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Résumeé

La dynamique d’un systéme continu est décrite par des équations dicéren-

tielles, et un systéme discret est modélisé par un automate qui change d’état quand
un événement se produit. Par contre un systéme hybride contient les deux sous
systemes continus et discrets, I’évolution de I'un agissant sur I'autre. Ce mémoire
présente la modélisation et les techniques d’analyse de stabilité de ces systémes au-
tonomes, organise selon les points suivants :

1. Une introduction générale sur ce type de systéeme comportant la description

du phénomene et du comportement hybride a travers des exemples illustratifs,
suivie d’une classi..cation de ces systemes selon leur comportement.

. L’interaction de I'état continu et discret est modélisée par extension de I’'automate

discret en associant une évolution continue a chaque état discret. La composante
continue est décrite par un ensemble d’équations dicérentielles ordinaires et la
composante discréte par un automate ..ni. Le modéle résultant de cette ap-
proche est connu sous le nom d’automate hybride. Un automate hybride est un
modeéle formel pour des systémes dynamiques ayant des composantes a la fois
discrétes et continues. Grace a certaines propriétés que peut avoir un modéle
automate hybride, on peut capturer le comportement approprié d’un systéme
hybride, tel que le bloquage, le comportement determininste et non déterministe
et le phénomene Zenon qui est une propriété importante d’un modéle automate
hybride, puisqu’elle pose d’énormes problémes.

. La troisieme partie introduit le concept de la stabilité d’un automate hybride

autonome traité par deux techniques. La premiere technique traite la théorie
de Lyapunov, présenté sous deux approches:

L’approche de la stabilité globale du systeme hybride basé sur le calcul de
la fonction globale de Lyapunov de tous les états continus et discrets du
systeme.

La deuxieme approche expose la stabilité multi-quadratique, dont le principe
consiste & calculer la fonction de Lyapunov pour chaque état du systéme.

La deuxiéme technique utilise le principe des inégalitées matricielles linéaires
LMI, tel que le probleme est formulé sous forme de contrainte d’optimisation
convexe pour résoudre I'inégalité de Lyapunov.

. Les résultats de ce travail ont fait I'objet de trois communications (voir annexe2)

aux conférences:

(a) SNGE201 a Biskra, 2001
(b) CGEO01, conférence en génie eléctrique, Ecole Militaire polythechnique 2001
(¢) Annaba, 2002 , I'article est accepté
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