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Ces dernieres années, la notion “d’ensemble contrdlabilité”[I][4] qui consiste & controler simulta-
nément un grand nombre, potentiellement infini, d’états de systémes a I’aide d’une unique commande
a regu un écho favorable aupres de la communauté scientifique & cause de son importance dans les
applications. On peut par exemple imaginer une voiture qui se déplace avec une friction qui est pro-
portionnelle & sa vitesse avec un coefficient de proportionnalité qui varie continuement en fonction
d’un parametre.

De cette notion générique, de nombreuses autres notions ont émergé comme celle d’ensemble
controlabilité uniforme [3], d’ensemble atteignabilité uniforme [2], d’ensemble L?—atteignabilité [2].
Méme si dans les références sus-mentionnées les auteurs ont donné des conditions nécessaires et
ou suffisantes pour ’ensemble controlabilité de systemes linéaires a temps invariant modélisés par
& = A(f)z + B(0)u ol 0 est un paramétre vivant dans un compact K du plan, plusieurs questions
restent cependant ouvertes. Par exemple la question d’ensemble controlabilité lorsque ’ensemble K
est d’intérieur non vide est en toute généralité ouverte.

Il est & noter que dans toutes ces références, toutes les variables de 1’état sont controlées. Mais dans
certaines circonstances, controler toutes les variables peut ne pas étre utile. Par exemple, considérons
le mouvement de deux voitures données par la figure suivante :
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ou l’on suppose que les frictions f; sont proportionnelles a la vitesse v; des voitures avec des coefficients
«; variants continuement par rapport a un parametre 6 vivant dans un certain sous-ensemble compact
du plan complexe. Les variables uq et ug étant les forces motrices, indépendantes du parametre. L’état
de ce systéme contient au moins quatre variables qui sont les deux positions et les deux vitesses. Au
lieu de “controler” 1’état entier, ce qui pourrait étre impossible, on pourrait, par exemple, vouloir
“controler” la différence, g4, entre les positions qui est une combinaison linéaire des variables d’état.

Ainsi, au lieu de considérer uniquement 1’équation d’état © = A(f)z + B(0)u, 6 € K, nous
ajouterons une sortie y = C(#)z qui prend en compte les combinaisons entre les variables d’état et nous
donnerons dans notre présentation quelques conditions nécessaires et ou suffiantes pour “I’ensemble
controlabilité de la sortie” de ces systemes.
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