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Résumé

Le travail présenté dans cette thése est principalement consacré a la reformula-
tion de la commande LQG/LTR et de l’identification robuste avec 1’opérateur
delta. Ce dernier est particulierement motivé par 1'unification de la théorie de la
commande et par des considérations de robustesse numérique lorsque la période
d’échantillonnage est suffisamment petite. On distingue trois parties : Dans la
premiere partie, une synthese sur le développement du concept LTR est présentée
a partir d’une lecture critique de la littérature disponible. Une classe de compensa-
teurs LTR est alors proposée; elle est motivée par des considérations de réduction
de ’erreur de recouvrement. La deuxiéme partie est dédiée a la quantification
des erreurs de modélisation en utilisant la transformée de Fourier discréte. On
détermine d’abord une borne du type circulaire sur I’erreur de modélisation, puis
on montre comment transformer cette borne circulaire en une borne ellipsoidale.
Enfin, on caractérise ’ensemble des modéles paramétriques qui représentent le
comportement d’entrée-sortie du procédé. La troisiéme partie concerne 1’interac-
tion entre l'identification et la commande en vue d’améliorer les performances du
systéeme de commande. Plus précisément, on propose un filtre d’entrée-sortie qui
permet d’orienter I’identification en boucle fermée vers 1’objectif de performance
desiré. Ce filtre est implanté en utilisant une procédure d’affinement itératif. Une
validation expérimentale du systéme de commande résultant a été faite sur un
systeme de transmission élastique. Les avantages ainsi que les limitations des
schémas d’affinement iteratif sont soulignés.

Mots-Clefs : Opérateur delta, Commande LQG avec recouvrement du trans-
fert de boucle, Identification Robuste, Identification de modéles de commande,
Interaction entre I’identification et la commande.
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