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Chapitre 1

Exemples de processus
stochastiques

D’une maniere générale, un processus stochastique a temps discret est simplement une suite
(X0, X1, Xs,...) de variables aléatoires, définies sur un méme espace probabilisé. Avant
de donner une définition précise, nous discutons quelques exemples de tels processus.

1.1 Variables aléatoires i.i.d.

Supposons que les variables aléatoires Xg, X1, Xs,... ont toutes la méme loi et sont
indépendantes. On dit alors qu’elles sont indépendantes et identiqguement distribuées,
abrégé ii.d. C’est d’une certaine maniere la situation la plus aléatoire que 1’on puisse
imaginer. On peut considérer que les X; sont définies chacune dans une copie différente
d’un espace probabilisé de base, et que le processus vit dans ’espace produit de ces espaces.

La suite des X; en soi n’est pas tres intéressante. Par contre la suite des sommes
partielles

n—1

Sp=3 X, (1.1.1)

-
Il
o

admet plusieurs propriétés remarquables. En particulier, rappelons les théoremes de con-
vergence suivants.

1. La loi faible des grands nombres: Si 'espérance E(X) est finie, alors S, /n converge
vers E(X() en probabilité, c’est-a-dire

lim P{ S — E(Xo)

n

> 5} =0 (1.1.2)

pour tout € > 0.
2. La loi forte des grands nombres: Si I'espérance est finie, alors S, /n converge presque
sturement vers E(X), c’est-a-dire
. Sp
]P’{ lim 2 = E(XO)} =1. (1.1.3)
n—oo N

3. Le théoréme de la limite centrale: Si 'espérance et la variance Var(Xy) sont finies,
alors (S, —nlE(Xy))/+/n Var(Xy) tend en loi vers une variable normale centrée réduite,

3



4 CHAPITRE 1. EXEMPLES DE PROCESSUS STOCHASTIQUES

c’est-a-dire
—x2/2

. b
lim P{agSnn—E(Xg)gb}: e—dx
n—00 n Var(Xj) a V21

pour tout choix de —oco < a < b < 0.

(1.1.4)

Il existe d’autres théoremes limites, comme par exemple des principes de grandes
déviations et des lois du logarithme itéré.

1.2 Marches aléatoires et chaines de Markov

La marche aléatoire symétrique sur Z® est construite de la maniére suivante. On pose Xy =
0 (Dorigine de Zd), puis pour X; on choisit I'un des 2d plus proches voisins de 'origine
avec probabilité 1/2d, et ainsi de suite. Chaque X, est choisi de maniére équiprobable
parmi les 2d plus proches voisins de X,,_1, indépendemment des variables X,,_o,..., Xp.
On obtient ainsi une distribution de probabilité sur les lignes brisées de Z .

La marche symétrique sur Z % est tres étudiée et relativement bien comprise. On sait
par exemple que

1. en dimensions d = 1 et 2, la marche est récurrente, c’est-a-dire qu’elle revient presque
stirement en zéro;

2. en dimensions d > 3, la marche est transiente, c’est-a-dire qu’il y a une probabilité
strictement positive qu’elle ne revienne jamais en zéro.

Il existe de nombreuses variantes des marches symétriques sur Z ¢ : Marches asymétriques,
sur un sous-ensemble de Z ¢ avec réflexion ou absorption au bord, marches sur des graphes,
sur des groupes. . .

Tous ces exemples de marches font partie de la classe plus générale des chaines de
Markov. Pour définir une telle chaine, on se donne un ensemble dénombrable X et une
matrice stochastique P = (p;;)i jex, satisfaisant les deux conditions

pij 20 VijeX et Y py=1 VieX. (1.2.1)
jeX

On choisit alors une distribution initiale pour X, et on construit les X, de telle maniere
que

P{Xpi1 =7 | Xn=10,Xn1=tn-1,...,Xo=td0} =P{Xpy1 =74 | Xn =i} =p; (1.2.2)

pour tout temps n et tout choix des ig,...,7,_1,%,7 € X. La premiere égalité s’appelle la
propriété de Markov. Les chalnes de Markov ont un comportement un peu plus riche que
les variables i.i.d. parce que chaque variable dépend de celle qui la précede immédiatement.
Toutefois, ces processus ont toujours une mémoire courte, tout ce qui s’est passé plus de
deux unités de temps dans le passé étant oublié.

1.3 Processus non markoviens

Il est facile de modifier les exemples précédents afin de les rendre non markoviens. Il suffit
pour cela de faire dépendre chaque X, de tous ses prédécesseurs.

Un exemple intéressant de processus non markovien est la marche aléatoire auto-
évitante. On définit X et X7 comme dans le cas de la marche symétrique simple, mais
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ensuite chaque X, est choisi uniformément parmi tous les plus proches voisins jamais
visités auparavant. On obtient ainsi une distribution de probabilité sur les lignes brisées
ne passant jamais plus d’une fois au méme endroit, et qui modélisent par exemple certains
polymeres.

Une question importante pour les marches aléatoires auto-évitantes est le comporte-
ment asymptotique du déplacement quadratique moyen E(HXnH2)1/ 2. On sait par exemple
démontrer rigoureusement que pour d > 5, ce déplacement croit comme n'/2, comme c’est
le cas pour les marches aléatoires simples. Pour les dimensions inférieures, la question de
la vitesse de croissance est encore ouverte (le déplacement devrait croitre plus rapidement
que n'/2 & cause des contraintes géométriques).

Parmi les variantes de ce modéle, mentionnons les marches aléatoires attirées ou re-
poussées par les sites déja visités, c’est-a-dire que quand elles passent a coté d’un tel site,
la probabilité d’y revenir est soit plus grande, soit plus petite que la probabilité de choisir
un site jamais encore visité. On peut également faire dépendre les probabilités du nombre
de fois qu’un site a déja été visité dans le passé.

1.4 Systemes dynamiques

Les suites de variables i.i.d. forment les processus les plus aléatoires. A l'autre extréme,
on trouve les systémes dynamiques, définis par

X1 = f(Xn) (L4.1)
ou f est une fonction fixée. Dans ce cas, comme
P{Xnt1 € A} =P{X, € f1(4)}, (1.4.2)
les lois v, des variables aléatoires X, évoluent selon la regle simple
Upg1 =Vpo fL. (1.4.3)

On pourrait penser que ces processus sont plus simples a analyser, la seule source de hasard
étant la distribution de la condition initiale Xy. Dans certaines situations, par exemple si
f est contractante, c’est effectivement le cas, mais de maniere générale il n’en est rien. Par
exemple dans le cas de 'application logistique

flz) =X z(1l—x), (1.4.4)

le comportement de la suite des X, est chaotique pour certaines valeurs de A, en particulier
pour A = 4. En fait I'existence d’une composante probabiliste tend plutot a simplifier
I’étude de la suite des X,,. Par exemple, pour A = 4 on connait la mesure de probabilité
invariante du processus, c’est-a-dire la mesure v telle que vo f~! = v.
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Chapitre 2

Construction générale de
processus stochastiques a temps
discret

2.1 Préliminaires et rappels

Rappelons quelques notions de base de théorie de la mesure et de probabilités.

Soit €2 un ensemble non vide, et soit F une tribu sur €, c’est-a-dire une collection de
sous-ensembles de €2, contenant {2 et stable par réunion dénombrable et complémentaire.
On dit que (92, F) forme un espace mesurable.

Une mesure sur (Q,F) est une application p : F — [0,00] telle que pu(f) = 0 et

satisfaisant - -
N(U An> = Zﬂ(An) (2'1'1)
n=1 n=1

pour toute famille {4, } d’éléments deux & deux disjoints de F (o-additivité). Si p(Q2) =1
on dit que c’est une mesure de probabilité, qu’on notera souvent P. Le triplet (Q2, F,P) est
appelé un espace probabilisé.

Si (E, &) est une espace mesurable, une application f : Q — E est dite F-E-mesurable

si elle satisfait
YA eF vAcE. (2.1.2)

Une wvariable aléatoire a valeurs dans (E,E) sur un espace probabilisé (2, F,P) est une
application F-&-mesurable X : {2 — E. Nous aurons souvent affaire au cas £ = R, avec &
la tribu des boréliens B. Dans ce cas nous dirons simplement que X est F-mesurable, et
écrirons X C F. La loi d’une variable aléatoire X a valeurs dans (FE, ) est 'application

PX-t: & — [0,1]

A — P(X(A)=P{X € A}. (2.1.3)

L’espérance d’une variable aléatoire X est définie comme l'intégrale de Lebesgue
E(X) = / X dP. (2.1.4)
Q

Rappelons que cette intégrale est définie en approchant X par une suite de fonctions
étagées X, = . a;14,, pour lesquelles fQ X, dP =", a;P(A;).

7



8 CHAPITRE 2. CONSTRUCTION GENERALE DES PROCESSUS

2.2 Distributions de dimension finie

Soit (E, ) un espace mesurable. L’ensemble E" = E X E X --- X E peut étre muni d’une
tribu £%", définie comme la tribu engendrée par tous les événements du type

AD ={weE":w e A}, AcE, (2.2.1)

appelés cylindres. On dénote par EN 1'ensemble des applications z : N — E, c’est-a-dire
Pensemble des suites (xg,x1,x2,...) & valeurs dans E. Cet ensemble peut & nouveau étre
muni d’une tribu construite & partir de tous les cylindres, notée E&N.

Définition 2.2.1 (Processus stochastique, distributions de dimension finie).

e Un processus stochastique a valeurs dans (E,E) est une suite {X, }nen de variables
aléatoires a valeurs dans (E,E), définies sur un méme espace probabilisé (Q, F,P)
(autrement dit, chaque X,, est une application F-E-mesurable de Q dans E). C’est
donc également une variable aléatoire a valeurs dans (EN ,E%Y).

e Soit Q une mesure de probabilité sur (EN,E®N). Les distributions de dimension finie
de Q sont les mesures sur (E"T1, €97+ définies par

QM =Q o (x™)1, (2.2.2)
ot 7™ est la projection 7™ : EN — E" (20,21, 29,...) — (20, ..., Tn).

On se convainc facilement que la suite des {Q (")}neN détermine Q univoquement.
Inversément, pour qu’une suite donnée {Q (™}, oy corresponde effectivement & une mesure
Q, les Q™ doivent satisfaire une condition de compatibilité :

Soit ¢, la projection ¢, : E"TY — E"™ (zq,...,7,) = (20,...,2,_1). Alors on a
7= =, o 7™, donc pour tout A € €27, (z("=D)~1(A) = (#(M)~(p;1(A)). La
condition de compatibilité s’écrit donc

Qr N =Q®oyp!. (2.2.3)

Le diagramme suivant illustre la situation (toutes les projections étant mesurables, on
peut les considérer a la fois comme applications entre ensembles et entre tribus) :

(BN, &%)
() Q
(n)
ﬂ.(n—l) (En+17(c/’®n+l) Q = [0, 1]
@n S
(B, £5m)

2.3 Noyaux markoviens

Nous allons voir comment construire une suite de Q (") satisfaisant la condition (2:2.3).
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Définition 2.3.1 (Noyau markovien). Soient (E1,&1) et (Eq,&2) deux espaces mesurables.
Un noyau markovien de (E1,&1) vers (Eq, &) est une application K : Ey x & — [0,1]
satisfaisant les deux conditions

1. Pour tout x € Ey, K(z,-) est une mesure de probabilité sur (Es,&s).

2. Pour tout A € &, K(-, A) est une application E1-mesurable.

Exemple 2.3.2.

1. Soit p une mesure de probabilité sur (Es, &;). Alors K défini par K (x, A) = pu(A) pour
tout z € E7 est un noyau markovien.

2. Soit f : E1 — FE5 une application mesurable. Alors K défini par K(z, A) = 14(f(z))
est un noyau markovien.

3. Soit X = {1,..., N} un ensemble fini, et posons F; = Fy = X et & = & = P(X).
Alors K défini par

K(i,A) =Y pij, (2.3.1)
JEA

ou P = (pij)i,je x est une matrice stochastique, est un noyau markovien.

Si p est une mesure de probabilité sur (E1, &) et K est un noyau markovien de (E1, &)
vers (Fa, &), on définit une mesure de probabilité p ® K sur & ® & par

(n© K)(A) = : K(x1, Ay, )pu(dn) (2.32)

ou Ay, = {2 € Ey: (x1,m2) € A} € & est la section de A en x1. On vérifie que c’est bien
une mesure de probabilité. Afin de comprendre sa signification, calculons ses marginales.
Soient 71 et 7o les projections définies par m;(z1,z2) = z;, i = 1,2.

1. Pour tout ensemble mesurable A; € &1, on a
(h@K)om ') (A1) = (n® K)(Ay x Ey)

= / 14, (z1)K (21, E2)u(dzy)
Ey

— ’ K(z1, Eo)u(dxy) = p(Aq) , (2.3.3)

ol on a utilisé le fait que la section (A; X 1), est donnée par Ey si x1 € Ay, et ()
sinon. Ceci implique
(o K)om ' =p. (2.3.4)

La premiere marginale de pt ® K est donc simplement .
2. Pour tout ensemble mesurable A; € &, on a

(L@ K)omy')(Az) = (n® K)(E1 x Ay)

= | K@, Aulday) . (2.3.5)

La seconde marginale de p® K s’interpréte comme suit: ¢’est la mesure sur Es obtenue
en partant avec la mesure p sur Fy, et en “allant de tout x € Fy vers Ay € & avec
probabilité K (x1, As)”.
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Enfin, par une variante du théoreme de Fubini—Tonelli, on vérifie que pour toute fonc-
tion (u ® K)-intégrable f: E; x E3 — R, on a

/Ele2fd(”®K) = /El< E2f(xl,xz)K(xl,dg;Q))M(dxl), (2.3.6)

Nous pouvons maintenant procéder a la construction de la suite {Q (")}neN de distri-
butions de dimension finie, satisfaisant la condition de compatibilité (2.2.3). Sur 'espace
mesurable (F, £), on se donne une mesure de probabilité v, appelée mesure initiale. On se
donne pour tout n € N un noyau markovien K,, de (E"+!1, £2" 1) vers (E, £). On définit
alors la suite {Q ™},cy de mesures de probabilité sur (E™+1, £87+1) récursivement par

Q¥ =v,
QMW =Q"VeoK,, n>1. (2.3.7)

Par (34), on a Q™ oo ! = (Q D @ K,_1)o¢;' = Q™ Y, donc la condition de
compatibilité est bien satisfaite.

L’interprétation de (R.3.7) est simplement que chaque noyau markovien K,, décrit
les probabilités de transition entre les temps n et n + 1, et permet ainsi de définir une
mesure sur les segments de trajectoire plus longs d’une unité. Remarquons enfin qu’on
peut également construire pour tout m,n un noyau K, , de (E™, E®™) vers (E™, E9™) tel
que Q (ntm) = Q (n) ® Kn,m-

On peut noter par ailleurs que si ¢, : E"™' — E désigne la projection sur la derniére
composante (Zg,...,T,) — Ip, alors la formule (P.3.5) montre que la loi de X,,, qui est
donnée par la marginale v, = Q (™ o ¢)~!, s’exprime comme

P{X, € A} = v(A) = / K1 (2, A)Q " (dz) . (2.3.8)

La situation est illustrée par le diagramme suivant :
(E.€)

v -

(n)

(En-l—l’(c/’@n-i—l) L [07 1]
“n Q-1

(B, %)

2.4 Le théoreme de Ionescu—Tulcea

Nous donnons maintenant, sans démonstration, le résultat général assurant la légitimité
de toute la procédure.

Théoréme 2.4.1 (Ionescu-Tulcea). Pour la suite de mesures {Q )}, en  construites
selon (R-37), il existe une unique mesure de probabilité Q sur (EN ,E®N) telle que Q (™ =
Qo (77("))_1 pour tout n, ¢’est-a-dire que les Q) sont les distributions de dimension finie

de Q.



2.4. LE THEOREME DE IONESCU-TULCEA 11

Exemple 2.4.2.

1. Mesures produit: On se donne une suite {uy,}neny de mesures de probabilité sur
lespace mesurable (E,E). Soit, pour tout n, QM = oy @ p1 @ -+ @ py la mesure
produit. C’est une mesure de la forme ci-dessus, avec noyau markovien

Ko(z,A) = pins1(A) Vo e E"VAEE . (2.4.1)

Larelation (P.3.§) montre que la loi v, de X, est donnée par y,,. On dit que les variables
aléatoires X, sont indépendantes. Si tous les u, sont les mémes, on dit qu’elles sont
indépendantes et identiquement distribuées (i.i.d.).

