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Introduction

Plusieurs approches étaient envisageables pour présenter ces travaux de re-
cherche : contrainte et statistique des équations différentielles dirigées par le mou-
vement brownien fractionnaire (mBf) puis sélection de modele, ou bien contrainte
des équations différentielles dirigées par le mBf puis estimation non-paramétrique
et sélection de modéle. Finalement, la seconde approche a été retenue pour mieux
équilibrer le contenu des chapitres.

Le premier chapitre porte sur la contrainte des solutions d’équations différentielles
dirigées par le mBf.

Dans le contexte du calcul d’Ito, la contrainte des solutions d’équations différen-
tielles stochastiques (EDS) a largement été étudiée depuis la fin des années 1970.
Il existe au moins trois fagons de contraindre la solution d’'une EDS & évoluer dans
un sous-ensemble de ’espace. Pour un ensemble contrainte convexe et fermé, dyna-
mique ou non, il convient d’'imposer au champ de vecteurs de ’équation de satisfaire
une condition d’invariance ou d’y associer un probléme de réflexion de Skorokhod.
Pour ne citer qu'une référence sur chacune de ces techniques, les autres viendront
ensuite, le lecteur pourra se référer a Aubin et Da Prato [6] et Lions et Sznitman
[57]. En dimension 1, pour un intervalle contrainte ouvert, il convient d’imposer a
la fonction de drift de I’équation d’exercer une force de rappel sur la solution tandis
que la fonction de volatilité présente des singularités aux bornes de I'intervalle en
question. C’est le cas du modéle de Cox-Ingersoll-Ross.

Depuis la fin des années 1990, grace aux travaux de T. Lyons (cf. Lyons [58]) sur la
théorie des trajectoires rugueuses qui n’a cessée d’évoluer depuis, il est possible de
donner un sens et d’étudier les équations différentielles multidimensionnelles diri-
gées par le mBf. Dans ce contexte, les trois premiéres sections du premier chapitre
présentent des travaux généralisant les trois méthodes de contrainte mentionnées ci-
dessus aux équations différentielles dirigées par le mBf. Le premier chapitre s’achéve
par deux applications de modéles d’équations différentielles dirigées par le mBf avec
contrainte en sciences du vivant.

Le second chapitre porte sur trois travaux en estimation non-paramétrique et sé-
lection de modéle.

De fagon a assurer une continuité avec ce qui précéde, la premiére section porte
sur la consistance et une vitesse de convergence pour un estimateur de Nadaraya-
Watson de la fonction de drift d’une équation différentielle perturbée par un bruit
additif fractionnaire sous une condition de dissipativité. L’estimateur en question
est défini a laide de l'intégrale de Skorokhod, construite & partir de 'opérateur
divergence du calcul de Malliavin.

Les deux sections suivantes portent sur des travaux en sélection de modéle. La se-
conde section présente de nouveaux résultats sur I'estimateur de Wolverton-Wagner

(cf. Wolverton et Wagner [93]) de la densité parente d’un n-échantillon. Il s’agit
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d’une généralisation récursive de ’estimateur de Parzen-Rosenblatt particuliére-
ment adaptée au traitement de données en temps réel. Sous une condition de régu-
larité de Nikolski sur la densité considérée, un controle du risque quadratique intégré
de I'estimateur de Wolverton-Wagner analogue & celui connu pour l'estimateur de
Parzen-Rosenblatt est établi. Ensuite, pour des fenétres dépendant d’un paramétre
réel, des estimateurs de ce dernier obtenus par une méthode type Goldenshluger-
Lepski (cf. Goldenshluger et Lepski [37]) et par une méthode type Lacour-Massart-
Rivoirard (cf. Lacour et al. [54]) sont étudiés.

La troisiéme section porte sur l'estimation de la tendance d’une série temporelle
multivariée en grande dimension. Pour une matrice de bruit dont les lignes sont
indépendantes et sous-gaussiennes, supposer que la matrice des tendances de la sé-
rie temporelle considérée est de faible rang r et qu’elle dépend d’un parameétre 7
caractérisant une propriété spécifique a la tendance d’une série temporelle comme
la T-périodicité, améliore le controle connu (cf. Koltchinskii et al. [42]) du risque
quadratique de I’estimateur des moindres carrés de cette matrice des tendances. Ce
contrdle permet de constuire un estimateur de (r,7) par pénalisation é¢tudié en fin
de section.

Il y a deux chapitres dans ce mémoire, mais en réalité il y a trois axes théma-
tiques. Le dernier axe thématique intervient dans les deux chapitres : I’étude du
comportement en temps long des solutions d’équations différentielles dirigées par le
mBf en vue d’applications statistiques. Au premier chapitre, un théoréme ergodique
est établi pour les équations dont le champ de vecteurs présente des singularités
dans le contexte de la théorie des systémes dynamiques aléatoires de L. Arnold (cf.
Arnold [5]). Au second chapitre, des résultats connus sur le comportement en temps
long d’équations différentielles avec bruit additif fractionnaire dans le contexte de
la théorie des systémes dynamiques stochastiques de M. Hairer (cf. Hairer [43] et
Hairer et Ohashi [44]) sont utilisés pour étudier la convergence de lestimateur de
Nadaraya-Watson mentionné précédemment.

Chaque chapitre commence par une introduction positionnant le probléme, pré-
sentant briévement le contenu de chacune de ses sections et listant les notations
fréquemment utilisées. Les sections présentent de fagon concise un ou plusieurs
travaux effectués depuis 2012. Les résultats sont énoncés et expliqués sans démons-
tration détaillée, mais avec un schéma de preuve mettant en évidence les difficultés
techniques et les principales références utilisées. La plupart des sections s’achévent
par quelques perspectives indiquées en gras.



Chapitre 1

Contrainte des solutions d’équations différentielles
dirigées par le mouvement brownien fractionnaire
et applications

Soit I’équation différentielle

(1) X(t)=x0+/0 b(X(s))ds+/0 o (X (s))dB(s),

ou zg € R® avec e € N*| B est un mouvement brownien fractionnaire d-dimensionnel
(d € N*) et d’indice de Hurst H €]1/4,1], (b,0) € CO(R%,R® x M, 4(R)) et l'inté-
grale par rapport & B est prise au sens des trajectoires rugueuses (cf. p.ex. Friz et
Hairer [32] ou Friz et Victoir [33]).

11 existe essentiellement deux fagons de contraindre la solution de ’Equation (1) a
évoluer dans un sous-ensemble convexe et fermé de ’espace. La premiére consiste
a choisir b et o de sorte qu’au bord de I’ensemble contrainte, le bruit devienne né-
gligeable et qu’une force de rappel s’exerce sur la solution. Il s’agit d’une condition
d’invariance. La Section 1 présente une condition nécessaire et suffisante d’inva-
riance d’une partie convexe et fermée de R par 'Equation (1). Il en découle un
théoréme de comparaison. Les résultats de cette section sont démontrés dans Cou-
tin et Marie [22].

La seconde méthode consiste a ajouter a la solution de ’Equation (1) un processus
repoussant cette derniére a 'intérieur avec une force minimale chaque fois qu’elle
touche le bord de I’ensemble contrainte. Il s’agit d’un probléme de réflexion de Sko-
rokhod. La Section 2 porte sur I’existence, I’unicité et I’approximation de la solution
d’un probléme de réflexion de Skorokhod associé & 'Equation (1) et & un processus
de rafle de Moreau pour un ensemble contrainte convexe, compact et dépendant
contintiment du temps au sens de la distance de Hausdorff. Les résultats de cette
section sont démontrés dans Castaing, Marie et Raynaud de Fitte [14] dans le cas
H €]1/3,1].

En dimension 1, une méthode permettant de contraindre la solution de ’Equa-
tion (1) & évoluer dans un intervalle ouvert I consiste & choisir une fonction o
admettant des singularités aux bornes de I et une fonction b de sorte qu’une force
de rappel s’exerce sur la solution. Dans ce contexte, la Section 3 porte sur Iexis-
tence et 'unicité de la solution, la convergence d’un schéma d’approximation, un
théoréme ergodique et la régularité de l'application d’Ité pour 'Equation (1). Les
résultats de cette section sont démontrés dans Marie [60], [61] et [62].

Le grand atout des modéles d’équations différentielles dirigées par le mBf dans les
applications est la possibilité de controler la régularité des trajectoires de la solution
via le paramétre de Hurst du mBf. La Section 4 porte sur des modéles d’équations
différentielles dirigées par le mBf avec contraintes en sciences du vivant. Les résul-
tats de cette section sont démontrés dans Marie [59] et Coutin, Guglielmi et Marie

11
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[23].

Pour simplifier ’exposé, les Sections 1, 2 et 3 présentent les résultats de Coutin
et Marie [22|, Castaing, Marie et Raynaud de Fitte [14] et Marie [60], [61] et [62]
pour un signal brownien fractionnaire et un ensemble contrainte convexe. Néan-
moins, ces résultats ont été obtenus dans un contexte plus général.

Sauf mention du contraire, (€, 4,P) désigne 'espace probabilisé canonique pour
le processus B et les fonctions b et o satisfont la condition suivante sous-laquelle
I’Equation (1) admet une unique solution.

HyPOTHESE 0.1. Soit p := 1/H. Les fonctions b et o sont [p]+1 fois contintiment
différentiables sur R et de différentielles successives bornées.

La définition suivante est utilisée dans plusieurs sections de ce chapitre.

DEFINITION 0.2. Soit C' un sous-ensemble convexe et fermé de R¢. Pour tout
z € R,
Ne(z):={seR°:VyeC, (s,y —x) <0}
est le cone normal & C' en z et
To(z) :={d € R® : Vs € No(z), (s,0) < 0}
est le cone tangent a C' en x.

La figure suivante illustre la Définition 0.2 :

Enfin, quelques notations fréquemment utilisées dans ce chapitre :

— (ey,...,eq) désigne la base canonique de RY.

— pc désigne la projection orthogonale sur la partie convexe et fermée C' d’un
espace de Hilbert donné.

— ck(R%) désigne '’ensemble des parties convexes et compactes de R?.

— dy désigne la distance de Hausdorff sur ck(R%).

— Pour s,t € R tels que s < t, Ay = {(u,v) € R2: s <u < v < t}et
At = AO,t-

— Pour ¢ > 1 et T > 0, CT¥* ([0, T], R?) désigne I’espace des fonctions conti-
nues de [0, 7] dans R? et de g-variation finie. La (semi-)norme en g-variation
est notée ||.||g-var, -

Pour a €]0,1] et T > 0, C*([0,T],R%) désigne 'espace des fonctions a-
héldériennes de [0,7] dans R?. La (semi-)norme a-héldérienne est notée
-

— Pour ¢ > 1 et T > 0, GQ,7(R?) désigne l'espace des g-trajectoires (ru-

gueuses) géométriques définies sur [0, 7.
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1. Condition d’invariance pour les équations différentielles dirigées par
le mBf et théoréme de comparaison

Dans cette section, les résultats sont présentés a horizon de temps fini 7" > 0.
Tout d’abord, il convient de définir ce qu’est un sous-ensemble fermé de R¢ invariant
par ’Equation (1).

DEFINITION 1.1. Soit un sous-ensemble fermé C' de R€. Sous I’'Hypothése 0.1,

(1) La solution X de 'Equation (1) est viable dans C si et seulement si,

Yw € Q, Vit €[0,T], X (w,t) C C.

(2) C est invariant par 'Equation (1) si et seulement si, pour tout zg € C, si
X désigne la solution de I'Equation (1) avec la condition initiale z, alors
X est viable dans C.

Une condition nécessaire et suffisante d’invariance d’un sous-ensemble convexe et
fermé de l’espace par une équation différentielle ordinaire est démontrée par Na-
gumo dans [74]. Une extension de ce résultat aux équations différentielles dirigées
par le mouvement brownien dans le contexte du calcul d’Ité6 est démontrée par
Aubin et Da Prato dans [6]. Dans [68], Milian obtient des résultats plus expli-
cites dans le cas particulier ol 'ensemble contrainte est un polyédre convexe. Dans
[7], les résultats de [6] sont étendus par Aubin et Da Prato aux inclusions diffé-
rentielles stochastiques. Enfin, une condition nécessaire et suffisante d’invariance
s’appliquant & la fois aux équations différentielles stochastiques, aux équations dif-
férentielles stochastiques rétrogrades et aux équations aux dérivées partielles est
établie dans Buckdahn et al. [11].

L’invariance d’un sous-ensemble fermé de l’espace par une équation différentielle
dirigée par un signal a-holdérien avec a €]1/2,1[ a été étudiée par plusieurs au-
teurs en intégrant par rapport au signal au sens du calcul fractionnaire (cf. Nualart
et Rascanu [78]). Dans Ciotir et Rascanu [16] et Nie et Rascanu [76], les auteurs
démontrent une condition nécessaire et suffisante d’invariance pour une équation
différentielle dirigée par un mBf d’indice de Hurst H €]1/2,1[. Dans [66], Mel-
nikov, Mishura et Shevchenko démontrent une condition nécessaire et suffisante
d’invariance d’un sous-ensemble fermé et a bord lisse de ’espace pour un signal
mixte (i.e. un couple dont 'une des composantes est un mouvement brownien et
lautre un processus a trajectoires a-holdériennes avec o €]1/2, 1]).

Dans la suite de cette section, C' désigne un sous-ensemble convexe et fermé de
R¢. Pour tout F C R¢, soit

IZ(E) :=={(b,o) : Vz € E, Vk € [1,d], b(x), Lo _k(x) € Te(z)}.

Le théoréme suivant est le résultat central de Coutin et Marie [22]. Il étend les
conditions nécessaires et suffisantes d’invariance mentionnées ci-dessus au cas d’une
équation différentielle dirigée par un mBf d’indice de Hurst H €]1/4, 1] par rapport
auquel I'intégrale est prise au sens des trajectoires rugueuses.

THEOREME 1.2. Sous I’Hypothése 0.1, C est invariant par ’Equation (1) si et
seulement si (b, o) € Z(9C).

