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1.1 Contexte du travail : bref état de I'art sur les systemes non linéags

L'analyse ou la synthese de loi de commande pour un systeme dynamigde détstabilité, stabi-
lisation, rejet de perturbation, suivi de référence,...) suppose alapl€ane connaissance de son com-
portement, de I'évolution de ses composants au cours du temps (vieillissearamespdéfauts), de ses
interactions avec I'environnement extérieur (perturbations, entréesrines) ainsi que des contraintes
gu’il subit (saturation de ses organes de contrdle et de mesure, d&iéricou usure de certains com-
posants). Cette connaissance prend la forme d’'un ensemble d’équatidimequations mathématiques
appelé "modéle".

Modéliser judicieusement un systéme consiste a trouver une représestatfa, exploitable et suf-
fisamment précise pour décrire fidélement la réalité, mais peu complexe gfarmettre la synthése
d’une loi de commande.

Nous distinguons ainsi les modéles linéaires et non linéaires. L'étude dertagpe catégorie se base
sur une théorie bien maitrisée. IIs peuvent approximer localement demsgstén linéaires, mais leur
utilisation ne garantit pas la stabilité du systéme dans tout I'espace d’'étatdradeecatégorie regroupe
les systémes qui présentent des comportements complexes qui ne gEs/étre décrits par des équa-
tions différentielles linéaires a coefficients constants. Cette définition, ¢it plette remarque, explique
la complexité et la diversité des systémes non linéaires. En effet, si le mod&ledénést acceptable
dans certains cas, le respect de certaines contraintes pratiquesti@atinystérésis, paramétres variants
dans le temps,..) méne a des systémes bouclés non linéaires. Les travauxfpabkgat de plusieurs
classes de systemes non linéaires.

e Une des classes de systémes non linéaires la plus répandue est cejlstélmes polynomiaux.

lIs sont utilisés pour modéliser le comportement de nombreux processlogyigies, thermiques,
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4 Chapitre 1. Introduction générale

chimigues, économiques,.... Cependant, le systéme associé a cette classelds peod présenter
un comportement chaotique et des trajectoires divergentes en tempshinibdier et Allgéwer

[2006]). Dans ce cas, I'étude de la stabilité de tels systémes peut s'aéieate, le choix de

fonctions de Lyapunov utilisées pour cette étude se révélant difficile.

e Les systémes bilinéaires : ils représentent en particulier la classe daaaysign linéaires affines
par rapport a la commande (Chabetial. [1993],[Banks|[1986], Celikovsky [1993]). Cependant,
les résultats disponibles sur la stabilisation par exemple, sont adaptés lases particuliéres
(stabilisation par feedback de clagdedes systémes plans dans (Bacciotti et Boieri [1991]) et de
systémes de dimension deux dans (Chaledat. [1993])).

e Les systémes a parametres variants dans le temps : les caractéristiquagdgaale ces sys-
temes évoluent au cours du temps en fonction de certains paramétresandghngmbre d’ap-
proches ont été développées pour I'étude de la stabilité et la synthése@teurs robustes pour
ces systémes LPV (Sename et Dugard [2012], Mohammadpour et &5[d@k2]). Ces méthodes
dépendent bien évidement de la nature et du type d'incertitudes et/oamdesgires considérés.

e Les systemes présentés sous forme paramétrique pure : le systéeme rimmdistdeagmenté en un
ensemble de sous-systémes imbriqués sous forme triangulaire stricteeldétiaistabilité de ces
systemes est généralement basée sur la théorie de Lyapunov en utdisaxeimple la technique
du backstepping. A chaque étape de cette technique séquentielle, Hardosis-systeme analysé
est augmenté et la partie non stabilisée lors de I'étape précédente est lsadémiere étape
correspondant au systéme global. L'inconvénient majeur de ces sygstéhimen entendu la forme
restrictive imposée de leur structure.

Les lois de commande pour ces classes de systémes non linéaires semnt somstruites a partir des
concepts de géométrie différentielle. Cette approche a pour objectif laifiatan de la relation entrée-
sortie pour permettre I'utilisation de lois de commande linéaires pouvant étneuvalstsuivant des cri-
teres de stabilité de Lyapunov. Cependant, la mise en oeuvre de ces nséthddeon numeérique reste
difficile, et de ce fait, ces méthodes sont plus particulierement adaptésssystémes d’ordre réduit.
L'étude des systemes non linéaires est ainsi basée sur des outils mathémplitguélaborés que pour
le cas linéaire. Toutefois, la multitude de formes non linéaires existantes iféiaideda mise en place
d’une théorie unique, générale et systématique.

Cette constatation nous ameéne a introduire les modéles de Takagi-Suggn@€s modéles, comme il
sera montré tout au long du manuscrit de these, permettent de représesysteme non linéaire sous
forme d’une interpolation de sous-systémes linéaires, avec la possibiti@dié de nombreux concepts
théoriques de I'automatique linéaire au cas des systémes non linéaires.

1.2 Présentation des modeles T-S

Modéle T-S, modéle flou de Takagi-Sugeno (Takagi et Sugeno![1,986Hele linéaire polytopique
(PLM) (Angelis [2001]), multimodele (Murray-Smith et Johansen [199])modéle affine par mor-
ceaux, sont autant de termes montrant que dans la littérature, plusieuireolegies sensiblement équi-
valentes peuvent définir ce type de modeles. Néanmoins, I'idée princippfmuge sur l'utilisation d’'un
ensemble de sous-modeles de structures simples (fréquemment linéaka)joa sous-modele contri-
bue de maniére variable dans le temps au comportement global du systénoatiiaution de chaque
sous-modéle au modéle global, qui est une combinaison convexe desystgraes, est définie par une
fonction d’activation, en général non linéaire mais vérifiant la propriétéainme convexe.

L'approche T-S permet ainsi de ré-écrire un systéme non linéaireediamiere plus facile a étudier
en le décomposant en unités plus simples et maitrisables. L'intérét de rémieselécomposition du
systeme en utilisant ce type de modéles est que, grace a la propriété de sonvexecl’étude de
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stabilité, la synthése de correcteurs et d’'observateurs qui ont éédrlang étudiés dans le cas linéaire
peuvent s'étendre au cas hon linéaire avec des outils similaires. Onipsiuditer (Tanakaet all [2003],
Tanakaet al. [2007], Tanaka et Wang [2001], Tuahal. [2001],|Kruszewskil[2006], Yoneyamma [2006]
et Guerraet all [2006]) ou I'étude de la stabilité est inspirée des outils utilisés pour les systaréaires.
On peut également citer (Akhenakal. [2007], Pattoret al. [1998] et Marxet al. [2007]) pour leur tra-
vaux portant sur la synthese d’observateurs et la détection de défauts

Les fonctions d’activation dépendent des variables dites de décisiale qrémisse. Ces variables
peuvent étre mesurables (entrées/sortie du systéme) ou non mesugtdties (Systeme,..). Il est im-
portant de noter que la classe des modéles T-S a variables de décisioneswrables est plus large que
celle a variables de décision mesurables. Ceci vient du fait que le mo@&ksfTobtenu généralement
par la transformation en secteurs non linéaires, qui dans la majorité defaitapparaitre une partie
ou la totalité des variables d'état dans les fonctions d’activation. Ce pstiggalement illustré dans les
travaux del(Yoneyama [2008], Bergsten et Palm [2000] et Icledlal [2012]).

