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Mécatronique et Automatique

Représentation d'état et outils de synthése optimale et robuste

IDENTIFICATION OBJECTIFS RECHERCHES PAR CET ENSEIGNEMENT

GM-4-S1-EC-MSSC Cet EC reléve de I'UE GM-4-MSAUTO-S1, Automatique, Contréle des systémes mécatroniques 1
3.0 et contribue aux :

Compétences écoles en sciences pour l'ingénieur :

HORAIRES Al- Analyser un systéme (réel ou virtuel] ou un probléme [niveau 2]

A3- Mettre en ceuvre une démarche expérimentale [niveau 1)

Cours : 14.0 h A4- Concevoir un systéme répondant a un cahier des charges (niveau 1)

TD : A6- Communiquer une analyse, une démarche scientifique [niveau 1)

TP :

Projet :

Face a face

péd 0

Compétences écoles en humanité, documentation et éducation physique et sportive :
B2- Travailler, apprendre, évoluer de maniére autonome [niveau 2)
B3- Interagir avec les autres, travailler en équipe [niveau 1)

Compétences écoles spécifiques a la spécialité :
C6- Concevoir le pilotage d'un systéme mécanique [niveau 3)
- C7- Utiliser des outils de simulation numérique (niveau 3)
EVALUATION C8- Modéliser le comportement d'un systéme ou d'un phénoméne multiphysique [niveau 2]
1DS de 2h C10- Etablir une démarche de résolution d'un probléme [niveau 3)

1IEde 1h
1 Rapport

En permettant a I'étudiant de travailler et d'étre évalué sur les connaissances suivantes:
- modélisation dynamique multi-physique, variables d'état, analyse modale,
stabilité,commandabilité, observabilité, retour d'état, placement de péles, retour de sortie
avec observateur, régulateur interne, simulation numérique

SUPPORTS PEDAGOGIQUES

Polycopié de cours, transparents

de cours, travaux dirigés avec En permettant a I'étudiant de travailler et d'étre évalué sur les capacités suivantes :
correction - Modéliser un systéme multi-physique par décomposition en sous-systémes et composants
élémentaires et choisir les variables d'état
- Etudier les propriétés d'un modéle : équilibre, stabilité,commandabilité et observabilité
. - Synthése d'un retour d'état et retour de sortie avec observateur avec suivi de trajectoire et
Francais rejet de perturbation

ONTACT - Appliquer les principes de l'optimisation linéaire quadratique pour la synthése de contrdle et
c appliquer les techniques de réduction de modéle
M. DI LORETO Michael - Mettre en ceuvre numériqguement un modeéle d'un systeme multi-physique piloté.

michael.di-loreto@insa-lyon.fr
PROGRAMME
- Représentation des systémes par variables d'état : Définitions, Classification des modéles
dynamiques, Analyse d'équilibre, Linéarisation
- Analyse des systémes linéaires : Analyse temporelle, Analyse modale, Analyse fréquentielle,
Fonction de transfert et représentation d'état, Stabilité
- Propriétés des systémes linéaires : Commandabilité, Observabilité, Formes canoniques,
Réalisation minimale, Grammiens, Mise en oeuvre
- Commande des systémes linéaires par retour d'état
- Commande des systémes linéaires par retour de sortie
- Synthése de gains
- Introduction a la robustesse
- Réduction de modéles
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