2. Systéeme dynamique: On se donne une application mesurable f : F — E, une
mesure de probabilité initiale v sur E. Soit pour tout n le noyau markovien

et construisons les Q (™ comme ci-dessus. Alors la formule (B-3.§) montre qu’on a pour
tout A e E

)= [ 1472 ()
:/ 1af(zn)vn(dey,)
E
_ / Vo) = vn(f1(A)) . (2.4.3)
F1(4)

11 suit que
Up=vo f " VneN . (2.4.4)

Cette situation correspond & un systéme dynamique déterministe. Par exemple, si f
est bijective et v = 0y, est concentrée en un point, on a vy, = dpn(4)-

3. Chaines de Markov: Soit X un ensemble fini ou dénombrable, muni de la tribu
P(X), et P = (pij)ijex une matrice stochastique sur X, c’est-a-dire que 0 < p;; <1
Vi,j € X et Z jex Pij =1 Vi€ X. On se donne une mesure de probabilité¢ v sur X, et
une suite Q (™ construite & partir de (B:3.7) avec pour noyaux markoviens

Kn(l.[()’n_l},in) = pin—lin . (245)

Le processus stochastique de mesure Q, dont les distributions de dimension finie sont
les Q™| est la chaine de Markov sur X de distribution initiale v et de matrice de

transition P. Dans ce cas la relation (P.3.§) se traduit en

P{X, € A} =v,(A4) = Z Zp,jyn 1({7}) Z Z]P’{Xn 1 =1}pij - (2.4.6)

1IEX jJEA jeAieX
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Chapitre 3

Filtrations, espérance
conditionnelle

3.1 Sous-tribus et filtrations

Soit (£2, F) un espace mesurable. Une sous-tribu de F est une sous-famille F; C F qui
est également une tribu. On dit parfois que la tribu F; est plus grossiere que la tribu F,
et que F est plus fine que F;. On notera que si X est une variable aléatoire réelle, on a
I'implication

XCH=XCF. (3.1.1)
Une fonction non mesurable peut donc étre rendue mesurable en choisissant une filtration
plus fine.

Exemple 3.1.1.

1. La plus petite sous-tribu de F est la tribu triviale Fo = {0, 2}. On remarquera que si
X est mesurable par rapport & Fy, alors la préimage X ~!(y) d’un point y doit étre égal
soit a €2 tout entier, soit a I’ensemble vide, ce qui implique que X doit étre constante.
En d’autres termes, les variables aléatoires mesurables par rapport a la tribu triviale
sont les fonctions constantes.

2. Soit X une variable aléatoire a valeurs dans un espace mesurable (E,£). Alors on
vérifie aisément que

o(X):={X"YA): Ae¢&}, (3.1.2)

ott X HA):={w € Q: X(w) € A}, est une sous-tribu de F. C’est la plus petite sous-
tribu de F par rapport a laquelle X soit mesurable.
3. Si X1,...,X, sont des variables aléatoires & valeurs dans (E, &), alors

o(X1,. . Xn) ={(X1,.... X)) HA): AeE®}, (3.1.3)

ot (X1,...,X,) HA)={w € Q: (X1(w),..., Xn(w)) € A}, est une sous-tribu de F.
C’est la plus petite sous-tribu de F par rapport a laquelle les variables aléatoires
X1,...X,, soient toutes mesurables.

L’exemple ci-dessus donne une interprétation importante de la notion de sous-tribu.
En effet, o(X) représente I'ensemble des événements qu’on est potentiellement capable de
distinguer en mesurant la variable X. Autrement dit, o(X) est l'information que X peut
fournir sur ’espace probabilisé.

13



14 CHAPITRE 3. FILTRATIONS, ESPERANCE CONDITIONNELLE

Définition 3.1.2 (Filtration, processus adapté).

1. Soit (2, F,P) un espace probabilisé. Une filtration de (Q, F,P) est une suite croissante
de sous-tribus
FoCFC---CF,C---CF. (3.1.4)

On dit alors que (2, F,{F,},P) est un espace probabilisé filtré.
2. Soit {Xp}nen un processus stochastique sur (2, F,P). On dit que le processus est
adapté a la filtration {F,} si X, est mesurable par rapport a F, pour tout n.

Un choix minimal de filtration adaptée est la filtration canonique (ou naturelle)
Fn=0(Xo, X1,...,X,) . (3.1.5)

Dans ce cas, F,, représente I'information disponible au temps n, si I’on observe le processus
stochastique.

Exemple 3.1.3. Considérons la marche aléatoire symétrique sur Z. Dans ce cas, ¥ = 7Z
et £ = P(Z). Le choix de Q est arbitraire, il suffit de le prendre “assez grand” pour
distinguer toutes les réalisations possibles de la marche. Un choix pratique est I’ensemble
Q = {—1,1}N des suites infinies de —1 et de 1, avec la convention que le ni¢tme élément
de le suite spécifie la direction du niéme pas de la marche. En d’autres termes,

= f:wi . (3.1.6)
i=1

La tribu associée est F = P({—1,1})®N = {0, {—1}, {1}, {—1,1}}®N.
Construisons maintenant la filtration naturelle. Tout d’abord, Xy = 0 n’est pas vrai-
ment aléatoire. Nous avons pour tout A C Z

0 siog A,

, (3.1.7)
Q si0e A,

Xo_l(A):{weQ:XO:OeA}:{

de sorte que

Fo = {0,Q} (3.1.8)

est la tribu triviale.

Pour n = 1, on observe que (Xo, X1)(2) = {(0,—1),(0,1)}. Il y a donc quatre cas &
distinguer, selon qu’aucun, I'un ou lautre, ou les deux points appartiennent & A C Z2.
Ainsi,

0 si (0, — 1)¢Aet(0,1)¢A
1 Jlwrwr =1} si(0,-1) ¢ Aet (0,1) €
(X0, X0) 7 (4) = {wiwr =1} si(0,—1) € Aet (0,1) ¢ A (3:1.9)
Q si (0,—1) € Aet (0,1) €
et par conséquent
Fr ={0,{w: w1 =1}, {w: w1 = —1},0Q} . (3.1.10)

Ceci traduit bien le fait que Fj contient l'information disponible au temps 1 : On sait
distinguer tous les événements dépendant du premier pas de la marche. Les variables
aléatoires mesurables par rapport a F; sont précisément celles qui ne dépendent que de w;.
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Jusqu’au temps n = 2, il y a quatre trajectoires possibles, puisque (Xg, X1, X2)(Q2) =
{(0,-1,-2),(0,-1,0),(0,1,0), (0,1,2)}. Il suit par un raisonnement analogue que F» con-
tient 2% = 16 éléments, qui se distinguent par quels points parmi ces quatre sont contenus
dans A. Les variables aléatoires mesurables par rapport a F5 sont précisément celles qui
ne dépendent que de wy et wo.

Il est maintenant facile de généraliser a des n quelconques.

3.2 Espérance conditionnelle

Dans cette section, nous fixons un espace probabilisé (2, F,P) et une sous-tribu F; C
F. Nous avons vu que Jj représente une information partielle sur ’espace, obtenue par
exemple en observant une variable aléatoire X;. L’espérance conditionnelle d’une variable
aléatoire X par rapport a Fj représente la meilleure estimation que ’on puisse faire de la
valeur de X a l'aide de 'information contenue dans Fj.

Définition 3.2.1 (Espérance conditionnelle). Soit X wune variable aléatoire réelle sur
(Q, F,P) telle que E(|X]) < oco. On appelle espérance conditionnelle de X sachant Fi, et
on note E(X|Fy), toute variable aléatoire Y satisfaisant les deux conditions

1. Y C Fi, c’est-a-dire Y est Fi-mesurable;

2. pour tout A € F1, on a
/X dP = / Y dP. (3.2.1)
A A

Si Z est une variable aléatoire réelle sur (2, F,P), nous abrégeons E(X|o(Z)) par E(X|Z).

En fait, toute variable aléatoire Y satisfaisant la définition est appelée une version de
E(X|F1). Le résultat suivant tranche la question de I'existence et de l'unicité de 'espérance
conditionnelle.

Théoréme 3.2.2.

1. L’espérance conditionnelle E(X|Fy) existe.

2. L’espérance conditionnelle est unique dans le sens que si Y et Y' sont deux versions
de E(X|F1), alors Y =Y’ presque sirement.

3. On a E(E(X|F)) =E(X) et E(JE(X|F)|) < E(]X]).

DEMONSTRATION. Commencons par prouver les assertions du point 3. La premiere est
un cas particulier de (B.2.1) avec A = Q. Pour montrer la seconde, soit Y = E(X|F}) et
A={Y >0}={w € N: Y(w) > 0}. On a A € F; par mesurabilité de Y. Or par (B.2.1)),

/YdP:/XdP</|X|dP,
A A A

/ Y dP= | —XdP< [ |X]|dP. (3.2.2)
c Ac Ac

Le résultat suit en ajoutant ces deux inégalités.
Montrons l'unicité. Si Y et Y’ sont deux versions de E(X|F;), alors pour tout A € Fy

/Yd]P’:/Y’ dp . (3.2.3)
A A



16 CHAPITRE 3. FILTRATIONS, ESPERANCE CONDITIONNELLE
Prenons A ={Y — Y’ > ¢} pour € > 0. Alors
0= / (Y —Y')dP > eP(A) = cP{Y - Y’ > ¢} . (3.2.4)
A

Comme c’est vrai pour tout €, on a Y < Y’ presque stirement. En interchangeant les roles
de Y et Y/, on obtient 'inégalité inverse, d’olt on déduit I’égalité presque siire.

Montrons finalement Iexistence. Rappelons qu'une mesure v sur (£, 1) est dite ab-
solument continue par rapport & la mesure p si u(A) = 0 implique v(A) = 0 pour tout
A € Fi. On écrit alors v < . Le théoreme de Radon—Nikodym affirme qu’il existe alors
une fonction f C Fj telle que

/ fdu=rv(A) VA e F. (3.2.5)
A

La fonction f est appelée dérivée de Radon—Nikodym et notée dv/dpu.
Supposons d’abord que X > 0. Posons p = P et définissons v par

v(A) = / XdP VAeF, (3.2.6)
A

de sorte que v < u. Nous avons dv/du C Fy et pour tout A € Fy

/ XdP=v(A) = dv dpP . (3.2.7)
A A dp
Ceci montre que dv/du satisfait (B.2.1]). De plus, prenant A = € on voit que dv/du est
intégrable. Par conséquent dv/du est une version de E(X|Fy).

Finalement, un X général peut se décomposer X = X* — X~ avec X, X~ > 0. Soit
Y1 = E(XT|F) et Yo = E(X~|Fy). Alors Y; — Y; est Fj-mesurable et intégrable et on a
pour tout A € Fy

/XdIP’:/X* dIP’—/X‘ dIP:/Yld]P’—/Y2d]P’:/(Y1—Y2) dP. (3.2.8)
A A A A A A

Ceci montre que Y; — Y3 est une version de E(X|F7). O

Dans la suite, nous allons en général ignorer 'existence de plusieurs versions de I'espé-
rance conditionnelle, puisque des variables aléatoires égales presque partout sont indistin-
guables en pratique.

Exemple 3.2.3.

1. Supposons que X soit Fj-mesurable. Alors E(X|F;) = X vérifie la définition. Cela
traduit le fait que F; contient déja toute 'information sur X.

2. L’autre extréme est le cas de I'indépendance. Rappelons que X est indépendante de
JF1 si pour tout A € Fy et tout borélien B C R,

P({X € B}nA) =P{X € B}P(A). (3.2.9)

Dans ce cas nous avons E(X|F;) = E(X), c’est-a-dire qu’en l'absence de toute in-
formation, la meilleure estimation que l’on puisse faire de X est son espérance. En
particulier, on notera que toute variable aléatoire est indépendante de la tribu triviale
Fo, et que par conséquent on aura toujours E(X|Fy) = E(X).
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Pour vérifier la premiere condition de la définition, il suffit d’observer que E(X), étant
une constante, est mesurable par rapport a la tribu triviale Fy, donc aussi par rapport
a JFi. Pour vérifier la seconde assertion, prenons A € Fj. Alors 14 C Fy et par
indépendance

/ X dP=E(X1y) =E(X)E(14) =E(X)P(A) = / E(X) dP. (3.2.10)

A A

3. Soit Q1,Q9,... une partition de € telle que P(£2;) soit strictement positif pour tout i.
Soit Fi = 0(21,3,...) la tribu engendrée par les ;. Alors

o ).
= X dP Yw € Q; . 3.2.11
B o, (8.2.11)

Dans ce cas, I'information contenue dans F; spécifie dans quel 2; on se trouve, et la
meilleure estimation de X est donc sa moyenne sur €);.

Pour le vérifier, observons d’abord que comme E(X|F;) est constante sur chaque Q;,
elle est mesurable par rapport a F7. De plus,

/ E(X|F) dP = E(X10,) :/ X dp. (3.2.12)
Q; Q;

Comme JF7 est engendrée par les €);, le résultat suit par o-additivité.

4. Considérons une chaine de Markov {X,, },en sur un ensemble X, de matrice de transi-
tion P = (p; ), et soit f: & — R une fonction mesurable. Nous prétendons que pour
tout n € N|

E(f(Xn+1)[Xn) = D F()Px, - (3.2.13)
JjEX
En effet, cette expression étant constante sur tout ensemble ot X, est constant, elle
est mesurable par rapport & o(X,,). De plus, en appliquant (B.2.11]) avec la partition
donnée par Q; = {w: X,, =i}, on a pour w € Q;

E(f(Xne1)lx,=i})

E(f(Xnt1)|[Xn)(w) =

PIX, — i}
— : P{Xn+1 =7, Xn = Z}
—j;(f(J) T e
=3 FOGP X = i1 Xn =i} = fG)pig-  (3:2.14)
jex jex

Proposition 3.2.4. L’espérance conditionnelle a les propriétés suivantes :

1. Linéarité : E(aX + Y|F1) = aE(X|F1) + E(Y|F).

2. Monotonie : Si X <Y alors E(X|F1) < E(Y|F1).

3. Convergence monotone : Si X,, > 0 est une suite croissante telle que X,, / X avec
E(X) < o0 alors E(X,,|F1) / E(X|F1).

4. Inégalité de Jensen : Si ¢ est conveze et B(|X|) et E(|o(X)|) sont finies alors

P(E(X[F1)) < E(p(X)[F1) - (3.2.15)

5. Contraction dans LP pour p > 1 : E(|E(X|F1)|P) < E(|X|P).
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Nous laissons la preuve en exercice. Le résultat suivant décrit comment les espérances
conditionnelles se comportent par rapport a des sous-tribus. Il dit en résumé que c’est
toujours la tribu la plus grossiere qui ’emporte.

Proposition 3.2.5. Si Fy C Fo, alors
1. E(E(X|F1)|1F2) = E(X|F1);
2. E(E(X|F2)[F1) = E(X|F).

DEMONSTRATION. Pour montrer la premiere identité, il suffit de noter que E(X|F;) C Fa
et d’appliquer le premier point de exemple B.2.3. Pour la seconde relation, on observe
que pour tout A € F| C Fo,

/AE(Xm) d]P’:/AX d]P’:/AE(X]}"g) P, (3.2.16)

la premiere égalité suivant de E(X|F;) C F; et la seconde de E(X|F,) C Fo. O

Le résultat suivant montre que les variables aléatoires Fi-mesurables se comportent
comme des constantes relativement aux espérances conditionnelles par rapport a Fj.

Théoréme 3.2.6. Si X C F; et E(|Y]),E(|XY]) < o0, alors
E(XY|F) = XE(Y|F) . (3.2.17)

DEMONSTRATION. Le membre de droite étant Fj-mesurable, la premiere condition de la
définition est vérifiée. Pour vérifier la seconde condition, nous commengons par considérer
le cas X = 1g avec B € Fi. Alors pour tout A € F; on a

/1BE(Y|}"1) dIP:/ E(Y|7) dP = Yd]P:/ 13Y dP. (3.2.18)
A ANB ANB A

Ceci montre que la seconde condition est vérifiée pour des fonctions indicatrices. Par
linéarité, elle est aussi vraie pour des fonctions étagées Y a;1p,. Le théoréme de conver-
gence monotone permet d’étendre le résultat aux variables X,Y > 0. Enfin, pour le cas
général, il suffit de décomposer X et Y en leurs parties positive et négative. O

Enfin, le résultat suivant montre que I'espérance conditionnelle peut étre considérée
comme une projection de L?(F) = {Y C F: E(Y?) < oo} dans L?(Fy).

Théoréme 3.2.7. Si E(X?) < oo, alors E(X|F,) est la variable Y C Fy qui minimise
E((X —Y)?).