La figure suivante illustre le Théoréme 1.2 :
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EXEMPLE 1.3. Ci-dessous, une formulation plus explicite de Z(9C') pour quelques
sous-ensembles convexes et fermés simples de R :

(1)

Si C est un sous-espace vectoriel de R, alors (b,0) € Z(9C) si et seulement
si,
b(C)cC
et
o k(C)CC;VEkel[l,e].
Si C est la boule unité fermée de R¢, alors (b, 0) € Z(9C) si et seulement
si, pour tout = € R® tel que ||z]| =1,
(z,b(x)) <0
et
(z,0 k(x)) =0;Vke[1,€].
Si
C= ﬂ{w € R®: (s;, 2 —a;) < 0},
i€l
ou [ est une partie finie et non vide de N et (a;);cs et (s;)icr sont deux
familles d’éléments de R€ tels que s; # 0 pour tout ¢ € I, alors (b, o) € Z(9C)
si et seulement si pour tous z € R¢ et ¢ € I tels que (s;,x —a;) =0,
(si;b(2)) <O
et
(si,o k(x)) =0; Vk e [1,¢].

Pour une preuve détaillée du Théoréme 1.2, se référer & Coutin et Marie [22], Sous-
sections 3.1 et 3.3 pour les conditions suffisante et nécessaire respectivement. Sous
I'Hypothése 0.1, la suite de processus (X, )nen définie par

(2)

Xn(t) = o +/0 b(Xn(s))ds +/0 o(Xn(s))dBy(s) ; t €10,T],

ou B,, désigne une approximation lipschitzienne et de signature d’ordre [p] conver-
geant dans GQpy. r(R¢), € > 0 (interpolée linéaire, convoluée avec un noyau, etc.),
converge uniformément vers la solution X de I'Equation (1). La preuve de la condi-
tion suffisante du Théoréme 1.2 se décompose en trois étapes :

(1) Montrer que si (b, o) € Z(R®), alors C est invariant par ’Equation (2). Pour

cela, montrer qu’il existe une constante ¢ > 0 telle que pour tous n € N,
te0,T]) et h >0,

d2(Xn(t +h)) — dZ(Xna(t)) < ch?,

puis conclure de la méme maniére qu’Aubin et Da Prato au Théoréme 1.5
de [6].

(2) Montrer que si (b,0) € Z(9C), alors C est invariant par ’Equation (2) en

remplagant (b, o) par (b,0) o pc dans ’Equation (2).



1. CONDITION D’INVARIANCE 15

(3) Montrer que si (b,0) € Z(9C), alors C est invariant par I'Equation (1) car

lim || X, — Xlcor = 0.
n—oo

La preuve de la condition nécessaire du Théoréme 1.2, plus technique, se décompose
également en trois étapes :
(1) Montrer que si le demi-hyperplan D, := {z € R® : z, > 0} avec v € [1,€]
est invariant par I’Equation (1), alors (b,0) € Z(9D, ). D’une part, montrer
que s’il existe xg € D, tel que

(3) lim inf X (1) <0,

t—ot+ tH, /2]og(log(1/t))
ot X (t) avec t € [0,T] est le schéma d’Euler (rugueux) associé a I'Equation
(1) avec la condition initiale z sur la subdivision (0,¢) de l'intervalle [0, ¢]
(cf. Friz et Victoir [33], Section 10.3.5), alors D, n’est pas invariant par
IEquation (1). D’autre part, via la loi du logarithme itéré pour le mouve-
ment brownien fractionnaire (cf. Arcones [4] et Viitasaari [91]|, Remarque
2.3.3), montrer que si (b,0) ¢ Z(9D,), alors I'inégalité (3) est satisfaite.

(2) Montrer que si le demi-espace H, s := {z € R® : (s,z —a) < 0} avec
(a,s) € R® xR\ {0} est invariant par 'Equation (1), alors (b,0) € Z(0H, )
en se ramenant au résultat de ’étape 1 par un changement de variable
analogue a celui de la preuve du Théoréme 1 de Milian [68|.

(3) Montrer que si C est invariant par ’'Equation (1), alors (b, o) € Z(9C'). Pour
cela, supposer que (b,0) ¢ Z(9C), ce qui entraine qu’il existe zg € dC et
s € Ng(zo) tels que
(b(zo),s) > 0ou (3k € [1,d] : (0. k(x0),s) #0).
Alors, (b,0) ¢ Z(0H,, s) et d’aprés Pétape 2, il existe t € [0,7] tel que
X(t) & Hy,,s- Puisque C C Hy, 5, C n'est pas invariant par ’Equation (1).
Le corollaire suivant permet de relaxer 'Hypothése 0.1 de régularité sur b et o
lorsque C' est compact.

COROLLAIRE 1.4. Si C est compact, xg € C, b et o sont [p]+1 fois contindment
différentiables sur R® et (b,0) € Z(0C), alors UEquation (1) admet une unique
solution viable dans C'.

La preuve du Corollaire 1.4 est simple (cf. Coutin et Marie [22], Corollaire 3.7).
C’est une conséquence de la compacité de C, du Théoréme 1.2 et de Friz et Victoir
[33], Theorem 10.21.

La Section 1 s’achéve par un théoréme de comparaison. Soient les équations diffé-
rentielles

(1) X =+ [ @)+ [ o (X 6)aB )

et

t t

(5) X2(t) = 22 + / b2(X2(s))ds + / o2(X2(s))dB(s)
0 0

ou, pour j € {1,2}, ch € R®, B’ est un mouvement brownien fractionnaire d-

dimensionnel d’indice de Hurst H €]1/4,1[, ¥ € C°(R®), ¢’ € CO(R®, M, 4(R)) et

I’intégrale par rapport & B7 est prise au sens des trajectoires rugueuses. Par ailleurs,

solent I C [1,e] et

C:={(z"2*) e R®)?: Vi, a} <a?}).

K3
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COROLLAIRE 1.5. Sous U’Hypothése 0.1, les assertions suivantes sont équiva-
lentes.
(1) Pour tous (z},23) € C,i€ I, weQette|0,T], X}w,t) < X2(w,t), ot
X1 (resp. X?) est la solution de I’Equation (4) (resp. (5)) avec la condition
initiale x§ (resp. x2).

(2) Pour tous (z*,2%) € C eti€ I, six} = a2, alors

bi (z') < b (2?)
et
vk € [1,d], Uz‘l,k(xl) = UZk(IQ)-

La preuve du Corollaire 1.5 est simple (cf. Coutin et Marie [22], Proposition 4.1). 11
suffit d’écrire ’énoncé du Théoréme 1.2 pour 'Equation (4)-(5) et C' en remarquant
que
C =z eR*: (s;,2) <0},
iel
ol §; := €; — €.4; pour tout ¢ € I.

2. Probléme de réflexion de Skorokhod associé & une équation
différentielle dirigée par le mBf et & un processus de rafle de Moreau

Dans cette section, les résultats sont présentés a horizon de temps fini 7" > 0.
Le processus de rafle est défini par 'inclusion différentielle

o —i(t) € Neg (@(®) [Dal-pp.

z(0) = zo € C(0) ’
ou C : [0,7] =2 R® est une multi-fonction & valeurs dans ck(R®) et continue pour
la distance de Hausdorff. Pour tout f € C1"v([0,7],R¢), f désigne la dérivée de

Radon-Nikodym de la mesure différentielle Df de f par rapport a sa variation to-
tale |Df|.

L’Inclusion (6) fut introduite par J-J. Moreau en 1976 (cf. Moreau [73]) pour modé-
liser des problémes d’élasto-plasticité. Concrétement, si elle en admet une unique,
alors la solution de I'Inclusion (6) est un point immobile de ’ensemble contrainte,
excepté lorsque le bord de ce dernier le touche. Dans ce cas, le point est maintenu
a lintérieur de ’ensemble contrainte avec une force minimale. Deux situations sont
donc possibles :

Ne (2(t))

x(t)

L’existence, 1'unicité et I'approximation de la solution de I'Inclusion (6) ont large-
ment été étudiés sous diverses conditions sur la multi-fonction C' (cf. p.ex. Moreau
[73], Valadier [89] ou Monteiro Marques [72]). Le théoréme d’existence et d’unicité
suivant, utile dans ce qui suit, est dit & Monteiro Marques (cf. Monteiro Marques
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[70], [71] et [72]) et s’appuie sur un résultat de Valadier (cf. Castaing [13] et
Valadier [89)]).

THEOREME 2.1. Sl eziste a € R® et r > 0 tels que
Be(a,r) C C(t) ; Vt € [0,T],

alors Ulnclusion (6) admet une unique solution continue et a variation bornée x
telle que

1
HIHl—var,T < gHLEO — CL||2.

Sous ’'Hypothése 0.1, en désignant par X la solution de ’Equation (1), une fagon
naturelle de s’assurer que X (t) € C(t) pour tout ¢ € [0,T7] est de poser le probléme
de réflexion de Skorokhod suivant :

X() = HO+Y(O)
(1) H(t) = / B(X (s))ds + / (X (s))dB(s)
. 0 0
—Y (t) € New(X(t) |DY|-p.p. avec Y (0) = zq

La définition du cone normal entraine que I'inclusion différentielle du Probléme (7)
définit un processus de rafle :

@ [0 & Newotre) 1Y w0,

ou Cy(t) := C(t) — H(t) pour tout t € [0,7].

L’existence, 'unicité et I'approximation de la solution du probléme de réflexion
de Skorokhod associé & une équation différentielle dirigée par le mouvement brow-
nien pour un ensemble contrainte convexe et compact ont largement été étudiés
dans le contexte du calcul d’Itd. Dans le cas d’un ensemble contrainte convexe,
compact et constant en temps, l'existence et I'unicité de la solution est démontrée
par Lions et Sznitman dans [57]. Sur Pexistence et I'unicité de la solution dans le
cas d’'un ensemble contrainte convexe, compact et dépendant du temps, se référer a
Bernicot et Venel [8] et Castaing et al. [15]. Dans [8], Bernicot et Venel démontrent
également la convergence d’un schéma d’approximation de la solution.

Récemment, plusieurs auteurs se sont intéressés a l'existence et a 'unicité de la so-
lution du probléme de réflexion de Skorokhod associé & une équation différentielle
dirigée par un mouvement brownien fractionnaire d’indice de Hurst H €]1/3,1]
pour un ensemble contrainte convexe et compact en intégrant par rapport au signal
au sens des trajectoires rugueuses. Dans le cas d’un ensemble contrainte convexe,
compact et constant en temps, 'existence d’une solution est démontrée par Aida
dans [1] et [2]. L’unicité est une question beaucoup plus délicate et ¢’est pourquoi
elle n’a été traitée que dans des cas particuliers. Dans [9], Besalu et al. démontrent
Pexistence et 1'unicité de la solution pour une contrainte de positivité et dans [28],
Deya et al. démontrent I’existence et 'unicité de la solution dans le cas unidimen-
sionnel. Dans le cas d'un ensemble contrainte rectangulaire et dépendant du temps,
pour H €]1/2,1], Falkowski et Stominski démontrent I'existence et 'unicité de la
solution dans [31].

Dans Castaing, Marie et Raynaud de Fitte [14], 'existence de solutions du Pro-
bléme (7) est démontrée pour un bruit multiplicatif et l'unicité et la convergence
d’un schéma d’approximation de la solution sont établies pour un bruit additif avec
H €]1/3,1] et sous la condition sur C suivante.
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HyPOTHESE 2.2. (Condition d’intérieur non vide) C' est une multi-fonction a
valeurs dans ck(R®), continue pour la distance de Hausdorff et telle qu'il existe une
sélection continue v : [0,T] — R® satisfaisant

B.(y(t),r) C int(C(t)) ; ¥t € [0,T).

THEOREME 2.3. Sous les Hypotheéses 0.1 et 2.2, le Probléme (7) admet au
moins une solution & trajectoires continues et de (p 4 €)-variation finie pour tout
e>0.

Pour une preuve détaillée du Théoréme 2.3, se référer a Castaing, Marie et Raynaud
de Fitte [14], Section 3. Le cas H €]1/2,1[ (resp. H €]1/3,1/2]) est traité au
Théoréme 3.1 (resp. Théoréme 3.2) de [14]. Dans les deux cas, la preuve consiste
a établir que la suite (X,),en définie par le schéma de Picard suivant admet une
valeur d’adhérence dans (CP*)v21 ([0, T],R¢), ||.||oo.r), € > 0 :

Xn(t) = H?(t) +Y,.(¢) )
H,(t) = /0 b(Xn,—l(S))d5+/0 o(Xn—1(s))dB(s)
—Yn(t) € /\/’cHn(t)(Yn(t)) |DY,,|-p.p. avec Y,,(0) = zo

La preuve se fait par récurrence et repose sur un argument de compacité utilisant les
controles usuels de U'intégrale de Young et de l'intégrale des trajectoires rugueuses
(cf. Friz et Hairer [32], Chapitres 4, 7 et 8), le Théoréme 2.1 et un résultat de
continuité pour le processus de rafle perturbé général (cf. Castaing et al. [15],
Lemme 5.3).

PROPOSITION 2.4. Sous les Hypothéses 0.1 et 2.2, si la fonction o est constante,
alors le Probléme (7) admet une unique solution a trajectoires continues et de (p+e)-
variation finie pour tout € > 0.

Pour une preuve détaillée de la Proposition 2.4, se référer a Castaing, Marie et Ray-
naud de Fitte [14], Proposition 4.1. La preuve de la Proposition 2.4 se décompose
en trois étapes : en désignant par (X,Y) et (X*,Y*) deux solutions du Probléme

(7,
(1) Montrer qu'’il existe un controle w : Ar — R, et une constante ¢ > 0 tels
que

IX () = X*()]* < w(0,)| X — X*|I3,, +C/0/<X(8) = X7(5),d(Y = Y7)(s))

pour tout ¢ € [0, 7.

(2) Remarquer que
9) /0 (X(s) — X*(s),d(Y =Y™)(s)) <0; ¥Vt €[0,T]

par monotonie du cone normal.

