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Introduction Générale

La recherche de performances de plus en plus grandes pour différents systemes techn

giques, a poussé a la recherche de lois de commande sophistiquées, optimales et robustes.

Les objectifs sans cesse plus importants (conquéte spatiale, aviation,... ), les contraintes

techniques et économiques ont incité les ingénieurs & mettre en ceuvre des critéres dont llop-

timalité présentait des avantages trés importants.

Les imperfections des modeles mathématiques dues aux approximations, aux dynamiques

négligées, etc... nécessitaient des précautions supplémentaires dans la. synthese des lois

commande qui devaient alors étre suffisamment insensibles aux erreurs de modéle.

de

Pour se faire, les études de synthéses de commande devenaient de plus en plus fines, pfin

de concevoir des méthodes de synthéses optimales et robustes. Des synthéses qui ont copnu

un essor remarquable durant ces dix derniéres années [1], [4], [5], (8], [9], [18], [19], [20], [21],

139], [51].

11 faut noter aussi que tous ces travaux ont été établis sous I’hypothése que le correcteur

synthétisé soit implémenté d’une maniére exacte. Or, ceci n’est malheureusement pas toujours

le cas en pratique. On peut expliquer ce phénomene par le fait que I’implémentation

du

correcteur est sujette & des imprécisions propres a la conversion A/D et D/A, aux longugurs

des mots finis, aux instruments de mesure & résolution finie et aux erreurs d’arrondie dans

les calculs numériques. D’ou la nécessité d’avoir une marge de tolérance autour du correcteur

synthétisé, d’une part. D’autre part, on peut toujours supposer que méme si I’implémentation

exacte du correcteur soit possible, 'ingénieur de commande a souvent besoin de réajus
les parameétres du correcteur nominal quil a en mains; afin de satisfaire les exigences
performances qui n’étaient pas considérées lors du probléme de synthese initial. Cela confir

que toute procédure de syntheése devrait engendrer un correcteur qui a aussi suffisammernt

ter
de
me

de

place pour le réajustement de ses coefficients. On se demande alors de combien pourrait |étre

la quantité d’incertitudes AK qu'un correcteur implémenté K + AK puisse admettre, tout







