 1. Si le
rayon spectral est strictement plus petit ou plus grand que 1 , les méthodes décrites dans la
section 8.3.1 peuvent étre utilisées méme si pour le moment, elles ne sont pas implémentables
telles quelles.

Le seul cas positif lorsque le rayon spectral vaut exactement 1 demeure le cas des fonctions
min-max homogenes. Le rayon spectral ne prend que deux valeurs : 0 ou 1. Le calcul se basant
sur l'itération de I'image du vecteur e = —1. Le temps de calcul du rayon spectral est fini et
dépend uniquement de la dimension de ’espace vectoriel.

D’un point de vue jeu, les fonctions min-max correspondent a des opérateurs dynamiques
de jeu déterministe : les probabilités de transition sont en réalité des masses de Dirac. En
analyse statique, la restriction porte essentiellement sur le type d’affectations présentes dans le
programme : les affectations sont du type incrémentation de variable, changement de variables,
etc.

10.2.2 Perspectives

Quand le rayon spectral vaut 1, une premiere extension serait d’adapter la proposition 8.10
aux fonctions stables sur les rationnels. On utiliserait la structure discrete des rationnels. De
plus, on pourrait construire une itération sur les politiques (croissante) pour calculer un point
fixe négatif de la semidifférentielle. Lorsqu’un point fixe est le plus petit, 'itération sur les
politiques retournerait le point fixe nul, dans le cas contraire, cette itération fournirait une
direction de descente.
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