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RESUME

L'objectif de ce mémoire est de revoir les principaux
blémes de contrdle sous l'angle de la théorie des ensembles
us. Apreés les éléments de base, on a résumé le formalisme des
temes -flous et les définitions relatives. Ensuite, on a
senté la conception et 1l'application du contréle f£flou
tique. Puis, plusieurs méthodes d'identification floue sont
diées. Enfin, le contrble flou dynamique est introduit par la
cription de trois types de contrdleurs dynamiques.
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