(3) Puisque w est un controle sur [0, 7], en déduire qu’il existe 71 €]0, T tel que
w(0,71) €]0,1] et donc (X,Y) = (X*,Y™) sur [0, 7]

Par récurrence, (X,Y) = (X*,Y™*) sur [0,7].

Lorsque o n’est pas constante, la construction de l'intégrale de Young et de l'in-
tégrale des trajectoires rugueuses suggére qu’il faut controler la norme en (p + ¢)-
variation (¢ > 0) de X — X* et non sa norme uniforme. Un terme analogue & celui
du membre de gauche de I'Inégalité (9) apparait, mais la monotonie du cone normal
ne suffit pas a assurer qu’il est négatif.
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Pour H = 1/2, dans le contexte du calcul d’Ito, l'inégalité de Doob permet de
conclure. Pour C' constant en temps, se référer & Tanaka [84], Lions et Sznitman
[57] et Saisho [80]. Pour C' dépendant du temps, se référer a Bernicot et Venel [8]
et Castaing et al. [15].

La proposition suivante établit une condition nécessaire et suffisante d’unicité de la
solution du Probléme (7) proche de I'Inégalité (9). Malheureusement, celle-ci semble
difficile & vérifier en pratique sans arguments probabilistes complémentaires.

PROPOSITION 2.5. Soient (s,t) € Ap et (X,Y) et (X*,Y™*) deuz solutions du
Probleme (7) sous les Hypothéses 0.1 et 2.2.
(1) Sur[s,t], si H €]1/2,1], alors (X,Y) = (X*,Y*) si et seulement si X (s) =
X*(s) et

/v<X(u, F) = X*(u,r), d(Y — YY) <05 V(u,0) € Ay,

(2) Sur [s,t], si H €]1/3,1/2[, alors (X,Y) = (X*,Y*) si et seulement si
X(s) = X*(s) et

/v<Rx(u, F) = R (t, 1), d(Y — Y*)(r)) < 0 ; ¥(u,v) € A

Pour une preuve détaillée de la Proposition 2.5, se référer a Castaing, Marie et
Raynaud de Fitte [14], Propositions 4.2 et 4.3. Les arguments sont proches de ceux
de la preuve de la Proposition 2.4, mais pour controler

[ X (v) = X(u) = (X*(v) = X ()| 5 (u,v) € Asy
et non plus
[X(v) = X*(v)|| ; v €[0,T].
La Section 2 s’achéve par un théoréme de convergence pour le schéma d’approxi-

mation suivant de la solution du Probléme (7) sous les conditions de la Proposition
2.4 :

(10) { Xo = %o
XI?+1 = PC(t',;f“)(Xl? +Hn(t;cl+1) - Hn(t@) ’
oun € N* (¢f,...,t") désigne la subdivision de l'intervalle [0, 7] de pas régulier

T/n et H™ le processus défini par
k-1
H™(t) := ) b(XP)(t = 17) + b(XE)(t — ) + 0 B(t)
i=0
pour tous k € [0,n — 1] et ¢ € [t}, 1} ,].

Concrétement, X™ coincide avec le schéma d’Euler d’ordre n pour I'Equation (1)
jusqu’a ce que l'un de ses termes, disons le k-éme avec k € [1,n], n’appartienne
pas & C(t}). Dans ce cas, le k-éme terme du schéma d’Euler d’ordre n est remplacé
par son projeté orthogonal sur C(t}).

Soient les processus X" et Y™ définis par

‘n—1°

n—2
X" .— Z X;ZLl[tﬁ»tEH[ + Xg—l 1[f'n T
k=0

et
n—2

Y= Z(X"’ —H" () g ap, (+ (X" = H"(th_1)Lien 1)
k=0
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THEOREME 2.6. Sous les Hypothéses 0.1 et 2.2, si la fonction o est constante
et qu’il existe ¢ > 0 et a €]0, 1] tels que

(11) du(C(s), C(1) < clt — 5| : Vs, ) € Ar,

alors (X™,Y™)pen+ converge uniformément vers l'unique solution (X,Y) du Pro-
bleme (7).

Pour une preuve détaillée du Théoréme 2.6, se référer a Castaing, Marie et Raynaud
de Fitte [14], Théoréme 5.4. La preuve du Théoréme 2.6 se décompose en quatre
étapes :
(1) Montrer par un argument de compacité que de toute sous-suite de (H™),enx
uniformément convergente il est possible d’extraire une suite (H Y)Y, en-
uniformément convergente. Sa limite est notée H*.

(2) Montrer que (Y¥(™), cn- est une suite de Cauchy de C2,([0,7],R¢) en re-
marquant que

Y™ (t741) = Porn e, (Y (80)) 5 VK € [0,n — 1].

C’est dans cette étape que la condition de Holder (11) sur la multi-fonction
C intervient.

(3) Montrer que la limite Y* de la suite (YY), cn- satisfait
1

(12) (== H(7),Y"(t) =Y"(s)) = (IO = IV (5)]*)
pour tous (s,t) € Ap, 7 € [s,t] et v € Ny¢[s,4C(v). Puisque I'Inégalité (12)
caractérise le processus de rafle Y défini par 1'Inclusion (8) (cf. Monteiro
Marques [72], Chapitre 2), nécessairement Y* =Y.

(4) En désignant par X* la limite uniforme de (X%(™), en-, par définition de
(Hw(n))neN* P

H*(t) = /Ot b(X*(s))ds + o B(t) ; Vt € [0,T).

L’unicité de la solution du Probléme (7), garantie par la Proposition 2.4,
entraine que X* = X.

Quelques perspectives. L’unicité et la convergence du schéma d’approximation
de la solution du Probléme (7) sont encore a établir lorsque o n’est pas constante.
Le comportement en temps long de la solution et la statistique du Probléme (7)
n’ont pas du tout été étudiés.

3. Equations différentielles dirigées par le mBf et dont le champ de
vecteurs admet des singularités

Dans les applications, le modéle de Cox-Ingersoll-Ross (CIR) défini par 1’équa-
tion différentielle stochastique suivante est trés fréquemment utilisé :

t t
(13) X(t) :xo—i—G/ (m—X(s))ds—i—U/ VX (s)dW (s),
0 0

ou xg,0,m >0, 0 € R*, W est un mouvement brownien et l'intégrale par rapport
a W est prise au sens d’Itd. Sa solution est & valeurs positives, ce qui découle de la
singularité en 0 de la fonction racine carrée et de la force de rappel vers la moyenne
assurée par la fonction de drift z € R — 6(m — z). En partie pour cette raison, le
modéle CIR est utilisé en finance pour modéliser les taux d’intérét ou la volatilité
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dans le modele de prix d’actifs d’Heston (cf. Lamberton et Lapeyre [55]). Pour des
raisons analogues, I’équation de Jacobi

(14) Y(t) =yo + 0/0 (1 —Y(s))ds + 0/0 VY ()1 = Y (5))dW (s)

avec Yo, it €]0, 1] est souvent utilisée pour modéliser des proportions, par exemple
dans la version stochastique du modéle de neurone de Morris-Lecar étudiée par
Ditlevsen et Greenwood dans [29].

Marie [60] et [62] proposent une étude (existence, unicité et contrainte de la so-
lution, régularité de 'application d’It6, convergence d’un schéma d’approximation,
comportement en temps long, etc.) des Equations (13) et (14) pour un signal brow-
nien fractionnaire par rapport auquel l'intégrale est prise au sens des trajectoires
rugueuses. Dans les deux cas, il convient de se ramener & ’étude d’une équation
avec bruit additif fractionnaire par un changement de variable. Marie [61] porte
sur ’étude d’une classe d’équations différentielles avec bruit additif fractionnaire et
dont la fonction de drift admet une singularité en 0. Cette section présente les ré-
sultats de Marie [61] car celui-ci généralise les résultats de Marie [60] sur le modeéle
CIR fractionnaire et que les arguments employés dans Marie [62] pour ’équation
de Jacobi fractionnaire sont analogues.

Dans la suite, d = e =1, 9 > 0, a €]0, H[, o est une constante de |0, co[ et
lim b(z) = oo.
z—0t

Afin de garantir 1'existence et I'unicité de la solution de I’Equation (1), la fonction
b satisfait ’hypothése suivante.

HyPOTHESE 3.1. La fonction b est [p]+1 contintiment différentiable sur |0, co[ et
de différentielles successives bornées sur [g, oo[ pour tout € > 0. Afin de compenser
son comportement singulier en 0, la fonction b satisfait également les conditions
suivantes :

(1) Il existe une constante K > 0 telle que

Vz >0,V (z) < —K.
(2) 1 existe une constante R > 0 telle que

Vz >0, b(xz) > —Ru.
(3) Pour tout C' > 0,

T
/ b(Ct*)dt = 00 ; VT > 0
0

ou
T

lim L b(Ct™)dt = oo.
T—0+ T J

Pour H €]1/2, 1], 'existence, 'unicité et I’absolue continuité de la loi de la solution
de ’Equation (1) sont étudiés par Hu, Nualart et Song dans [47] sous une hypothése
analogue. Récemment, dans [34], Gassiat et Gess ont étudié le comportement de
la solution de 'Equation (1) au voisinage de 0 et mis en évidence qu’un majorant
de la norme IL°° de la différentielle seconde en espace d’une solution de 1’équation
d’Hamilton-Jacobi stochastique s’exprime en fonction de solutions d’équations sin-
guliéres de ce type.

L’exemple suivant présente quelques fonctions satisfaisant I’Hypothése 3.1.
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EXEMPLE 3.2. Soient u,v,w,y, A, i > 0.

(1) Soit by (z) := u(va™" —wz) pour tout z > 0. Si 1 —a < ay, alors by satisfait
I’'Hypothese 3.1.

(2) Soit by(z) := u/(e’®" —1) —waz pour tout = > 0. Si 1 < ary, alors by satisfait
I’'Hypothese 3.1.

(3) Soit bj(z) := Asin(px) pour tout © > 0. Si 1 —a < ay (resp. 1 < a) et
A < uw (resp. Ap < w), alors by + b} (resp. be + b}) satisfait 'Hypothése
3.1.

(4) Soit b3(x) := Alog(pz) pour tout x > 0. Si 1 —a < ary (resp. 1 < ay), alors
b1 + b3 (resp. by + b3) satisfait I'Hypothese 3.1.

Sous 'Hypothése 3.1, la Sous-section 3.1 porte sur l'existence, 'unicité et les pro-
priétés trajectorielles de la solution de I'Equation (1). La Sous-section 3.2 porte sur
ses propriétés probabilistes et son comportement en temps long. L’absolue conti-
nuité de la loi de la solution, traitée & la Sous-section 3.2 de Marie [61], n’est
pas abordée par souci de concision. Enfin, la Sous-section 3.3 présente une famille
d’équations avec bruit multiplicatif fractionnaire dont I’étude se raméne, par un
changement de variable, a celle d'une équation avec bruit additif fractionnaire et
dont la fonction de drift satisfait 'Hypotheése 3.1

3.1. Existence, unicité et propriétés trajectorielles de la solution de
I’Equation (1). Sous 'Hypothése 3.1, cette section présente des résultats sur
I'existence, 'unicité, la régularité et I'approximation des trajectoires de la solu-
tion de I'Equation (1). Comme en témoignent les résultats de cette section, outre
le fait de garantir I’existence, 'unicité et la positivité de la solution de I’Equation
(1) malgré la singularité de la fonction b en 0, 'Hypothése 3.1 permet d’obtenir des
controles de la solution et de ses dérivées plus fins que ceux connus sous ’'Hypothése
0.1.

PROPOSITION 3.3. Sous I’Hypothése 3.1, ’Equation (1) admet une unique so-
lution définie sur Ry, a valeurs strictement positives, a trajectoires a-héldériennes
et telle que

(15) [ Xloo,r < @0 + [b(20)[T + 20| B|oo,7
pour tout T > 0.
Pour une preuve détaillée de la Proposition 3.3, se référer & Marie [61], Propositions
2.2 et 2.3. La preuve de la Proposition 3.3 se décompose en trois étapes :
(1) D’apreés les conditions de régularité sur b de 'Hypothése 3.1, ’Equation (1)
admet une unique solution sur [0, Tp] avec Ty := inf{¢t > 0: X(¢) = 0}. Par
ailleurs, en posant Y (t) := e® X (), t € [0, Ty],

Y (t) :xo+/

t

br(s,Y(s))ds + o Br(t)

0
ou ,
Br(t) :=/ eR*dB(s) ; Vt € Ry
0
et

br(t,z) := Rx + ef'b(e™Rx) ; Vo > 0, Vt € R,
(2) Puisque Y (Tp) = 0, pour t € [0, To] quelconque,

To
Y(t) + /t br(s,Y(s))ds = o(Bgr(t) — Br(Tv)).
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La régularité des trajectoires de B et 'Hypothése 3.1.(1,2) entrainent que

To—t To
/ b(| Brllo1,5)ds < / br(s, Y (5))ds < | Brllam (T — 1)°.
0 t

Il y a contradiction avec 'Hypothése 3.1.(3). Ainsi, Ty = oco.

(3) Pour ¢t € Ry quelconque, soit Ty, (t) := inf{s € [0,t] : X(s) < zo}. Alors,
t
0<X(t) < ao+ / b(X (s))ds + o(B(t) — B(Ty,(t)))
Ty (1)

< 2o + [b(w0)[T + 20| Bl|oo, -
Dans la suite, X (zg,w) désigne la trajectoire de la solution de 'Equation (1) associée
a la condition initiale x¢ > 0 et a la trajectoire w du processus B. Pour tout 7" > 0,
la restriction de 'application d’It6 X (.) & ]0, 00[xC%([0,T],R) est également notée
X(.). Alors,
X (zo,w)ljo,r) = X (x0,w|[0,1])
pour tous zg,7 > 0 et w € C% (R4, R).

