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Les systemes hyperboliques sont étudiés depuis des siécles car leur capacité a modéliser des phénomenes
extrémement divers donne lieu a de nombreuses applications, aussi bien en hydrodynamique qu’en
régulation du traffic routier ou en transport d’énergie [1]. Afin d’étre capable d’utiliser ces systémes
dans les applications humaines, notre capacité a les stabiliser, et en particulier a stabiliser leurs états
stationnaires, est une question fondamentale.

Si cette question de la stabilisation des états stationnaires de systéemes hyperboliques quasi-linéaires 1 — D
a été tres étudiée en absence de terme source ([2],[3], [4]), dans le cas, souvent plus réaliste, ot un terme
source est présent seule la stabilisation en norme HP est bien connue [1] et peu de résultats existent
concernant les normes plus naturelles C! et CP.

Dans cette présentation nous nous intéresserons a la stabilisation en norme C! et pour cela nous com-
mencerons par définir la notion de basic C! Lyapunov function, sorte de fonction de Lyapunov naturelle
pour cette norme. Nous montrerons a quelle condition nécessaire et suffisante un syteme 1 — D quasi-
linéaire hyperbolique admet une de ces fonctions de Lyapunov dans le cas général, moyennant des condi-
tions aux bords appropriées.

Nous verrons ensuite que dans le cas particulier d’un systeme 2 x 2, tres utile en pratique, cette condition
nécessaire et suffisante s’écrit simplement. Nous verrons alors qu’il est possible d’établir un lien entre la
stabilité dans 1’échelle de norme H? et la stabilité dans I’échelle de norme CP.

Enfin nous nous intéresserons a un exemple d’application plus précis: celui des voies navigables et nous
montrerons que dans le cas des équations de Saint-Venant qui modélisent les fleuves et les écoulements de
faibles profondeurs il existe toujours une basic C' Lyapunov function qui garantit la stabilité du systeme
en choisissant des conditions aux bords adaptées.
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