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1. INTRODUCTION

Soit H un espace de Hilbert sur R séparable, de dimension infinie et dont le
produit scalaire et la norme sont notés respectivement par: <-,-> et |||
On considére, sur H, le systéme bilinéaire donné par:

o Ap+u(By+d)  t30
(8)
P(0)=v0;  u(t)=-<by(t)>

avec A et B vérifiant les hypothéses ci—dessous:

(Hy) A est un opérateur linéaire, dissipatif et fermé de H dans H telle que
D(A)=H, D(A)=D(A*) et A* dissipatif. D(A) et A* désignent
respectivement le domaine et 1’adjoint de A.

(Hy) B est un opérateur de H dans H linéaire, borné et anti—adjoint.

On dit que % est une solution faible de (S) si elle est solution de
3‘17<¢(t),w>= <9(t),A*p>+<f(¥(t)),p>, Vo€ D(A*), p.p. t€]0, T

ol f(v)=-<b,v>(Bv+b), et on montre (cf. [3]) que sous les hypothéses (H;) et
(Hy) le systéme (S) admet une solution faible unique donnée par:

Y(t) = g+ f'eAt-2)f(y(s))ds, VEe[o,T]
En utilisant le principe d’invariance de LaSalle [2], on montre que, sous une
condition de contrélabilité, le systéme est faiblement stabilisable (i.e., p(¢)—= 0

quand t— o0) dés que la condition initiale est dans le domaine de A4, ot —>
désigne la convergence faible dans H.
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Ce travail est une généralisation de [1] qui traite le cas oi A est anti—
adjoint.
Le but principal, donc, de cet article est d’établir le résultat suivant:

THEOREME 1.1. Sous les hypothéses (H;) et (Hy) si:
i) voeD(4),
i) be D((A*)F), VkeN,
iii) le sous—espace engendré par {b,A*b,...,(A*)*b,...} est dense dans H.
Alors $(t)—> 0 quand t— oo.

2. DEMONSTRATION DU THEOREME
Pour cette démonstration on a besoin des lemmes suivants:
LEMME 2.1. La solution de (S) est bornée dans H.

Preuve. Soit
1
v(t)=3l¥ ()2
Comme 9 € D(A) alors les solutions faible et forte de (S) coincident et on a:
P=<w(t). 351> = <w(t), A9(t)> — (<b,¥(t)>)?<0
de plus v(t)>0, V¢, donc v(t) est bornée. 1
LEMME 2.2.
lim <b,9(t)> = 0.
Ho

Preuve.
= t t 2
o(t)=v(0)+ fof <¥(s),A%(s)>ds — [} (<b,9(s)>)2ds,
comme <9(s),A9¥(s)><0 et —(<b,9¥(s)>)?<0, Vs.
Alors d’aprés le lemme 2.1 on a la convergence de f 0“’ (<b,9(s)>)%ds; de

plus -<b,9(t)> est borné, d'oit le resultat. W

On définit maintenant I’ensemble w—limite suivant:
T(t) = {¢* € H:3t,— 00: P(t,)— ¢*}.

On remarque que I'(y)Cb* (o b désigne l'orthogonal de b) et la
démonstration du théoréme se limite & prouver que I'(v)={0}.

LEMME 2.3. T'(%) est positivement invariant par e, Vi >0.
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Preuve. Soit Y*eT(1) et t,— 00 : P(t,)—> ¥*.
Soit ¢>0.

P(t+tn) = (L) - [ e-A<b,Y(s+8,)> (BY(s+t,) +b)ds
ona
|<Y(t+tn), 9> — <49%,0>| < [<P(t+1), 90> —<49(t), 0> | +
|<e4y(ty), 0> —<eAp*,p>|.
De plus
|<(t+ta), 9> = <e49(t),0>| < C [} | <b,9(s+t,)>| ds

et |<b9¥(s+t,)>| — 0 quand n— oo, donc il existe (s,)— oo telle que
(s)—L ehy*. 1

Démonstration du théoréme: Soit 9*€I'(¢,). Par définition on a:

A7 cety* b> = <eAy* (A¥mb>, Vi0, VmeN,
dtm ~

donc pour {=0 on aura:
<¢*,(A*¥)mb>=0, VmeN

et par suite ¥*=0, ce qui prouve que I'(¢,) est réduit & {0} et par conséquent
¥(t)—> 0 quand t— +00. 1

3. EXAMPLE

Considérons le systéme suivant:

) 9,02 . 2
Y (zt)= (a—z+-a§) P(z,t)+u(t) [sm(z)'a/z(t,-z) +exp [—-2—] ]

(S) z€eR, t>0
¥(0)=1p

Soient

H=12R)={fR— R:] = [°, fA2)ds <oo),

D(A)={fe H¥R):f(z) et 2-(z)— 0 quand |z|— oo},
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A*=_i+a_2
oz 02
B:H— H
défini par:
Bf(z)=-sin(z) f(-z), feH,
et

b(z)=exp (- z2/2).
On vérifie facilement que les hypothéses du théoréme 1.1 sont vérifiées et donc (S)
est stabilisé par

u(t)=- [ exp(—22/2)¥(,t)ds, V¢>0
ol 9(z,t) est la solution faible de (S). |

4. CONCLUSION

L’hypthése 9o € D(A) assure la bornitude de la solution du systéme dans H.
Le cas olt 9 est quelconque dans H reste i faire.
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