Sous I'Hypothése 3.1, la proposition suivante fournit plusieurs résultats de régu-
larité pour 'application d’Itd X(.).
PROPOSITION 3.4. Soit T' > 0. Sous I’Hypothése 3.1,
(1) Pour tous z$,x3 > 0 et w',w? € C*([0,T],R),
X (25, w") — X (2, 0*) oo, < |2 — 23| + 20" — w?[|oo,7-
(2) L’application d’Ito X (.) est contindment différentiable de
10, 00[xC*([0, T],R) dans C°([0,T],]0, c0[).
De plus, pour tous (zo,w), (£, h) €]0,00[xC*([0,T],R),

Die.y X (0,w) = /O'(g + oh(s)) exp </ B (X (20, w, u))du) ds

et
\D(gyh)X(xO,w,tﬂ < T+ ollh|lco,r) ; ¥t €[0,T].

Pour une preuve détaillée de la Proposition 3.4, se référer a4 Marie [61], Propositions
2.4 et 2.6. La preuve du point 1 de la Proposition 3.4 s’appuie sur un raisonnement
proche de celui utilisé pour démontrer I'Inégalité (15) de la Proposition 3.3. Au
point 2 de la Proposition 3.4, la continue différentiabilité de l'application d’Ito
s’obtient en appliquant Friz et Victoir [33], Théorémes 11.3 et 11.6 sur les boules
ouvertes de ]0, 0o[xC([0,T7, R).

Pour une trajectoire w du processus B fixée, le corollaire suivant fournit des résul-
tats complémentaires pour X (.,w). Ceux-ci sont essentiels pour I’étude du systéme
dynamique aléatoire associé a 'Equation (1) a la Sous-section 3.2.

COROLLAIRE 3.5. Soit w € C£ (R4, R). Sous I’Hypothese 3.1,
(1) Pour tout t >0, X(.,w,t) est strictement croissante sur 0, col.
(2) Il existe une fonction X(0,w) € C.(R4,]0,00[) telle que

lim || X (20,) — X(0,0)]locr = 0 : VT > 0.
c0—0

(3) Pour tous xz,z3,t € Ry,

‘X(xévw7t) - X($(2)7w,t)| < |l’é - x% eiKt‘
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Pour une preuve détaillée du Corollaire 3.5, se référer a Marie [61], Corollaires 2.8,
2.9 et 2.10. La preuve du point 1 du Corollaire 3.5 est une conséquence immeédiate du
point 2 de la Proposition 3.4. La preuve du point 2 du Corollaire 3.5 se décompose
en deux étapes :

(1) Montrer qu’en 0, X (.,w) admet une limite & trajectoires continues en utili-
sant le point 1 de la Proposition 3.4 et le fait que les (C°([0,T],R), ||-|lco.7)s
T > 0 sont des espaces de Banach.

(2) Montrer que X (0,w) est a valeurs strictement positives sur ]0,00[. D'une
part, pour tous s >t > 0, il existe u € [s,¢] tel que X (0,w,u) > 0 car dans
le cas contraire, d’aprés 'Hypothese 3.1.(1,3),

lim X (zg,w,t) — X(zg,w,s) —o(w(t) —w(s)) = lm (¢t — s)b(|| X (z0,w)]|lco,r)
xo—0 zo—0

= 0.
En particulier, il existe une suite (¢, )nen de réels strictement positifs, dé-
croissante, de limite nulle et telle que X (0,w,,) > 0 pour tout n € N.
D’autre part, montrer que pour n € N quelconque,
sur [0, 70(tn) — tn[, o0 To(t,) := inf{t > 0: X(0,w,t, +t) = 0}. D’aprés la
Proposition 3.3,

70(tn) = nf{t > 0: X(X(0,w,tn),w(ty, + ) — w(ty),t) = 0} = co.

La preuve du point 3 du Corollaire 3.5 est simple. D’aprés ’'Hypothése 3.1.(1) et

le théoréme des accroissements finis, pour tous ¢ € Ry et x},23 €]0, 00[ tels que

gy # 7,
D (X(ah 1)~ X(a,0,0))° = 2A(X(ah,0,0) = X (a,,0))
b(X(a:(l),w,t)) — b(X(a%?wat))
X(x(l)vw7t) *X(l’%,wﬂf)
< _QK(X(x(lhwvt) - X(.Tg,w,t))?

La Sous-section 3.1 s’achéve par un théoréme de convergence pour le schéma d’Euler
implicite associé a I’Equation (1) sous 'Hypothése 3.1 :
(16) { X{f = To

XI?+1 = Xp+ b(XI?Jrl)(tZJrl - tZ) + U(B(t2+1) - B(t;cl)) '
ouT >0,n e N*et (tf,...,t") désigne la subdivision de l'intervalle [0,7] de pas
régulier T'/n. Par ailleurs, soit le processus X" défini par

n—1
X, - X n
X=X (X4 TR ) 1 )
k=0 k+1 k

pour tout ¢ € [0,7T].
THEOREME 3.6. Sous I’Hypothése 3.1,

(1) L’Equation (16) admet une unique solution définie sur [0,n] et & valeurs
strictement positives telle que

(17) max_ X' < xo + |b(x0)|T + 20| B||oo,7-
ke[o,n]

(2) X" converge uniformément vers la solution X de I’Equation (1) en O(n™%).
Plus précisément,

IX™ = Xlloo < (Y1130, 1x, 07 16 oo, 0x. x01 + DX
IBlloc,x. x4y + [ Blla) (T v T*F2)n =

a,T +
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avec

X.:= inf X(t) et X*:= sup X(¢).
t€[0,T7] t€[0,T)

Pour une preuve détaillée du Théoréme 3.6, se référer & Marie [61], Propositions
2.11 et 2.12 et Théoréme 2.13. Au point 1 du Théoréme 3.6, pour établir ’existence
et l'unicité de la solution de 'Equation (16), il suffit de démontrer que pour tout
(A, 1) €]0,00[xR, I'équation z = Ab(z) + 1 admet une unique solution. La preuve
de I'Inégalité (17) est analogue a celle de I'Inégalité (15) de la Proposition 3.3. La
preuve du point 2 du Théoréme 3.6 est proche de celle de Lejay [56], Proposition
5.

3.2. Propriétés probabilistes et comportement en temps long de la
solution de I’Equation (1). Tout d’abord, sous 'Hypothése 3.1, la Proposition
3.3, le Théoréme 3.6.(1) et le théoréme de Fernique entrainent que pour p > 1 et
T > 0 quelconques,

1 XMoo s sUD [ X" [loo,7 € LP (R, A, P).
neN*

De plus, d’aprés le Théoréme 3.6.(2) et le théoréme de Vitali,
. n_ Py —
Jim B([] X" = X[ ) = 0.

Le reste de cette sous-section est consacré au comportement en temps long de la
solution de 'Equation (1) sous I'Hypotheése 3.1.

Dans la suite, B est un mouvement brownien fractionnaire défini sur R et d’indice
de Hurst H €]0,1[. Par ailleurs, 6 := (6;)¢cgr désigne le shift de Wiener, c’est-a-dire
le systéme dynamique défini sur (2,.4) par

Orw = w(t + ) — w(t)
pour tous w € et t € R. D’aprés Maslowski et Schmalfuss [64], (Q,.A, P, 0) est un

systéme dynamique métrique ergodique. De plus, d’aprés Gess et al. [35], Lemme
3.3, il existe un sous-ensemble f-invariant Q* € A tel que P(Q*) =1 et

(18) Yw e QF, 3C(w) > 0:Vt € R, |B(w,t)| < C(w)(1 +t2).
Enfin, soit A* := {ANQ*; A € A} la tribu trace de A sur Q*. Le quadruplet

(Q*, A*,P,0) est également un systéme dynamique métrique ergodique et le pro-
longement par continuité de 'application d’Ito

X(): (zo,w,t) € Ry x @ x Ry — X(z0,w, t)

du point 2 du Corollaire 3.5 est un systéme dynamique aléatoire continu sur R
relativement aux systémes dynamiques métriques (Q, A, P, 0) et (Q*, A*, P, 0).

LEMME 3.7. Sous I’Hypothése 3.1, pour tout w € Q*, il existe C(w) > 0 tel que
pour tous t,T,xg € Ry et e > xo,

|X (z0,0_7w,t) —e| < e+ |ble)|t + C(w)(1 +t+T)%

Pour une preuve détaillée du Lemme 3.7, se référer & Marie [61], Proposition 3.3.
La preuve s’appuie sur un raisonnement proche de celui utilisé pour démontrer
I'Inégalité (15) de la Proposition 3.3 et sur 'Inégalité (18).

THEOREME 3.8. Sous I’Hypothése 3.1,

(1) Il existe une variable aléatoire X* : Q@ — Ry appartenant o LP(Q, A, P) pour
tout p > 1 et telle que pour tout xo € Ry,

|X(.’L’0,.,T) - X* 09T| —0
T—o00

presque surement et dans LP(Q, A,P) pour tout p > 1.
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(2) Pour toute fonction uniformément continue & croissance au plus polyno-
miale p : Ry = R et tout zp € Ry,

T
% /O (X (%, -, 1))dt —— E(p(X™))

T—o0
presque surement et dans LP(Q, A,P) pour tout p > 1.

Pour une preuve détaillée du Théoréme 3.8, se référer 4 Marie [61], Théoréme 3.4
et Corollaire 3.5. La preuve du point 1 du Théoréme 3.8 se décompose en deux
étapes :

(1) Montrer lexistence d’une solution stationnaire de 'Equation (1) attirant les
autres en temps long. La cocyclicité de X (.), le point 3 du Corollaire 3.5
et le Lemme 3.7 entrainent que pour w € Q* et € > xg > 0 quelconques et
tous n € N,

(19) | X (w0, 0—pw,n) — X (20, 0_(nynyw,n+ 1) < e K" (|zg — €]
+e + |b(e)| + C(w)(3 +n)?).
La suite de réels positifs (X (2o, 0_nw,n))nen est donc de Cauchy. Sa limite
X*(w) ne dépend pas de xg d’apres le point 3 du Corollaire 3.5. Un rai-

sonnement analogue a celui employé pour démontrer 'Inégalité (19) permet
d’établir que

(20) Jim [ X (20, 0w, ) = X*(w)| = 0.
—00

Par cocyclicité et continuité du systéme dynamique aléatoire X (.), le point
2 du Corollaire 3.5 et 'Egalité (20),

X(X*(w),w,t) = X*(Ow) ; Vt € Ry

Puisque (2%, A*, P, ) est un systéme dynamique métrique ergodique, il s’en-
suit que X* o 6 est une solution stationnaire de 'Equation (1). De plus,
d’aprés le point 3 du Corollaire 3.5,

tli)m | X (zg,w,t) — X*(Ow)| =0 ; Vo € Ry.

(2) Pour tous zp € R4 et p > 1, par un raisonnement analogue a celui de la
premieére étape,

. _ * Py — i _ *|Py —
Jim E(1X (0, 1) — X* 0 6,]?) = lim E(|X(z0,6-4(),1) — X°[") = 0.

La preuve du point 2 du Théoréme 3.8 & partir du premier et du théoréme ergodique
de Birkhoff est classique.

3.3. Modéles CIR et logistique fractionnaires. Cette sous-section pré-
sente une famille d’équations avec bruit multiplicatif fractionnaire dont 1’étude se
raméne, par un changement de variable, a celle d’une équation avec bruit additif
fractionnaire et dont la fonction de drift satisfait I'Hypothése 3.1. En particulier,
cette famille d’équations couvre des modeéles type CIR et logistique fractionnaires.
Le Théoréme 3.10 synthétise ’ensemble des propriétés obtenues dans Marie [61],
Section 4 sur ces équations.

Soit F :]0, c0[— R une fonction satisfaisant ’hypothése suivante.

HYPOTHESE 3.9. La fonction F est [p] + 1 fois contintiment différentiable sur
10, 0o et strictement monotone.
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Sous les Hypothéses 3.1 et 3.9, par la formule de changement de variable pour
Iintégrale des trajectoires rugueuses, pour tout ¢t € R,

F(X(1) = Flxg) + / F/(X(s))dX (s)

Fao) + /0 FUX(s)b(X (5))ds + o /O F/(X(5))dB(s).

Ainsi, en posant [ := F(]0,00[), G :=bo F~' et H := F' o F~1, avec la condition
initiale zo € I, Z = F o X(F~1(20),.) est P'unique solution définie sur R et a
valeurs dans I de ’équation

(21) Z(t):zo—l—/o G(Z(s))H(Z(s))ds+U/O H(Z(s))dB(s).

Soient k € R* et u,v,w,y > 0 tels que 1 — a < a7. Solent également b(z) :=
u(ve™Y — wz) et F(z) := z* pour tout > 0. Les fonctions b et F' satisfont les
Hypotheses 3.1 et 3.9 respectivement. Dans ce cas, ’Equation (21) devient

Z(t) = z0 + Hu/o (wZ(s)'=0FD/% 0w Z(s))ds + KO’/O Z(s)'~V/"dB(s).

D’une part, solent Kk = y+1,u=1/(y+1) et 0 = (/(y+1) avec ¢ € R*. En posant
B:=1-1/(v+1) €]l —a, 1], 'Equation (21) devient

Z(t) = zo +/0 (v—wZ(s))ds + C/o Z(s)PdB(s).

Dans ce cas, 'Equation (21) correspond au model de Cox-Ingersoll-Ross fraction-
naire étudié dans Marie [60]. D’autre part, soient K = —(y + 1), u = 1/(y+ 1) et
oc=—C*/(y+1) avec ¢* € R*. En posant 8* :=1/(y + 1) €0, a[, 'Equation (21)
devient

Z(t) =2+ /O Z(s)(w —vZ(s))ds + c*/o Z(s)' P dB(s).

Dans ce cas, I'Equation (21) correspond au modéle logistique étudié pour 5* = 0
dans Huy et Nguyen [48].

Le théoréme suivant synthétise 'ensemble des propriétés obtenues dans Marie [61],
Section 4 sur 'Equation (21) a partir des résultats des Sous-sections 3.1 et 3.2.