DEMONSTRATION. Pour tout Z € L?(F}), le théoréme précédent montre que ZE(X|F;) =
E(ZX|F1). Prenant l'espérance, on obtient

E(ZE(X|F1)) = E(E(ZX|F)) = E(ZX) (3.2.19)

E(Z[X —E(X|F)]) =0. (3.2.20)

SiY =E(X|F)+ Z C Fy, alors
E((X - Y)?) =E((X —E(X|F) - 2)?) =E((X - E(X|FA))?) +E(Z?), (3.2.21)

qui est minimal quand Z = 0. U
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3.3 Exercices

Exercice 3.1. Dans une expérience consistant a jeter deux tétraédres parfaitement symé-
triques, dont les faces sont numérotées de 1 & 4, on considere les variables aléatoires X,
égale a la somme des points, et Y, égale a leur différence (en valeur absolue).

1. Spécifier un espace probabilisé permettant de décrire cette expérience.
2. Déterminer la loi conjointe de X et Y ainsi que leurs espérances.
3. Calculer E(X[Y) et E(Y|X).

Exercice 3.2. On jette un dé symétrique, puis on jette une piece de monnaie autant de
fois que le dé indique de points. Soit X le nombre de Pile obtenus. Déterminer E(X).

Exercice 3.3. Soit (2, F,P) un espace probabilisé, et F; une sous-tribu de F. Pour tout
A € F, on pose P(A|F1) = E(14|F1). Montrer I'inégalité de Bienaymé-Chebyshev

P({|X|>a} | 71) < a—12E(X2|]-'1) .

Exercice 3.4. Soient X,Y des variables aléatoires réelles intégrables telles que XY soit

également intégrable. Montrer les implications :
X,Y indépendantes = E(Y|X) =E(Y) = E(XY) = E(X)E(Y).

Indication : Commencer par considérer des fonctions indicatrices.

Exercice 3.5. Soient X et Y des variables aléatoires a valeurs dans {—1,0,1}. Exprimer
les trois conditions de I’exercice B.4 & I’aide de la loi conjointe de X et Y. Donner des
contre-exemples aux implications inverses.
Indication : On peut supposer E(Y) = 0.

Exercice 3.6. Soit (2, F,P) un espace probabilisé, et F; C Fa des sous-tribus de F.
1. Montrer que

E([X —E(X|R)P) +E(EX|F) - E(X|F7))?) = E([X - E(X|F)]?)
2. On pose Var(X|F;) = E(X?|F1) — E(X|F1)%. Montrer que
Var(X) = E(Var(X|7;)) + Var(E(X|F,)) .

3. Soit Y7, Y5, ... une suite de variables aléatoires i.i.d. d’espérance p et de variance o2.

Soit N une variable aléatoire a valeurs dans N, indépendante de tous les Y;. Soit
finalement X = Y7 + Yy + --- + Y. Montrer que

Var(X) = 0?E(N) + p? Var(N) .
4. Déterminer la variance de la variable aléatoire X de l’exercice B.9.

Exercice 3.7. Soit (2, F,P) un espace probabilisé, et G une sous-tribu de F. On consideére
deux variables aléatoires X et Y telles que

E(Y|G)=X e E(X?) =E(Y?

1. Calculer Var(Y — X|G).
2. En déduire Var(Y — X).
3. Que peut-on en déduire sur la relation entre X et Y7
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Chapitre 4

Martingales

Le nom martingale est synonime de jeu équitable, c’est-a-dire d’un jeu ou le gain que
I'on peut espérer faire en tout temps ultérieur est égal & la somme gagnée au moment
présent. En probabilités, on appelle donc martingale un processus stochastique { X, },, tel
que l'espérance conditionnelle E(X,,|X,,) est égale & X,, pour tout m > n. Les martingales,
ainsi que leurs variantes les sous-martingales et les surmartingales, jouissent de nombreuses
propriétés qui les rendent tres utiles dans I’étude de processus stochastiques plus généraux.
Nous allons voir quelques-unes de ces propriétés dans ce chapitre et les suivants.

4.1 Definitions et exemples

Définition 4.1.1 (Martingale, sous- et surmartingale). Soit (Q, F,{F,}n,P) un espace
probabilisé filtré. Une martingale par rapport a la filtration {F,}, est un processus stochas-
tique { Xy, tnen tel que

1. E(|X,|) < oo pour tout n € N

2. {X,}n est adapté a la filtration {Fp}n;

3. E(Xp+1|Fn) = Xy pour tout n € N.

Si la derniére condition est remplagée par BE(X,1|F,) < X, on dit que {X, }, est une
surmartingale, et si elle est remplagée par E(X,+1|F,) = X, on dit que c’est une sous-
martingale.

On notera qu’en termes de jeu, une surmartingale est défavorable au joueur, alors
qu'une sous-martingale lui est favorable (la terminologie vient de la notion de fonction
sous-harmonique).

Exemple 4.1.2.

1. Soit {X,}, la marche aléatoire symétrique sur Z, et soit F, = o(Xp,...,X,) la
filtration canonique. On remarque que X,+1 — X,, est indépendant de F,, ce qui
permet d’écrire

E(Xn+1|~7:n) = E(Xn|~7:n) + E(Xn+1 - Xn|~7'—n) =Xn + E(Xn+1 - Xn) = Xn, (4'1-1)

montrant que la marche aléatoire symétrique est une martingale. Cela traduit le fait
que si 'on sait ou se trouve la marche au temps n, alors la meilleure estimation de sa
position aux temps ultérieurs est donnée par celle au temps n.

21
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2. Soit X C R un ensemble dénombrable, et soit {X,,}, une chaine de Markov sur X, de
matrice de transition P = (p; ;)i jex. Alors Péquation (B.2.13) implique

E(Xni1|Fn) = ipx; - (4.1.2)
JjEX

Par conséquent la chaine est une martingale si Zj Jpij = @ pour tout ¢ € X, une
surmartingale si Zj Jpij <t pour tout i € X, et une sous-martingale si Zj Jpij =1
pour tout i € X. Comme ) ipij =1, la condition d’étre une martingale peut aussi
s’écrire Y j (j —1)pi,; = 0 (respectivement < 0 pour une surmartingale et > 0 pour une
sous-martingale).

3. Urne de Polya : On considére une urne contenant r boules rouges et v boules vertes.
De maniere répétée, on tire une boule de I'urne, puis on la remet en ajoutant un
nombre fixé ¢ de boules de la méme couleur. Soit r,, le nombre de boules rouges apres
le niéme tirage, v, le nombre de boules vertes, et X,, = r,,/(r, + v,,) la proportion de
boules rouges. On aura donc

_Tn¥C e probabilité — % = X,, ,
™ +Up+cC Tn + Un
Xn1 = (4.1.3)
L — probabilité Un - X, ,
de sorte que
E(Xppi|Xp) = —o 8 _Tn o U _ T X, . (4.1.4)

Tn +Up +C1ry+ vy Tn +Up+C1ry+ vy Tn + Un

La suite {X,, },, est donc une martingale (par rapport a la filtration canonique).

4.2 Inégalités

Commencgons par vérifier que le fait de ne faire intervenir que des temps consécutifs n et
n -+ 1 dans la définition n’est pas une restriction, mais que la monotonie s’étend & tous les
temps.

Proposition 4.2.1. Si{X,}, est une surmartingale (respectivement une sous-martingale,
une martingale), alors
E(Xn‘fm) < X Vn>m =0 (4.2.1)

(respectivement E(Xp|F) = X, E(Xn|Fm) = Xm)-

DEMONSTRATION. Considérons le premier cas. Le résultat suit de la définition si n = m+1.
Sin=m-+k avec k > 2, alors par la Proposition B.2.5,

E(Xm—l—k‘}—m) = E(E(Xm+k’fm+k—1)‘fm) < E(Xm—l—k—l‘}—m) . (4'2'2)

Le résultat suit alors par récurrence. Si { X, },, est une sous-martingale, il suffit d’observer
que {—X,}, est une surmartingale et d’appliquer la linéarité. Enfin, si {X,}, est une
martingale, alors c¢’est a la fois une surmartingale et une sous-martingale, d’ou la conclusion
(ce raisonnement en trois pas est typique pour les martingales). O
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Un deuxieme type important d’inégalité s’obtient en appliquant une fonction convexe
a un processus. Nous énoncerons simplement les résultats dans I'un des trois cas sur-
sous- ou martingale, mais souvent d’autres inégalités s’obtiennent dans les autres cas par
linéarité.
Proposition 4.2.2.

1. Soit X,, une martingale par rapport a F,, et soit @ une fonction convexe telle que
E(Jo(Xn)|) < oo pour tout n. Alors ¢(X,,) est une sous-martingale par rapport a F,.

2. Soit X,, une sous-martingale par rapport a F, et ¢ une fonction convexe croissante
telle que E(Jo(X,)|) < oo pour tout n. Alors o(X,) est une sous-martingale par
rapport a F,.

DEMONSTRATION.
1. Par I'inégalité de Jensen, E(p(X,11)|[Fn) = 0(BE(Xnt+1]|Fn)) = ¢(Xn).
2. Par l'inégalité de Jensen, E(p(Xpt1)|[Fn) = ¢(E(Xn+1Fn)) = o(Xn). O

Plusieurs cas particuliers de fonctions ¢ joueront un role dans la suite. Pour deux
nombres réels a et b, nous notons a A b leur minimum et a V b leur maximum. De plus,
a™ = a Vv 0 dénote la partie positive de a et a~ = (—a) V 0 sa partie négative.

Corollaire 4.2.3.

1. St p>1 et X, est une martingale telle que E(|X,|P) < oo pour tout n, alors |X,|P
est une sous-martingale.

2. Si X,, est une sous-martingale, alors (X, —a)™ est une sous-martingale.

3. Si X, est une surmartingale, alors X, N a est une surmartingale.

4.3 Décomposition de Doob, processus croissant

Définition 4.3.1 (Processus prévisible). Soit {F,}n>0 une filtration. Une suite {Hy }n>0
est un processus prévisible si H,, C F,,_1 pour tout n > 1.

La notion de prévisibilité se comprend facilement dans le cadre de la théorie des jeux
(et par conséquent également dans celle des marchés financiers, ce qui est essentiellement
pareil). Supposons en effet qu'un joueur mise de maniere répétée sur le résultat d’une
expérience aléatoire, telle que le jet d’une piece de monnaie. Une stratégie est une maniere
de décider la somme misée a chaque tour, en fonction des gains précédents. Par exemple, le
joueur peut décider de doubler la mise a chaque tour, ou de miser une proportion fixée de
la somme qu’il a gagnée. Toute stratégie doit étre prévisible, car elle ne peut pas dépendre
de résultats futurs du jeu. De méme, un investisseur décide de la maniere de placer ses
capitaux en fonction de I'information disponible au temps présent, & moins de commettre
une délit d’initié.

Considérons le cas particulier ou le joueur gagne un euro pour chaque euro misé si la
piece tombe sur Pile, et perd chaque euro misé si elle tombe sur Face. Soit X,, la somme
totale qu’aurait gagnée au temps n un joueur misant un Euro a chaque coup. Un joueur
suivant la stratégie H aura alors gagné au temps n la somme

n
(H-X)n=_ Hn(Xm — Xpm-1) , (4.3.1)
m=1
puisque X,,, — X;,_1 vaut 1 ou —1 selon que la piéce est tombée sur Pile au Face lors du

nieme jet. Le résultat suivant affirme qu’il n’existe pas de stratégie gagnante dans ce jeu.
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Proposition 4.3.2. Soit {X,,},>0 une surmartingale et H,, un processus prévisible, non-
négatif et borné pour tout n. Alors (H - X),, est une surmartingale.

DEMONSTRATION. Comme H,.1 C F, et (H - X), C F,, la linéarité de I'espérance
conditionnelle implique

E((H ’ X)n-i-l’]:n) = (H ’ X)n + E(Hn-i-l(Xn-i-l - Xn)‘}—n)
=(H -X)p+ Hy 1 E(Xpq1 — Xp|Fn) < (H- X))y, (4.3.2)
puisque Hy11 > 0 et E(X,,41 — X |Fn) = E(Xp41|Fn) — X, < 0. O
La décomposition de Doob permet d’écrire une sous-martingale comme la somme d’une
martingale et d’un processus prévisible.

Proposition 4.3.3 (Décomposition de Doob). Toute sous-martingale { Xy }n>0 peut étre
écrite d’une maniére unique comme X, = M, + A,, ou M, est une martingale et A, est
un processus preévisible croissant tel que Ag = 0.

DEMONSTRATION. La preuve est parfaitement constructive. Supposons d’abord que la
décomposition existe, avec E(M,|F,—1) = M, —1 et A, C F,_1. Alors nécessairement

E(Xn‘fn—l) = E(Mn’fn—l) + E(An‘fn—l)

=M, 1+A4,=Xpn_1— A1+ A4,. (4.3.3)
Il en résulte les deux relations
Ap = A1 +E(X,|Fro1) — X (4.3.4)
et
M, =X,—A4,. (4.3.5)

Ces deux relations définissent M, et A, univoquement. En effet, Ag = 0 et donc My = X

par hypothese, de sorte que tous les M,, et A,, sont définis par récurrence. Le fait que X,

est une sous-martingale implique que A, > A,_1 > 0. Par récurrence, A,, C F,,_1. Enfin,
E(Mn‘}—n—l) = E(Xn - An’fn—l)

= E(Xn‘fn—l) - An = Anp—-1— An—l = Mn—l ) (436)

ce qui montre que M,, est bien une martingale. ]

Un cas particulier important se présente si X,, est une martingale telle que Xy = 0
et E(X2) < oo pour tout n. Dans ce cas, le Corollaire implique que X2 est une
sous-martingale. La décomposition de Doob de X2 s’écrit alors

X2 =M, +A,, (4.3.7)
ou M, est une martingale, et ({.3.4) implique
n n
An =Y EB(X2|Fm1) = X2 1= D E(Xm — Xn1)*[Fin1) - (4.3.8)
m=1 m=1

Définition 4.3.4 (Processus croissant). Le processus prévisible (f1.3.8) est appelé le pro-
cessus croissant ou le crochet, ou encore le compensateur de X,,, et noté (X),,.

Le processus croissant (X), est une mesure de la variance de la trajectoire jusqu’au
temps n. Nous verrons que sous certaines conditions, (X), converge vers une variable
aléatoire (X).o, qui mesure alors la variance totale des trajectoires.
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4.4 Exercices

Exercice 4.1. Soient Y7,Y5,... des variables i.i.d., et soit X,, = [["_; Yin. Sous quelle
condition la suite X, est-elle une surmartingale? Une sous-martingale? Une martingale?

Exercice 4.2. Soit (2, F,{F,},P) un espace probabilisé filtré, et X,, = > | 1p, , avec
B, € F, Vn.

1. Montrer que X, est une sous-martingale.
2. Donner la décomposition de Doob de X,.
3. Particulariser au cas F,, = o(X1,...,X,).

Exercice 4.3. On considere le modele d’urne de Polya, avec parametres (r,v,c).

1. Déterminer la loi de la proportion de boules vertes X,, danslecasr=v=c=1.

2. Dans le cas général, exprimer le processus croissant (X),, en fonction des X, et du
nombre total de boules IV, aux temps m < n.

3. Montrer que lim, (X)), < co.

Exercice 4.4 (Le processus de Galton-Watson). On se donne des variables aléatoires i.i.d.
{&n,itn,i>1 & valeurs dans N. On note leur distribution p = P{,; = k}, leur espérance
p > 0 et leur variance 0. On notera F, la filtration F,, = 0{& m,m < n}.

On définit un processus {Z,, }n>0 par Zy = 1 et pour n > 0

Zoil = él,n+1+"'+£Zn,n+1 si Z, >0,
nr 0 sinon .

Ce processus modélise ’évolution d’une population avec initialement Zy = 1 individu, et
dans laquelle chaque individu ¢ donne naissance au temps n a un nombre aléatoire &, ;
d’enfants, indépendemment et avec la méme loi que tous les autres individus.

1. Montrer que X,, = Z,,/u" est une martingale par rapport a F,.

2. Montrer que si u < 1, alors P{Z,, = 0} — 1 lorsque n — oo, et donc X,, — 0.

3. On suppose p > 1. Soit ¢(s) = E(s%n) = > 7% pis® la fonction génératrice de la
distribution d’enfants.

(a) Montrer que ¢ est croissante et convexe sur [0, 1].

(b) Soit 6, = P{Z,, = 0}. Montrer que P{Z,, = 0|Z; = k} = 6% | et en déduire que
Hm = <,0(9m_1).

(c) Montrer que ¢ admet un unique point fixe p sur [0, 1).

(d) Montrer que 6,, /" p lorsque m — oc.

En déduire que P{Z,, >0Vn}=1—p> 0.

