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Dans ce papier on donne une nouvelle forme normale d’observabilité non linéaire adaptée à l’obser-
vateur réduit ([2]). Puis, on expose les conditions géométriques nécessaires et suffisantes qui permettent
de dire si un système non linéaire multi sorties peut se mettre, à un changement de coordonnées près,
sous une telle forme normale. D’une part, Ces formes normales permettent d’éviter la redondance des
mesures et d’autre part, elles élargissent la classe de systèmes dynamiques non linéaires qui admettent
un observateur robust ([1],[3], [4], [5]).
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