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Résumé :  
La thèse porte sur le contrôle des systèmes de systèmes (SdS) et , sur la manière de construire 
des SdS adaptables et fiables. Ce travail fait partie du laboratoire d’excellence Labex MS2T sur le 
développement des SdS technologiques. Les SdS sont des systèmes complexes constitués de 
plusieurs systèmes indépendants qui fonctionnent ensemble pour atteindre un objectif commun. 
L’ingénierie des SdS est une approche qui se concentre sur la manière de construire et de 
concevoir des SdS fiables capables de s’adapter à l’environnement dynamique dans lequel ils 
évoluent. Compte tenu de l’importance du contrôle des systèmes constituants (SC) pour atteindre 
les objectifs du SdS , la première partie de cette thèse a consisté en une étude bibliographique sur 
le sujet du contrôle des SdS. Certaines méthodes de contrôle existent pour les systèmes à grande 
échelle et les systèmes multi-agents , à savoir , le contrôle hiérarchique , distribué et décentralisé 
peuvent être utiles et sont utilisés pour contrôler les SdS. Ces méthodes ne conviennent pas pour 
contrôler un SdS dans saglobalité et son évolution , en raison de l’indépendance de leur SC ; alors 
que les “frameworks” multi-vues conviennent mieux à cet objectif. Une approche de ”framework” 
générale est proposée pour modéliser et gérer les interactions entre les SC dans un SdS.

La deuxième partie de notre travail a consisté à contribuer aux systèmes de transport intelligent. À 
cette fin , nous avons proposé le gestionnaire de manœuvres coopératives pour les véhicules 
autonomes (CMMAV) , un “framework” qui guide le développement des applications coopératives 
dans les véhicules autonomes. Pour valider le CMMAV , nous avons développé le gestionnaire de 
manœuvres latérales coopératives (CLMM) , une application sur les véhicules autonomes qui 
permet d’échanger des demandes afin de coopérer lors de manœuvres de dépassement sur 
autoroute. Cette application a été validée par des scénarios formels , des simulations 
informatiques , et testée sur les véhicules autonomes du projet Robotex au laboratoire Heudiasyc.
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