Les modéles T-S peuvent étre regroupés en deux familles distinctese: phules modéles T-S a états
couplés ou homogénes, dans le sens ou ils partagent la méme structure etdecapce d’état, et
d’autre part les modéles découplés ou hétérogénes, dans le sens stiideture et leur espace d'état
différent (les sous-modéles possédent chacun un vecteur d'égpieindant).

Pour la premiére famille, la représentation d'un systéme non linéaire saue fde modéle T-S est
obtenue par trois approches largement développées dans la littéradupeerniere est basée sur les
techniques d’identification. Elle est considérée dans le cas ou I'expmessalytique du modele non
linéaire n'est pas disponible et repose sur des techniques d’identificiatilisant des jeux de don-
nées entrées-sorties du systeme réel a identifier, la structure du mocile des fonctions d’activation
étant choisies a priori (Gasso [2000]). La seconde approcheaeno la linéarisation du modéle non
linéaire autour de plusieurs points de fonctionnement. Elle est baséesstactiaiques d’optimisation
afin de minimiser I'erreur quadratique de sortie. Ainsi a chaque zonerm#idanement est affecté un
sous-modele (Akhenak [2004]). La troisieme, celle qui sera utiliséeaktesthése, est la méthode dite
detransformation en secteurs non linéair€ette derniére a été initiée par (Kawametal. [1992]) et
étendue par (Tanaka et Wang [2001] et Maréere [2001]). Elle estddirectement sur la connaissance
analytigue du modeéle non linéaire et contrairement aux deux méthodes cééédgmment qui donnent
une approximation du modéle non linéaire, cette derniére méthode permetpdserune écriture sys-
tématique pour décrire les non-linéarités en tenant compte de I'objectif ddd’'€¢amalyse de stabilité
et synthése de contréleur, d'observateur,...) et fournit un modéleepi®@sentant de maniére exacte le
modéle non linéaire dans un compact de I'espace d’état. Le principe utiiséeesur une transforma-
tion polytopigue convexe des termes non linéaires du systéme dynamiqudex. &lds précisément,
cette méthode consiste a trouagret a, tels queaix(t) < f(x(t),u(t)) < axx(t) oux(t) = f(x(t),u(t))
représente un systéme non linéaire. Notons que lI'approche par sewteulinéaires permet d’associer
une infinité de modeles T-S pour un systéme non linéaire suivant le dégodpa non-linéarités réalise.
La seconde famille de modéles T-S (modéles découplés) |(Filev|[1991klrR008]) introduit une
certaine flexibilité dans I'étape de modélisation dans la mesure ou la dimensiooudesisdeles (leur
nombre d’'états) peut étre adaptée a la complexité du systeme dans chagde fonctionnement. Cette
représentation s’adapte donc particulierement bien a la modélisation teEmegsomplexes présentant
des non-linéarités et des changements de structure engendrés pandeude fonctionnement.

1.3 Contribution et plan du manuscrit

Bien que la structure T-S ait fait et fasse encore I'objet de nombreuauxadans le domaine de
I'estimation, de la commande ou du diagnostic, il subsiste encore une multitudeldérpes ouverts
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concernant ces différents points.

Dans les travaux de thése présentés dans ce manuscrit, nous nossamegie la fagon de représenter
les systémes non linéaires et les non-linéarités qui leur sont associtgat{en et parametres variants
dans le temps) pour traiter aussi bien la commande (stabilisation et poursoitedéée de référence en
présence de contraintes) que I'estimation d'état et le diagnostic de fometi@nt. Ainsi, la contribution
de cette these porte sur trois points essentiels : I'estimation et le diagnostistémeyg non linéaires a
parameétres variant dans le temps (pouvant étre considérés comme défditifs ou multiplicatifs de
systéme, d’actionneurs et de capteurs) et la commande (synthéseeedonchande stabilisante en pré-
sence de saturation affectant les actionneurs et de commandes poursaitgode référence, y compris
en présence de défauts de capteurs). Ces différents points sotésba se basant sur la structure T-S
et I'approche polytopique.

La premiére partie de la thése est consacrée a I'estimation d’état et anstiagie fonctionnement.

e Le chapitre 2 de ce mémoire présente les principaux outils ainsi que les tekgtplus couramment
utilisés pour I'analyse des modéles de Takagi-Sugeno. Leurs struatnsesjue la fagcon de les obtenir
par I'approche de type secteurs non linéaires sont également pessenté

e Le chapitre 3 traite du probléme d’'estimation simultanée de I'état et des parardéfesystemes
non linéaires a paramétres variant dans le temps. Une nouvelle apptdsiaatia transformation en
secteurs non linéaires permet de ré-écrire le systéme sous forme pakgt@pigprenant en compte la
présence de paramétres variant dans le temps. Cette forme polytopignswest utile pour la synthése
d’observateur assurant I'estimation simultanée de I'état et des paramétsgsteme en transformant le
modéele original sous forme de modéle T-S a variables de décision non nlesulzes gains d'obser-
vateur sont obtenus en résolvant un probléme d’optimisation sous coegraimégalités matricielles
linéaires (LMIs). Une application au diagnostic est également consiééréemparant les valeurs des
parametres estimés en ligne avec leurs valeurs nominales, en mode nonndé&ik@nce de pannes),
supposées connues.

Afin d'illustrer I'efficacité de I'approche proposée, des applicationrsusumodele simplifié de station
d’épuration et sur des données issues du benchmark du progranopéeuiCost 624 sont proposées.
La deuxieme partie de la these porte sur 'aspect commande saturée deesy3t&. En effet, des
contraintes physiques, technologiques ou imposées par des consiggeudté se traduisent générale-
ment par des limitations sur les entrées, les états ou les sorties du systeémusamnaturellement a
prendre en compte les saturations de ces variables et I'analyse de leendaf]

e Ainsi, le chapitre 4 traite de la commande sous contrainte de saturation, ceireétant représen-
tée sous forme de modéle T-S et intégrée au modéle du systéme. La syritimeskidde commande
assurant la stabilité du systéme bouclé, en prenant en compte les limites dé@akst proposée. Plu-
sieurs lois de commande sont considérées, d’abord un retour d'étdegsystemes linéaires, puis une
extension aux systémes non linéaires et non linéaires incertains. La companiktour de sortie est
également considérée avec I'approche descripteur pour relaxen@ions a vérifier par les gains de la
loi de commande. Afin d'illustrer les résultats, un exemple de stabilisation tiariat-pendule soumis
a des saturations de commande est traité.

e Le chapitre 5 traite de la poursuite de modéle de référence. La contribuirmipale de ce chapitre
est la mise en évidence des conditions structurelles de poursuite pour léemaodn linéaires sous
forme T-S. En particulier, une généralisation des conditions d’Erzbergi@lement établies dans le cas
linéaire est proposée. L'accent est mis sur les différents critérelsaibe @de commande en fonction des
buts recherchés (poursuite parfaite, approchée, commande prédicsaturée).

e Enfin, le dernier chapitre résume les différents résultats obtenus tout@udéocette thése en mettant
I'accent sur différentes suites possibles aux travaux présentéselamsmoire.
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2.1 Introduction

Ce chapitre est consacré a la présentation de résultats fondamentzunt por la stabilité, I'estima-

tion et la commande des systémes T-S.

