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Résumé

Ce mémoire présente une synthèse des travaux de recherche développés
sur de la conception et l’analyse des régulateurs et observateurs flous, pour
les systèmes non linéaires représentés par des modèles flous de Tagai-Seguno,
par les techniques des inégalités matricielles linéaires (LMI).
Le présent travail est organisé autour des points suivants :

1. Concepts de base de la théorie de la logique et systèmes flous.

2. Etude des LMI : principes et applications dans le domaine de la com-
mande.

3. Etude de la stabilité des systèmes non linéaires continus et discrets
modélisés par les modèles Takagi-Sugeno par les LMI.

4. Plusieurs théorèmes sur les conditions de stabilité sont présentés avec
leurs preuves.

5. Etude de la conception et la stabilité des régulateurs flous (compensa-
tion distribuée parallèle).

6. Etude de la conception et la stabilité des observateurs flous.

7. Validation par des exemples de simulation.
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