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Résumé

L’objectif du travail réalisé dans cette thése est le développement de méthodes de syn-
thése de lois de commande pour la stabilisation des systémes non linéaires décrits par
des mode¢les flous de type Takagi-Sugeno. L’approche utilisée est la commande multi-
contréleurs. Le modéle flou de Takagi-Sugeno est mis sous la forme d’une collection de
systémes linéaires incertains. Les interactions des autres régles, qui peuvent étre actives
en méme temps que la régle nominale, sont considérées comme des incertitudes sur les
parameétres du modéle nominal. La commande multi-contréleurs consiste en la synthése
de lois de commande locales pour chaque sous régions tout en assurant la stabilité glo-
bale. Chaque loi de commande locale est déterminée de fagon & maximiser la région de
stabilité et vérifier la condition de recouvrement de stabilité. La loi de commande globale
est obtenue par commutation entre les lois de commande locales. La synthése des lois
de commande est faite par la résolution de programmes d’optimisation a base d’équation
algébriques de Riccati ou a base de LMIs. Dans ce travail on a étudié la commande multi-
contrdleurs par retour d’état et par retour de sortie, la synthése de multi-observateurs
ainsi le cas des systémes flous incertains. La deuxiéme structure proposée est une com-
mande multi-controleurs de type PDC (Parallel Distributed Compensation), le modéle
flou est représenté par un systéme hybride dont chaque état correspond & un ensemble de
régles qui peuvent étre actives simultanément. La loi de commande globale est obtenue
par commutation entre les lois de commande PDC locales. La synthése des lois de com-
mande PDC locales & base de LMIs permet d’assurer la stabilité & 'intérieur d’un sous
région et lors de transition entre différentes sous régions.
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