Dans la premiére partie de ce chapitre nous nous intéressons a la nggiéser-S des systemes non
linéaires ainsi qu’a la transformation par secteurs non linéaires qui pdiofstenir de maniere systéma-
tigue un modéle T-S a partir d’un systéme non linéaire. Ensuite, nous raggeprincipaux résultats
portant sur la stabilité, la synthése d’observateurs (a variables dédénissurables et non mesurables)
ainsi que la commande PDC (Parallel Distributed Compensation) par retetat dtatique et de sortie
statique ou dynamique. Les avantages de I'approche descripteugstemnént mis en évidence.

9
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2.2 Représentation T-S des systemes non linéaires

Comme il a été mentionné dans le chapitre précédent, les modéles T-S pewwergfupés en
deux familles distinctes ayant les structures indiquées par les figured22l et

Modéles T-S couplés Modéles T-S découplés
L'état globalx couple tous les états par le Chaque sous-modeéle posséde un espage
mélange des équations dynamiques des d’état propre dans lequel il évolue
sous-modeles indépendamment
: d Xi(t) =AXx(t)+Bju(t)
X(t) = Hi(&(t))(AX(t) +Biult))
5" | %) =Gt
t) = m(&()Cix(t ) =Y m&)yt
y(t) i;ul( (t))Cix(t) y(t) i;u.(f)y.()
l“l

Figure 2.2 — Modeéles T-S découplés
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Dans la suite du manuscrit, nous nous intéresserons a la forme T-S cagitégamille étant la plus
largement étudiée dans la communauté scientifique puisqu’elle est facileéaeritiedde maniere systé-
matique, sans aucune perte d'information en utilisant la transformationgieusgnon linéaires a partir
de I'expression analytique du systéme non linéaire dynamique.

Les modéles découplés, sont surtout intéressants pour l'identificatites adimensions différentes des
sous-modeles peuvent éviter une sur-parameétrisation dans certaiessiedonctionnement (Orjueta al.
[2013]). Néanmoins, les travaux présentés dans ce mémoire ne caemicpas I'identification et, pour
la commande et I'estimation, un modéle découplé peut facilement s'écrirdastarsne d’'un modéle
couplé (en concaténant les états locgQ)ix

2.3 Transformation par secteurs non linéaires

On détaille ici une méthode permettant de ré-écrire des non-linéarité es@mds forme polytopique
et ainsi de transformer un grand nombre de systémes non linéaires@&maysS.

Soit le modéle non linéaire :
{3 = Ty 2.1)
y(t) g(x(t),u(t)) '
avecx(t) € R™ I'état du systémey(t) € R™ la commande ef(t) € R™ la sortie.
Par simple factorisation, le systénme {2.1) est ré-écrit sous la forme gR&ssilivante :

{1 = MONO+sOM 22)
y(t) = C((t))x(t)+D(&(t))ult) '
Soitk le nombre de fonctions non linéaires présentes dans le systéme (2.2pnCsrfs apparaissent
dans les matrices d’éta((.), B(.), C(.) etD(.); elles dépendent généralement de I'é&at de la com-
mandeu et sont notéeé;(t), i =1,...,k. Supposons qu'’il existe un compdattes variableg (t) ou les
non-linéarités sont bornées, dans ce cagjlegrifient :

&i(t) € [&i2,&ial,i=1,... .k (2.3)
Les non-linéarités; (t) peuvent se ré-écrire de la maniére suivante :
&) =FRa(&) &1+ FR2(&t) &2 (2.4)
ou
&i1 = mx.?}x{fi t)}
Gz = min{&(t)}
: _ &) —die (2.5)
FI71(EI (t)) - EEivl _EE'(;[Z)
: 61—
| Aal&l) = &1—&i2

Les fonctions d'activation; (& (t)) sont obtenues a partir des fonctidag(&i(t)) etF 2(&i(t)) par:

2k
pi(€ () = _[lFi,a; (&i(1) (2.6)

Le nombre de sous-modéles est égalf d 2s indiceso{(j =1,...,2¢eti = 1,...,k) sont égaux & 1 ou
a 2 etindiquent quelle partition du sous-modg(E; 1 ou F.,g_) est utilisée pour définir le sous-modgle
La relation entre le numéro du sous-modét les indicess! est donnée par I'équation suivante :

i=2"1gt 42" 202 4. 4+ 200" — (214224 .. 4 27Y (2.7)
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Les matrices\, B, C; etD; sont obtenues en remplaca(t) pekﬂ.g} dansA(& (1)), B(&(t)),C(&(t)) et
D(&(t)) dans[(2.2). On obtient ainsi le systeme T-S suivant :

Xt) = 5 m(EM) (Axt) +Bu))
i=1 (2.8)

YO = 3 H(E®)CX(O)+ D)
Remarque 1. Il est important de souligner que I'écriture polytopique issue d’uneésentation LPV
peut généralement s’écrire de maniére équivalente, au moins suompact de I'espace d’'état, sous
forme T-S. Inversement, un systeme T-S peut également étre ve cornsystéme LPV.
En effet, si les paramétres varient dans un ensemble compact, ilssbfgode maniére directe et systé-
matique (comme il est démontré dans le chapitre 3), de ré-écrire cdslesosous forme T-S. Cette idée
est exploitée dans le chapitre 3 (estimation paramétrique) et y est largetétillée.

2.4 Stabilité des systemes T-S

Considérons le systéme variant dans le temps
X(t) = A(t)x(t) (2.9)

ce systeme est asymptotiquement stable (stabilité quadratique), s'il existeatinee de Lyapunow
symétrique positivé® = PT > 0 telle que la fonction de Lyapunov candidate

V(x(t)) =x" (t)Px(t) >0 (2.10)

est positive, nulle et = 0 et décroissante dans le temps. Le méme raisonnement est appliqué pour le
systeme non linéaire représenté par le modele T-S autonome suivant :

n
)= 3 HEAXO (2.11)
1=
avec les fonctions d’activatiog (& (t)) vérifiant la propriété de somme conveke (B.2) :

3 H(ED) -1
O<w(EM) <1, i=1.. .n

Lemme 1. (Tanaka et Wang [2001]) Le systérhe (2.11) est quadratiquemdné std existe une matrice
P symétrique positive P PT > 0 € R™*™ telle que les conditions suivantes soient vérifiées petr i
1...,n:

ATP+PA <0 (2.12)

Démonstration. La démonstration s’appuie sur le choix d’une fonction de LyapunovidatelV(x(t)) =
xT (1)Px(t) ol P=PT > 0 € R™*™, La propriété de somme convexe des fonctions d’activation permet
d’obtenir les n inégalités matricielles (LMIs) a résoudre simultanément.

Un enjeu scientifigue important a I’heure actuelle est la relaxation des caorddim stabilité. Dif-
férentes approches sont possibles, on peut ainsi citer les travd@®aldect Arino[2007]) ou plusieurs
termes dan¥ (x) sont fractionnés en utilisant la propriété de somme convexe ou bien utiliséorniz
tions de Lyapunov plus complexes comme dans (Taeraké [2003], Kruszewskil[2006]), etc.
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2.5 Observabilité des modeles T-S

Etudier I'observabilité d’un systéme consiste a établir les conditions sousléss)l'état du systeme
peut étre reconstruit a partir des entrées et des sorties mesurées.
Pour les systemes non linéaires [2.1), le probléme d’observabilité, lié rtoaveoncept d’indiscerna-
bilité, a largement été étudié et le lecteur intéressé pourra se référevauxtpésentés dans (Besancon
[2007], Fossard et Normand-Cyrot [1993] et Diop et Fliess [1Ppaj exemple.
Pour les modéles T-S, une condition nécessaire d'observabilité pedtodtnée par la contrainte d’ob-
servabilité des modeles locaux, i.e. de chaque f&ir&;) des sous-modeéles du systéme, ou au moins
leur détectabilité (Ichalal [2009], Kamidi [2000], Angelis [2001]).