THEOREME 3.10. Sous les Hypothéses 3.1 et 3.9,
(1) Pour tousT >0 etp>1,

”Z”OO,T € ]Lp(Q7 A, ]P)

et

sup | Z"||oo, 7 € LP (9, A, P),
neN*

ot (Z™)nen+ désigne le schéma d’approzimation pour I’Equation (21) défini
par
Z" = FoX"(F!(20),.) ; Vn € N*.
(2) Z™ converge uniformément vers la solution Z de I’Equation (21) en O(n™%).
De plus,
lim E(|Z" - Z|P)=0;Vp>1.
n—oo
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(8) Pour toute fonction uniformément continue & croissance au plus polyno-
miale p : I — Ry et tout zp € I,

T
7 [ ez o BeP(x)

T—o0
presque surement et dans LP(Q, A, P) pour tout p > 1.

La preuve du Théoréme 3.10 est simple (cf. Marie [61], Propositions 4.6, 4.7 et 4.11).

Quelques perspectives. Sous 'Hypothése 3.1 et pour o constante, les résultats
sur le comportement en temps long de la solution de 'Equation (1) établis a la
Sous-section 3.2 permettront d’étudier la consistance d’estimateurs de la fonction

b.

4. Contrainte des solutions d’équations différentielles dirigées par le
mBf en sciences du vivant

Cette section présente deux applications des résultats des Sections 1 et 3 en
sciences du vivant. La Sous-section 4.1 est consacrée & un modeéle (de neurone)
d’Hodgkin-Huxley dans lequel les équations modélisant les variables de portes des
canaux ioniques sont perturbées par un bruit multiplicatif fractionnaire et le champ
de vecteurs satisfait la condition d’invariance de la Section 1 pour le convexe fermé
[0,1)2 x R (cf. Coutin, Guglielmi et Marie [23]). Une application en finance de la
condition d’invariance de la Section 1 est proposée dans Marie [63], mais n’est pas
abordée par souci de concision. La Sous-section 4.2 présente une application du mo-
dele CIR fractionnaire de la Sous-section 3.3 en pharmacocinétique (cf. Marie [59]).

Comme évoqué en introduction de ce chapitre, le grand atout des modéles d’équa-
tions différentielles dirigées par le mBf dans les applications est la possibilité de
controler la régularité des trajectoires de la solution via le paramétre de Hurst du
mBf. En effet, sous 'Hypotheése 0.1, la régularité de 'application d’It6 entraine que
les trajectoires de la solution X de 'Equation (1) sont localement a-holdériennes
pour tout a €]0, H[. Néanmoins, les trajectoires de X sont-elles H-holdériennes sur
tous les segments de R, 7 La proposition suivante, prouvée dans Coutin, Guglielmi
et Marie [23], assure que non dans deux cas particuliers. C’est important dans la
suite de cette section.

PROPOSITION 4.1. Sous I’Hypotheése 0.1,

(1) Si o est constante, alors les trajectoires de X ne sont H-héldériennes sur
aucun segment de Ry .

(2) Si H €]1/2,1], d = e et o, = 0 pour tout (k1) € [1,e]? tel que k # 1, alors
pour tous w € Q et (s,t) € R% tels que s <t et

(k,k 0 X(w))([s,t]) CR” 5 VE € [1,¢],
la trajectoire X (w) de X n’est pas H-holdérienne sur [s, t].

La preuve de la Proposition 4.1 est simple (cf. Coutin, Guglielmi et Marie [23],
Propositions A.6 et A.7).

4.1. Modéle d’Hodgkin-Huxley fractionnaire. Dans le modéle d’'Hodgkin-
Huxley (cf. Hodgkin et Huxley [39]), le potentiel membranaire V du neurone est
modélisé par I’équation différentielle

(22) V4 Ing + I + I, = 1,
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ou I, := Gy (V — E}) est I'intensité du courant ionique k£ (Na, K ou L), G}, désigne
sa conductance et Fj, son potentiel d’équilibre. Plus précisément, Gy, := g;,, Gk :=
'

ggn” avec

(23) n= an(V)(l - n) - 571(‘/)”

et Gna 1= gnam>h avec

(24) { 1 = o (V)(1 = m) = B (V)m

h=ap(V)(1=h) = Bu(V)h
ou les fonctions g, Bn, Qm, Bm, an €t By, sont de la forme

- a+ bv

exp(a’ + b'v) + ¢

et les constantes a, b, a’, b’ et ¢’ sont précisées dans Hodgkin et Huxley [39]. Les fonc-
tions n, m et h sont les variables de portes des canaux ioniques et correspondent &
des proportions de molécules activatrices et inhibitrices présentes de part et d’autre
de la membrane du neurone.

I'Equation (22)-(23)-(24) s’écrit X (t) = buu(X(t)), ot X = (m,h,n,V) et buy
est une fonction de C*°([0,1]® x R) satisfaisant la condition d’invariance du théo-
réme de Nagumo (cf. Nagumo [74]) pour le convexe fermé C := [0, 1]* x R. Ainsi,
IEquation (22)-(23)-(24) admet une unique solution définie sur Ry et a valeurs
dans C. Ce dernier point est essentiel car n, m et h sont des proportions.

Par ailleurs, le modéle d’Hodgkin-Huxley a une bifurcation de Hopf de paramétre
1.Si1I€]0,I] avec I} ~ 3 uA/cm?, alors le neurone ne décharge pas de potentiel
d’action. Si I €)1y, 5] avec Iy ~ 6 uA/cm?, alors le neurone décharge un unique
potentiel d’action. Si I > I5, alors le neurone décharge une succession de potentiels
d’action. Ci-dessous, la solution de 'Equation (22)-(23)-(24) est simulée pour trois
valeurs du paramétre de bifurcation I :

lonic currents ( = 2) lonic currents (1 = 4.5) onic currents (1 = 10)

ooooooo 10=45)

VIO (V)
V(O (V)
VOO (V)

FIGURE 1. Comportements du modéle d’'Hodgkin-Huxley.

Dans [67], Meunier et Segev prouvent que le comportement de n, m et h est en
partie aléatoire. Dans Saarinen et al. [79], les Equations (23) et (24) sont pertur-
bées par un bruit additif brownien. Malheureusement, dans ce cas, les processus n,
m et h ne sont plus & valeurs dans [0, 1] comme souhaité. Dans Cresson et al. [24],
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les Equations (23) et (24) sont perturbées par un bruit multiplicatif dirigé par le
mouvement brownien dans le contexte du calcul d’Itd et le champ de vecteurs du
modele ainsi obtenu satisfait la condition d’invariance d’Aubin et Da Prato [6] pour

C.

Dans Coutin, Guglielmi et Marie [23], X = (m, h,n, V) est modélisé par 'Equation
(1) avec d = 3, e = 4, H €]1/2,1], b = by et, pour tout (p,v) € [0,1]3 x R,

o1p1(1—p1) 0 0
., 0 oapa(1 — p2) 0 )
o(p,v) := 0 0 osps(l—ps) | 01,039,03 > 0.
0 0 0

Dans ce cas, (b,0) € Z(9C) et d’aprés une variante du Corollaire 1.4 (cf. [23],
Corollaire A.13), 'Equation (1) admet une unique solution X définie sur Ry et a
valeurs dans C'. Par ailleurs, d’aprés le point 2 de la Proposition 4.1, les trajec-
toires des processus m, h et n sont a-holdériennes pour tout a €]0, H[, mais pas
H-holdériennes sur les segments sur lesquels elles n’atteignent pas 0 ou 1. Ainsi,
H controle la régularité des trajectoires de (m, h,n) et par incidence la forme des
trajectoires du potentiel membranaire.

Au cours de certaines neuropathies, le tracé du potentiel membranaire d’une fibre
nerveuse endommagée se déforme (cf. Tasaki [85]). A la Section 3.2 de Coutin, Gu-
glielmi et Marie [23], compte-tenu de ce qui précéde sur le controle de la régularité
des trajectoires de X via le paramétre de Hurst du mBf, il est suggéré d’utiliser
IEquation (1) pour modéliser le potentiel membranaire d’une fibre nerveuse en-
dommagée et de prendre en compte la déformation de son tracé en sélectionnant
une valeur de H plus ou moins proche de 1 selon le niveau d’atteinte.

Ci-dessous, la solution de 'Equation (1) est simulée pour deux valeurs de H et
I=10:

lonic currents (H = 0.55) lonic currents (H = 0.95)

— T T T T T T — T T T T T T
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

tms) tms)
Variable m Variable m
Variable h Variable h
Variable n Variable n

Membrane potential ( = 0.55) Membrane potential ( = 0.95)

V(o (mv)
V(o (mv)

+—f—t—f————F——+——+—+—+—
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

+—f——f——+——+——+——+—+—+—
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
t(ms) t(ms)

FIGURE 2. Déformation de V' dans le modeéle d’Hodgkin-Huxley fractionnaire.

Considérer une fonction o constante aurait bien des avantages. D’une part, d’aprés
le point 1 de la Proposition 4.1, le controle de la régularité des trajectoires de m, h
et n par H ne serait plus conditionné par le fait qu’elles atteignent 0 ou 1 sur un
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segment donné. D’autre part, sur le plan statistique, le modéle serait plus simple &
ajuster sur des données réelles. Cependant, (b,0) & Z(9C) et il apparait clairement

sur la figure suivante que les trajectoires de (m,h,n) ne sont pas & valeurs dans
[0,1]3 comme souhaité :

fonic currents (H = 0.5) fonic currents (H = 0.95)

0 s 10 15 20 25 30 35 40 45 50 0 s 10 15 20 25 30 35 40 45 50
t(ms) tms)
Variable m Variable m
Variable h

Variable n

Membrane potential (H = 0.95)

Vo (mv)
Vo (mv)

+—t————t+—+—+—+— +—t—t——+—t+—+—+—
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 S0
tms) tms)

FIGURE 3. Modéle d’'Hodgkin-Huxley avec bruit additif fractionnaire.

4.2. Le modéle CIR fractionnaire en pharmacocinétique. En pharma-
cocinétique, le corps humain est considéré comme une succession de compartiments
et la concentration du médicament dans I'organisme au cours du temps est mo-
deélisée par une équation différentielle (cf. Jacomet [50]). Dans le cas d’un modéle
mono-compartimental, la concentration est modélisée par une équation différentielle
linéaire prenant en compte les phases d’absorption et d’élimination du médicament.

D’aprés d’Argenio et Park [25], le processus d’élimination d’un médicament par
Porganisme est en partie aléatoire. Une fagon naturelle de le prendre en compte
dans le modéle mono-compartimental est d’ajouter un bruit dans I’équation dif-
férentielle modélisant le processus de concentration. Ce type de modéles a déja
été étudié dans le contexte du calcul d’Ito6 pour un signal brownien par plusieurs
auteurs (cf. Sen et Bell [82] et Donnet et Samson [30]). Cependant, comme mis
en évidence par Delattre et Lavielle dans [27], les processus de diffusion ont des
trajectoires trop irréguliéres pour modéliser de fagon réaliste la concentration au
cours du temps. Pour contourner cette difficulté, Delattre et Lavielle proposent de
modéliser le processus de concentration par la solution d’une équation différentielle
ordinaire dépendant d’un processus de diffusion.

Une autre facon de contourner la difficulté mise en évidence dans Delattre et La-
vielle [27], justifiée par la Proposition 4.1, est de perturber I’équation différentielle
modélisant le processus de concentration par un bruit multiplicatif fractionnaire.
Dans Marie [59], pour un médicament administré par voie intra-veineuse, le pro-
cessus de concentration est modélisé par le modéle CIR fractionnaire présenté a la
Sous-section 3.3 :

(25) Ct)=Cy— U/O C(s)ds + O'/O C(s)?dB(s) ; t € [0,7)



32 1. CONTRAINTE DES SOLUTIONS D’ED DIRIGEES PAR LE MBF

avec
1o :=inf{t e Ry : C(t) = 0}

le temps total d’élimination du médicament par 'organisme, 8 € [0,1], v > 0 la
vitesse d’élimination du médicament et Cy := Ag/V, ou Ay > 0 désigne la dose
de médicament administrée et V' > 0 le volume du compartiment d’élimination.
Puisque le champ de vecteurs de 'Equation (25) est de classe C* sur les segments
de ]0,00], celle-ci admet une unique solution sur [0,7p] telle que C = X+ o
v:=6/(1—-p) et X est la solution de 'équation de Langevin fractionnaire

(26) X(t) = C1F — (1 - B /0 X (s)ds + o(1 — B)B(1).

L’Equation (26) s’obtient en appliquant la formule de changement de variable pour
I'intégrale des trajectoires rugueuses au processus C et & la fonction z € R, s z'=5
sur [0, 7o]. Ainsi,

t v+1
Ct) = (C’é*ﬁ +o(1- B)/ e“(l_ﬁ)sdB(s)) e v vt € [0, o).
0

I’étude du comportement en temps long et I'estimation dans les équations diffé-
rentielles dirigées par le mBf est une question délicate car leurs solutions ne sont
généralement pas markoviennes. Heureusement, puisque C' = X7*1 et compte-tenu
des résultats statistiques connus sur le processus d’Ornstein-Uhlenbeck fraction-
naire (cf. Hu et Nualart [45], Brouste et Iacus [10], etc.), il est possible d’ajuster le
processus C sur des données réelles a partir d’estimateurs bien maitrisés (cf. Marie
[59], Sections 2 et 3).

Pour conclure, ci-dessous, la solution de 'Equation (25) est simulée pour H = 0.9
et H = 0.6 afin de mettre en évidence que moins l'indice de Hurst est proche de 1,
moins le modéle pharmacocinétique proposé dans cette section est réaliste :

o2 o4 o5 o8 1 12 14 1s 18 2 22 24 25 28

FIGURE 4. H =0.9 FIGURE 5. H = 0.6

Quelques perspectives. 1l serait intéressant d’ajuster les deux modéles présentés
dans cette section sur des données réelles et d’en discuter la pertinence dans des
applications cliniques avec des équipes médicales.



