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Préface

L'ouvrageédité par Tewfik Sari porte sur ladorie du confble. Il va des esultats
classiques aux recherches les plasentes avec unés bon choix dans lesédimes
dévelopges. Un effort didactique important&é fait.

Le livre commence par une introducticggrite par Claude Lobry et Tewfik Sari,
qui rappelle de facon efficace les principales notions deéarth du conible ainsi
gue les esultats fondamentaux usuels (gré de Kalman, thoeme du placement des
poles, fonction de Lyapunov, liens entre cdtabilité et stabilisabilié d’'un systme
non linéaire et celles des lgari€s, observateurs...).

Le second chapitré&crit par Ugo Boscain et Benedetto Piccoli, porte sur le @entr
le optimal. Il couvre un large spectre de ce saj&t fois important et difficile. Il va des
notions classiques de calcul des variations et du principe du maximum de Pontryagin
jusqu’a des sujets de recherches actuels, coméatede des singulaés des confiles
optimaux et de la syn#se optimale.

Le troisieme chapitregcrit par Sorin Micu et Enrique Zuazua porte sur la cdiatr
bilité deséquations aux &rivées partielles, un secteur de rechercks ttynamique
ou, malgé des proges Ecents et nombreuy, il reste encore beaucoup de ¢
ouverts passionnants. Il commence par faire le lien avec la dimension finisenpe
en cktail la relation entre la cordifabilite d'un syséme lireaire et I'observabilé de
son dual. Cette relation conduitessayer de montrer de€galiés d'observabilé
pour montrer la con@labilité. Cette stragie est illustee sur [equation des ondes et
sur I'équation de chaleur en utilisant dfentes techniques (multiplicateurs, analyse
microlocale, analyse de Fourier).

Souvent dans la pratique les Sstes de confle comportent des variables dont
les dynamiques respectivésoluenta deséchelles de tempsés differentes. On a
alors affairea des perturbations singates. C’est le sujet de ce quaitme chapitre,
écrit par Claude Lobry et Tewfik Sari. Il commence par un des outils fondamertaux,
savoir la tteorie de Tikhonov. Il 8taille comment en&tuire des&sultats importants
sur la stabilie des systmesa plusieurschelles de temps. Il explique aussi les limi-
tations de la rathode et contient un appendice original sur les outils de I'analyse non
standard, analyse qui est bien adegpour traiter les perturbations singués.

Le cinqueme chapitreécrit par Gauthier Sallet, porte suétjuation de Riccati
algébrique, un outil &8s puissant pour obtenir des feedbacks stabilisants dans de nom-
breuses situations. Il regroupe de facon @eifiles&sultats vaés, avec en particulier
une analyseétaillée de I'algorithme deasolution de cettéquation utili& par les logi-
ciels MATLAB et SCILAB. Il contient aussi des applicatioriscentes de I'approche
Riccatia la robustesse des feedbacks stabilisants.



De nombreux sysimes physiques sont meliés par degquations diférentielles
ayant un second membre discontinu. De plugnma quand ce n’est pas le cas, on peut
avoir interét a utiliser des feedbacks discontinus pour le stabiliser ; I&systoud
est alors modlisé par un champ de vecteurs discontinu. Le peoi# de Cauchy
pour les champs de vecteurs discontinus est I'objet de ce dernier chapittepar
Claude Lobry et Tewfik Sari. C’est un sujet difficile, encore trop péudié. Ce
chapitre y apporte une contribution significative. Il commenceapadier 'approche
classiquea savoir celle de Filippov. Btudie ensuite deux autres approches, beaucoup
moins traditionnelles, reposant respectivement sur uaraeld’Euler perturd et sur
un sctema d’Euler stochastique. Ces trois approches sont c@apat illustees sur
de nombreux caséséclairants.

Au total il s’agit donc d’un livre passionnant ek complet qui devrait ibtesser
aussi bien des irnieurs que des chercheursbdtants ou confirés travaillant en
théorie du confible ou cherchana s'initier a ce domaine. Les #imes aborés sont
tous importants et bien illusts par des exemples abondangs tlidactiques.

Jean-Michel Coron
Professeua I'universié de Paris-Sud
Professeua I'Institut universitaire de France
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