Remarque 2. Une condition nécessaire de commandabilité des modéles T-S se dédaihidee duale
a la condition d’observabilité (i.e. commandabilité des des modeéles locaux).

2.6 Synthése d’observateurs

Considérons le modéle T-S donné par I'équation suivante :

X(t) = _iUi(E(t))(Aix(t) +Biu(t)) (2.13)
y(t) = Cx(t)

L'observateur le plus commun pour ce type de systémes consiste en ungi@x{&S de I'observateur
de Luenberger (Luenberger [1971]). Il est défini par les égnatuivantes :

i) = 5 w(E0) AR+ Bty + L) -510) 014
§(t) = CK(t)

avecx(t) eté(t) qui représentent respectivement I'estimé de I'gttt et des variables de décisidtit).

Les gaind,; de I'observateur sont déterminés afin que I'estimé de Bétaténde asymptotiquement vers
I'état x(t). Il faut donc assurer la stabilité du systeme générant I'erreur d’estime(tip= x(t) — X(t).

On rappelle que les fonctions d’activatipr( & (t)) du modele T-S[(2.13) vérifient la propriété de somme
convexe et dépendent des variables dites de décision ou de prétiss€es variables peuvent étre
mesurables (entrées/sortie du systéme) ou non mesurables (état du systées important de noter
gue la classe des modéles T-S a variables de décisions non mesuraplies lesge que celle a variables
de décision mesurables du fait qu’une partie ou la totalité des variablesap@i@rait dans les fonctions

L. Dans ce qui suit, les deux cas sont présentés pour la syntheserdatbsirs.

2.6.1 \Variables de décision mesurables (VDM)

Dans le cas de variables de décision mesurables, la synthése d'obsensgappuie sur la dispo-
nibilité des variables de décision. Par conséquent, le systeme et somabbsepartagent les mémes
fonctions d’activation. Ceci présente comme avantage la possibilité deisactoes derniéres lors de
I'étude de la dynamique de I'erreur d’estimation d’état définiegigr= x(t) — X(t). Nous avons ainsi :

6) = 3 WED)A L)) (215)

Une simple analyse de stabilité du systeme (2.15) permet de trouver lesLga@cherchés, et qui
peuvent étre donnés, par exemple, par le théoréme suivant :
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Lemme 2. (Pattonet al.[1998)]). L'erreur d’estimation d’état converge asymptotiquemesrs\zéro s'il
existe une matrice P, R PT > 0 € R™*™ et des matrices & R™*™M telles que les conditions suivantes
soient satisfaites pours 1,...,n

PA+ATP-KC-C'K' <0 (2.16)
Les gains de I'observateur sont obtenus par I'’équation suivante :
Li = PK; (2.17)
Dans le cas ou la sortie dépend d’'une seule ma€@i¢2.13), Ies mémes relaxations qu’en analyse
de stabilité peuvent étre faites. Pour une sortie polytopig(i¢ £ Zlu. )Cix(1)), le conservatisme

de I'étude de stabilité d’'un systéme défini par une double somme peut eume(r'ﬁdanet all [2001]),
(Sala et Arinol|[2007]).

2.6.2 \Variables de décision non mesurables (VDNM)

L'étude des systémes a variables de décision non mesurables estupeplusoréaliste et fait I'objet
d’'un intérét grandissant de la part des chercheurs ces dernigréssa Cela peut s’expliquer du fait que
cette classe de modéles T-S est plus large que celle a variables de décminabies. En effet, le modéle
T-S obtenu par la transformation en secteurs non linéaires fait appadaiti®la majorité des cas, une
partie ou la totalité des variables d'état dans les fonctions d’activatiomsbghe ces variables d’état ne
sont pas toutes accessibles. On peut ainsi citer les travaux suivaatstisor le sujet (Yoneyama [2008],
Bergsten et Palm [2000] et Ichalet al. [2012]).

La présence de variables de décision non mesurables empéche dséoptement la dynamique de
I'erreur d’estimation d’'état. Une des solutions proposées consiste Giré-ke systeme T-S a VDNM
sous forme d’'un systeme T-S incertain ou les incertitudes sont bornéggalins de I'observateur sont
alors déterminés de maniére a assurer la stabilité du systéme généramt larséimation d’'état, tout en
assurant une atténuatiadly du transfert de I'influence des incertitudes vers I'erreur d’estimatiétat!’
A cet effet, 'équation d’évolution de I'état est ré-écrite sous la forme :

n

()= 3 (HEO)AXO +Bu) + (1(E 1) - wEO) (AXD +Buv)) 218

En utilisant les définition$(2.14) éf(2]18), la dynamique de I'erreur d’esitoma’état est ainsi donnée
par :

21”' )(A — LiIC)e(t) + AA()X(t) + AB(t)u(t) (2.19)

OUAA(t) etAB(t) jouent le role d'incertitudes et sont définies comme suit :

aw) = 3 (lE0) - uEw) A

= “ZH‘ZA“)EA (2.20)
aB(t) = 3 (w(E®) - k(E))e

— Bg(t)Es

e A=A ... Ay ], Zalt) =diagdi(t)ln,,. .., (t)ln,),
B=[B ... BnJ,zB(t):diag(al(t)lnm...,@(t)lnu), (2.21)

Ea=[ln - InJ Ez=[ln - InJ s 3(t) = ki(E() — (£ (1))
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Les gains de I'observateur sont ainsi donnés par le théoréme suivant

Théoréme 1. (Ichalal et al.[2010]) Le systemd (2.19) est stable et le gdindu transfert de la paire
u(t),x(t) vers l'erreur d’estimation est borné pay, s'il existe deux matrices symétriques et définies
positives P R™*™ et B € R™*™ des matrices Ke R™*™M et des scalaires positif¥;, A, ety tels que

les LMIs suivantes soient vérifiées pour+ 1,...,n

S(P]_Ai — KiC) + |nx 0 0 P A P.B
* S(PA)) +)\1E;EA P.B; 0 0
% * ~Vln, +A2EgEg 0 0 |ko (2.22)
* * * . 0
* * * 0 Al

Les gains de I'observateur et le taux d’atténuatiodu transfert des incertitudes vers I'erreur d’estima-
tion sont donnés par :

Li = P K (2.23)

Y=+ (2.24)

2.7 Stabilisation des modeles T-S

La stratégie de commande la plus répandue pour la stabilisation des systanle®aives sous
forme de modéles T-S est la commande PDC (Compensation Paralléle Distiauétel Distributed
Compensation). Introduite dans (Waeigal. [1996] et Tanakat al. [1998]), cette loi de commande dé-
pend des mémes fonctions d’activation que celles utilisées dans le modeéleriEi8é&é. La synthese
peut se faire par retour d’état classique (a condition que tous les éixts s@surables ou estimables),
par retour d’état a base d’observateurs, ou bien par retour de @atiigue ou dynamique). L'approche
descripteur est également considérée afin de réduire le nombre deéactnd satisfaire mais aussi pour
supprimer certains couplages entre les gains de commande et les matricggpdady, principales
sources de conservatisme.

