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Systèmes biologiques
ô dynomique non linéoire

À trovers différents exemples ollont du niveou moléculoire Ô celui des

écosystèmes, cet ouvroge présente les outils permettont d'étudier
et de modéliser les propriétés dynomiques des systèmes biologiques
soumis ô des régulotions non linéoires, Les méconismes généroteurs

d'étots stotionnoires multiples ossociés oux phénomènes de seuil et Ô

lo propriété d'hystérèse, oinsi que ceux Ô l'origine des phénomènes

rythmiques et oscillotoires. sont explicités, formolisés, onolysés, simulés

et finolement interprétés. L'opprentissoge des méthodes permettont le

développement de ces études n'est pos négligé : les olgorithmes sont

brièvement décrits et leur mise en æuvre informotique (en longoge R)

est proposée. Des exercices d'opplicotion (et leur conigé) complètent
choque chopitre,

Cet ouvroge correspond Ô un enseignement donné en Moster de
bioinformotique et biostotistiques Ô un public qui o. en mojorité, suivi un

cursus de licence de biologie.Sison niveou générolest celui d'un Moster,

quelques éléments choisis sont néonmoins enseignés dès lo deuxième
onnée de licence de biologie, À l'opposé, les étudionts de Grondes
Écoles oyont choisi lo filière Biologie trouveront ici motière Ô nourrir leur

réflexion et éventuellement leurs propres trovoux, En séporont dons des

chopitres distincts les méthodes d'étude de leur opplicotion Ô lo bio-

logie, cet ouvroge offre plusieurs niveoux de lecture et peut intéresser

un loçe public d'étudionts et de chercheurs non biologistes (chimistes.

physiciens, économistes, etc.) intéressés por l'opplicotion des modèles
dynomiques ô leur propre domoine d'octivité.

Michet Lourenf esf profeæeur de biologig- ë t'universifé Poris-Sud d'Orsoy' tl est

I'oufeur de nombreuses publicotions dons le domoine de Io modélisofion des

sysfèmes dynomiques
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