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Introduction

Historique

Commande événementielle :
® idées similaires dans des applications (années 60, 70, 80)

® pas encore répandue dans |'industrie
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Rappel du schéma
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Introduction

Les paradigmes

® Mesure continue de x(t)
— Commande événementielle (< event-triggered control >)
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Deux approches
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Deux approches

® Emulation
@ Construction de la loi de commande en temps continu
@® Prise en compte de I'échantillonnage
© Modele
@ Synthese du critére de transmission et analyse

® Co-synthese
@ Prise en compte de I'échantillonnage

® Modeéle
© Synthése du contrdleur ET du critére de transmission
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Introduction

Emulation : les étapes

1. Résoudre le probleme en ignorant I'échantillonnage des données

Systeme Controleur

A
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Introduction

Emulation : les étapes

Modele du systéeme a contréler (linéaire)
x = Ax + Bu

Si (A, B) contrdlable (stabilisable), u = Kx ol K est tel que A+ BK est Hurwitz

Plus généralement, on pourrait avoir un contréleur :
°* P, PIl, PID;
® optimal pour un critére quadratique;

® basé observateur lorsque I'état complet du systeme n'est pas mesuré.
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Emulation : les étapes

2. Prendre en compte |'échantillonnage des données et en déduire un modele du
systeme

 J

Systeme Controleur
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Emulation : les étapes

3. Construire et analyser la loi d'échantillonnage

Introduction

Systeme

Il. Présentation générale

/(

Criteére

ENSEM - 3A NRJ

Controleur

11/12



Introduction

Plan du cours

@ Introduction v’

® Présentation générale v/

©® Modele

@ Lois d'échantillonnage

@ Temps d'inter-transmission : quelles garanties ?
® Commande par retour de sortie

©® Commande robuste

® Validation expérimentale

© Conclusion
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