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Dans cet ouvrage sont étudiés le concept de la théorie
moderne des systéemes dynamiques dans I'espace d’état et
les systemes de commande modelé et adaptative. La
premiére partie traite les propriétes principales des
équations d’état et la synthése de la commande modale avec
et sans observateurs. La deuxiéme partie est consacrée a la
commande adaptative & modéle de référence et indirecte.
Dans ce contexte, difféerentes méthodes de synthése des
algorithmes d’adaptation sont abordées : de placement des
poles, etc. Les algorithmes d’adaptation sont développés
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programmes de simulation. L'accent est mis sur les
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