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La t h é o r i e  m o d e r n e  de l ' a u t o m a t i q u e ,  q u i  a  m o n t r é  u n  d é v e l o p p e m e n t  i m p o r t a n t  

d a n s  les  a n n é e s  s o i x a n t e ,  a  p o u r  b u t  d ' a p p l i q u e r  l a  t h é o r i e  m a t h é m a t i q u e  d e  

l ' o p t i m i s a t i o n  a u x  s y s t è m e s  réels. E l l e  p r o p o s e  d e s  s t r a t é g i e s  d e  commande 

q u i  p e u v e n t  r é g l e r  des s y s t è m e s  d e  p l u s  e n  p l u s  c o m p l e x e s .  O r .  l ' a p p l i c a -  

t i o n  d e  ces m é t h o d e s  s u r  des s y s t è m e s  r é e l s  n é c e s s i t e  le  t r a i t e m e n t  r a p i d e  

d ' u n e  g r a n d e  q u a n t i t é  d ' i n f o r m a t i o n s  q u e  l ' h o m e  s e u l  e s t  i n c a p a b l e  d ' a s s u -  

m e r .  D e v a n t  ce t  o b s t a c l e .  i l  l u i  f a u t  d o n c  un o u t i l .  Avec l ' a r r i v é e  d e s  

o r d : i n a t s u r s  er; l e  d é v e l o p p e m e n t  d e  l ' i n f o r m a t i q u e ,  i l  e s t  d e v e n u  passible 

d ' a p p l i q u e r  des s t r a t é g i e s  d e  commande d e  p l u s  e n  p l u s  s o p h i s t i q u é e s .  

C e p e n d a n t ,  l ' o r d i n a t e u r ,  à ses d é b u t s ,  é t a i t  un o u t i l  f o r t  c o û t e u x  p o u r  l a  

p l u p a r t  d e s  e n t r e p r i s e s  i n d u s t r i e l l e s .  Mais  a u j o u r d ' h u i ,  g r â c e  a u x  p r o g r è s  

f u l g u r a n t s  d e  l ' é l e c t r o n i q u e  e t  d e  l a  m i c r o é l e c t r o n i q u e ,  t a i l l e ,  coü t  e t  

d é f a i l l a n c e s  d e s  o r d i n a t e u r s  d i m i n u e n t  a l o r s  q u e  l e u r  a c c e s s i b i l i t é  a u g m e n t e  

a v e c  l ' e s s o r  d u  l o g i c i e l .  L ' o r d i n a t e u r ,  h i e r  un moyen d e  c a l c u l  s o p h i s t i q u é  

e t  c h e r ,  est  d e v e n u  a u j o u r d ' h u i  un s i m p l e  o u t i l  de  t r a v a i l ,  o m n i p r é s e n t  

d a n s  t o u t e  e n t r e p r i s e  i n d u s t r i e l l e  ou o r g a n i s m e  s o c i a l .  

En t h é o r i e  moderne  d e  l ' a u t o m a t i q u e ,  l a  g é n é r a t i o n  d ' u n e  c o r m a n d e  a d é q u a t e  

n é c e s s i t e  u n e  c o n n a i s s a n c e  a u s s i  c o m p l è t e  q u e  p o s s i b l e  de l ' é t a t  e t  des  

p a r a m è t r e s  d ' u n  s y s t è m e .  Dans  les  cas réels ,  les m e s u r e s  e t  l e s  p a r a m è t r e s  

c o n n u s  d ' u n  s y s t è m e  n e  s u f f i s e n t  p a s  à s a  d e s c r i p t i o n  c o m p l è t e ,  d ' o ù  l a  

n é c e s s i t é  d ' " e s t i m e r e  les p a r a m g t r e s  i n c o n n u s  e t  de " r e c o n s t r u i r e *  les  é t a t s  

q u i  n e  s o n t  p a s  d i r e c t e m e n t  a c c e s s i b l e s .  



Le calculateur numérique. par sa souplesse et sa rapidité, devient un 

outil indispensable pour résoudre de tels problèmes. Cependant, son 

utilisation nécessite une collection d'informations sous forme discrétisée. 

Autrement dit, les systèmes, en général continus, doivent être échantil- 

lonnés et par conséquent représentés par des modèles discrets. 

Pour un grand nombre de systèmes, il est nécessaire de trouver une commande 

adéquate mesure que les signaux sont échantillonnés. Dans certains cas, 

les échantillons arrivent d'une manière irrégulière dans le temps; dans 

d'autres cas, un échantillonnage irrégulier ou non périodique, effectif 

seulement quand il y a des variations importantes des variables, peut 

avoir des avantages importants. 

RESUME DU TRAVAIL 

Ce travail constitue une contribution à l'identification et estimation 

d'état des systèmes en temps réel par échantillonnage non périodique. 

Le contenu et l'organisation du texte se trouvent dans les pages suivantes. 