4. Galton et Watson on introduit leur modeéle afin de décrire la survie de noms de famille.
Au XVIlIle siecle, ces noms n’étaient transmis que par les enfants de sexe masculin.
On suppose que chaque famille a trois enfants, dont le sexe est déterminé par une
loi de Bernoulli de parameétre 1/2. Le nombre de descendants males est donc décrit
par un processus de Galton—Watson de loi binomiale pyg = p3 = 1/8, p1 = pa = 3/8.
Déterminer la probabilité de survie du nom de famille.

5. Déterminer le processus croissant (X), de X,,. Calculer lim, (X ).
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Chapitre 5

Temps d’arret

Dans un jeu de hasard, un temps d’arrét est un temps lors duquel le joueur décide d’arréter
de jouer, selon un critere ne dépendant que du passé et du présent. Il peut par exemple
décider d’arréter de jouer des qu’il a dépensé tout son capital, des qu’il a gagné une certaine
somme, dés qu’il a gagné un certain nombre de fois successives, ou selon toute combinaison
de ces criteres. Les temps d’arrét ont donc deux propriétés importantes : ils sont aléatoires,
puisqu’ils dépendent du déroulement antérieur du jeu, et ils ne peuvent pas dépendre du
futur, puisque le joueur doit a tout moment pouvoir décider s’il arréte ou non.

5.1 Définition et exemples

Définition 5.1.1 (Temps d’arrét). Soit {X, }nen un processus stochastique et soit F,, =
o(Xo,...,Xpn) la filtration canonique. Une variable aléatoire N a valeurs dans N =N U
{o0} est un temps d’arrét si {N =n} € F,, pour tout n € N.

La condition {N = n} € F, signifie qu’avec l'information disponible au temps n, on
doit pouvoir décider si oui ou non ’événement {N = n} est réalisé. En d’autres termes,
un temps d’arrét ne “peut pas voir dans le futur”.

Exemple 5.1.2.

1. Si N est constante presque surement, alors c’est un temps d’arrét.
2. Supposons que X, soit réel, et soit B C R un borélien. Alors le temps de premiére
atteinte de B
Np =inf{n e N: X,, € B} (5.1.1)

est un temps d’arrét (par convention, on pose Np = o0 si le processus n’atteint jamais
I’ensemble B). Pour le vérifier, il suffit d’observer qu’on a la décomposition

n—1
{Np=n}=({X,eB}n{X,€B}eF,. (5.1.2)
k=0

3. Le temps de dernier passage dans B avant un temps fixé m,
sup{n < m: X,, € B} (5.1.3)

n’est pas un temps d’arrét. En effet, si par exemple X,, € B pour un n < m,
I'information disponible au temps n ne permet pas de dire si oui ou non le processus
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repassera dans ’ensemble B jusqu’au temps m. Un joueur ne peut pas décider qu’il
jouera jusqu’au dernier tour avant le centieme lors duquel il possédera au moins 100
Euros!

Proposition 5.1.3.

1. Soient N et M des temps d’arrét. Alors N ANM et NV M sont des temps d’arrét.
2. Soit Ny, k € N, une suite de temps d’arrét telle que Ny /" N. Alors N est un temps
d’arrét.

Nous laissons la preuve en exercice.

Définition 5.1.4 (Tribu des événements antérieurs). Soit N un temps d’arrét. Alors la
tribu
Fn={AecF: An{N =n} € F,¥n < o} (5.1.4)

est appelée la tribu des événements antérieurs a V.

Proposition 5.1.5. Soient N et M deux temps d’arrét tels que M < N. Alors Fpyr C Fn.

DEMONSTRATION. Soit A € Fjs. Alors pour tout n > 0, N = n implique M < n d’ot
AN{N =n}=ANn{M <n}N{N =n} e F,, (5.1.5)

puisque AN{M < n} =;_(AN{M =k}) € F,, et {N =n} € F,. O

5.2 Processus arrété, inégalité de Doob

Définition 5.2.1 (Processus arrété). Soit {F, }n une filtration, { X, }, un processus adapté
a la filtration et N un temps d’arrét. On appelle processus arrété en N le processus XV
défini par

XN = Xnan - (5.2.1)

n

Si par exemple N est le temps de premiere atteinte d’un ensemble B, alors XV est le
processus obtenu en “gelant” X a I’endroit ou il atteint B pour la premiere fois.

Proposition 5.2.2. Si N est un temps d’arrét et X,, est une surmartingale (par rapport
a la méme filtration F,,), alors le processus arrété Xya, est une surmartingale.

DEMONSTRATION. Considérons le processus H, = l{ys,}. Puisque 'on a {N > n} =
{N < n—1}°€ F,_1, le processus H,, est prévisible. De plus, il est évidemment borné et
non-négatif. Par la proposition [.3.9, (H - X),, est une surmartingale. Or nous avons

n NAn

(H - X)p=> Unsmy(Xm = Xpmo1) = > (X — Xmo1) = Xyan — Xo,  (5:22)
m=1 m=1

donc Xyan = Xo + (H - X),, est une surmartingale. O

Il suit directement de ce résultat que si X,, est une sous-martingale (respectivement
une martingale), alors X yu, est une sous-martingale (respectivement une martingale).

Corollaire 5.2.3. Soit X,, une sous-martingale et soit N un temps d’arrét satisfaisant
P{N <k} =1 pour un k € N. Alors

E(Xo) <E(Xn) <E(Xy) . (5.2.3)
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DEMONSTRATION. Comme X pya, est une sous-martingale, on a
E(Xo) = E(Xnno0) < E(Xnak) = E(Xw) - (5.2.4)

Pour prouver la seconde inégalité, nous imitons la preuve de la proposition en utilisant
K, = 1— Hy, cest-a-dire K;, = lyy<py = lyygn—1}. Cest également un processus
prévisible, donc (K - X),, est une sous-martingale (car —X,, est une surmartingale). Or

n n

(K X)n=> Uncm1}(Xm = Xm1) = Y (Xm— Xm-1) = X — Xnan, (5:2.5)
m=1 m=N-+1

donc, comme N A k = N presque stirement,
E(Xk) - E(Xy) =E((K - X)) > E((K - X)o) =0, (5.2.6)
d’ou la seconde inégalité. O

Nous sommes maintenant en mesure de prouver 'inégalité de Doob, qui est tres utile,
notamment pour estimer le supremum d’un processus stochastique. Dans la suite, nous
posons

X, = max X, = max X, V0. (5.2.7)

os<m<n os<m<n

Théoréme 5.2.4 (Inégalité de Doob). Soit X,, une sous-martingale. Alors pour tout
A>0, ona
= 1

P{Xo > A} < B (Xl x,5) < 1E(X7) (5.2.8)

DEMONSTRATION. Soit A = {X,, > A} et N =inf{m: X,,, > A\} An. Alors

AP(A) = E(M4) < E(Xn14) S E(X,1a) <E(X)). (5.2.9)
La premiere inégalité suit du fait que Xy > A dans A. La seconde vient du fait que
Xy = X, sur A¢ et que E(Xy) < E(X,,) par le corollaire f.2.3. La derni¢re inégalité est
triviale. U

L’intérét de cette inégalité est qu’elle permet de majorer une quantité faisant intervenir
tout le processus jusqu’au temps n par une quantité ne dépendant que de X,, qui est
souvent beaucoup plus simple & estimer.

Exemple 5.2.5. Soient &1,&5,... des variables indépendantes d’espérance nulle et vari-
ance finie, et soit X,, = >, &n. Alors X, est une martingale (la preuve est la méme
que pour la marche aléatoire symétrique sur Z dans l'exemple [E.1.9), donc X2 est une
sous-martingale. Une application de I'inégalité de Doob donne 1’inégalité de Kolmogorov

) = Var(X,) .  (5.2.10)

]P’{ max | Xpn| > )\} :]P’{ max X2 > )\2} < LE(x?) = >

1<m<n 1<m<n A2 "
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Une autre application de I'inégalité de Doob est 1'inégalité du maximum LP :
Théoréeme 5.2.6. Si X,, est une sous-martingale, alors pour tout p > 1
E(X?) < <—1> E([X]) . (52.11)
p —

DEMONSTRATION. Soit M > 0 une constante, que nous allons faire tendre vers 'infini &
la fin de la preuve. Alors, par intégration par parties,

E([X, A MJP) = / PN TIP{X, A M > A} dA
0
S |
</0 pA? IXE(Xf—l_l{Xn/\M>)\}) dA
:/0 p>\p_2/X:1{Xn/\M2)\} d]P d)\

XnAM
= / X;F / pAP~2 A\ dP
0

= - | XX AMPTap
p —_—

p = -
= EE(X; [(Xn A MPP)

< L [RGB A M) 70 (5.2.12)

La derniere inégalité provient de I'inégalité de Holder. Divisant les deux cotés de I'inégalité
par [E(| X, A M|P)]®=1D/P et élevant & la puissance p, on trouve

E(|X, A MP) < <]%>pE([X+]p) , (5.2.13)

et le résultat suit du théoréeme de la convergence dominée, en faisant tendre M vers
Pinfini. O

Corollaire 5.2.7. SiY,, est une martingale, alors

E([o?&%‘ym‘]p> < (%)pE(\Yn!’)) : (5.2.14)

5.3 Exercices

Exercice 5.1. Démontrer la Proposition :

1. Si N et M sont des temps d’arrét, alors N A M et N V M sont des temps d’arrét.
2. Si Ni, k € N, est une suite de temps d’arrét telle que N, " N, alors N est un temps
d’arrét.

Exercice 5.2. Soient {1,&a, ... des variables aléatoires i.i.d. telles que E(,,) = 0, et soit
la martingale X,, = > " | &mn. On se donne A > 0, et soit

Py()\) = IP’{ max | Xn| > )\} :

1<m<n
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1. On suppose les &, de variance finie. Donner une majoration de P,()\) en appliquant
I'inégalité de Doob a X2.

2. Améliorer la borne précédente en appliquant I'inégalité de Doob & (X, + ¢)? et en
optimisant sur c.

3. On suppose que les &, suivent une loi normale centrée réduite. Majorer P,(\) en
appliquant I’inégalité de Doob a X7 et en optimisant sur c.

4. Pour des &, normales centrées réduites, majorer P{max<m<n Xm = A} en appliquant
I'inégalité de Doob & e“X et en optimisant sur c.
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Chapitre 6

Théoremes de convergence

Une propriété importante des suites non-décroissantes de réels est que si elles sont bornées,
alors elles convergent. Les sous-martingales sont un analogue stochastique de telles suites :
si elles sont bornées, alors elles convergent dans un sens approprié. Ceci donne une méthode
tres simple pour étudier le comportement asymptotique de certains processus stochas-
tiques.

Il faut cependant faire attention au fait qu’il existe différentes notions de convergence
de suites de variables aléatoires. Dans cette section, nous allons d’abord examiner la con-
vergence de sous-martingales au sens presque sir, qui est le plus fort. Ensuite nous verrons
ce qui ce passe dans le cas plus faible de la convergence LP. Il s’avere que le cas p > 1 est
relativement simple & controler, alors que le cas p = 1 est plus difficile.

6.1 Rappel: Notions de convergence

Commencons par rappeler trois des notions de convergence d’une suite de variables aléa-
toires (une quatrieme notion, celle de convergence en loi, ne jouera pas de role important
ici).

Définition 6.1.1 (Convergence d’une suite de variables aléatoires). Soient X et {X,}n>0
des variables aléatoires réelles, définies sur un méme espace probabilisé (2, F,P).

1. On dit que X,, converge presque strement vers X si
]P’({w €Q: lim X,(w) = X(w)}) =1.
n—oo

2. Si p >0, on dénote par LP(Q, F,P) l’ensemble des variables aléatoires X telles que
E(|XP) < 0. Si Xp, X € LP, on dit que X,, converge dans LP vers X si

Jim E(]X, - X[P) =0.
3. On dit que X, converge en probabilité vers X si
JLH;OP{’X" —X|2e}=0
pour tout € > 0.

Les principaux liens entre ces trois notions de convergence sont résumées dans la propo-
sition suivante.
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Proposition 6.1.2.

1. La convergence presque sure implique la convergence en probabilité.

2. La convergence dans LP implique la convergence en probabilité.

3. La convergence dans LP implique la convergence dans L pour tout g < p.

4. Si X, — X presque sirement et | X, | <Y Vn avec Y € LP, alors X,, — X dans LP.

DEMONSTRATION.

1. Soit Yy, = 1qx,,—x|3¢}- Si Xp — X presque surement, alors X, — X presque partout,
donc Y,, — 0 presque strement. Par le théoreme de la convergence dominée (qui
s’applique car Y, < 1), on a P{|X,, — X| > ¢} = E(Y,) — 0.

2. Par l'inégalité de Markov, P{|X,, — X| > ¢} < e PE(|X,, — X|P) — 0.

Si ¢ < p, l'inégalité de Holder implique E(|X,, — X|7) < E(|X,, — X|P)¥/P — 0.

4. Ona|X, — XP < (| X,|+|X])P < (2Y)P < 2°YP € L'. Comme | X,, — X|P — 0 presque

surement, le théoreme de la convergence dominée permet d’écrire

w

lim E(|X, — X|) = IE( lim | X, — X|p) =0. (6.1.1)

n—oo

O

Voici deux contre-exemples classiques a I’équivalence entre ces différentes notions de
convergence :

Exemple 6.1.3. Soit (2, F,P) = ([0, 1], B 11, A), ot Bjgq] est la tribu des boréliens et A
la mesure de Lebesgue.

1. Soit X,, = nl/pl[o,l/n]. Alors X,,(w) — 0 pour tout w > 0, donc X,, — 0 presque
sturement. De plus, pour tout e > 0 on a P{|X,| > ¢} < 1/n, donc X,, — 0 en
probabilité. Par contre, on a E(| X, |P) = fol/n(nl/p)p dz =1, donc X, ne tend pas vers
0 dans LP.

2. Décomposons tout entier n comme n = 2™ 4+ k avec m € N et 0 < k < 2™, et soit
Xn = ljgo-m (g41)2-m)- Alors P{|X,,| > e} < 27™ pour tout ¢ > 0, donc X;, — 0 en
probabilité. De plus, pour tout p > 0, E(|X,|P) < 27™, donc X,, — 0 dans LP. Par
contre, X, (w) ne converge pour aucun w (on peut trouver des sous-suites de n telles
que X, (w) = 1 pour tout n, et aussi telles que X,,(w) = 0 pour tout n), donc X,, ne

converge pas presque siirement.

6.2 Convergence presque siire

Considérons un investisseur suivant la stratégie suivante. Il se fixe deux seuils a < b. Il
achete un nombre fixé de parts d’action lorsque leur prix est inférieur & a. Puis il attend
que le prix de l'action atteigne ou dépasse la valeur b pour revendre ses parts. Ensuite,
il attend que le prix retombe au-dessous de a pour racheter des parts, et ainsi de suite.
Si X,, désigne le prix de I'action au temps n, la stratégie peut étre décrite formellement
comme suit. On pose Ng = —1 et, pour tout k£ > 1, on introduit les temps d’arrét

Nop_1 = inf{m > Nop_o: Xy < a} R
Nop. = inf{m > Nop_1: X 2 b} . (6.2.1)
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La stratégie correspond a la suite prévisible

(6.2.2)

m =

oo 1 ¢’il existe k tel que Nog_1 < m < Ny
0 sinon .

Jusqu’au temps n, 'investisseur aura revendu ses actions un nombre U,, de fois, donné par
U, = sup{k;: Ny < n} ) (6.2.3)

Au temps n, le gain de l'investisseur sera donc de (b—a)U,. Le résultat suivant donne une
borne supérieure sur le gain moyen dans le cas ou le processus est favorable ou équitable.

Proposition 6.2.1. Si X,, est une sous-martingale, alors
(b— Q)E(U) < E((X, — a)") —E((Xo — a)*) . (6.2.4)

DEMONSTRATION. Soit Y, = a + (X,, —a)* = X,, V a. Par le corollaire [.2., Y,, est aussi
une sous-martingale. De plus, Y, et X,, effectuent le méme nombre de transitions de a
vers b. On a

(b—a)Up, < (H-Y), = zn: Hp (Y — Y1) - (6.2.5)
m=1

En effet, le membre de droite est supérieur ou égal au profit fait au temps n. Soit alors
K,,=1-H,,. CommeY,—Yy = (H-Y),+(K-Y),, et que (K-Y),, est une sous-martingale
en vertu de la Proposition [.3.9, on a

E((K-Y),) 2E((K-Y)) =0, (6.2.6)
et donc E((H -Y),) < E(Y,, — Yp), d’ou le résultat. O
Cete majoration nous permet de démontrer un premier résultat de convergence.

