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Liste des principales notations

Symbole Désignation
R corps des réels
R” (RXRXRX..xR) n fois
Xc R ensemble des états continus
Xp ensemble des états discrets
q état discret
X-XpxXc espace d’¢€tat global du syst¢me
X vecteur d’état
Ucc R ensemble des commandes continues
Up ensemble des commandes discrétes
U-UpxUc ensemble de toutes les commandes
u vecteur de commande
Yoo R” ensemble des sorties continues
Yp ensemble des sorties discretes
Y=YpxYe ensemble de toutes les sorties
y vecteur de sortie
>0 variable temps
% &
[ dr
U norme Euclidienne de (.)
A_, transpos€e de la matrice A
A inverse de la matrice A
T .
. . intervalle de temps
‘ instants de basculement
1 ensemble des instants de basculement
4 fonction de transition d’état discret
f fonction d’évolution d’état continue
h fonction de sortie
I ensemble des conditions initiales
m marquage d’une place
SED systeme a événements discrets
RDPD réseau de Pétri discret
RDPC réseau de Pétri continu
RDPH réseau de Pétri hybride
RFC

réseau a flux continu
réseau a flux hybride
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Abstract

The main objective of this thesis is to study the modeling, the stability and the control of
hybrid systems. First, we have dressed a panorama of the hybrid models proposed in
literature. A general model is presented by the synthesis of these models. We studied then, the
stability of a class of hybrid systems and some strategies of control.

Secondly, we applied the results of the survey realized before for the modeling and control of
a bee hive by the hybrid approach. The objective of the control is to improve the level of its
production.

Keywords: Hybrid systems, modeling, stability, control

Résumé

L’objectif de ce travail est d’étudier la modélisation, la stabilité et la commande des systémes
hybrides. Dans la premiére phase, nous avons dressé un panorama des différents modcles
hybrides proposés en littérature. La synthése trés fine de ces modeéles nous a permis de
présenter un modele généralisé capablc de décrire la plupart des phénoméncs hybrides. Nous,
avons par la suite étudié la stabilit¢ d’une classe d’une classe de systémes hybrides ainsi que
quelques schémas de commande.

Dans la seconde phase, nous avons appliqué les résultats de 1’étude réalisée auparavant pour

la modélisation et la commande d’une ruche apicole par ’approche hybride. L’objectif de
contréle est d’augmenter sa production.

Mots clés : Systemes hybrides, modélisation, stabilité, commande.
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