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Résumé 
 
 
 
 
 
 
 
Les travaux de recherche présentés dans cette thèse portent essentiellement sur deux axes suivants:  

1) Développement d’un algorithme d’identification floue basé sur la logique floue type-1, 

capable de modéliser et d’identifier des processus non linéaire.  

2) Développement de deux structures de commande, directe et indirecte basées sur la théorie de 

la logique floue type-2. 

Dans la première partie, les modèles flous des systèmes non linéaires ont été considérés comme 

des modèles locaux. Afin de résoudre le problème de la modélisation d’un système non linéaire par 

la décomposition de ce dernier en un nombre donné de sous systèmes linéaires, l’approche utilisé 

est de partitionner les données disponibles en sous ensembles, puis d’approximer chaque sous 

ensemble par un modèle linéaire simple. Le partitionnement des données a été réalisé par le 

regroupement (clustering) flou, notamment les algorithmes du FCM et de Gastafson Kessel (GK), 

car ces derniers permettent d’obtenir des transitions lisses entre les différents sous ensembles 

détectés. Le problème majeur rencontré dans la méthode du regroupement flou est la détermination 

du nombre des groupes. Nous avons  proposé dans ce travail, une méthode de modélisation et 

d’identification qui permet de résoudre ce problème. Dans ce travail, une nouvelle méthode de 

modélisation floue combinant l’algorithme du clustering flou de Gastafson-Kessel (GK) et le filtre 

de Kalman a été proposée. L’algorithme GK a pour objectif de détecter les clusters de différentes 

formes géométriques présents dans l’ensemble de données, et pour obtenir les fonctions 

d’appartenances discrètes des prémisses. Un filtre de Kalman a été introduit pour estimer les 

paramètres des fonctions d’appartenance des prémisses et ceux des fonctions des conséquences.  

Dans la deuxième partie, nous avons introduit la logique floue type-2 dans la commande 

adaptative d’une certaine classe de systèmes dynamiques non linéaires inconnus. Nous avons  

proposé deux structures de commande adaptative, directe et indirecte, dans lesquelles le contrôleur 

principal est un système flou de type-2. Les paramètres libres du contrôleur flou type-2 ont été 

ajustés en temps réel par des lois d’adaptation basées sur la synthèse de Lyapunov. Nous avons 

aussi conçu un contrôleur de supervision en cascade avec le régulateurs flou type-2 dans les deux 

cas (directe et indirecte) et cela pour aider le contrôleur principale (flou type-2) à stabiliser la boucle 

de commande, spécialement dans les régimes transitoires ou lors de la présence des perturbations. 
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