Théoréme 6.2.2 (Convergence presque sire). Soit X,, une sous-martingale telle que
sup,, E(X;F) < co. Alors X,, converge presque siirement, lorsque n — oo, vers une variable
aléatoire X satisfaisant B(|X]) < oo.

DEMONSTRATION. Comme (X —a)™ < X + |a|, la proposition précédente implique

o] + E(X.7)
EU,) < ———=.
(Un) i

Lorsque n — o0, la suite croissante U, tend vers le nombre total U de passages de a a b de
la suite des X,,. Si E(X;}) est borné, il suit que E(U) < oo, et donc que U est fini presque
strement. Ceci étant vrai pour tout choix de rationnels a < b, I'’événement

(6.2.7)

U {w: liminf X,,(w) < a < b < limsup X, (w)} (6.2.8)

a,beQ
a une probabilité nulle. Il suit que lim inf X, = lim sup X,, presque stirement, et donc que
lim,, o, X,, = X existe presque stirement. Le lemme de Fatou nous assure que E(X™) <

liminf E(X,") < oo, et donc X < oo presque stirement. Enfin, pour montrer que X > —o0
presque surement, on décompose

E(X;) = B(X;) - E(X,) < E(X;) — E(X,), (6.2.9)

n

et on applique & nouveau le lemme de Fatou pour montrer que E(X ™) < oo. ]
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Corollaire 6.2.3. Soit X,, une surmartingale positive. Alors X, converge presque stre-
ment, lorsque n — 0o, vers une variable aléatoire X avec E(X) < E(Xj).

DEMONSTRATION. Y, = —X,, est une sous-martingale bornée supérieurement par 0, avec
E(Y,F) = 0, donc elle converge. Comme E(Xj) > E(X,,), I'inégalité suit du lemme de
Fatou. ]

Exemple 6.2.4.

1. Considérons 1'urne de Polya introduite dans I’exemple [.1.9. La proportion X, de
boules rouges est une martingale positive, qui est bornée supérieurement par 1. Par
le théoreme et le corollaire, X,, converge presque surement vers une variable aléatoire
X, d’espérance inférieure ou égale a 1. On peut montrer que selon le nombre initial r
et v de boules et le parametre ¢, la loi de X est soit uniforme, soit une loi béta, de
densité proportionnelle & z"/°~1(1 — z)v/¢~1,

2. Soit 5, une marche aléatoire symétrique sur Z, N = Ny le temps de premiere atteinte
de 0, et X,, = Suan la marche arrétée en 0. Par la Proposition , X,, est une
martingale non-négative. Par le corollaire, elle converge vers une limite X finie presque
stirement. Cette limite doit étre nulle : En effet, si X,, =k > 0, alors X,,;1 = k=+1, ce
qui contredirait la convergence. On a donc montré que la marche aléatoire partant de
1 atteint 0 presque surement. On notera cependant que comme X,, est une martingale,
on a E(X,) = E(Xy) = 1, donc que X,, ne converge pas dans L.

6.3 Convergence dans L?, p > 1

La convergence d’une martingale dans LP suit de maniere simple de I'inégalité du maxi-
mum LP :

Théoréme 6.3.1 (Convergence d’une martingale dans LP). Soit X,, une martingale telle
que sup,, E(| X, |P) < oo pour un p > 1. Alors X,, converge vers une variable aléatoire X
presque surement et dans LP.

DEMONSTRATION. On a (E(X;))? < (E(|X,]))? < E(]X,|P). Donc par le Théoréme f.2.3,
X, converge presque slirement vers une variable X. Par le corollaire (5.2.7),

P p
p
E([ sup |Xm|} ) < <—> E(|X,[7) . (6.3.1)
0<m<n p—1
Faisant tendre n vers I'infini, le théoréme de la convergence monotone montre que sup,, | X, |
est dans LP. Comme |X,, — X|P < (2sup,,|X,|)P, le théoréme de la convergence dominée

montre que E(|X,, — X|P) — 0. O

Dans la suite, nous considérons plus particulierement le cas p = 2. Rappelons que si
une martingale X,, est dans L?, on peut définir son processus croissant

(X = E(Xm — Xm-1)*|Fm-1) - (6.3.2)
m=1
La croissance implique que
lim (X), =(X) (6.3.3)

existe dans R { U{oo}. Cette quantité s’interprete comme la variance totale de la trajectoire
X (w).
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Proposition 6.3.2. Soit X,, une martingale dans L? telle que Xo = 0. Alors

E(sup X,%) <SAE((X)o0) - (6.3.4)
DEMONSTRATION. L’inégalité du maximum L? donne

2 2\ _
E<O<SEI;nXm> <AE(X}) = 4E((X)n) , (6.3.5)

puisque E(X2) = E(M,,) + E((X),) et E(M,,) = E(My) = E(XZ) = 0. Le résultat suit
alors du théoreme de convergence monotone. O

Théoréme 6.3.3. La limite lim,_. X, (w) eziste et est finie presque sirement sur l’en-
semble {w: (X)oo(w) < 00}.

DEMONSTRATION. Soit a > 0. Comme (X),11 C Fn, N = inf{n: (X)pr1 > a?} est un
temps d’arrét. Comme (X)nan < a?, la proposition ci-dessus appliquée & Xxya, donne

E(sup]XN/\n]2> < 4a? . (6.3.6)

Par conséquent, le théoreme avec p = 2 implique que la limite de X ya, existe et est
finie presque stirement. Le résultat suit alors du fait que a est arbitraire. ]

6.4 Convergence dans L'

La discussion de la convergence d’une martingale dans L' nécessite la notion d’intégrabilité
uniforme.

Définition 6.4.1 (Intégrabilité uniforme). Une collection {X;}icr de variables aléatoires
est dite uniformément intégrable si

1€

M—oo

On remarque qu’en prenant M assez grand pour que le supremum soit inférieur a 1,
on obtient

SU?EGXZD < SU})E(|Xi|1{|Xi\<M}) +§u?E(|Xi|1{|Xi‘>M}) <KM+1<oo. (64.2)
S 1S 1S

Nous commencons par un résultat général montrant qu’il existe de trés vastes familles
de variables uniformément intégrables.

Proposition 6.4.2. Soit (2, F,P) un espace probabilisé et X € L. Alors la famille
{E(X|F;): F; sous-tribu de F} (6.4.3)

est uniformément intégrable.
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DEMONSTRATION. Pour tout € > 0, le théoréme de la convergence dominée implique
qu’on peut trouver ¢ > 0 tel que si P(A) < 9, alors E(]X|14) < e. Soit M = E(]X][)/d et
A; = {E(|X||F;) > M} € F. Par 'inégalité de Markov,

1 1

P(45) < E(E(X||F)) = —E(X]) <4

Par I'inégalité de Jensen, il suit

E([ECIF) L gscximsan ) < EE(X]IF)LL) = E(X]Ly) <=
Comme ¢ est arbitraire (et M ne dépend pas de i), le résultat est prouvé. O

Le lien entre intégrabilité uniforme et convergence dans L! est expliqué par le résultat
suivant.

Théoréme 6.4.3. Si X,, — X en probabilité, alors les trois conditions suivantes sont
équivalentes :

1. La famille {X,,: n > 0} est uniformément intégrable;
2. X, — X dans L';
3. E(|Xn|) — E(IX]) < o0

DEMONSTRATION.
1. = 2. Soit
M six> M,
orl@)={a  sifel <M,
-M siz<-—-M.

L’inégalité triangulaire implique
‘Xn - X’ < ’Xn - (PM(Xn)’ + ‘@M(Xn) - (PM(X)‘ + ‘QDM(X) - X‘ :

Prenant I'espérance, et utilisant le fait que o (Y) — Y| < [Y[1fy>an, il vient

E(1Xn — X]) SE(Jem(Xn) — em(X)]) + E( X[l x,1>03) + E(X {1 x12013) -

Le premier terme tend vers 0 lorsque n — oo par convergence dominée et le
fait que var(X,) — @m(X) en probabilité. L’intégrabilité uniforme implique
que pour tout € > 0, le second terme est plus petit que € pour M assez grand.
L’intégrabilité uniforme implique aussi que sup,, E(|X,,|) < oo, donc par le lemme
de Fatou que E(|X|) < oo. Le troisiéme terme peut donc également étre rendu
plus petit que € en prenant M assez grand, ce qui prouve 2.

2. = 3. Par l'inégalité de Jensen,

[E(| X)) - E(X])| < E(|IXal - IX]]) < E(X, - X]) —

3. = 1. Soit

-1,
Ya(z) =< (M —1)(M —x) SlM 1<z < M
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Pour tout € > 0, le théoreme de la convergence dominée montre que E(|X]|) —

E(¢¥a(|X])) < /2 pour M assez grand. De plus, E(¢¥n (| X)) — E(wam(1X])),
donc par 3.

E(1XnlLyx,>a0y) < E(Xn]) = By (| X)) < E(X]) — E(ya(1X])) + % <e

pour les n plus grands qu'un ng(e). En augmentant encore M, on peut rendre
E(|Xn[1{x,|>m)) inférieur & € pour les n < ng(e) également, ce qui montre
Iintégrabilité uniforme. O

Il est maintenant aisé d’appliquer ce résultat au cas des sous-martingales.

Théoréme 6.4.4 (Convergence d’une sous-martingale dans L'). Si X,, est une sous-
martingale, alors les trois conditions suivantes sont équivalentes :

1. {X, }n>0 est uniformément intégrable;

2. X,, converge presque sirement et dans L';

3. X, converge dans L.

DEMONSTRATION.

1. = 2. On a sup, E(X,,) < oo, donc X,, — X presque sirement par le théoreme .29,
et le théoreme implique que X,, — X dans L'.

2. = 3. Trivial.
3. = 1. La convergence dans L' implique la convergence en probabilité, et donc le théo-
réme permet de conclure. O

Dans le cas particulier des martingales, on a

Théoréme 6.4.5 (Convergence d’une martingale dans L'). Si X,, est une martingale,
alors les quatre conditions suivantes sont équivalentes :

1. {X, }n>0 est uniformément intégrable;

2. X,, converge presque sirement et dans L;

3. X,, converge dans L';

4. il existe une variable aléatoire intégrable X telle que X,, = E(X|F,).

Dans ce cas X est la limite de X,, dans L.

DEMONSTRATION.

1. = 2. Suit du théoreéme précédent.
2. = 3. Trivial.
3. = 4. Si X,, — X dans L', alors pour tout A € F, E(X,14) — E(X14) puisque

IE(Xpnla) —E(X14)| S E(|X)n14a — X14]) <E(|X,, — X|) — 0.
En particulier, si A € F,, alors pour tout m > n,
E(X,14) = E(E(Xp|Fn)1a) = E(Xp14) .

Comme E(X,,14) — E(X14),0naen fait E(X,,14) = E(X14) pour tout A € F,,.
Mais ceci est la définition de X,, = E(X|F,).

4. = 1. Suit de la proposition [.4.9. O
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6.5 Loi 0—1 de Lévy

Les lois 0 — 1 jouent un role important pour les suites de variables aléatoires, et ont parfois
des conséquences surprenantes. La plus connue est la loi 0 — 1 de Kolmogorov. Soit X,
une suite de variables aléatoires indépendantes, F;, = o(X,, Xpy1,...), et T =, F},
la tribu terminale. Intuitivement, les événements de 7 sont ceux dont 'occurence n’est
pas affectée par la modification d’un nombre fini de X,,, comme par exemple I’événement
{32, X, existe}. La loi 0 — 1 de Kolmogorov affirme alors que si A € 7, alors P(A) =0
ou 1. Ceci permet notamment de prouver la loi forte des grands nombres.
Nous écrivons F,, /" Foo si Fy, est une filtration telle que Foo = (U, Fn)-

Théoréme 6.5.1. Si F,, /" Foo, alors
E(X|F,) — E(X|Fx) (6.5.1)
presque stirement et dans L' lorsque n — oo.

DEMONSTRATION. Comme pour m > n, E(E(X|F,,)|F,) = E(X|F,), Y, = E(X|F,) est
une martingale. La Proposition montre que Y,, est uniformément intégrable, donc par
le Théoreme elle converge presque stiirement et dans L' vers une variable aléatoire
Yoo, telle que Y, = E(Yoo|F,,). Par définition de 'espérance conditionnelle,

/Xd]P’:/YOOdIP
A A

pour tout A € F,. En prenant la limite n — oo, justifiée par le théoréeme m-A de théorie
de l'intégration, on obtient E(X|Fy) = Yo puisque Yo, C Fip. O

Corollaire 6.5.2 (Loi 0 — 1 de Lévy). Si F,, / Foo et A € Foo alors E(14]|F,) — 1a
presque sturement.

Exemple 6.5.3. Supposons que X, est une suite de variables aléatoires indépendantes,
et soit A € 7 un événement de la tribu terminale. Pour tout n, A est indépendant de F,,
donc E(14|F,) = E(14) = P(A). Faisant tendre n vers l'infini, on obtient 14 = P(A), d’ou
P(A) =0 ou 1, ce qui n’est autre que la loi 0 — 1 de Kolmogorov.

6.6 Exercices

Exercice 6.1 (Le processus de Galton-Watson). On considere le processus de Galton—
Watson Z,, introduit dans I'exercice .4

1. Montrer que X,, = Z,/u" converge dans L? vers une variable aléatoire X d’espérance
égale a 1.

2. On suppose pg > 0. A l'aide de la loi 0 — 1 de Lévy, montrer que Z,, converge presque
sturement vers une variable aléatoire Zo, : Q@ — {0, +o0}.
Indications : Soit A = {lim, .. Z, < o0} et B = {In: Z,, = 0}. Montrer que dans
A, on a lim, . E(1p|F,) = 1p, et en déduire que A C B. Conclure en établissant
que que Zo, = oo dans A¢ et Z,, = 0 dans B.

Exercice 6.2. Un joueur dispose initialement de la somme Xy = 1. Il joue & un jeu de
hasard, dans lequel il mise & chaque tour une proportion A de son capital, avec 0 < A < 1.
Il a une chance sur deux de gagner le double de sa mise, sinon il perd sa mise.
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L’évolution du capital X,, en fonction du temps n est décrite par
Xnt1 = (1= NX, + 2X,.&, (n>0)

ou les &, sont i.i.d., avec P{{, =2} =P{{, =0} =1/2.

Montrer que X, est une martingale.
Calculer E(X,,).
Discuter la convergence presque stire de X,, lorsque n — oo.
Calculer E(X2) par récurrence sur n.
Que peut-on en déduire sur la convergence dans L? de X,,?
Déterminer le processus croissant (X)y,.
On suppose que le joueur mise a chaque tour la totalité de son capital, c¢’est-a-dire
A=1
(a) Calculer explicitement la loi de X,.
(b) Déterminer la limite presque stre de X,.
(c) Discuter la convergence de X,, dans L'.
Les X,, sont-ils uniformément intégrables?
(d) Commenter ces résultats - est-ce que vous joueriez a ce jeu?

NS Ut W
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Partie 11

Processus en temps continu
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Chapitre 7

Le mouvement Brownien

Le mouvement Brownien joue un role fondamental dans la théorie des processus stochas-
tiques en temps continu. Bien qu’il soit relativement simple & définir, il jouit de nombreuses
propriétés remarquables, et parfois surprenantes. Le mouvement Brownien a été étudié de
maniere trés approfondie, et bien qu’il existe encore des questions ouvertes, c’est I'un des
processus les mieux compris. Il joue un role important dans la construction de processus
stochastiques plus généraux.

Dans ce chapitre, nous présenterons une construction du mouvement Brownien, et une
petite sélection de ses nombreuses propriétés, plus particulierement celles en rapport avec
les martingales.

7.1 Limite d’échelle d’une marche aléatoire

Nous commencons par introduire le mouvement Brownien de maniere heuristique. Con-
sidérons pour cela la marche aléatoire symétrique X,, sur Z. Elle peut étre représentée
sous la forme

X, = i& , (7.1.1)
=1

ou les &; sont des variables aléatoires i.i.d., prenant valeurs 1 et —1 avec probabilité 1/2.
On en déduit aisément les propriétés suivantes:

1. E(X,) = 0 pour tout n;
2. Var(X,) =n;
3. X,, prend ses valeurs dans {—n,—n+2,...,n—2,n} avec

1 n!
P{X,=k}=———"—— (7.1.2)
+k —k
20 () ()
4. Propriétés des incréments indépendants: pour tout n > m > 0, X,, — X,,, est indépen-
dant de X1,..., X
5. Propriétés des incréments stationnaires: pour tout n > m > 0, X,, — X, a la méme

loi que X,,_yn.