Chapitre 2

Estimation non-paramétrique et sélection de
modéle

Ce chapitre présente plusieurs travaux en estimation non-paramétrique et sé-
lection de modéle sur des données i.i.d. ou temporelles avec dépendance.

En premier lieu, soit I’équation différentielle
t
(27) X(t)=Xo+ / b(X(s))ds + oB(t),
0

ol B est un mouvement brownien fractionnaire d’indice de Hurst H €]1/2,1[, b €
Co(R) et o € R*. A la Section 1, sous une condition de dissipativité, la consistance
et une vitesse de convergence sont établis pour I'estimateur de Nadaraya-Watson

Ben(z) = /OTf (X(Sl)l_x) 0X(s) |
Ge=r

de b,ouT,h >0, K : R — R} est un noyau et 'intégrale par rapport & X est prise
au sens de Skorokhod. L’intégrale de Skorokhod est une généralisation de l'inté-
grale d’Ito construite & partir de 'opérateur divergence du calcul de Malliavin (cf.
Nualart [77]). Les résultats de cette section sont démontrés dans Comte et Marie
[19].

rzeR

En second lieu, soient n € N* et Yi,...,Y,, un n-échantillon de densité parente
f : R — R. Soit 'estimateur de Wolverton-Wagner

~ 1w 1 Y, —x
n = — —K ; R
fnh, (T) - ;;:1 o ( o ) S

de f, ou h, = (hy,...,hy) avec 0 < h,, < --- < hy. Il Sagit d’une généralisation
de l'estimateur de Parzen-Rosenblatt particuliérement adaptée au traitement de
données en temps réel car il satisfait la relation de récurrence

~ n -~ 1 Yn+1—1‘)
n (z) = ——fan,(z) + K .
Futtin (@) = 2 Fan, 0+ o (125

Sous une condition de régularité de Nikolski sur f, la Section 2 présente un controle

du risque quadratique intégré de J?n,hn analogue & celui connu pour 'estimateur de
Parzen-Rosenblatt. Pour hy = hyi(7y), k € [1,n] avec v €]0,1[, des estimateurs de
~ obtenus par une méthode type Goldenshluger-Lepski et par une méthode type
Lacour-Massart-Rivoirard sont également étudiés a la Section 2. Les résultats de
cette section sont démontrés dans Comte et Marie [20].

En troisiéme lieu, soit le modeéle
(28) X =M, +c¢,

33
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ou X € Mg 1(R) (d, T € N*) est une matrice dont les lignes sont des séries tem-
porelles, € est une matrice aléatoire dont les lignes sont indépendantes et sous-
gaussiennes, M, . est la matrice dont les lignes sont les tendances des séries tem-
porelles considérées, r € N* est le rang de M, , supposé faible et 7 € N* est un
paramétre caractérisant une propriété spécifique a la tendance d’une série tempo-
relle comme la 7-périodicité.

La Section 3 présente un controle en O(r(d 4+ 7)) du risque quadratique de l'es-
timateur des moindres carrés ﬁm de M, . Il en découle un contréle du risque
quadratique de ﬁ;,;, ou (7,7) désigne un estimateur de (r,7) obtenu par pénali-
sation. Les résultats de cette section sont démontrés dans Alquier et Marie [3].

Enfin, quelques notations fréquemment utilisées dans ce chapitre :
— Le produit scalaire usuel sur L2(R, dy) est noté (.,.)s.
— |l.ll= (resp. ||.|lop) désigne la norme de Frobenius (resp. la norme spectrale)
sur Md,T(R).
— Pour tout sous-ensemble K de Mg 1(R), rk(K) :=sup{rg(A) ; A € K}.
— Pour tout sous-ensemble S de My 1(R), A(S):={A—-B; A,BeS}
— Pour tout sous-ensemble K de My (R), K' :={A € K: ||A|r =1}

1. Estimateur de Nadaraya-Watson de la fonction de drift d’une
équation différentielle dirigée par le mBf

Depuis la fin des années 1990, de nombreux auteurs se sont intéressés au com-
portement en temps long et & I’estimation dans les équations différentielles dirigées
par le mouvement brownien fractionnaire.

La plupart des travaux sur le sujet portent sur ’estimation de la tendance de
IEquation (27) dans le contexte paramétrique. Kleptsyna et Le Breton [41] et Hu
et Nualart [45] proposent des estimateurs consistants de la constante de drift de
l’équation de Langevin fractionnaire. Dans [41], Kleptsyna et Le Breton étudient
un estimateur du maximum de vraisemblance dont le numérateur est une intégrale
par rapport a la solution de ’Equation (27) se ramenant a une intégrale d’Ito. Dans
[45], Hu et Nualart étudient un estimateur des moindres carrés dont le numérateur
est une intégrale par rapport a la solution de ’'Equation (27) prise au sens de Sko-
rokhod. Tudor et Viens [87] (resp. Hu et al. [46]) étend D'estimateur de [41] (resp.
[45]) au cas d’une fonction de drift dépendant linéairement du paramétre a estimer.
Dans Neuenkirch et Tindel [75], les auteurs étudient un estimateur type moindres
carrés défini par une fonction de contraste tenant compte du contréle de la varia-
tion quadratique du mouvement brownien fractionnaire établi dans Tudor et Viens
[88]. Dans [75], la fonction de drift de 'Equation (27) ne dépend pas linéairement
du paramétre a estimer. Chronopoulou et Tindel [17] porte sur une méthode nu-
mérique utilisant la vraisemblance pour estimer un paramétre dont dépendent la
fonction de drift et la fonction de volatilité d’une équation différentielle avec bruit
multiplicatif fractionnaire.

Il y a peu de références sur l'estimation non-paramétrique dans les équations diffé-
rentielles dirigées par le mBf. Saussereau [81] et Mishra et Prakasa Rao [69] pro-
posent des estimateurs type Nadaraya-Watson consistants de la fonction de drift de
IEquation (27). Sur l'estimation non-paramétrique dans le contexte du calcul d’1to,
se référer a Kutoyants [53]. Cette section porte sur la consistance et une vitesse de
convergence pour un autre estimateur de Nadaraya-Watson de la fonction b :

~ _ 1 1 T X(s)—= R
brp(x) = 7fAT,h(l') X Th/o K (7h >5X( );x €R,
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T —
fron(x) = % ; K (W) ds.

Dans la suite, le noyau K satisfait 'hypothése suivante.
HypoTHESE 1.1. supp(K) = [-1,1] et K € C}(R,Ry).

Etant donné que le calcul de I'intégrale de Skorokhod au numérateur de I’estimateur
de Nadaraya-Watson précédent pose des difficultés en pratique, la variante suivante

de Destimateur by, est également étudiée dans Comte et Marie [19] :

ranele) = = (2 ] "k (Xl =) ax 0

7(1110'2 /T /“ K Xag (1) =\ Xagte(u) = Xap(u) lu — v|2H_2dvdu ,
s o h = X (v)

ol

Th? Xag+e(v) o (v

ou e > 0 et X,, désigne la solution de 'Equation (27) avec la condition initiale
zo € R. Cet estimateur reste imparfait puisque son calcul nécessite 1’'observation
de deux solutions de 'Equation (27) pour deux conditions initiales proches. Dans
Comte et Marie [19], une application en pharmacocinétique est néanmoins suggérée.

Dans la suite, la fonction b satisfait I’hypothése suivante.
HypPOTHESE 1.2. La fonction b est de classe C* sur R, de dérivées successives
bornées et il existe une constante M > 0 telle que
V(y) < —M;VyeR.
Sous 'Hypothése 1.2, la fonction b satisfait les conditions de dissipativité de Hairer
[43], Hairer et Ohashi [44] et Hu et al. [46].

Soient v €]1/2,H[, § €]H — 7,1 —~v[ et Q := Q_ x Q4, ou Q_ (resp. Q) est
le completé de C§°(R_,R) (resp. C§°(R4,R)) relativement a la norme ||.|— (resp.
|I-ll+) définie par

—(t) —w-
lw_||= :== sup o (t) —w_(s)] 5 Yw_ € Q_
s<t<0 |t — 8‘7(1 + |S| + ‘t')

(resp.

o lwi(t) —wi(s)]
|‘w+|‘+ . Oiligt ‘t — S|’y(1 I |8‘ T |t|)5 ’ VLA.H- [S Q+)
D’aprés Hairer et Ohashi [44], Lemmes 4.1 et 4.2, il existe une mesure de probabilité
P sur (2, 8(€2)) et un noyau de transition P de Q_ dans B(€) tels que :
— Le processus généré par (2, B(2),P) est un mouvement brownien fraction-
naire B défini sur R.
— Pour tous U € B(Q_) et V € B(Q4),

P(U x V) = / P(w_,V)P_(dw_),
U

ou P_ est la loi de (B(t))er_-
La proposition suivante fournit un résultat sur le comportement en temps long de
la solution de ’Equation (27) découlant de Hairer [43] et Hairer et Ohashi [44].

PROPOSITION 1.3. Soit ¢ : R — Ry wune fonction borélienne pour laquelle
il existe une partie compacte et non vide C de R telle que ¢(C) CJ0,00[. Sous
I’Hypotheése 1.2, il existe une constante déterministe l(p) > 0 telle que

7| e 1)

T—o00
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presque surement et dans L?(Q, B(Q),P).

Pour une preuve détaillée de la Proposition 1.3, se référer & Comte et Marie [19],
Proposition 2.11. Dans Hairer [43] et Hairer et Ohashi [44], les auteurs considérent
un semi-groupe de Feller Q = (Q(t)):er, sur RxQ_ tel que la premiére composante
du processus généré par @ est une solution de 'Equation (27). Ils montrent alors
qu’il existe 7 €]0, oo[ tel que pour tout (x,w_) € R x Q_ et tout ouvert non vide U
de R, Q(7; (z,w-),UxQ_) > 0, puis que @ admet une unique mesure de probabilité
invariante u. Donc,

*/ dt%u(wom)

et

u(p o pr) = /

RxQ_

o(2) / QU @), (dr. v ()

> minp(x) - / Q(r; (z,w_),int(C) x Q_)u(dz,dw_) >0
z€C Cx_

Excepté dans le cas particulier de ’équation de Langevin fractionnaire, méme s’il
est connu que 'Equation (27) admet une unique solution stationnaire au sens de
Hairer [43] sous 'Hypothese 1.2, il n’est pas assuré en général que sa loi admette une
densité. Ainsi, la seule information disponible sur le comportement en temps long
de fT, n est que pour h > 0 quelconque fixé, fT, n(x) converge presque surement et en
moyenne quadratique vers une constante strictement positive d’aprés la Proposition
1.3. Avec les propriétés connues de l'intégrale de Skorokhod, cela permet d’établir
le résultat de convergence partiel suivant pour les estimateurs BT,;L et /Z;T,h,s-

PROPOSITION 1.4. Soit

Sron(z .Th/ ( x)éB(s).

Sous les Hypothéses 1.1 et 1.2,
1571 ()|

(29) [brn (@) = b(a)] < [V lach + S22
T,h )

et il existe une constante ¢y > 0, ne dépendant pas de T' et h, telle que

(30) E(Sr(@)?) < st
En conséquence, pour h > 0 quelconque,
(31) TPV () % 0;VBel0,1— H|
ot
V() = |22
Jrn(x)

Enfin, il existe une constante co3 > 0, ne dépendant pas de T et h, telle que pour
tout € > 0,

ch™ 2T2H 2
Fron(x)

Pour une preuve détaillée de la Proposition 1.4, se référer a Comte et Marie [19],
Proposition 3.4. La preuve de la Proposition 1.4 se décompose en deux étapes :

(32) (b7 e (2) = brop(2)] < ez
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(1) La décomposition

~ 1 1 /T X(s)—x
brale) b = = (Th [ x(F9=2) (b(X(s))b(z))ds+sT,h<x))

permet de montrer I'Inégalité (29), la Proposition 4.4 de Hu et al. [46]
permet de montrer I'Inégalité (30) et la Proposition 1.3 permet d’en déduire
le résultat de convergence (31).

(2) Soient

apo? / 2o (W) — T\ Xagte(u) — Xoy (v) 2H—-2
c = K -
Boe(T) = Tp2 / / ( ) Kayre(0) ~ Xy 7110

=T ' w (W) 2@ _ o |2H-2
Ry(T) : Th2/ A K( )Dvao( ) —v* 2 dvdu,

ou DX, (u), u € Ry désigne la dérivée de Malliavin de X, (u). Puisque
O Xoro (1)
O Xoro (V)

en utilisant Nualart |[77], Proposition 5.2.3, montrer qu’il existe une constante
¢ > 0, ne dépendant que de T, h et ¢, telle que

|Ri(T) = Ry o(T)| < esT? 7,

DUX-’L’O (u) = Ul[O,u](U) 5 V(u,v) € [07 T]27

puis en déduire I'Inégalité (32).

La Proposition 1.4 suggeére que le risque quadratique de ’estimateur ETﬂh(a:) se dé-
compose en un terme de biais d’ordre h? et un terme de variance d’ordre h =727 -2,
La vitesse de convergence optimale de ’estimateur de Nadaraya-Watson serait donc
T-2/30-H) pour une fenétre d’ordre 7—1/30—H),

La proposition suivante fournit un résultat négatif mais intéressant : I’estimateur
de Nadaraya-Watson trajectoriel n’est pas consistant.

PROPOSITION 1.5. Sous les Hypothéses 1.1 et 1.2,

= 1 1 (T (X(s)—x P
b= g <y < () o g

Pour une preuve détaillée de la Proposition 1.5, se référer a Comte et Marie [19],
Proposition 3.3. La preuve de la Proposition 1.5 se décompose en deux étapes :

(1) Soit K une primitive de K. Par la formule de changement de variable pour
I'intégrale de Young,

peat) = (F () (55

(2) D’apres la Proposition 1.3,

T . )
Braa)l € 7 2= ZSIX(T) = XO) 0

Finalement, pour une fenétre dépendant du temps, la proposition suivante fournit
un résultat de convergence dont les conditions sont au moins satisfaites lorsque
IPEquation (27) est I’équation de Langevin fractionnaire, comme établi & la Section
3.3 de Comte et Marie [19] en usant d’idées proches de celles de Taqqu [83] pour
vérifier la Condition (33).
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PROPOSITION 1.6. Soient 8 €]0,1 — H[, v €]0, 8], To > 0 et h : [Ty, co[—]0, 1]
tels que
TP = o(h(T)?)
TH=14Y = o(h(T)?) .

