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On considére le systéme linéaire invariant par le temps de la forme:

z(t) = Ax(t)+ Bu(t)
{y@) Ca(t), S

ot A€ R™" B, CT € R™*P, x(t) € R" le vecteur d’ état, u(t) € R le vecteur de sortie et y(t) € R? le
vecteur d’entrée du systeme (?7?). Lorsqu’on travaille avec des modeles d’ordre élevé, il est raisonnable
de chercher un modele approximatif:

Tm(t) = Apxm(t) + By u(t)
{ ym(t) = Chrzp(t), (2)

tels que A, € R™*™ B, CI ¢ R™*P et x,,(t),ym(t) € R™, avec m < n, tout en conservant les
propriétés les plus pertinentes du systme original (?7). Plusieurs approches dans ce domaine ont été
utilisées. Parmi ces approches il y a les méthodes de sous espace de Krylov. Ce sont des méthodes de
projection qui ont joué un role principal dans les réductions de modele. La plus générale est donnée par
le sous espace de Krylov rationnel défini comme

K,.(A B) =Im[B,(A—s;I)7'B,... [[(A— s:]) 7' B] (3)
i=1
ol So,...,8, sont des nombres complexes choisis. Dans la rduction de modele, le role de sous espaces

de Krylov rationnel est un peu différent, car ils sont particulierement bien adaptés pour ’approximation
de la fonction de transfert sur ’axe imaginaire. En effet ’espace de Krylov rationnel est reconnu comme
un outil puissant dans les techniques de réduction de ’ordre de modele pour les systemes dynamiques
linéaires. Cependant, il y a des questions en suspens qui doivent étre abordées et sont résumées ci-dessous:

e L’efficacité de la méthode est entravée par le choix de ’shifts’ utilisés pour construire I’espace. Donc
une question clé est comment choisir ces parametres 7

e Des équations sont satisfaites par la procédure d’Arnoldi, ces équations sont utiles pour la majora-
tion d’erreur, le redémarrage de I’algorithme etc. En générale, dans le cas rationnel ces équations ont
une forme compliquée. Y a-t-il un moyen de trouver une forme simple comme la version standard ?

Le but principal de ce travail est de mettre en évidence ces deux questions. A la fin des tests numériques

seront présentés pour montrer 'efficacité de la méthode.
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