2.7.1 Stabilisation par retour d’état
Stabilisation par retour d'état classique

Pour le modeéle T-S :

Zlu. t)+Biu(t)) (2.25)

la loi de commande PDC par retour d’'état est donnée par I'expressiamti:
n
— > Hi(E)Kjx(t) (2.26)
=1

Le systeme muni de sa commande se ré-écrit ainsi sous la forme suivante :

=}

=3, 3 WEHEO) (A B XY @.27)
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En considérant la fonction de Lyapundyx(t)) = x' (t)Px(t), la stabilité du systtmé& (227) est assurée
s'il existe une matrice symétrique définie positRiec R™*™ et des matrice® € R™*™ telles que les
LMIs suivantes soient vérifiées poulj = 1,...,n (Tanaka et Wang [2001]) :

PAT +AP —RBl —BRj <0 i,j=1,...,n (2.28)
Les gainK; du contréleur sont alors donneés par :

Ki=P'R; avec P=P! (2.29)

Stabilisation de systemes T-S & VDM par retour d’état a base d'oleyvateurs

Dans le cas ou une partie ou la totalité des états du systéme (2.25) n’estguestdés une solution
consiste a considérer une commande a base d'observateur. Cette carastatbrs choisie pour les
systemes T-S a VDM sous la forme suivante :

Ut = 3 i (EDKR) (2.30)
J; j j
ou la dynamique de I'observateur s’explicite :
{ i) = 5 WED) AR+ BUY-+ LYY —5(0) o)
y(t) = C(t)

En combinant I'équation de comman@e(2.30) et celle de I'observateu) (BoBien définissant I'erreur
d’estimatione(t) = x(t) — X(t), les équations suivantes sont obtenues :

)= 55 W(EQDE) (A~ B0 + BKe()
STt (2.32)
o)=Y Y HEDED) (A —LC))elt)

Le systéeme a état augmenité (2.33) est alors déduit :
W = 5 S WEOED)GRO

i? Jil N Gi 4G (2.33)

= 3 3 HEHED)Gx() +2_zlzu«f(t))u;(f(t))%xam

i=1j= i=1]>i

_ (X)) 5 _( A-BK;  BK;
el = ( e(t) > 251 = ( 0 A-LG (239
En considérant la fonction de Lyapundyxa(t)) = xJ (t)Pxa(t), la stabilité du systéme augmeriié (2.33)
est assurée si les conditions suivantes sont vérifiées pjoarl, ..., n (Tanaka et Wang [2001]) :

avec

Gi-li- P+ PG; < 0

(GJ+GJ)TP+F,<GJ+GJ> <0 j>i (2.35)
2 2 ’

Les gainK; du contréleur et; de I'observateur sont alors donnés par les BMIs (inégalités matricielles
bilinéaires)[(2.3b). L'approche descripteur, présentde en 2.7 idgpele linéariser ces BMIs.
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Stabilisation de systémes T-S a VDNM par retour d’état a base d'obervateurs

Dans le cas des systémes non linéaires sous forme de modéles T-S a VDédkinteande PDC par
retour d’'état ainsi que la dynamique de I'observateur sont alors dsrpar les équations suivantes :

X(t) = ” 1 (& (1) (AR() + Biu(t) + Li(y(t) — 9(1))) (2.36)

La dynamique de I'erreur d’estimation d’état est régie par I'équation :

&0=3 3 3 uEOmEOMED) 237
((A = Aj = (Bi = Bj)Ki+ Lj(Cc— Ci))xX(t) + (Aj — LjCc+ (Bi — Bj)Ki)e(t))
Le systeme d'état augmenié (2.38) est alors déduit :
WO = 3 iknlums(t»uj<é<t>>uk<é<t>>eukxa<t>
I=1|=1K=
= | zlui<f<t)>uj(2(t>>u;<é<t>>emxa<t> (2.38)
i=1]j=
123 3 w(E@)m E)mE0) KT H )
i=1j<
avec 0 A_BK. BK
Xt o i —Bikk  BiKg
- (2 Yo (A 3

ik = (A—A)—(Bi—BjKc+L;j(C—C)
fk = A~ LGt (Bi—Bj)Ky
En considérant la fonction de Lyapungyx,(t)) = X! (t)Pxa(t), la stabilité du systéme augmeriié (2.38)
est assurée si les conditions suivantes sont vérifiées pokr= 1, ..., n (Tanaka et Wang [2001]) :
GI-I]- P+ PG < 0

<ij+ij> p+p<Gu‘k+GikJ> < 0 i<k (2.40)
2 2 ) )

Les gainsKy du contrbleur et j de I'observateur sont alors obtenus en linéarisant les BMls (inégali-
tés matricielles bilinéaires) (2.40) par simple changement de variables et coemplde Schur ou en
utilisant I'approche descripteur.

Stabilisation par retour d’état des systémes incertains

En pratique, il existe plusieurs sources d'incertitude affectant les mgstghysiques; celles-ci
doivent étre prises en compte lors de la modélisation. Ces incertitudespétrecdues a une connais-
sance imparfaite des valeurs numériques des parameétres du systémapardgsnations de modéli-
sation, & la présence de perturbations exogéenes ou endogénes,yasetece de certains phénomeénes
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dynamiques rapides négligés. Tous ces phénoménes induisent yregfmstconsidérable entre le com-
portement réel d’'un systéme et celui obtenu par simulation de son modeaied’'&¥iter ces écarts, ou
d’en minimiser les effets, des techniques de commande robuste ont été misesax(Henrion [1999],
Daafouz [1997], Zhoet all [1996]). Nous nous intéressons dans ce qui suit a la stabilisationtpar re
d’'état des systémes non linéaires incertains représentés sous formdéle m8.

Considérons le modéle suivant :

X(t) = iui(f(t))((Ai +OA))X() + (B +AB(H)u(t)) (2.41)

ou les incertitudeda(t), Ag(t) qui affectent les matrices d’état sont communes a tous les sous-systémes
et sont structurées sous la forme :

AA(t) = AZA(t)Ea (2.42)
AB(t) = BZp(t)Ep (2.43)
les variationga(t) etZg(t) étant inconnues mais bornées :

SA(DZA) <1, Vit (2.44)

SE(t)Zp(t) <I, Vit (2.45)

Considérons la loi de commande pour assurer le recalage a l'origingtatediésysteme (2.41) :
n
u(t) =— > pi(&t)Kx(t) (2.46)
=1

ou les gaink; € R ™ sont a déterminer.
En reportant((2.46) dans (Z]41), nous obtenons :

n n

X(t) = Zl Zlui(f(t))uj (§()) (A = BiKj +AA() — AB(HK;)x(t) (2.47)
I=1]=

Afin d’analyser la stabilité de I'étaq(t), considérons la fonction de Lyapunov suivante :
V(x(t)) = xT (t)Px(t) (2.48)

ouP € R" est une matrice symétrique définie positive.
Pour assurer la stabilité de (2147), les conditions a satisfaire sont lesmsv

S(APL—BiR;) + AaAAT +2gBBT PE{ RIES
* Al 0 | <0, j=1...,n (2.49)
* * —AB|

avecP; = P~1, Aa, A des scalaires positifs 8(AP, — BiR;) = AP — BiRj + PLAT — RjTBiT. Les gains
du contréleuK; (2.46) sont donnés par :
Kj=RjP ! (2.50)

pouri, j=1,....n.
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2.7.2 Stabilisation par retour de sortie

Dans cette section, nous nous intéressons a la commande par retouti@etatigue ou dyna-
mique. Un controleur dynamique permet notamment d’améliorer les perfoemancboucle fermée
d’un systéme dynamique et a souvent été utilisé dans le cadre de la commianste i(Liet al. [2000],
Yoneyameet al. [2001],/ Yoneyama [2006]). Un contrOleur statique s’avére particeigmt intéressant
dans le cadre d'applications nécessitant un faible co(t de calcul yisgutrairement aux lois de com-
mande a base d'observateurs ou par retour de sortie dynamique,cepton ne nécessite pas la ré-
solution d’équations différentielles en ligne (Chaatliall [2002],\Huang et Nguang [2006]). Notons ce-
pendant qu’'une loi de commande par retour de sortie fait apparaitsesdarexpression de nombreux
termes croisées (couplage entrées-sorties) et conduit donc a dktsorsnde stabilisation LMI qui sont
assez conservatives (Bouarar [2009]).

