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INTRODUCTION

La théorie moderne de 1'automatigue, gqui a montré un développement important
dans les années soixante, a pour but d'appliguer la théorie mathématique de
1'optimisation aux systémes réels. Elle propose des stratégies de commande
gui peuvent régler des systemes de plus en plus complexes. Or, 1l'applica-
tion de ces méthodes sur des systémes réels nécessite le traitement rapide
d'une grande quantité d'informations que 1'homme seul est incapable d'assu-
mer. Devant cet obstacle, il lui faut donc un outil., Avec 1l'arrivée des
ordinatsurs et le développement de 1'informatique, il est devenu passible
d'appliquer des stratégies de commande de plus en plus sophistiquées.
Cependant, 1l'ordinateur, & ses débuts, était un outil fort colteux pour la
plupart des entreprises industrielles. Mais aujourd'hui, gréce aux progres
fulgurants de 1'électronigue et de la microélectronique, taille, colt et
défaillances des ordinateurs diminuent alors gue leur accessibilité augmente
avec l'essor du logiciel. L'ordinateur, hier un moyen de calcul sophistiqué
et cher, est devenu aujourd'hui un simple outil de travail, omniprésent

dans toute entreprise industrielle ou organisme social.

En théorie moderne de 1l'automatique, la génératian d'une commande adéquate
nécessite une connaissance aussi complete que possible de 1'état et des
paramétres d'un systéme. Dans les cas réels, les mesures et les paramétres
connus d'un systéme ne suffisent pas & sa description compléte, d'ou la
nécessité d'"estimer® les param@tres inconnus et de "reconstruire” les états

qui ne sont pas directement accessibles.



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

outil indispensable pour résoudre de tels problémes. Cependant, son
utilisation nécessite une collection d'informations sous forme discrétisée.
Autrement dit, les systémes, en général continus, doivent étre échantil-

lonnés et par conséquent représentés par des modeles discrets.

Pour un grand nombre de systémes, il est nécessaire de trouver une commande
adéquate & mesure que les signaux sont échantillonnés. Dans certains cas,
les échantillons arrivent d'une maniére irréguliere dans le temps; dans
d’autres cas, un échantillonnage irrégulier ou non périocdique, effectif
seulement quand il y a des variations importantes des variables, peut

avoir des avantages importants.

RESUME DU TRAVAIL

Ce travail constitue une contribution a l'identification et estimatian
d'état des systémes en temps réel par échantillonnage non périodique.

Le contenu et 1l’organisation du texte se trouvent dans les pages suivantes.