MT) = o(T™7)
Sous les Hypothéses 1.1 et 1.2, si
(33) Fronery (@) —— U(z) > 0,
T—o0

alors
> P
T7br ey () = ()] ——— 0.
—00
De plus, si ¢ : [Ty, 0o[—]0, co[ satisfait
Tlim e(T) =0 et &(T) = o(h(T) 72T =2+7),
— 00

alors
~ P
T by n(ry,e(r)y () — b(w)] 7o 0

Pour une preuve détaillée de la Proposition 1.6, se référer a Comte et Marie [19],
Proposition 3.6 et Corollaire 3.7. La preuve s’appuie sur un raisonnement analogue
a celui utilisé pour démontrer la Proposition 1.4.

EXEMPLE 1.7. h(T) = T—Y30-H) o o(T) = h(T)? satisfont les conditions de
la Proposition 1.6 pour tout 8 €]2/3(1 — H),1 — H|.

Quelques perspectives. L’analogue a temps discret de I'estimateur de Nadaraya-
Watson étudié dans cette section, beaucoup plus simple & calculer et implémenter,
fait ’objet d’un travail en cours avec Fabien Panloup et Alexandre Richard.

2. Sélection de fenétre pour ’estimateur de Wolverton-Wagner

En 1969, Wolverton et Wagner introduisent I’estimateur
~ I~ 1 Y, —x
== E —K ; R
Jan. (@) n £ hy ( I ) e

dans [93]. Comme mentionné dans l'introduction de ce chapitre, ﬁz,hn est une
généralisation de lestimateur de Parzen-Rosenblatt particuliérement adaptée au
traitement de données en temps réel. Il en existe plusieurs variantes étudiées dans
Yamato [94], Wegman et Davies [92] et Hall et Patil [38].

Pour l'estimateur de Parzen-Rosenblatt, plusieurs méthodes ont été développées
ces derniéres années pour en sélectionner la fenétre & partir des observations. Tout
d’abord, la méthode de Goldenshluger-Lespki introduite dans Goldenshluger et
Lepski [37] qui, malheureusement, est particuliérement cotiiteuse en temps de calcul
car elle implique la résolution numérique d’un probléme d’optimisation & deux va-
riables (cf. Comte et Rebafka [21]). Plus récemment, Lacour, Massart et Rivoirard
ont proposé un estimateur de la fenétre par pénalisation dans [54] en s’appuyant
sur une inégalité de concentration pour les U-statistiques démontrée dans Houdré
et Reynaud-Bouret [40]. Pour hy, = hi(7v), k € [1,n] avec v €]0, 1], cette section
présente des variantes de ces deux méthodes pour sélectionner v & partir des obser-
vations.

Dans la suite, le noyau K et la densité de probabilité f satisfont les hypothéses
suivantes.
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HyYPOTHESE 2.1. Le noyau K est de carré intégrable et il existe 8 > 0 tel que
pour tout i € [1,|8]], ¥y € R — y*K(y) est intégrable et

/ y' K (y)dy = 0.
HyproTHESE 2.2. (Condition de Nikolski) La fonction f est de classe CL%) sur
R et il existe une constante N'(f) > 0 telle que

0o 1/2
([ 10+ e = D Pay) < M(EP e e

La proposition suivante fournit un contréle du risque quadratique intégré de J?n.,hn
qui, lorsque h; = --- = h,, coincide avec le controle connu sous les Hypothéses
2.1 et 2.2 pour l'estimateur de Parzen-Rosenblatt (cf. Tsybakov [86], Section 1.2.1,
Théoréme 1.3).

PROPOSITION 2.3. Sous les Hypothéses 2.1 et 2.2, il existe une constante ¢ > 0,
ne dépendant pas de n et h,, telle que

E(”ﬁz,hn - f”%) < C(Bn +Vn)7

ot
2

1 1 1 1
Vyp = — et — 1= — -
o nhn b TL;

Suf
k=1

Pour une preuve détaillée de la Proposition 2.3, se référer & Comte et Marie [20)],
Proposition 2.5. Le controle du terme de variance s’obtient par un raisonnement
analogue & celui utilisé pour lestimateur de Parzen-Rosenblatt (cf. Tsybakov [86],
Section 1.2.1, Théoréme 1.3). Le controle du terme de biais s’obtient par un rai-
sonnement proche de celui utilisé pour 'estimateur de Parzen-Rosenblatt, mais le
résultat préliminaire complémentaire suivant est nécessaire : pour toute fonction
borélienne ¢ : R? — R telle que (., 2), z € R est intégrable et

yeER— / oy, z)dz

1
B, = —

n

est borélienne,

2
dz <

f: (/Oo cp(k,z)2dz)1/2 2

k=1 -

oo

I

Dans la preuve de la Proposition 2.3, ce résultat permet de montrer que
2

o(k,2)
k=1

n

1
T 2w

T k=1

)

/OO |E(fon, () — f(z)?dz <

—00

ol

e} [e%s) 1
w, ::/ ‘/ ZWK(Z)/ (1 — )P (B (thy 2 + ) — FUBD(2))dtd>
—00 —00 0

pour tout k € [1,n].

2
dx

Dans la suite de cette section, le vecteur h,, satisfait I'hypothése suivante.
HYPOTHESE 2.4. Pour tout k € [1,n],
hi = hi ()
avec v €]0, 1] et hy(.),...,hn(.) € C°([0,1],]0, o0]) satisfaisant
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(1) Pour tout v €]0, 1],
0<ho(y) < - <hi(¥).
(2) hy(.) est décroissante et bijective de [0, 1] dans ]0,1].
Sotzs )I’Hypothése 2.4, h,, B, et V,, sont respectivement notés h,(v), B,(y) et
Vi (v)-

L’exemple suivant présente un vecteur h,, satisfaisant 'Hypothése 2.4 et explicite,
pour celui-ci, le controle du risque quadratique intégré de I’estimateur de Wolverton-
Wagner obtenu a la Proposition 2.3.

EXEMPLE 2.5. Soit hy, := (hy,...,hy), ol
hiy =k ; Vk € [1,n]
avec v €]0,1[. Le vecteur h,,(vy) satisfait I’'Hypothese 2.4,

On=2)siyB>1
B,.(y) = ¢ O(log(n)n=2) si y8=1 et V,,(7) = O(n"™h).
O(n=2%) siy8 <1

Alors, sous les Hypothéses 2.1 et 2.2, comme établi au Corollaire 2.6 de Comte
et Marie [20], Yopt = 1/(28 + 1) fournit la vitesse de convergence optimale de
Pestimateur de Wolverton-Wagner :
= _ 28
E(| fahn(ropo) = FI3) < en™ 2557,

ou ¢ > 0 désigne une constante ne dépendant pas de n.
Soit Ty := {¥1,+ -+ Ta(m) }> ot n(n) € [1,n] et
0<m <+ < Yam) < by (1/n).

A la Section 3 de Comte et Marie [20], il est proposé de sélectionner v dans I',, via
la méthode type Goldenshluger-Lepski suivante :

€T,
olt v > 0 ne dépend pas de n,

An() = 5B (1) = Fror 3 = 0Vn (1))
v n

et

n

~ 1
fn,ﬂ/,'y’ (J,’) = g Z(th('V/) * th('y))(Yk — ;r) 3 ’Y/ S [0, 1}.
k=1

Le théoréme suivant fournit un contréle du risque quadratique intégré de 'estima-

teur fmhn(:/n) .

THEOREME 2.6. Sous les Hypotheses 2.1, 2.2 et 2.4, si f est bornée et que pour
toust >0 et r € {1/2,1},

(35) sup » | exp (*ﬁ) < 00,

neN ~'€T,,

alors il existe une constante ¢ > 0, ne dépendant pas de n, telle que

B o = F18) < ¢ (inf (Ba) +Va(0)} + 7).
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Pour une preuve détaillée du Théoréme 2.6, se référer & Comte et Marie [20],
Proposition 3.3. La preuve du Théoréme 2.6 s’appuie sur un raisonnement proche
de celui utilisé lorsque v = hy = -+ = h,, (cf. Comte [18], Théoréme 4.2), mais
pour controler E(A,, (7)), et plus précisément

an(v) :=E ( sup o ) = Fror 12 = CWVn(’Y')M—) ;
Y Iy

ol ¢; > 0 est une constante universelle et
1 n
fn,'y’ = E Zth('y’) * f ; f}/ € [07 1}7
k=1

I'inégalité de Talagrand est appliquée & des variables aléatoires non identiquement
distribuées. En désignant par S une partie dénombrable et dense de la sphére unité
de L2(R, dy),

(36) Z E <<sup Opy ()% — clvVn('y’)) >
4

~y'el,
ou, pour tout ¢ € S,
Oyt () 1= {9, Foma ) — Fudz = = D (0 ((y), Yi) — Ew(e(2'), Yi)
o ) k=1
wulhoy) = [ Ky = 2)dz s V(hg) €l1/m, 1R

En appliquant la version de l'inégalité de Talagrand démontrée dans Klein et Rio
[52] a la famille dénombrable (vy)ypes et aux variables aléatoires indépendantes
(h1(7"),Y1),..., (hn(7),Yn), il existe deux constantes v*, co > 0, dépendant seule-
ment de f, K et cp, telles que :

((agmeror ) ) 5 () o i)

Ainsi, d’aprés la Condition (35) et I'Inégalité (36), il existe une constante cz > 0,
ne dépendant pas de n, telle que
C3
a, (V) < =.
W) < 2
Pour le vecteur h,, introduit & ’'Exemple 2.5, ’exemple suivant présente un ensemble
T, satisfaisant les conditions du Théoréme 2.6.

EXEMPLE 2.7. Soit

; 2
s {<1og(n)> eelh [log(n)]ﬂ} '
Pour tout +' € T,

bn( =n7" 12":( ) ' *eXp(log( )1/2).

k=1

Donc, pour tous ¢t > 0 et r € {1/2,1},

t t
sup exp | ———— | < sup log(n) exp (——exp rlog(n)l/2 ) < 00.
neN* »YZGI; ( bn(»y/)r) neN* ) 2r ( )

Comme établi & 'Exemple 2.5, yopt = 1/(28 + 1) fournit la vitesse de convergence
optimale de I'estimateur de Wolverton-Wagner. D’aprés le Théoréme 2.6, la valeur
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de ~y sélectionnée dans I';,, par la méthode type Goldenshluger-Lepski précédente
est proche de 7op. Pour 'ensemble I';, introduit dans cet exemple,

"Yopt - :?n| = O(log(n)_l/2)'
Ainsi, au moins pour n grand, B3, 1= (3, 1—1)/2 fournit une estimation du paramétre

de régularité de Nikolski 5 de f.

La méthode type Goldenshluger-Lepski précédente est cotiteuse en temps de calcul
car elle implique la résolution numérique du probléme d’optimisation & deux va-
riables (34) et la calibration de la constante v. C’est pourquoi, & la Section 4 de
Comte et Marie [20], il est proposé de sélectionner v dans I',, via la méthode type
Lacour-Massart-Rivoirard suivante :

T € arg min {| fon, ) - Frhn (rma) |13 + PER()},

Ol Ymax := max([',,) et

9 >
pen(V) = ? Z<th("/max)u th("/)>2'
k=1

Le théoréme suivant fournit un contréle de la perte quadratique intégrée de 'esti-
mateur fp n,(3,)-
THEOREME 2.8. Soient s € [1,00] et € €]0,1[. Sous les Hypotheéses 2.1, 2.2 et
2.4, si [ est bornée, K est symétrique, K(0) > 0 et
K[| K
nhy (Ymax)
alors il existe trois constantes c1,co,cs > 0, ne dépendant pas de n, s et v, telles

qu’avec une probabilité supérieure ou égale a 1 — c1|T'y]e%,

I fnnnGo) = flI3 < (1 +¢) i [ foh, ) = f1I3

2 3
C2 C3 S S
+ = fnrmae = 2+ = ( + 7) :

o 12h (Ymax)

<L

Pour une preuve détaillée du Théoréme 2.8, se référer & Comte et Marie [20],
Proposition 4.2. La preuve du Théoréme 2.8 s’appuie sur un raisonnement proche
de celui utilisé lorsque v = hy = -+ = h,, (cf. Lacour et al. [54], Théoréme 2),
mais les résultats préliminaires suivants s’obtiennent en appliquant 'inégalité de
concentration pour les U-statistiques du Théoréme 3.4 de Houdré et Reynaud-
Bouret [40] et I'inégalité de Bernstein a des variables aléatoires non identiquement
distribuées.

— Comte et Marie [20], Lemme 6.2. Soient s € [1,00[, 8 €]0,1] et la

U-statistique

Un (s max) = Y (Enpn) (Ve =) = Frs i man) Y = ) = F(man) )25
kL
ou fp := fxKp, h > 0. Il existe une constante universelle ¢ > 0 telle qu’avec
une probabilité supérieure ou égale & 1 — 5.54|T",, |e %,
|Un (v, Ymax)| _ OIKE | c (HKH?HJ‘HOO 2, 1K1K 3)
5 < — S 5 7).
n nbn(v) 0 n2hy (Ymax)
— Comte et Marie [20], Lemme 6.3. Soient s € [1,00][, § €]0,1[ et 7' € T,,.
Il existe une constante ¢ > 0, ne dépendant pas de n, s, 6, v et 7/, telle
qu’avec une probabilité supérieure ou égale & 1 — 2e™*,

CS

|Fain) = Facrs e = ol S Ol Fuy = FIB + 5.
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— Comte et Marie [20]|, Lemme 6.4. Sous les conditions du Théoréme 2.8,
il existe deux constantes cj,co > 0, ne dépendant pas de n, s, € et v, telles

qu’avec une probabilité supérieure ou égale & 1 — ¢1|T'y,|e”*,

1513 7 o, (1+e)? (s s®
<(1+e f’nhn _f +c2 — + .
nhn(’}/) ( )” 5 (v) H2 c n n2hn('7max)
Dans la preuve du Théoréme 2.8, Hﬁz,hn(%) — f|13 est décomposé de la méme fagon
que lorsque v = h; = .-+ = h,, puis chaque terme de cette décomposition est
controlé via les Lemmes 6.2, 6.3 et 6.4 de Comte et Marie [20] énoncés précédem-
ment.