Considérons alors la suite de processus

n 1 «
B§>ZEXWJ, teR,, neN*. (7.1.3)

45
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Cela signifie que 'on accélere le temps d’un facteur n, tout en comprimant ’espace d’un

facteur y/n, de sorte que Blfn)

longueur 1/n.

effectue des pas de +1//n sur des intervalles de temps de

Soit B; le processus obtenu en prenant la limite de Bén) lorsque n — oo, au sens
des distributions finies. Autrement dit, B; est défini par le fait que pour toute partition
0<t; <ty <---<t=tdel0,t] et tout (z1,z9,...,7) € R¥,

P{B;, <a1,...,By <ap} = nangOP{Bff) <any.., BY <zpd (7.1.4)

Supposons pour l'instant que cette limite existe. Le processus B; aura les propriétés suiv-
antes:

1. E(B;) = 0 pour tout ¢ > 0;

2. La variance de B; satisfait

2

Var(B;) = nh—>nolo<%> nt] =t. (7.1.5)

3. Par le théoréme de la limite centrale (ou la formule de Moivre-Laplace appliquée a
([C1.3)), X|ne /+/[nt] converge en loi vers une variable normale centrée réduite. Par
conséquent, B; suit une loi normale A (0,t).

4. Propriétés des incréments indépendants: pour tout t > s > 0, By — B, est indépendant
de {Bu}Oéués;

5. Propriétés des incréments stationnaires: pour tout ¢ > s > 0, By — Bs a la méme loi
que B;_g.

7.2 Construction du mouvement Brownien

La construction heuristique ci-dessus motive la définition suivante.

Définition 7.2.1. Le mouvement Brownien standard ou processus de Wiener standard
est le processus stochastique {By}i>0 satisfaisant:

1. B(] = 0,’

2. Incréments indépendants: pour tout t > s > 0, B; — B est indépendant de { By, }u<s;
3. Incréments gaussiens: pour tout t > s > 0, By — By suit une loi normale N'(0,t — s).

Nous allons maintenant donner une démonstration de I’existence de ce processus. De
plus, nous montrons qu’il admet une version continue, c’est-a-dire que ses trajectoires sont
presque surement continues, et qu’on peut donc admettre qu’elles sont toutes continues
quitte a modifier le processus sur un ensemble de mesure nulle.

Théoreme 7.2.2. I existe un processus stochastique {Bi}i>o satisfaisant la définition
7.2.1, et dont les trajectoires t — Bi(w) sont continues.

DEMONSTRATION.

1. Nous allons d’abord construire {B;}o<i<1 & partir d’'une collection de variables aléa-
toires gaussiennes indépendantes Vi, Vi o, V)4, V3 4, Viys, ..., toutes centrées, et avec
Vi et Vo de variance 1 et Vjo-n de variance 2-("=1) (L < 2" impair).
Montrons d’abord que si X et X; sont deux variables aléatoires telles que X; — X
soit gaussienne centrée de variance ¢ — s, alors il existe une variable aléatoire X 4)/2
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telle que les variables X; — X(144)/2 et X(14.5)/2 — X, soient i.i.d. de loi N(0, (t —5)/2).
SiU = X; — X, et V est indépendante de U, de méme distribution, il suffit de définir

X (t4s)/2 Par

U+V
Xt — X(qs)2 = 5
Uu-V
Xproysz = Xs = —5— (7.2.1)

En effet, il est aisé de vérifier que ces variables ont la distribution souhaitée, et qu’elles
sont indépendantes, puisque E((U +V)(U —V)) = E(U?) —E(V?) = 0, et que des vari-
ables aléatoires normales sont indépendantes si et seulement si elles sont non corrélées.
Posons alors Xog = 0, X = V1, et construisons X, /5 a l'aide de la procédure ci-dessus,
avec V' =V} 5. Puis nous construisons X4 a l'aide de Xo, X/ et V} 4, et ainsi de
suite, pour obtenir une familles de variables {X;};_9-n ;1 g<2n telles que pour ¢ > s,
X; — X, soit indépendante de X et de loi N(0,¢ — s).

2. Pour n > 0, soit {Bt(n)}o@gl le processus stochastique a trajectoires linéaires par

morceaux sur les intervalles [k27", (k + 1)27"], k < 2", et tel que B,(fg),n = Xjo-n.
Nous voulons montrer que la suite des B(™(w) converge uniformément sur [0, 1] pour
toute réalisation w des Vj. Il nous faut donc estimer
AM(w) = sup |B" M (w) ~ B ()|
1

NN

= max max
0<k<2n— 1 k2-nt<(k+1)2—n

1
X(2k+1)2*(n+1) (w) — ) (Xkrn(w) + X(k+1)2*" (W)) ‘ (7.2.2)

B (w) — B (w)]

= max
0gkg2an—1

Le terme en valeur absolue vaut Vi 1)5-(n+1) par construction, c.f. ([[2)), qui est
gaussienne de variance 27". Il suit que

]P’{A(") > \/712—‘”} = IP’{ max |V(2k+1)2*("+1)‘ > 2v n2—"}

ogkgan—1t

o
g 2. 2n/ e—x2/2~27n dx
2v/n2-n V22—

o

d

=2 2"/ o V2 —23; < const 2" e 2", (7.2.3)
2/ 7T

et donc
ZP{A(") > Vn27"} < const 2(2 e )" < 0. (7.2.4)
n>0 n=0
Le lemme de Borel-Cantelli nous permet de conclure qu’avec probabilité 1, il n’existe
qu'un nombre fini de n pour lesquels A™ > /n2=". Par conséquent,

]P’{Z A < oo} ~ 1. (7.2.5)

n>0

La suite des {Bt(n)}ogtgl est donc une suite de Cauchy pour la norme sup avec prob-
abilité 1, et alors elle converge uniformément. Nous posons pour ¢ € [0, 1]

B,? _ {limn_,OO Bén) si la suite converge uniformément (7.2.6)

0 sinon (avec probabilité 0).
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Il est facile de vérifier que B satisfait les trois propriétés de la définition.
3. Pour étendre le processus a des temps quelconques, nous fabriquons des copies indé-
pendantes {B"};>o et posons

By 0<t<1
BY + B} 1<t<?2
By=¢ o ) (7.2.7)
BY+Bl+B?, 2<t<3
Ceci conclut la démonstration. O

7.3 Propriétés de base

Les propriétés suivantes sont des conséquences directes de la définition et nous les
donnons sans démonstration détaillée.

1. Propriété de Markov: Pour tout borelien A € R,
P{Biys € A| Bi=a} = / p(y,t + s|x,t)dy, (7.3.1)
A

indépendamment de {B, },<¢, avec des probabilités de transition gaussiennes

o (w—2)/2s
p(y,t+s|z,t) = ————. (7.3.2)
2ms

La preuve suit directement du fait que I'on peut décomposer Byys = By + (Bys — By),
le deuxieme terme étant indépendant du premier et de loi A(0,s). On vérifiera en
particuler I’équation de Chapman—Kolmogorov: Pour ¢ > u > s,

Py, e, s) = /R Py, 2 wp(z, ule, s) du. (73.3)

2. Propriété différentielle: Pour tout t > 0, {By;s — Bt}s>0 est un mouvement Brownien
standard, indépendant de { By }y<¢.

3. Propriété d’échelle: Pour tout ¢ > 0, {¢By/e2}s>0 est un mouvement Brownien stan-
dard.

4. Symétrie: {—By}i>0 est un mouvement Brownien standard.

5. Processus Gaussien: Le processus de Wiener est Gaussien de moyenne nulle (c’est-a-
dire que ses distributions jointes finies sont normales centrées), et il est caractérisé par
sa covariance

cov{By, Bs} = E(B,Bs) = s At (7.3.4)

(s At désigne le minimum de s et t).
DEMONSTRATION. Pour s < t, nous avons
E(B,B,) = E(Bs(Bs + B, — By)) = E(B2) + E(By(B; — By)) = s, (7.3.5)

puisque le deuxieme terme est nul par la propriété d’incréments indépendants. O
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En fait, un processus Gaussien centré, dont la covariance satisfait (7.3.4) est un pro-
cessus de Wiener standard.
6. Renversement du temps: Le processus {X;};>0 défini par

0 it=0
X, = * (7.3.6)
tBiy sit>0

est un processus de Wiener standard.

DEMONSTRATION. X; est un processus Gaussien de moyenne nulle, et un calcul simple
montre que sa covariance est bien cov{X;, Xs} = s At. Le seul point non trivial est de
montrer la continuité en zéro de X;. Celle-ci est équivalente a la loi forte des grands
nombres. O

Voici enfin une propriété importante de non-régularité des trajectoires du mouvement
Brownien.

Théoréme 7.3.1. Les trajectoires t — Bi(w) sont presque strement nulle part lipschitzi-
ennes, donc aussi nulle part différentiables.

DEMONSTRATION. Fixons un C' < oo et introduisons, pour n > 1,
. 3
A, = {w: ds € [0,1] t.q. |Bi(w) — Bs(w)| < C|t — 5| si |t — s] < ﬁ} .

11 s’agit de montrer que P(A,) = 0 pour tout n. Observons que si n augmente, la condition
s’affaiblit, donc A, C A, +1. Soit encore, pour n >3 et 1 <k <n—2,

L’inégalité triangulaire implique A,, C B,. En effet, soit w € A,. Si par exemple s = 1,
alors pour k =n — 2

3 2
| Bn—3)/n(w) = Bn—2)/n ()| < |Bn-sy/m(w)—B1(w)|+|Bi(w) = Bin_g)m(w)| < C<—+—>

n n

donc w € B,,. 1l suit des propriétés des incréments indépendants et d’échelle que

5C\° 5C\° 10C \?
P(A,) <P(B,) <nP||Byp| < — ) =nP||Bi| < —=| <n|l—] .
() < P8 < B (181l < 20) = (1) < 22 ) < 5

11 suit que P(A,) — 0 pour n — oco. Mais comme P(A,) < P(A4,+1) pour tout n, ceci
implique P(A,) = 0 pour tout n. O
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7.4 Temps d’arrét

Soit {B;}+>0 un mouvement Brownien standard. Nous allons laisser de coté les détails
techniques de la construction de I'espace probabilisé (€2, F,P) sur lequel B; est défini (la
construction utilise le théoréme d’extension de Kolmogorov). Précisons simplement que
I'univers 2 peut étre identifié a ’ensemble des fonctions continues f : R — R telles que
£(0) = 0. Introduisons pour tout ¢ > 0 la tribu

Fr = o({Bs}ogs<t) » (7.4.1)

contenant les événements ne dépendant que du mouvement Brownien jusqu’au temps t.
La suite {F; }+>0 est une suite croissante de sous-tribus de F, c’est la filtration canonique
engendrée par le mouvement Brownien.ﬂ

Définition 7.4.1 (Temps d’arrét). On appelle temps d’arrét une variable aléatoire T :
Q — [0,00] telle que {T <t} € F; pour tout t = 0.

Remarquons que si {7 < t} € F;, alors

{T<t}:U{T<t—%}€ﬂ. (7.4.2)

n>1

La continuité a droite de la filtration montre en plus que si {1 < t} € F, alors

{Tét}:ﬂ{7'<t+%}6}"t. (7.4.3)

n>1

On peut donc remplacer sans autres 7 < t par 7 < t dans la définition des temps d’arrét
(ce qui n’est pas le cas pour les processus en temps discret).

Commencons par énoncer quelques propriétés de base permettant de construire des
exemples de temps d’arrét.

Proposition 7.4.2.

1. Soit A un ouvert. Alors le temps de premier passage dans A, T4 = inf{t > 0: B, € A}
est un temps d’arrét.

2. SiT, est une suite décroissante de temps d’arrét telle que ,, — T, alors T est un temps
d’arrét.

3. Si T, est une suite croissante de temps d’arrét telle que 1, — 7, alors T est un temps
d’arrét.

4. Soit K un fermé. Alors le temps de premier passage dans K est un temps d’arrét.

DEMONSTRATION.
1. Par continuité de By, {74 <t} = U cq 4<:1Bq € A} € Fi.
2. Ona{r <t} =U,>{m <t} € F.

"Pour étre précis, on préfere considérer F; = ﬂs>t Fs, qui est continue & droite : F; = ﬂs>t FL. Pour
des raisons techniques, on compléte en général cette tribu par les ensembles de mesure nulle (c.f. ,
Section 7.2]).



7.4. TEMPS D’ARRET 51

4. Soit A, = U ex(x—1/n,24+1/n) et 7, le temps de premier passage dans A,,. Comme
A,, est ouvert, 7, est un temps d’arrét par 1. Les A, étant décroissants, les 7, sont
croissants. Soit o = lim, o 7, € [0,00]. Comme 7 > 7, pour tout n, on a o < Tx.
Si 0 = 00, alors Tx = 0o = o. Supposons que o < co. Comme B, € A, et B, — By,
il suit que B, € K et donc 7 < 0. Ainsi 7 = o et le résultat suit de 3. O

Comme dans le cas a temps discret, nous introduisons

Définition 7.4.3 (Tribu de événements antérieurs). Soit 7 un temps d’arrét. Alors la

tribu
Fr={AeF: An{r <t} e F vt >0} (7.4.4)

est appelée la tribu des événements antérieurs a .

Proposition 7.4.4.

1. Sio et T sont des temps d’arrét tels que o < 7 alors Fo C Fr.

2. Si T, — T est une suite décroissante de temps d’arrét, alors Fr = (), Fr
DEMONSTRATION.

1. Voir la preuve de la Proposition [f.1.3.
2. D’une part par 1., on a F;, D F, pour tout n. D’autre part, soit A € (), F7,. Comme
An{r, <t} € F et 7, décroit vers 7, on a AN{r <t} € F, donc ), Fr, CFr. O

L’une des propriétés les plus importantes du mouvement Brownien, liée aux temps
d’arrét, est la propriété de Markov forte.

Théoréme 7.4.5 (Propriété de Markov forte du mouvement Brownien). Si 7 est un temps
d’arrét tel que P{T < oo} =1, alors {B-+— B;}+>0 est un mouvement Brownien standard,
indépendant de F.

DEMONSTRATION. Voir [Dur9q, Section 7.3] ou [McK69], p. 10. O

Corollaire 7.4.6 (Principe de réflexion). Pour L > 0 et 7 = inf{t > 0: By > L}, le
processus

B stt<T
Br={"" s (7.4.5)
2L — By sit>T
est un mouvement Brownien standard.
Voici une application classique du principe de réflexion.

Corollaire 7.4.7. Pour tout L > 0,

P{ sup By > L} = 9P{B, > L. (7.4.6)
0<s<t

DEMONSTRATION. Si 7 = inf{t > 0: B; > L}, alors {supgc,; Bs = L} = {7 < t}. Les
trajectoires du mouvement Brownien étant continues, B; > L implique 7 < t. Ainsi,

P{B; > L} =P{B; > <t}
= P{2L — Bt L <t}
=P{B} < L,7 <t}
=P{B; < L < }. (7.4.7)

Le résultat suit de la décomposition P{r < t} = P{B; < <ty +P{B;>L,7<t}. O
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On remarquera que lorsque ¢ — oo, 'expression ([.4.6) tend vers 1, donc le mouvement
Brownien atteint presque strement tout niveau L.

7.5 Mouvement Brownien et martingales

Le mouvement Brownien, ainsi que toute une série de processus dérivés, sont des martin-
gales. Les martingales, sur- et sous-martingales sont définies comme dans le cas discret,
sauf qu’on considere tous les temps t > s, pour lesquels F; D F;. Commengons par con-
sidérer le mouvement Brownien.

Théoréme 7.5.1 (Propriété de martingale du mouvement Brownien). Le mouvement
Brownien est une martingale par rapport a la filtration canonique {Fi}i>0.

DEMONSTRATION. Pour tout t > s >0, on a
E(Bt|Fs) = E(B; — Bs|Fs) + E(Bs|Fs) = E(Bi—s) + Bs = Bs ,
en vertu de la propriété différentielle et de la propriété des incréments indépendants. [
Quel est le processus croissant associé a B;? Comme pour tout t > s > 0
E((B: — Bs)? | Fs) =E((B: — B,)?) =E(BY,) =t — s, (7.5.1)

I’acroissement infinitésimal est E((Bsyqs — Bs)?|Fs) = ds, et on définit

(BY, /0 =t (7.5.2)

Par analogie avec la décomposition de Doob du cas a temps discret, ce calcul suggere que
B? =t + My, ot M; est une martingale. Ceci est effectivement facile & vérifier :

Proposition 7.5.2.

1. B? —t est une martingale.
2. Pour tout v € R, exp(yB; — v%t/2) est une martingale.

DEMONSTRATION.
1. E(B?|Fs) = E(B2? 4+ 2B4(B; — Bs) + (B; — Bs)}|Fs) = B2+ 0+ (t — s).
2. E(e7Bt | F,) = eBs B(eV(Bi=Bs) | F,) = 7Bs E(e7Bi-5), et

00 —x2/2(t—s)
E(e'thfs) — e €

7w dx =
—00  A/2m(t—s)

par complétion du carré. O

2 (t=s)/2

Nous donnons deux types d’applications de la propriété de martingale. Un premier type
d’applications suit du fait qu'une martingale arrétée est encore une martingale (c.f. Sec-

tion p.9).