Dans cette section, I'accent est également mis sur les modéles descmatelirgaires sous forme T-S.
En effet, cette représentation appliquée a la synthése de la commandéecaristsoduire une dyna-
mique virtuelle sur I'entrée et la sortie et se base sur une réécriture turgysn boucle fermée sous
la forme d’'un modéle descripteur facilitant le calcul de la dérivée de latifomcandidate de Lyapu-
nov. Cette approche permet non seulement de réduire le nombre de Lisdsudre, mais également
de supprimer certains couplages entre les gains de commande et les matligapwhov, principales
sources de conservatisme (lghall [1999], Taniguchiet all [2001],/Gueltoret al. [2009], Tanakaet al.
[2007] et Gueltoret al. [2009]). Ainsi, dans ce qui suit, nous proposons la formulation deitiond
de stabilisation de systémes non linéaires, sous forme de modéles T-Sopadesortie (statique et
dynamique) basée sur I'approche descripteur.

Stabilisation par retour de sortie statique

Soit le systeme T-S suivant :

21“] X(t) +Biu(t))
21“] X(t) +Diu(t))

(2.51)

Afin d’assurer la stabilisation du systenie (2.51), considérons la commandetpur de sortie statique

donnée par :
u(t) = > k(& (t)Kjy(t) (2.52)
J; i j

En se basant sur I'approche descripteur et en introduisant unengtyerevirtuelle sur I'entrée et la sortie
du systéme, nous pouvons écrire :

o.u(t) = 21“' ))Kiy(t) —u(t)
oy(t) = 21“' (t) +Diu(t)) —y(t)

(2.53)

L'état augmentéa(t) = ( X" (t) u'(t) y'(t) )T obtenu a partir des équatiofis (2.51) et (2.53) est régi

par la dynamique :
n

Efalt) = 3 H(E (D) Apa) (2.54)
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l,, 0 O A B 0
E= 0 G, O |, A= 0 —lp, K (2.55)
0O 0 O, G D —In

Considérons maintenant la fonction de Lyapunov

avec

V(t) = x;(t)ETan(t) (2.56)
avec la condition
ETP=P'E>0 (2.57)

Un des choix possibles pour la matriBeassurant la conditior (2.67) est de la prendre sous forme
bloc diagonaleP = diag(Py, P>, P3) avecP, = P > 0 etP,,P; > 0. Dans ce ca¥/(t) est une fonction
quadratique en I'état du systéme, en efiétt) = x" (t)Pix(t). La dérivée par rapport au temps de la
fonction de LyapunoV(2.56) s’explicite :

Zlh )((ADTP+PT A8)xq(t) (2.58)

Afin d’'assurer la stabilité du systénie (2.54), la condition a satisfairé @t 0. Ainsi tenant compte
de [2.55) et[(2.58), les LMIs a résoudre par rappd?t,a», P; etR;, i = 1,...,nsont les suivantes :

ATP+PA P C'Py
% -P,—P] R-+D/P 0 (2.59)
* * —P;— P;-
Les gains du retour de sortie sont ainsi donnés par :
Ki=(P) 'R (2.60)

Stabilisation par retour de sortie dynamique

Afin de stabiliser le systéme non linéaire TES(2.51), considérons mainter@rmmande par retour
de sortie dynamique suivante :

X(t) = Zlh (t) +Bfy())
ut) = Zlh(f(t))(c Xe(t) + Diy(t))

(2.61)

ou x°(t)R" est I'état du correcteur et ou les matricdsBf, C® et Df du contrbleur, de dimensions ap-
propriées, sont déterminées pour assurer la stabilité du systéme augéfenté-diessous.

Xa(t) = ( XT(t) xT(t) uT() y'(t))"

Comme précédemment, en utilisant I'approche descripteur, a partir detioégudu systemd (2.51) et
de celles du contrbleur dynamiqlie (2.61), nous avons :

E(t) = _ihi(f(t))«‘lf’xa(t) (2.62)
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oUE et A% s’explicitent :

| 0 0O A0 B O
SIS SIFN
0 00O G 0 Db -l
Soit la fonction de Lyapunov suivante :
V(t) = x! (H)ETPxq(t) (2.64)
vérifiant les conditions de symétrie et de positivité :
ETP=P'E>0 (2.65)

En fonction des définition§ (2.62) et des contrainites {2.65), la md&rast choisie sous la forme :

Pp 0O O O
0O P2 0 O

P= 0 0 Py 0 (2.66)
Par Pi2 Paz Pag
avec
Piy =P, >0, Py = PJ, > 0, Pasinversible (2.67)
La dérivée par rapport au temps de la fonction de Lyapunov est adoreeé par :
Zh )(AHTP 4 PTAY)xq (1) (2.68)

Pour assurer la stabilité dEZlGZ) il sufflt de garantlr linégalité) < 0. Les LMIs & résoudre par
=¢C

rapport aP11, Poo, Ps3, Pa, - .. P44,A. B; ,Q etD. pouri =1,...,nsont les suivantes :

M CTP  PB +CTP43+P1D CTP44 P41

(A)T+A" (€T +PED, B P,
. . M3 o +D,TP44 o <0 (2.69)
* * * —Py,— PL
avec :
1= ATPy1 + PLA +CT Pag + PG
(2.70)
M33 = —Ps3— Pj;+ P}3Di + D Py3
pouri=1,...,n
Les gains du contrbleur sont ainsi donnés par :
_1nC —15C
{ A = PyA . B = Py,Bi . 2.71)
C* = (P'G" Df = (Piy~'Di

Remarque 3. Relation entre la stabilisation par retour d’état & base d'observateurstabaisation par
retour de sortie dynamique il est important de noter que la commande par retour d’état obserté es
un cas particulier de la commande par retour de sortie dynamique. En siffeon considere le premier
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cas de figure, nous rappelons que I'observateur et la commanddgoas mono-modéle (linéaire) sont
donnés par les équations :

t) = CX(t) (2.72)

ce qui revient a écrire : .
{ X(t) = (A—BK—-LC)X(t) + Ly(t) (2.73)

u(t) = —KX(t)

ce qui correspond bien & I'équation du contrdleur par retour de sortinagnique pour xt) = X(t),
A®=A—-BK-LC, B°=L, C°= —K et DF = 0. Cette remarque peut facilement étre transposée pour la
stabilisation non linéaire T-S.

