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Réalisation, réduction et commande
des systémes linéaires
A. Rachid, D Mehdi

Cet ouurage est consacre aux deveieppements modernes en automa-
tique ainsi gu'a de nombreux résultats et concepts devenus classigues
dans la litterature spécialisée, mais encore peu traités dans des ouvrages
de synthése.

La théorie de la réalisation fait #'objel du premier chaplrre Dans ce
contexte, les formes canoniques donnent une solution-aisée au probléme
de la réalisation des systémes SISO. Pour les systémes MIMO, une théorie
generale s'impose. Nous présentons ses éléments les plus significatifs sur
les plans théarique et pratique.

Dans le chapitre 2, I'accent est mis sur les méthodes temporelles de
réduction de modeles des systemes a grande dimension qui permettent de
traiter de facon unifiée les systemes SISO et MIMO. Nous présentons suc-
cessivement la méthode d'agregation, les perturbations singuligres, la réa-
lisation equilibree, ainsi que la réduction optimale.

Le chapitre 3 est consacré aux problémes de la commande opfimale.
Nous donnons les propriétés du régulateur optimal quadratique a horizon
infini (robustesse; interprétation fréquentielle, conditions sur les péles en
boucle fermee...) et discutons le probleme inverse.

Le quatriéme chapitre aborde le placement de poles, 1echn|que appli-
cable aussi bien aux systemes SISO que MIMO. Nous avons tenu a inclure
des méthodes de placement optimal de péles minimisant un critére quadra-
tique dont les matrices de pondération sont a déterminer, soit avec spécifi-
cation des performances, soit avec spécification du spectre. -

Le chapitre 5 traite aussi de la commande; mais en adoptant une
approche polynomiale. Les lois de commande exposées sont habituelle-
ment celles utilisées en commande auto-adaptative en leur adjoignant tou-
tefois une procédure d'identification des parameétres du régulateur ou du
systéeme. Les régulateurs présentés sont le minimum de variance. le mini-
mum de variance généralisé ainsi que la commande prédictive géneralisée.

Le dernier chapitre porte sur le concept diinvariance positive. Cette
notion est utilisée pour résoudre un probléeme de commande par placement
de poles avec contraintes sur les entrées et/ou sur |'état,

Les nombreuses méthodes exposées sont systématiquement illustrées
par des exemples. Le lecteur trouvera également des exercices avec solu-
tions permettant 'assimilation et I'extension des notions présentées.

Ahmed Rachid est professeur a I'universite de Picardie Jules-Verne, ol il dirige le
Laboratoire des systémes automatiques,
Driss Mehdi est professeur & l'université de Poitiers.
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