Proposition 7.5.3. Soit X; une martingale continue a droite, adaptée a une filtration
continue a droite. Si T est un temps d’arrét borné, alors E(X;) = E(X)).
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DEMONSTRATION. Soit n un entier tel que P{r <n—1} =1, et 7, = ([2"7] +1)/2™. Le
processus discrétisé {Y;" }r>1 = Xpo-m est une martingale pour la filtration F}* = Fro-m,
et o, = 2™7,, est un temps d’arrét pour cette filtration. Il suit que

X, =Y =E(Y,9u|F," ) = E(X,| Fr,) - (7.5.3)

Lorsque m — oo, X, tend vers X, par continuité a droite, et F,, \, Fr par la Proposi-
tion [.4.4. Ceci implique que X, = E(X,|F,). Par la propriété de martingale, il suit que
E(X,) = E(X,) = E(Xo). O

Voici quelques applications de ce résultat.

Corollaire 7.5.4.
1. Soit 7o =inf{t > 0: x + By = a}. Alors pour a < x <b on a

P{r, < 7} = Z:Z . (7.5.4)
2. Soita <0 <b, et 7=1inf{t > 0: By & (a,b)}. Alors
E(7) = |ab| . (7.5.5)
3. Soita >0 et T=1inf{t > 0: By & (—a,a)}. Alors pour A > 0,
E(e™*7) = - (7.5.6)

cosh(av/2X)

DEMONSTRATION.

1. Soit 7 = 74 A 7. Alors E(z + Brp;) = 2. Le Corollaire montre que 7, et 7, sont
finis presque strement, donc aussi 7. Faisant tendre ¢ vers l'infini, on obtient

r=E(z+ B;) = aP{r, < 1} + bP{m < 7} ,

et le résultat suit en résolvant par rapport a P{r, < 7}.
2. Comme B?—t est une martingale, on a E(B2,,) = E(7At). Le théoréme de convergence
dominée et ([7.5.4) permettent d’écrire

t—o0

b b
B(r) = Jim B(r At) = Jim B(B2,) = B(B) = o2+ (1= L) = —ab.

2 . —~2 .
3. Comme e"Bt=7"/2 est, une martingale, on a E(e?Brat=7"(7AD/2) — 1. Faisant tendre t
vers 'infini et invoquant le théoreme de convergence dominée, on obtient

E(e—yBT—'yQT/2) -1.

Par symétrie, on a P{B; = —a} = P{B, = a} = 1/2 et B, est indépendant de 7. Par

conséquent, , ,
E(e"B7=7"7/2) = cosh(ya)E(e™" /?)
et le résultat suit en prenant v = V2. O

Remarquons que E(e_)”) est la transformée de Laplace de la densité de 7, donc
I’expression () permet de trouver cette densité par transformée de Laplace inverse.
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Le second type d’applications que nous considérons suit de I'inégalité de Doob.

Théoréme 7.5.5 (Inégalité de Doob). Soit X; une sous-martingale a trajectoires contin-
ues. Alors pour tout A > 0,

1
]P’{ sup X > )\} < <E(X,}). (7.5.7)
0<s<t A
DEMONSTRATION. Voir la preuve du Théoréme f.2.4. O

Corollaire 7.5.6. Pour tout v, A > 0,

]P’{ sup [Bs - ’yf] > )\} <e M. (7.5.8)
0<s<t 2

7.6 Exercices

Exercice 7.1. Montrer que pour tout v € R, le processus X; = e=7t/2 cosh(yB;) est une
martingale.
En déduire une autre preuve du fait que 7 = inf{t > 0: B; € (—a,a)} satisfait

1
E(e™ ™M)= —— .
( ) cosh(av/2)\)
Exercice 7.2.
1. Montrer que si X; = f(By,t,7y) est une martingale, alors (sous des conditions de

régularité qu’on précisera) % f(By,t,7y) est également une martingale.

2. Soit f(z,t,vy) = *=7*t/2 Calculer le développement limité de f en v = 0 jusqu’a
I'ordre v*. En déduire deux nouvelles martingales dérivées du mouvement Brownien.
3. Soit 7 = inf{t > 0: B; ¢ (—a,a)}. Calculer E(72) & 'aide du résultat précédent.

Exercice 7.3. Pour a,b > 0, on pose X; = By — bt et 7 = inf{t > 0: X; = a}.

1. En utilisant la martingale eVBt_72t2/2, oll v est la solution positive de v2 —2by—2\ = 0,
calculer
E(G_M— 1{T<OO}) :

2. Particulariser au cas b = 0.
3. Soit b > 0. En choisissant une valeur convenable de A, déterminer P{7 < oo}.



Chapitre 8

L’intégrale d’Ito

Le but de l'intégrale d’It6 est de donner un sens a des équations de la forme

ax dB;
=100

Par exemple, si f = 0 et g = 1, on devrait retrouver Xy = X+ By, décrivant le mouvement
suramorti d’une particule Brownienne.

Le probléme est que, comme nous ’avons mentionné, les trajectoires du processus de
Wiener ne sont pas différentiables, ni méme a variations bornées.

Comme dans le cas des équations différentielles ordinaires, on interpréte une solution
de I'équation différentielle (8.0.1]) comme une solution de I’équation intégrale

(8.0.1)

t t
Xt:X0+/O f(Xs)der/O 9(X,)dB, . (8.0.2)

C’est & la deuxiéme intégrale qu'il s’agit de donner un sens mathématique. Si s — g(Xjs)
était différentiable, on pourrait le faire a I’aide d’une intégration par parties, mais ce n’est
en général pas le cas. Itd a donné une autre définition de l'intégrale stochastique, qui
s’applique a une classe beaucoup plus vaste d’intégrants (et donne le méme résultat que
I'intégration par parties dans le cas différentiable).

8.1 Définition

Notre but est de définir 'intégrale stochastique

t
/ X, dB, (8.1.1)
0

simultanément pour tous les t € [0, 7], ou X; est lui-méme un processus stochastique. Plus
précisément, nous supposerons que X; est une fonctionnelle Brownienne non-anticipative,
c’est-a-dire ({F;}i>0 désignant la filtration canonique engendrée par {B;}+>0)

1. X est mesurable par rapport a F;
2. X, est adapté a Fy, c’est-a-dire mesurable par rapport a F; pour tout t € [0, 7.

Ceci revient a exiger que Xy ne dépende que de ’histoire du processus de Wiener jusqu’au
temps ¢, ce qui est raisonnable au vu de (8.0.3). En outre, nous allons supposer que

]P’{/OTdet<oo}:l. (8.1.2)

95
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Remarque 8.1.1. On peut admettre que X; dépende de variables aléatoires supplémen-
taires, indépendantes de By; par exemple, la condition initiale peut étre aléatoire. Il con-
vient alors d’étendre les tribus F et F; dans la définition ci-dessus a des tribus plus grandes
A et Az, o A; ne doit pas dépendre de la tribu engendrée par {Biys — Bt }s>o.

Dans un premier temps, nous allons définir I'intégrale stochastique pour un intégrant
simple.

Définition 8.1.2. Une fonctionnelle Brownienne non-anticipative {e;}ycpo,r) est dite sim-

ple ou élémentaire s’il existe une partition 0 = tg < t; < --- < ty = T de [0,T] telle
que
N
e =Y e iy a0() (8.1.3)
k=1

Pour une telle fonctionnelle, nous définissons l'intégrale stochastique par
t m
/ €s dBS = Z €tr_1 [Btk — Btkfl] + €t [Bt - Btm] s (814)
0 k=1

ou m est tel que t € [ty tmt1).
Il est aisé de vérifier les propriétés suivantes:

1. Pour deux fonctionnelles simples e et e(2),

t t t
/ () 1 e®) dB, = / oM dB, + / o) dB, . (8.1.5)
0 0 0
2. Pour toute constante c,
t t
/ (ces) dB, = c/ es dBs . (8.1.6)
0 0

3. I’ mtegrale 8.1.4) est une fonction continue de t.

4. Si fo (les]) ds < oo, alors
t
E(/ €s st> =0. (8.1.7)
0

DEMONSTRATION. Posons t,,11 =t. On a

" m—+1
]E(/ € ng) :E<Z etk,1 (Btk _Btk1)>
0 k=1

m—+1
= Z etk 1 Btk - Btkﬂ) =0,
—_—
0

en vertu des propriétés des incréments indépendants et gaussiens. O

5. Si fo ds < 00, on a 'isométrie d’Ito

E<</Ot es st>2> = /OtE(eg) ds . (8.1.8)
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DEMONSTRATION. Posons t,,;1 =t. On a

k,l=1
m—+1

= >l BBy~ By )

te—tp—1

= /tE(eg)ds : (8.1.9)
0

Nous avons utilisé la propriété des incréments indépendants afin d’éliminer les termes
k # [ de la double somme, et le fait que e, est nonanticipative. O

L’idée d’It6 pour définir 'intégrale stochastique d’une fonctionnelle non-anticipative

générale X est de trouver une suite de fonctionnelles simples e™ approchant X dans

L?(P), c’est-a-dire
T
lim [ E((X,—e™)?)ds =0, (8.1.10)

n—oo 0

L’isométrie (B.1.§) nous permet alors d’affirmer que la limite suivante existe dans L?(P):

t t
lim [ e™dB,= / X, dB; . (8.1.11)
0

n—oo 0

C’est par définition l'intégrale d’It6 de Xj.

Nous allons maintenant prouver que cette construction est bien possible, indépendante
de la suite des e et que Iintégrale résultante est une fonction continue de t. Nous
commencons par énoncer deux lemmes préparatoires. Dans ce qui suit, nous utilisons la
notation abrégée

]P’{An,n - oo} -1 & ]P’{Z Lye < oo} -1 & P{limsupA;} —0. (8.112)
n=1 n

Autrement dit, avec probabilité 1, une infinité de A, sont réalisés, c’est-a-dire que pour
presque tout w € Q, il existe ng(w) < oo tel que A, > w pour tout n > ny(w). Le lemme
de Borel-Cantelli affirme que c’est le cas si la somme des P{A¢} converge.

Lemme 8.1.3. Pour toute fonctionnelle non-anticipative X satisfaisant (B.1.9), il existe
une suite {e(")}n>1 de fonctionnelles simples telles que

T
]P’{/ (Xt—e§">)2dt<2—",n—>oo} —1. (8.1.13)
0

DEMONSTRATION. Considérons les fonctionnelles simples

27m Lz'mtJ
™) — ok / X, ds . (8.1.14)
(2—m|2m¢|—2-F)VO

Faisant tendre d’abord m, puis k vers U'infini, on s’apergoit que fOT(Xt — egm’k))2 dt — 0.
On peut donc trouver des suites m,, et k, telles que e(™ = e(Mn-kn) gatisfasse

T
IP’{/ (X, —el™)2dt > 2—"} <2, (8.1.15)
0

La relation (B.1.13) suit alors du lemme de Borel-Cantelli. O
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Lemme 8.1.4. Pour une suite {f(")}n>1 de fonctionnelles nonanticipatives simples sat-
isfaisant IE"{fOT(ft("))2 dt <27",n — oo} =1 et tout > 1,

/1
{ sup / i dB, &j,n — oo} =1. (8.1.16)
0<t<T 2n

DEMONSTRATION. Pour tout v € R, le processus stochastique

t 2 t
M = eXp{’Y/O fmaB, - %/0 (fM)? ds} (8.1.17)

est une martingale par rapport & {B;}¢>0. En effet, nous avons démontré cette propriété
pour f(" =1 dans la proposition [F5.2 La méme démonstration montre que si f ) = ¢
ou c est une variable aléatoire mesurable par rapport a F;, alors E(M|Fs) = Ms. Le cas
d'un (™ simple arbitraire est alors traité par récurrence.

L’inégalité de Doob implique

ti‘f%(/ i B, - _/ ()2 d8> > L} <e b (8.1.18)

Posons alors v = /2" logn et L = 0/2-("+1) logn. Utilisant 'hypothése sur les (")

nous obtenons

{ sup (/ M aB ) > (14 0)y/2- (D) logn} L e llogn — =0 (8.1.19)

otT

Le lemme de Borel-Cantelli nous permet alors de conclure. O

Théoréme 8.1.5. La limite (B1.11) ewiste, est indépendante de la suite des {e™},>,
convergeant vers X, et est une fonction continue de t.

DEMONSTRATION. Quitte & passer & une sous-suite, nous pouvons choisir les e(™ de
maniére a satisfaire (B.1.13). Mais ceci implique aussi que

T
P{/ (eﬁ"’ - eﬁ” 1))2dt < const 27", n — oo} =1. (8.1.20)
0

Le lemme montre alors que

t
/ (eg") - eg”_l)) dBs
0

/1
IP’{ sup < const 6 i?,n — oo} =1. (8.1.21)
0<t<T 2n=

Ainsi la suite des fg e&") dB; est de Cauchy presque strement, et dans ce cas elle converge
uniformément. O

8.2 Propriétés élémentaires

Les propriétés suivantes sont prouvées aisément pour des processus X et Y nonanticipatifs
satisfaisant la condition d’intégrabilité (B.1.2).
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1. Linéarité:
t t t
/(Xsﬂg)st:/ XSdBSJr/ Y, dB, (8.2.1)
0 0 0

et

t t
/(ch)dBS = c/ X,dB, . (8.2.2)
0 0

2. Additivité: Pour 0 <s<u<t<T,

t u t
/desz/ deBer/ X, dB, . (8.2.3)

3. Pour un temps d’arrét 7,

TAT T
/ X, dB, = / Lyer X, dB; . (8.2.4)
0 0

4. Si fOT E(X?)dt < oo, alors pour tout ¢t < 7,

E</Ot X, st> =0 (8.2.5)
E<</0th st>2> :/OtIE(st)ds. (8.2.6)

De plus, le processus {fg X st}t>0 est une martingale.

5. Le processus
t 1 t
M, = exp{/ X,dB, — 5/ X2 ds} (8.2.7)
0 0

et

est une surmartingale.

8.3 Un exemple

Nous donnons ici un exemple de calcul explicite d’une intégrale stochastique par la méthode
d’Tto:

¢ 1 t
/ BydBs, = —B? — - . (8.3.1)
0 2 2

Le résultat, quelque peu surprenant au premier abord, prendra tout son sens lorsque nous

aurons vu la formule d’It6.
(n)

Considérons la suite de fonctionnelles simples définies par e; © = By-n|gn. Il suffit
alors de vérifier que
t 1 t
lim [ e™dB,=-B?—~. (8.3.2)
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Notons t; = k27" pour k < m = |2"t] et t,,41 = t. Il suit de la définition (8.1.4) que

t m+1
2/0 egn) dBs =2 Z By, (Btk - Btkfl)
.y
= Z [Bti - Bt2k,1 - (Btk - Btk—l)ﬂ
k=1
m+1
=B}~ (B, —Bi,_,)". (8.3.3)
k=1
Considérons la martingale
m+1 m+1
Mt(n) - Z (Btk - Btk—1)2 —t= Z [(Btk - Btkfl)z - (t’f - tk—l)] : (8:34)
k=1 k=1
Les termes de la somme sont indépendants et d’espérance nulle. Nous avons donc
m+1
E(M™)*) = > E([(By = Bi,)” = (b —ts-1)]")
k=1

< (m+ DE([(By, — Bto)2 —(t1 - to)]z)

< const Z"E([(Br”)z - 2_n]2)

= const 2_"E([(Bl)2 - 1]2)

< const 2 (8.3.5)

a cause de la propriété d’échelle. (]\@("))2 étant une sous-martingale, I'inégalité de Doob
nous donne

]P’{ sup (Ms("))2 > n22_"} < 2"n_2E((Mt(n))2) < const n”? . (8.3.6)
0<s<t
Le lemme de Borel-Cantelli nous permet alors de conclure que
IP’{ sup |MS(”)| <n27% n — oo} =1, (8.3.7)
0<s<t

ce qui prouve (B.3.9).

8.4 La formule d’Ito

Considérons une intégrale stochastique de la forme

t t
Xt = Xo —1—/ fsds +/ gsdBs , te[0,T] (8.4.1)
0 0

ou Xy est indépendante du mouvement Brownien, et fs; et g sont des fonctionnelles
nonanticipatives satisfaisant
T
]P’{/ \fs\ds<oo} =1
0

]P’{/Ongds<oo}:l. (8.4.2)
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Le processus (B.4.1)) s’écrit également sous forme différentielle

dX; = fidt + ¢g: dB; . (8.4.3)
Par exemple, la relation (B.3.1)) est équivalente a

d(B?) = dt + 2B;dB; . (8.4.4)

La formule d’It6 permet de déterminer de maniere générale l'effet d’un changement de
variables sur une différentielle stochastique.