2.8 Conclusion

Dans ce chapitre, les concepts de base relatifs aux modéles T-S aimEgjoenditions suffisantes
de stabilité ont été présentés. Ces derniéres se basent sur la théoyapdady et sont écrites sous la
forme de LMI afin d’étre résolues pas les outils classiques de I'optimisatimreze. Nous avons ensuite
présenté des méthodes de synthese d'observateurs pour les thft@®de figure (VDM et VDNM) ainsi
que des contrbleurs assurant la stabilisation des systémes non linéagésrste de modéles T-S. Des
commandes statiques et dynamiques, par retour d’état et de sortie oétzéilées. L'accent a également
été mis sur le lien entre la stabilisation par retour d’état a base d'obsewvatdaistabilisation par retour
de sortie dynamique.



Estimation et diagnostic de systemes non linéaires a
parametres variants dans le temps

Sommaire

3.1 Introduction

Dans ce chapitre, nous proposons une nouvelle approche badéeécriture polytopique et la
transformation par secteurs non linéaires du comportement de paranarieedsvdans le temps. Le
but recherché est la synthése d'un observateur assurant I'estiraatioltanée de I'état et des variations
paramétriques du systéme en transformant le modele original & paraméaets\wwous forme de modéle
de Takagi-Sugeno (T-S) a variables de décision non mesurablesainssig |'observateur sont obtenus
en résolvant un probleme d’optimisation exprimé sous forme d’'inégalités migsdiaéaires.
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3.1.1 Défauts, pannes et diagnostic

Un systéme physique est souvent soumis a des perturbations, nonrd@ettaesurables, qui ont
pour origine des phénomeénes extérieurs dds a I'environnement othéeerpenes internes liés a des
modifications du systéme (vieillissement des composants par exemple). Gebat@ns ont des effets
néfastes sur le comportement du systeme et peuvent étre a I'origine diysfonctionnement. Pour
garantir, d’'une part, la sécurité d’'un procédé et de son environreshetiautre part, le respect de la
mission qui lui a été confiée, il faut donc connaitre a chaque instant ktdgopecisément possible son
état de fonctionnement. En particulier, on doit étre capable de dire sidtidanement est normal ou
si un dysfonctionnement est apparu. Aussi, il est intéressant d@ttomnla nature de ce dysfonctionne-
ment (panne de capteurs, d’actionneurs, défauts de transmissiaorifiation, etc.) ; c’est I'objectif du
diagnostic.

Un défaut est un événement qui agit sur un systéme, il peut chaegerapriétés et modifier sa dy-
namigue conduisant a une dégradation des performances du pramédésen instabilité| (Isermann
[1997]). Les défauts proviennent essentiellement des actionneifesli@hce au niveau de la partie opé-
rative conduisant a la perte d’'une action de commande sur le systémegpdesrs (I'information récu-
pérée ne correspond pas a la valeur de la grandeur physique a rjesudel procéde lui-méme (défauts
systeme qui refletent un changement dans les paramétres du systémiinceiigun changement du
comportement dynamique de ce dernier) (Staroswiecki et Gehinl[2Bl2itkeet al. [2003]).

Les défauts sont également classés en défauts additifs et défauts mtifspliees premiers représentés
par des signaux externes et non par des changements dans les matsystethe sont plus faciles a
traiter, d’'ou I'idée de transformer des défauts multiplicatifs sous forme additins la plupart des tra-
vaux sur le sujet (Nourat all [2000],/Rodrigues [2005]).

Les problemes associés a I'amélioration des performances des systenmg;, efficacité, fiabilité et
sécurité, nécessitent la mise en place de systémes de surveillance endstitigoerformants et précis.
Différents travaux sur le sujet peuvent étre cités comme référencekéaal. [2003],[Maquin et Ragot
[2000], [Chen et Patton [1999], Ragettal. [1990]). Deux catégories d'approches pour le diagnostic
peuvent étre répertoriées, celles basées sur les signaux et cefies basles modeles. Les premieres
détectent les défauts en testant des propriétés spécifiques (contetmalspar exemple) de différents
signaux de mesure des entrées-sorties du systeme. La secondeieatégproches est basée sur 'uti-
lisation d’'un modéle mathématique. Ces méthodes s’appuient sur la compataisomportement ob-
servé et du comportement attendu (prédit par un modéle) du systéeme gEllggséralement constituées
de deux étapes : la génération des résidus et leur évaluation grace/stémesde décision (Isermann
[2006],.Chen et Patton [1999], Ichalket al. [2009b]). Le role de ce systéme de décision est de détermi-
ner si I'évolution des résidus est significative pour conclure de I'vetwwe d’'un défaut. Si la détection
de l'occurrence d'un défaut est en général assez aisée, archeydes taches de localisation (isolation)
et d’évaluation (amplitude et variation) sont beaucoup plus délicates.

La technique la plus répandue pour la localisation de défauts est celedadés bancs d’observateurs.
En effet, une analyse des résidus issus de ces observateurs Goupkéogique de décision (table des
signatures), connue sous le nomaumn matchindGertler [1988], Gertler [1991], Gertler [1998]),
permet de localiser les défauts (Ding [2008], Isermann [2006]). Paaluation des défauts, plusieurs
approches peuvent étre citées, dont celles basées sur les ohgsraatatrées-inconnues ou sur l'esti-
mation paramétrique.

Les observateurs a entrées inconnues sont largement utilisés poughestia de défauts systémes
en présence d’incertitudes afin de rendre les résidus insensiblescamitires considérées. Plusieurs
travaux sur le sujet peuvent étre cités (Hou et Muller [1992], Datweaal. [1994],|Chang([1997],
de Oliveiraet all [1999]). Une des approches ayant rencontré le plus de succédalétiérature est
celle qui se base sur le découplage. L'idée consiste a rendre I'et'estimation d’état indépendante
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des entrées inconnues (Els) (Basile et Marro [1969], Yang et Wilgigd], Chang [1997], Chen et Chen
[2010],Hammouri et Tmar [2010]). Linconvénient majeur de cette métrexsida condition de rang
sur certaines matrices du systéme, qui devient d’autant plus restricivéeqombre d’entrées incon-
nues croit. L'autre approche consiste en I'estimation simultanée des Ebseadtats du systeme par
des observateurs Pl (proportionel intégral). Des exemples peuvertt@ivés dans (Shumsky [2008],
Ichalalet al. [2009b] et Ichalakt al. [2009a]), cependant les développements proposés ne considérent
que le cas d’Els constantes. Des extensions ont été proposéefl eladaket al. [2010]) par exemple,
le cas d’Els sous forme polynomiale a été traité. Dans (Maed. [2007]), les auteurs proposent une
méthode pour I'estimation d’'état et le diagnostic a base d’observateustiarss T-S sous forme des-
Cipteur.

Dans (Bezzaouchet al.[2011b]), un observateur pour des systémes linéaires discretssampedd’en-
trées inconnues en relaxant les contraintes structurelles d'observadbdlitels a été proposé. Le principe
retenu consiste a caractériser la classe d’entrées inconnues poelteldgldécouplage exact de I'er-
reur d'estimation d’'état par rapport a I'entrée inconnue, sans aummition de rang, en explicitant de
facon analytique la famille des solutions de type exponentiel. Par la suitencgpra été étendu en dé-
composant n'importe quelle entrée inconnue en deux termes. Le preniieroésr forme d’une somme
d’exponentielles assurant les conditions du découplage exact daufefiestimation d’état. L'effet du
terme restant sur I'estimation d’état est alors atténué par I'appréghene stratégie de placement de
poles a également été appliquée afin d’'améliorer les performances derVatesir synthétisé et illustré
par une application au diagnostic de défauts capteurs avec génératisidies et banc d’observateurs
proposée dans (Bezzaoudttaal. [2011a]).

