Intitulé de I'Unité d’Enseignement : Commande et estimation dans I'espace d'état

Descriptif de I'UE

Volumes horaires globaux 30hCM ; 22h TD ; 8 TP ; Oh Projet

Nombre de crédits de I'UE

Spécialité oU I'UE est proposée

Semestre ou I'enseignement est proposé

a) Objectifs de I'Unité d'Enseignement
Cette UE a pour but de fournir les bases en automatique : commande par retour d'état et estimation d'état. Bien que
centré sur les techniques de la commande et l'estimation linéaire, le cours montre également comment ces
techniques peuvent étre exploitées pour la commande de certains systémes non-linéaires.

B) Contenu de I'Unité d’Enseignement

Partie 1. Commande Partie 2. Estimation
1. Introduction et outils de base 1. Théorie de I'estimation ]
- Exemples infroductifs - Exemple introductifs et problématique

- Rappels sur les équations différentielles - EHeéments de probabiité et Processus

- Notions de stabilité au sens de Lyapunov i} Siggrféﬁi des estimateurs
- Outils d'analyse de stabilité de points - Quelques méthodes de synthése

d'équilibre d'estimateurs
. i - Filtre de Kalman
2. Systemes linéaires

- Commandabilité et observabilité des 2. Théorie de I'observation
systémes de commande linéaires - Principe des observateurs d'é’rg’r Iinéoires
- Formes canoniques de commandabilité et - Observateur d'ordre plein ou réduit

- Synthése retour d'état / observateur
- Observateur optimal
- Observateur robuste

d'observabilité
- Stabilisation par placement de pdles
- Principe de séparation

3. Systémes Non linaires

3. Systémes non-linéaires - Introduction
- Stabilisation via le linéarisé tangent - Filtre de Kalman étendu
- Linéarisation par changement de variables - Filtre de Kalman unscented
d'état et/ou de commande - Observateurs non linéaires

- Techniques de type Lyapunov . . . L.
4. Extension a l'identification paramétrique et la

détection de défauts

X) Pré-requis
Algébre linéaire, analyse, principes de base des équations différentielles, notions de probabilités
3) Modalités de contréle des Connaissances
Examens écrits et devoirs
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Cours 30

Enseignements dirigés 22
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