Lemme 8.4.1 (Formule d’1t6). Soitu : [0,00) xR — R, (¢, z) — u(t, z) une fonction con-
tindment différentiable par rapport a t et deux fois continument différentiable par rapport
a x. Alors le processus stochastique Yy = u(t, X;) satisfait I’équation

Y, =Yy + 8“(sX ds+/ sX)des+/ (s, Xs)gs A B,
0 ot oz oz
82
+ wr 2(8X)gs ds . (8.4.5)

DEMONSTRATION. 11 sufﬁt de prouver le résultat pour des fonctionnelles simples, et par
l’additivité des intégrales, on peut se ramener au cas de fonctionnelles constantes. Mais
alors X; = fot + goB; et Vi = u(t, fot + goB:) peut s’exprimer comme une fonction
de (t,B). 1l suffit en définitive de considérer le cas X; = B;. Or pour une partition
O=thi<ti < ---<t,=t,ona

n

u(t, Bt) - U(O, 0) = Z [u(tk, Btk) - ’LL(tk_l, Btk )] + [u(tk_l, Btk) - u(tk_l, Btk—l)]

k=1
9 0
:Za—?(tk—lthk)( — th 1)+8—u(tk 1By, )(By, — Bi,_,)
162 ) ,
*3 2 Ox Ox? (tk 1’Btk 1)(Btk Btkfl) + o(tk - tk—l) + O((Btk - Btk—l) )
au 82
N Oat(SB ds+/8 SB)dB+ 82(83)(1

10%u
+ Z 2 072 (tk—1, B, ) [(Btk - Btk71)2 — (b — tk—l)] +o(1) .

(8.4.6)
La somme se traite comme Mt(n) dans la section B.d lorsque t; —tx_1 — 0, c.f. (8:34). O

Remarque 8.4.2.

1. La formule d’It6 s’écrit aussi sous forme différentielle,

ou ou 10%u

dy; = 5 —(t, X;) dt + — 2 (t, Xe) [ frdt + g dBy] + 352 2(t X,)g?dt . (8.4.7)
2. Un moyen mnémotechnique pour retrouver la formule est de I’écrire sous la forme
ou ou 1 0%u
dY; = —dt dX; + dXx? 4.
T T e T e (8.48)

ott dX? se calcule en utilisant les regles

dt* =dtdB; =0, dB}=dt. (8.4.9)
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3. La formule se généralise a des fonctions u(t, Xt(l), . ,Xt(n)), dépendant de n processus
définis par dXt(Z) = ft(l) dt + gﬁ” dB;, en

_ O Ou 45 1§~ U v gx0)
v = = dt+zi: 7o, X+ 5 ZJ: Sz X 4X (8.4.10)

o dX ) ax? = g" gD ar .

Exemple 8.4.3.

1. Si X; = By et u(x) = 2%, on retrouve la relation (B:44).
2. SidX; = g dB; — 397 dt et u(z) = €%, on obtient

d(e*X) = geXt dB; . (8.4.11)
Ainsi la martingale M; = exp{th — 72%} de la proposition est la solution de
I’équation dM; = yM,; dB;.
8.5 Exercices

Exercice 8.1. On considere les deux processus stochastiques
¢
Xt:/esdBS, Yt:e_tXt.
0
1. Déterminer E(X;), Var(X;), E(Y;) et Var(Y;).
2. Spécifier la loi de X; et de Y;.
3. Montrer que Y; converge en loi vers une variable Y, lorsque t — oo et spécifier sa loi.
4. Exprimer dY; en fonction de Y; et de By.
t
X = / sdB; .
0
Calculer E(X;) et Var(X3).
Quelle est la loi de X;7

Calculer d(¢B;) a l'aide de la formule d’It6.
En déduire une relation entre X; et

t
Y}:/ Bgds .
0

(a) directement a partir de sa définition;
(b) en calculant d’abord la covariance de By et X;, a 'aide d’une partition de [0, ¢].

En déduire la loi de Y;.

Exercice 8.2. Soit

=

5. Calculer la variance de Y3,

Exercice 8.3.

1. Soit Y une variable aléatoire normale centrée, de variance 0. Montrer que

E(e¥) = Rk
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2. Soit B; un mouvement Brownien standard, et ¢ : [0,7] — R une fonction indépen-
dante de B;. Pour t € [0,T] on pose

t
Xt:/ ©(s) dBg
0

Calculer E(X;) et Var X;. On précisera les hypotheses faites sur la fonction ¢.

3. Montrer que
1 t
M, = exp{Xt - —/ ©(s)? ds}
2 Jo
est une martingale.

4. Démontrer 'inégalité de Bernstein : Pour tout A > 0,

/\2
P X Ap < _
{s x> ) <en{ -2

ou d(t) = /0 ©(s)? ds.
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Chapitre 9

Equations différentielles
stochastiques

Nous avons maintenant tous les éléments en main pour définir la notion de solution d’une
équation différentielle stochastique (EDS), de la forme

ou f,g: R x [0,7] — R sont des fonctions déterministes mesurables. La fonction f est
communément appelée coefficient de dérive, alors que g est appelée coefficient de diffusion.
Dans tout ce chapitre, nous supposons que

e Soit Xo € R est une constante, et alors {F;},c[o,7] désigne la filtration engendrée par
le mouvement Brownien.

e Soit Xy : 2 — R est une variable aléatoire, de carré intégrable, et indépendante du
mouvement Brownien. Dans ce cas, {ft}te[o,T] désignera la filtration engendrée par le
mouvement Brownien et par Xj.

9.1 Solutions fortes

Définition 9.1.1. Un processus stochastique {Xi}iejo,r) est appelé une solution forte de
IEDS (0.0.1)) avec condition initiale Xq si

o X, est Fy-mesurable pour tout t € [0,T);
e on a les conditions de régularité

]P’{/OT]f(XS,s)\ ds < oo} = ]P’{/OTg(XS,s)zds < oo} =1; (9.1.1)

e pour tout t € [0,T], on a

t t
Xt:Xo—i—/ f(Xs,s)ds+/ g(X,, s)dB, (9.1.2)
0 0

avec probabilité 1.

Remarque 9.1.2. On définit de maniere similaire la solution forte d’une EDS multidi-
mensionnelle, ¢’est-a-dire qu’on peut supposer que X € R™, f(z,t) prend des valeurs dans
R™, et, si B; est un mouvement Brownien de dimension k, g(x,t) prend des valeurs dans
les matrices n X k.

65
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Avant de montrer 'existence de solutions fortes dans un cadre général, nous donnons
quelques exemples d’équations pour lesquelles une solution peut étre donnée explicitement
sous forme d’intégrales. Il n’est pas surprenant que de tels cas solubles sont extrémement
rares.

Exemple 9.1.3. Considérons ’'EDS linéaire avec “bruit additif”

ou a et o sont des fonctions déterministes. Dans le cas particulier ¢ = 0, la solution peut
s’écrire simplement

¢
X, =e® X | a(t) = / a(s) ds . (9.1.4)
0
Ceci suggere d’appliquer la méthode de la variation de la constante, c’est-a-dire de chercher

une solution de la forme X; = e*®Y,. La formule d’It6 appliquée a Y; = u(X;,t) =
e~ X; nous donne

dY; = —a(t) e W X, dt + =W dX, = e O o(t) dB; , (9.1.5)

d’ol en intégrant et en tenant compte du fait que Yy = X,
Y = Xo + /Ot ) g(s) dB, . (9.1.6)

Ceci donne finalement la solution forte de ’équation (9.1.3)
X; = Xoe*® 4 /0 " gat=a(s) o(s) dB; . (9.1.7)

On vérifie effectivement (0.1.2]) en appliquant encore une fois la formule d’It6. On notera
que si la condition initiale Xy est déterministe, alors X; suit une loi normale, d’espérance
E(X:) = Xoe*® et de variance

t
Var(X;) = / e?et)=al®) ()2 ds (9.1.8)
0

en vertu de 'isométrie d’It0.

Exemple 9.1.4. Soit EDS linéaire avec “bruit multiplicatif”
dXt = a(t)Xt dt + O'(t)Xt dBt 5 (919)

avec a nouveau a et o des fonctions déterministes. Nous pouvons alors écrire

% =a(t)dt+ o(t)dB; . (9.1.10)
t

En intégrant le membre de gauche, on devrait trouver log(X;), mais ceci est-il compatible
avec le calcul d’It6? Pour s’en assurer, posons Y; = u(X;) = log(X;). Alors la formule d’Ito
donne

1

1
dY, = — dX; —
TX, T 2x?

dx?

— a(t) dt + o(t) dB; — %a(t)z dt . (9.1.11)
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FEn intégrant et en reprenant ’exponentielle, on obtient donc la solution forte

X, = X, exp{/ot [a(s) - %0(3)2] ds + /Ota(s) st} . (9.1.12)

En particulier, si a = 0 et 0 = «, on retrouve la martingale X; = Xgexp{yB; — 7*t/2},
appelée mouvement Brownien exponentiel.

9.2 Existence et unicité de solutions

Nous donnons d’abord un résultat d’existence et d’unicité d’une solution forte sous des
conditions un peu restrictives sur les coefficients f et g.

Théoréme 9.2.1. Supposons que les fonctions f et g satisfont les deuz conditions suiv-
antes:

1. Condition de Lipschitz globale: Il existe une constante K telle que

|f(x,t) = fly, )]+ |g(z,t) — g(y, )| < K|z —y| (9.2.1)

pour tous les x,y € R et t € [0,T].
2. Condition de croissance: Il existe une constante L telle que

|f (2, ) + [g(a, )] < L(1 + [z]) (9.2.2)

pour tous les x € R et t € [0,T].

Alors UEDS (0.0.1)) admet, pour toute condition initiale X de carré intégrable, une solu-
tion forte {Xt}te[07T}, presque surement continue. Cette solution est unique dans le sens
que i { X }epor) et {Yiteepp,r) sont deur solutions presque sirement continues, alors

]P’{ sup | X; — Y| > O} = 0. (9.2.3)
0<t<T

DEMONSTRATION. Commencons par démontrer 1'unicité. Soient X; et Y; deux solutions
fortes de condition initiale Xg. Posons ¢(t) = f(X¢,t)— f(Yi,t) et v(t) = g(X¢, t) —g(Yy, t).
Alors en utilisant I'inégalité de Cauchy—Schwartz et 'isométrie d’It6 on trouve

E(1X, - Vi) = E[(/Ot o(s) ds + /Otfy(s) stﬂ
< 2E[</Ot é(s) dsﬂ +2E[</Ot’y(s) stﬂ

<9E [t /Ot 6(s)2 ds} +9E [/0t7(5)2 ds]

t
<201 +t)K2/ E(|Xs — Ys|?) ds .
0
Ainsi la fonction v(t) = E(|X; — Y;|?) satisfait I'inégalité

v(t) <201+ T)K? /Ot v(s) ds , (9.2.4)
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donc par I'inégalité de Gronwall,
o(t) < v(0)2HDE — o (9.2.5)
puisque v(0) = 0. Il suit que
P{|X; - Y| =0vVteQn[0,T]} =1, (9.2.6)

ce qui implique (P.2.3) en vertu de la continuité des trajectoires.
Afin de prouver I'existence, nous posons Xt(o) = Xy et définissons une suite {Xt(k)}keN

récursivement par

t t
XY = Xot [0 s+ [ g(x.5) aB,. (927)

Un calcul similaire au calcul ci-dessus montre que

t
E(|XFD - xF Py <201 + T)K2/ E(IX® — xF112) ds (9.2.8)
0
pour tout k > 1 et ¢t € [0,T], alors que
E(| X - xOP) < At (9.2.9)

pour une constante A; = A;(L, T, Xy). Par récurrence, nous avons donc

k+1,k+1
E(‘Xt(k—i—l) _Xt(k)‘z) < ATt

<GTr (9.2.10)

pour tout k > 1 et t € [0,7] et une constante Ay = As(K, L, T, Xy). Il est alors facile
de vérifier que la suite des X*) est une suite de Cauchy dans L?(P x \), c’est-a-dire par
rapport au produit scalaire défini par la mesure P sur €2 et la mesure de Lebesgue A sur
[0, 7). 11 existe donc un processus limite

X = lim x" e 2P x ). (9.2.11)

Il reste & montrer que c’est la solution forte cherchée. Faisons tendre k vers l'infini
dans (9.2.7). Le membre de gauche tend vers X;. La premiere intégrale dans le membre
de droite tend dans L?(P x \) vers l'intégrale de f(X,,s)ds par I'inégalité de Holder.
La seconde tend dans L?(P x \) vers l'intégrale de g(Xj,s)dBs par Iisométrie d’Ito.
Ceci montre que X; satisfait (9.1.9). Les relations (P.1.1]) sont satisfaites en conséquence
de la condition de croissance et du fait que X; est de carré intégrable. Finalement, le
Théoreme implique la continuité presque sire de Xj;. O

Les conditions (9:2.1) et (P.2.9) sont en fait trop restrictives, et peuvent étre remplacées
par les conditions plus faibles suivantes :

1. Condition de Lipschitz locale: Pour tout compact I € R, il existe une constante
K = K(K) telle que

|f(@,t) = fy, )| + |9z, ) — 9(y, )| < K|z —y| (9.2.12)

pour z,y € K et t € [0,T].
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2. Condition de croissance: 1l existe une constante L telle que
xf(z,t) + gz, t)? < LA(1 + %) (9.2.13)

pour tous z,t.

Par exemple, le coefficient de dérive f(z,t) = —a? satisfait les conditions (P.2.19) et
(p-2.13), alors qu’il ne satisfait pas les conditions (0.2.1)) et (p-2.9). Par contre, la condi-
tion de Lipschitz locale est nécessaire pour garantir 1'unicité, comme le montre le contre-
exemple classique f(x,t) = 322/3 (toute fonction valant 0 jusqu’a un temps arbitraire
a, puis (t — a)® pour les temps ultérieurs est solution). De méme, le contre-exemple
f(x,t) = 22, dont les solutions divergent pour un temps fini, montre la nécessité de la
condition de croissance (p.2.13).

Sans entrer dans les détails, pour montrer I'existence d’une unique solution forte sous
les conditions (P.2.19) et (P.2.13), on procede en deux étapes, tout a fait similaires a celles
du cas déterministe :

e On montre que sous la condition de Lipschitz locale, toute trajectoire solution X;(w)
soit existe jusqu’au temps 7', soit quitte tout compact K en un temps 7(w) < 7. Par
conséquent, il existe un temps d’arrét 7, appelé temps d’explosion, tel que soit 7(w) =
+oo et alors Xy(w) existe jusqu'au temps T, soit 7(w) < T, et alors X;(w) — +o0
lorsque t — 7(w).

e On montre que sous la condition de croissance, les trajectoires X;(w) ne peuvent pas
exploser (car le terme de dérive ne croit pas assez vite, ou ramene les trajectoires vers
Porigine si xf(x,t) est négatif).

9.3 Exercices
Exercice 9.1. On considere I’équation

dX; = a(t)Xt dt + b(t) dt + C(t) dBy ,

ou a(t), b(t) et c(t) sont des processus adaptés.
Résoudre cette équation par la méthode de la variation de la constante, c’est-a-dire
1. Soit a(t) = fg a(s)ds. Vérifier que Xge®® est la solution de I’équation homogene,
c-a-d avec b = ¢ = 0.
2. Poser Y; = e—o() X; et calculer dY; a l'aide de la formule d’1t6.

3. En déduire Y; puis X; sous forme intégrale.
4. Résoudre 'EDS
dX; = 1th—l—ldB Xo=0
T 0T

Exercice 9.2. Résoudre 'EDS

1
dXt:—gXtdt—i-\/l—thdBt, Xo=0

a l’aide du changement de variable Y = Arcsin(X).
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Exercice 9.3.
1. En utilisant l'exercice P.1], résoudre 'EDS:

b— X
1-t¢

dX; = dt +dBy , 0<t<l, Xog=a.

2. Déterminer la variance de X;. Calculer lim;_,; X; dans L2.
3. Soit M; = fg(l — 5)~1dBs. Montrer que

2
IP’{ sup 1—-t Mt>5}< .
1_277L<t<1_27n71( )’ ‘ 822n

A l’aide du lemme de Borel-Cantelli, en déduire lim;_,;_ X; au sens presque sur.
4. Le processus X; est appelé un pont Brownien — expliquer pourquoi.
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