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COMMANDE « ROBUSTE » DES SYSTÈMES

Cette formation permettra aux auditeurs de comprendre les concepts de la robustesse, les incertitudes de modèle, formuler un
cahier des charges complexe, traduire les performances fréquentielles ou temporelles, résoudre des cas pratiques difficiles. 
Elle leur permettra de s'initier à une variété de techniques modernes de commande « robuste » : H∞, µ, LMI ; LQ, LQG et H2 ;
techniques de l’optimisation non- lisse ; d’analyse et de validation des commandes.

But

Esprit Général

Comprendre les concepts de la robustesse, les incertitudes de modèle, formuler un cahier des charges complexe, traduire les
performances fréquentielles ou temporelles, résoudre des cas pratiques difficiles sont des ingrédients importants du stage. Le
stage est une initiation à une variété de techniques de la commande robuste. Ces techniques font la synthèse des approches “
classique ” et “ moderne ” et offrent à l'ingénieur, un cadre souple et efficace pour la prise en compte des spécifications de toute
nature. Le stage fait un focus particulier sur les techniques plus récentes de l’optimisation non-lisse qui ont rencontré un succès
important au niveau industriel. Sont discutées ici, le choix et la complexité de la commande, les spécifications multiples et la
prise en compte de plusieurs modèles.
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