£y = £II3 +

La Section 2 s’achéve par une application de la méthode type Lacour-Massart-
Rivoirard précédente sur des données générées a partir de deux lois usuelles. Dans
la suite,

K(z) = 4vy(z) — 6va(z) + dvs(z) — va(x) ; Vo € R,
ou v;, i € N* désigne la densité normale d’espérance nulle et de variance i. Soit f;
la densité de la loi 0.5N(—2,1) +0.5N(2,1). Pour un jeu de n = 1000 observations
indépendantes d’une variable aléatoire de densité fi,

— A gauche sur la Figure 2, f; est représentée en rouge, fn,hn(%) avec hi(y) =
k=7, k € [1,n] et v € T, = {0.5i/n(n) ;i € [L,n(n)]} (n(n) = 40)
est représenté en pointillés bleus, l'estimateur de Parzen-Rosenblatt de fe-
nétre sélectionnée par la méthode de Lacour-Massart-Rivoirard dans H,, =
{i/n(n) ;i € [1,n(n)]} est représenté en pointillés verts et Pestimateur de
f1 implémenté dans la fonction ksdensity de Matlab est représenté en
pointillés noirs.

— Au milieu sur la Figure 2, f; est représentée en rouge et les ﬁl’hn(ﬂ,), yely,
sont représentés en pointillés bleus.

— A droite sur la Figure 2, f; est représentée en rouge et, pour chaque fenétre
de H,, l'estimateur de Parzen-Rosenblatt est représenté en pointillés bleus.
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0.25

0.2

0.1

FIGURE 1. 1 jeu de données et n = 1000 pour fi.
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La figure suivante est ’analogue de la Figure 2 pour n = 250 et la densité fo de la
loi (3, 3).

0.8
0.6
0.4

02

FIGURE 2. 1 jeu de données et n = 250 pour fs.

A la figure suivante, fy est représentée en rouge de gauche a droite et pour 30
jeux de n = 250 observations indépendantes d’une variable aléatoire de densité
fo, J?n,hn(%) est représenté en pointillés verts & gauche, I'estimateur de Parzen-
Rosenblatt de fenétre sélectionnée par la méthode de Lacour-Massart-Rivoirard
dans H, est représenté en pointillés verts au milieu et 'estimateur de fo implé-
menté dans la fonction ksdensity de Matlab est représenté en pointillés verts a

droite.

0.45 0.45 0.45
04 04 04
0.35 0.35 0.35
03 03 03
0.25 0.25 0.25
0.2 02 0.2
0.15 0.15 0.15
0.1 0.1 0.1
0.05 0.05 0.05
2o 2 2o 2 20 2

FIGURE 3. 30 jeux de données et n = 250 pour fs.

A la Sous-section 4.2 de Comte et Marie [20], il est mis en évidence que ﬁl,hn(%)
fournit une estimation sensiblement meilleure que I'estimateur de Parzen-Rosenblatt
de fenétre sélectionnée dans H,, par la méthode de Lacour-Massart-Rivoirard.

Quelques perspectives. Les méthodes de sélection du parameétre  présentées
dans cette section ne tirent pas pleinement parti du caractére récursif de ’estima-
teur de Wolverton-Wagner. La méthode type Lacour-Massart-Rivoirard présentée
dans cette section pourrait étre améliorée dans ce sens.
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3. Estimateur de la tendance d’une série temporelle multivariée en
grande dimension

Par souci de clarté, excepté en fin de section pour la sélection de modéle, r et
T ne seront pas mis en indices des ensembles et matrices qui en dépendent.

Comme mentionné dans l'introduction de ce chapitre, dans Alquier et Marie [3], la
matrice M du Modéle (28) satisfait deux conditions : elle s’écrit comme un produit
de matrices de faible rang r et ses lignes satisfont une propriété spécifique a la ten-
dance d’une série temporelle. D’une part, M = UW, ot U € M, (R) et les lignes
de W € M, 1(R) peuvent s’interpréter comme des facteurs latents; c’est un inté-
rét pratique de la premiére condition. La factorisation de matrices, classiquement
utilisée en économétrie depuis les années 1970 (cf. Geweke [36], Izenman [49] ou
Kleibergen et Van Dijk [51]), est déja appliquée a analyse de données temporelles
multidimensionnelles (cf. p.ex. De Castro et al. [26] ou Mei et al. [65]). D’autre
part, supposer que les lignes de M satisfont une propriété spécifique a la tendance
d’une série temporelle caractérisée par le paramétre 7 permet d’obtenir un controle
du risque quadratique de l’estimateur des moindres carrés de M en O(r(d + 7)).
Sans cette condition, celui-ci serait en O(r(d + T)) (cf. Koltchinskii et al. [42]).
Rigoureusement, dans la suite, la matrice M satisfait ’hypothése suivante.

HYPOTHESE 3.1. M =UVA,ouU € M4, (R),VeM, (R)et A e M,1(C)
avec rg(A) = 7.

Dans la décomposition de M & ’'Hypothése 3.5, le paramétre 7 et la matrice A per-
mettent d’imposer aux lignes de la matrice M de satisfaire une propriété spécifique
a la tendance d’une série temporelle.

EXEMPLE 3.2. D’une part, si la tendance de X est 7-périodique et que T est un
multiple de 7, alors M = UVA avec A := (I,|---|L;). D’autre part, si la tendance
de X est de la forme ¢ € [1,T] = f(t/T) avec f € L%([0,1],R?), alors M = UVA

avec
t
A= (e (x) ,
T (n,t)e[—n,n-]x[1,T]

ol 7 est impair, n, := (7 — 1)/2 et (e, )nez désigne la base de Fourier.
Dans la suite, la matrice ¢ satisfait ’hypothése suivante.

HYPOTHESE 3.3. Les lignes de la matrice aléatoire £ sont indépendantes, cen-
trées et de méme loi sous-gaussienne de matrice de covariance .. De plus, les
vecteurs aléatoires

g, B2 i€ [1,d]
sont isotropes et de norme sous-gaussienne finie (i.e.
go:i= sup  sup p VPE(/(e;, BV 2)[P)P < o0).
x€0B71(0,1) pe[1,00[
La constante &, := g2 V g2 intervient dans l'inégalité de concentration sur les
matrices aléatoires utilisée dans la suite (cf. Vershynin [90|, Théoréme 5.39 et Re-
marque 5.40.2).

Pour obtenir un controle en O(r(d + 7)) du risque quadratique de lestimateur
des moindres carrés de M, il convient d’introduire le modéle auxiliaire suivant.

Soit At Iinverse généralisée de A. Sous 'Hypothése 3.1, At = A*(AA*)~!. Donc,

X :=XAT, M :=UV et g := A" satisfont
(37) X=M-+E.
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Soit I'estimateur M := MA de M, ou
M in || A — X2
€ arg min | 17
et S est un sous-ensemble de M, -(R).

Le théoréme suivant fournit un controle de la perte quadratique ||1\//\I — M|% en
I’absence de propriété spécifique & la tendance d’une série temporelle des lignes de
M (iie. 7=Tet A=1Ir).

THEOREME 3.4. Sous les Hypothéses 3.1 et 3.3, il existe une constante ¢ > 0,
ne dépendant pas de €, d et T, telle que pour tous X €]0,1] et s € Ry, avec une
probabilité supérieure ou égale a 1 — 2e™%,

G| Zellop(d+ T+ 5).

= 1+ der
_ 2 2 ' mi — 2
IM =Mz < 37— - min [A - M|z + +=—

A1 =A)
Pour une preuve détaillée du Théoréme 3.4, se référer a Alquier et Marie [3], Théo-
réme 3.4. La preuve du Théoréme 3.4 se décompose en trois étapes :

(1) Montrer que pour tout A €]0, 1],

— 1+ 2
M-M|%2<—= min|[A-M|2+ —"— s AL
I I7 < 7= - pin =+ 3a=n A;KFS)I(:?, )7

(2) Pour tout K C My r(R), puisque

sup (g, A)QF < rk(lCl)al(a)2
AeKt

et
1

1 *
27~ [Beln| < e =3
d’aprés Vershynin [90], Théoréme 5.39 et Remarque 5.40.2, avec une pro-
babilité supérieure ou égale & 1 — 2e™%,
sup (e, A)% < ¢ - tk(KN & || 2. ||op(d + T + 5).
AcKt

Ce résultat de Vershynin [90] s’applique car € satisfait 'Hypothése 3.3.
(3) Conclure a l'aide des points 1 et 2.

Il est désormais supposé que 7 < T. Avant tout, il faut s’assurer que || X:||op, ge €t
p(AAF)||[(AA")7L||op sont majorés par des constantes ne dépendant pas de d, T, r
et 7. Comme établi & la Remarque 3.3 de Alquier et Marie [3], c’est le cas de || X ||op
lorsque €1,1,...,€1,7 sont décorrélés ou lorsque €1, est la restriction d'un MA(1)
ou d'un AR(1) a [1, T]. Par ailleurs, dans la suite, A et e satisfont les hypothéses
suivantes.

HYPOTHESE 3.5. Il existe une constante ¢(7,T) > 0 telle que AA* = ¢(7, T)L,.

HYPOTHESE 3.6. Il existe une constante m € [1, oo, ne dépendant pas de d, T,
r et 7, telle que gz < g < m.

A la Sous-section 3.2 de Alquier et Marie [3], il est établi que si €1, est un vecteur
gaussien ou s'il existe une constante o > 0 telle que X, = o?It et que A satisfait
I’'Hypothése 3.5, alors € satisfait I’'Hypothése 3.6. De plus, aux Sous-sections 3.3 et
3.4 de Alquier et Marie [3], il est établi que les matrices

t
(I]---|L;) et (en (—))
T)7 ntyel—nemdx[1,7]

introduites a ’'Exemple 3.2 satisfont 'Hypothése 3.5.
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COROLLAIRE 3.7. Sous les Hypothéses 3.1, 3.3, 3.5 et 3.6, pour tous A €]0,1]
et s € Ry, avec une probabilité supérieure ou égale ¢ 1 — 2e™7,
1+ A 4emy
AA-M ——
5 i I3+ 50—

Pour une preuve détaillée du Corollaire 3.7, se référer a Alquier et Marie [3], Co-
rollaire 3.7. Appliqué au Modele (37), le Théoréme 3.4 fournit un contréle de

IM - M3 < [Zellop(d + 7 + ).

VIR VilE

M — M|,
puis les trois inégalités suivantes, avec les Hypothéses 3.5 et 3.6, permettent de
conclure :

(38) Hzm CHOP HE HOPHC CHOP
pour tout C € My ,(C),

IA =M% < [|AA = M|Z[(AA") " op
pour tout A € S, et

IV~ M%< [V — M| AA" op-
La Section 3 s’achéve par le controle du risque quadratique de ﬁ@,ﬁ, ouseR,,

(?877/—\5) € arg (r TI)%%I%XT{HMRT - XHZ}' + pens+r+r(r7 T)}7

RC1,dAT], T C[1,T] et

2cm r

pen,(r,7) := IZcllop(d+T4+s); V(r,7) e R XT.

THEOREME 3.8. Sous les Hypotheses 3.1, 3.3, 8.5 et 3.6, pour tous X €]0,1] et
s € Ry, avec une probabilité supérieure ou égale ¢ 1 — 26_3,

— A
IM;. -, ~M[% < min _ min —if |AA, — M3
<o (rr)eRXT A€S, . | \ 1 —

16cmir
n Jznww+7+@}

A1 =2)
Pour une preuve détaillée du Théoréme 3.8, se référer a Alquier et Marie [3], Théo-
réme 4.1. La preuve du Théoréme 3.8 se décompose en trois étapes :

(1) Par un raisonnement proche de celui utilisé a 'étape 1 de la preuve du
Théoréme 3.4, montrer que

—~ 1 ) —
Ve, ~ M < =5 min {14 0)[Mor = M3+ pen o 7)
o~ 1 SN o~
‘H/’s(Mr,-r)} + m(_pens+?3+ﬁ (76, 7s) + wE(M?S,?s))v
ol
1 M, -M \
we(Mr,T) =T < ”>
M- =Mz /

pour tout (r,7) € R x T.
(2) Montrer que pour (r,7) € R x T quelconque,

— 1
M, ) < 7 sSup <5:AAj—>_27f
A AEA(S, )t

< XIIAiHip k(A )" - o1 (2)*
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De plus, d’apres I'Inégalité (38) et 'Hypothése 3.5,
I, azlopllATIZ, < 1Zellopll (Ar A lopl|Ar AT flop = 1 Zellop-

Donc, d’aprés Vershynin [90], Théoréme 5.39 et Remarque 5.40.2, avec une
probabilité supérieure ou égale & 1 — 2e¢=57""7,

P=(My.7) < pengy i (r,7).
Ainsi,

P(e(My, 7,) < pen, 7, 47, (7o, 7)) = P U {w-M.,) <pengy, i (7)) 0 {(Fo 7o) = (r,7)}
(r,T)ERXT

>P N {v-M,.) <pengy, (rm)}]| >1-2e7%
(r,T)ERXT

(3) D’apreés les étapes 1 et 2, avec une probabilité supérieure ou égale & 1—2¢~%,

My, 7 — M|% < min _{(1+ \)||M,., — M||% + 2pen, ., (r,7)}.

- (r,)ERXT

Le controle de ||MT,T —M|%, (r,7) € R x T fourni par le Corollaire 3.7
permet de conclure.
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