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Résumé— Le résumé comprendra une quinzaine de lignes et

mettra bien évidence la contribution apportée par la com-

munication. Excitavit hic ardor milites per municipia plu-

rima, quae isdem conterminant, dispositos et castella, sed

quisque serpentes latius pro viribus repellere moliens, nunc

globis confertos, aliquotiens et dispersos multitudine supera-

batur ingenti, quae nata et educata inter editos recurvosque

ambitus montium eos ut loca plana persultat et mollia, mis-

silibus obvios eminus lacessens et ululatu truci perterrens.

Mots-clés— Une liste de 8 mots-clés maximum.

I. Introduction

Voici une section consacrée à l’introduction. Eo dem tem-
pore Serenianus ex duce, cuius ignavia populatam in Phoe-
nice Celsen ante rettulimus, pulsatae maiestatis imperii
reus iure postulatus ac lege, incertum qua potuit suffraga-
tione absolvi, aperte convictus familiarem suum cum pileo,
quo caput operiebat, incantato vetitis artibus ad templum
misisse fatidicum, quaeritatum expresse an ei firmum por-
tenderetur imperium, ut cupiebat, et cunctum.

Utque proeliorum periti rectores primo catervas densas
opponunt et fortes, deinde leves armaturas, post iacula-
tores ultimasque subsidiales acies, si fors adegerit, iuvatu-
ras, ita praepositis urbanae familiae suspensae digerentibus
sollicite, quos insignes faciunt virgae dexteris aptatae velut
tessera data castrensi iuxta vehiculi frontem omne textri-
num incedit : huic atratum coquinae iungitur ministerium,
dein totum promiscue servitium cum otiosis plebeiis de vi-
cinitate coniunctis : postrema multitudo spadonum a seni-
bus in pueros desinens, obluridi distortaque lineamentorum
conpage deformes, ut quaqua incesserit quisquam cernens
mutilorum hominum agmina detestetur memoriam Sami-
ramidis reginae illius veteris, quae teneros mares castravit
omnium prima velut vim iniectans naturae, eandemque ab
instituto cursu retorquens, quae inter ipsa oriundi crepun-
dia per primigenios seminis fontes tacita quodam modo lege
vias propagandae posteritatis ostendit.

Nec piget dicere avide magis hanc insulam populum Ro-
manum invasisse quam iuste. Ptolomaeo enim rege foede-
rato nobis et socio ob aerarii nostri angustias iusso sine ulla
culpa proscribi ideoque hausto veneno voluntaria morte de-
leto et tributaria facta est et velut hostiles eius exuviae
classi inpositae in urbem advectae sunt per Catonem.

II. Seconde section

Considérons un système non linéaire, représenté sous
forme multimodèle de la forme suivante :
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ẋ (t) =
M
∑

i=1

µi (ξ (t)) (Aix (t) + Biu (t) + di)

y(t) =
M
∑

i=1

µi (ξ (t))Cix(t)

(1)

où x(t) ∈ IRn est le vecteur d’état, u(t) ∈ IRm est le vecteur
des entrées, y(t) ∈ IRp représente le vecteur de sortie.

Pour le ieme modèle local, Ai ∈ IRn×n est la matrice
d’état, Bi ∈ IRn×m est la matrice d’entrée, di ∈ IRn×1

représente un vecteur dépendant du point de fonctionne-
ment et Ci ∈ IRp×n représente la matrice de sortie ou
d’observation. Enfin, ξ(t) représente le vecteur de décision
dépendant de l’entrée connue et/ou des variables d’état
mesurables [3]. La procédure permettant d’obtenir cette
structure et d’estimer ses paramètres n’est pas développée
ici ; indiquons simplement que l’on peut utiliser des tech-
niques d’estimation paramétrique [1], [2] ou des techniques
de linéarisation [4].

A. Première sous-section

Pour établir les conditions de stabilité du multiobserva-
teur, définissons l’erreur d’estimation d’état :

e = x − x̂ (2)

Théorème 1 : L’erreur d’estimation d’état converge
asymtotiquement vers zéro, s’il existe une matrice
symétrique et définie positive P et un scalaire positif β1

vérifiant les LMI suivantes ∀ i, j ∈ IM :
[

XT
i P + PXi − ΩiCj + γ2

i I P

P −β1I

]

< 0 (3)

La démonstration de la convergence asymptotique du
multiobservateur emploie le lemme suivant :

Lemme 1 : Pour toutes les matrices X et Y ayant des
dimensions appropriées, la propriété suivante est vérifiée :

XT Y + Y T X ≤ βXT X + β−1Y T Y, avec β > 0



Et voici un second théorème plus explicite.

Théorème 2 : Paphius quin etiam et Cornelius sena-
tores, ambo venenorum artibus pravis se polluisse confessi,
eodem pronuntiante Maximino sunt interfecti. pari sorte
etiam procurator monetae extinctus est. Sericum enim.

[

AT
i P + PAi − CT

j WT
i − WiCj + δ2

i I P

P −β1I

]

< 0

(4)

Equitis Romani autem esse filium criminis loco poni ab
accusatoribus neque his iudicantibus oportuit neque defen-
dentibus nobis. Nam quod de pietate dixistis, est quidem
ista nostra existimatio, sed iudicium certe parentis. Post-
remo agnitus saepe iamque, si prodisset, conspicuum se fore
contemplans.

Preuve 1 : Per hoc minui studium suum existimans Pau-
lus, ut erat in conplicandis negotiis artifex dirus, unde ei
Catenae inditum est cognomentum, vicarium ipsum eos
quibus praeerat adhuc defensantem ad sortem periculorum
communium traxit. et instabat ut eum quoque cum.

B. Références et équilibrage des colonnes

Des exemples de références bibliographiques sont donnés
à la fin de ce document. On notera la façon de référencer les
livres [5], [6], les articles de revue [4], [7], les communica-
tions présentées à une conférence [2], [8] et les thèses [1], [9].

On essaiera d’équilibrer approximativement les deux co-
lonnes de la dernière page de la communication en insérant
de façon judicieuse une commande \newpage.

III. Inclusion de tables et de figures

Ci-dessous des exemples de table et de figure. Notez que
la légende de la table I est placée avant celle-ci.

TABLE I

Etendue des mesures et précisions

Variable x1 x2 x3 x4

Valeur min 63593 3, 76 4, 7 4000
Valeur max 96750 4, 79 5, 74 5232
Ecart type 3339 0, 19 0, 24 202

Variable x5 x6 x7

Valeur min 3, 71 7, 27 1, 04
Valeur max 4, 68 12, 96 2, 02
Ecart type 0, 19 0, 48 0, 05

Alors que pour la figure 1, cette même légende doit être
placée en dessous.
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Fig. 1. Estimation du paramètre a1

IV. Conclusion

Novo denique perniciosoque exemplo idem Gallus ausus
est inire flagitium grave, quod Romae cum ultimo dedecore
temptasse aliquando dicitur Gallienus, et adhibitis pau-
cis clam ferro succinctis vesperi per tabernas palabatur et
conpita quaeritando Graeco sermone, cuius erat inpendio
gnarus, quid de Caesare quisque sentiret. et haec confiden-
ter agebat in urbe ubi pernoctantium luminum claritudo
dierum solet imitari fulgorem.
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approche multi-modèle. Thèse de doctorat de l’Institut National
Polytechnique de Lorraine, 22 décembre 2000.
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