Pour 'estimation de pannes multiplicatives (défauts parametres), une saetiaih de considérer des
méthodes d’'estimation par l'identification en ligne de systéme, ou par desvateses adaptatifs. Le
diagnostic peut étre établi en comparant les valeurs de paramétres estitigieeeavec leurs valeurs
nominales, en mode non défaillant (absence de panne), supposéessddidentification en ligne se
compligue dans le cas des systémes a variables d’état non directemerdbtessuendant I'estimation
en-ligne des parameétres beaucoup plus difficile.

Dans ce qui suit, une attention particuliére a été portée a I'estimation simultanétatiest des para-
métres variants dans le temps (représentant des défauts non additifisesyatéonneurs, ou capteurs)
aussi bien pour les systémes linéaires que non linéaires.

3.1.2 Estimation paramétrique : systémes variants dans le teps

Comme cela a été souligné dans la section précédente, les défauts les ilesdiffiétecter, locali-
ser et estimer qu'ils soient additifs ou multiplicatifs, sont les défauts affeletsisystémes. Ces derniers
peuvent étre représentés comme des parameétres du modéle variantseiapsle
La prise en compte de ces paramétres dans le modele d’'un systeme a podiaetjmenter le niveau
de complexité pour la synthése d’'observateurs. Dans ce cas, lesaibaes conventionnels développés
pour les systemes invariants ne peuvent étre appliqués et ce sonsdegstdurs dits adaptatifs pour I'es-
timation simultanée des états et des paramétres qui doivent étre consissé@hservateurs présentent
I'avantage de donner une estimation optimale au sens d’un critére prétig¢bnides parametres, ce qui
allege considérablement le dispositif de diagnostic. En effet, dans dértast plus nécessaire de faire
appel aux bancs d'observateurs. Cependant, le manque d'informatiotes variations des paramétres
considérés rend difficile I'estimation de ces parametres.

Plusieurs méthodes ont été publiées a ce sujet, par exemple, le cas deesystéaires a parametres
constants ou faiblement variables a été traité danst(all [2011],[Zhang et Xul[2001], Zhanhg [2002],
Lubenoval[1999], Rajamani et Hedrich [1995], Besancon [20008h et Rajamani [1997] et Kenret all
[2008]). Pour des systemes comme les bioprocédés, I'estimation des @asspetrametres non mesu-
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rables est souvent conduite sur la base de filtres de Kalman étenduscteand’état est augmenté du
nombre de parametres a estimer et les paramétres cinétiques sont aiitsirésnsomme des états sup-
plémentaires. Cependant, le probléme de cette approche est I'absega@lie de convergence et de
stabilité, ainsi que la difficulté associée au réglage des paramétres (Chansl{tB87], Dimitratost al.
[1991],/Valdes-Gonzalez [2002]). Il existe aussi des observmhant les applications sont plus restric-
tives mais dont la convergence a été démontrée, tels que ceux utilisés daéthtmle dite Recursive
Prediction Error (RPE). Cette méthode permet d’estimer simultanément |'élies parameétres d’'un
procédé selon une procédure hiérarchique a deux niveaux. Estastimé par un filtre de Kalman
et I'estimation des paramétres est réalisée de maniére récursive en minionisaftinction quadra-
tique de I'erreur de prédiction, par la méthode du gradient (L.jung [1948hg et Sodestrém [1983],
Valdes-Gonzalez [2002]). Par contre, dans le cas ou les systéntasosolinéaires, la synthése d’ob-
servateurs d'état est plus délicate et les approches envisageablesiuties algorithmes linéaires ap-
pliqués a une approximation des systemes non linéaires, ou des algorithmiséadres spécifiques,
ne servant qu’a la classe de systémes pour lesquels ils ont été comuimitD[1986], Gauthiest all
[1992], Alcorta Garcia et Frank [1997], Valdes-Gonzalez [20Q2rlos-Hernandeet al. [2009]).

Une approche efficace ayant rencontré un grand succes césrdermnées est la ré-écriture du systéme
non linéaire sous une forme plus simple qui est celle d’'un modele T-S. @&dest obtenu, sans ap-
proximation, a partir du modéle non linéaire par la transformation en sectenig@aires (SNT) (voir
section 2.3).

Dans le présent chapitre, cette ré-écriture en systéme T-S est exptaitda pynthése d’observateurs de
systémes a parameétres variants dans le temps. L'approche propos@etfja d'étre systématique, sans
approximation, ni perte d'information et ne nécessite pas de connaéspadalable du comportement
des parametres, hormis leurs bornes et sur condition d’'identifiabilité dasptes.

3.1.3 Contribution du chapitre

La principale contribution de ce chapitre est de formaliser le probleme dhésamd’observateur
(pour des systémes linéaires et non linéaires) a paramétres varianks wangs. Le principe a été intro-
duit dans|(Bezzaouchst all [2013h]), puis généralisé pour le cas non linéaire dans (Bezzaetelia
[2013g]) et par la suite appliqué a une station d’épuration d’eaux uséEsdes données issues du
Benchmark du programme européen Cost 624 dans (Bezzaetuah$2013c]). L'approche proposée
consiste en la ré-écriture sous forme polytopique convexe des nonitsédu systeme ainsi que des
parameétres variant dans le temps. Cette derniére présente I'avantiigeadaytique, générale et systé-
matique, sans aucune perte d’information ni approximation. Un observiatgest ensuite proposé pour
I'estimation simultanée des états du systéme et des paramétres. Ses gaiatcstig en résolvant un
probléme d’optimisation sous contraintes LMI.

La deuxiéme partie de ce chapitre porte sur la description polytopique dwcament d’un paramétre
variant dans le temps. Un exemple introductif pour le cas linéaire avec Upesamétre est présenté avec
des conditions de convergence relaxées. La partie 3 porte sur I'itensx systémes non linéaires, a
n parameétres avec l'application citée ci-dessus. Le cas de défauts deraaptgplicatifs est également
considéré.

3.2 Systémes linéaires a parametres variants dans le temps
L'idée présentée dans cette section est de ré-écrire les paramétsssagis les matrices d’'état et

d’entrée (ces paramétres peuvent étre considérés comme des dif¢atamble systéme ou ses action-
neurs sous forme multiplicative) sous forme polytopique afin de transfdensgisteme initial (linéaire
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a parameétres variants) en un systéme T-S a variables de décision noalvesur

3.2.1 Exemple introductif : cas d’'un seul paramétre

Considérons le cas d’'un systeme linéaire avec un seul parametre daienle temps, intervenant
dans les matriceA etB du systemd (3]1) :

xt) = ABM)X()+BOM)U)
{ya) ~ oxt) &1

avec . _
{A(em) — Ao+ B()A, B(t) € (8,0 62
BO()) — Bo+O(t)B '

X(t) € R™ représente I'état du systémst) € R™ I'entrée de commande gt) € R™ la sortie.Ag, A, Bg
et B sont des matrices connues avec des dimensions approtiées.R est le paramétre variant dans
le temps, non mesurable, mais borné.

En se basant sur la transformation par secteurs non liné@itegeut étre ré-écrit comme suit :

(t) = 11(6(1))6+ 12(6(1)) (3.3)
avec _
pa(60) = 28 oy = 252 (3.4)

les fonctions poidgi; (0(t)) et u2(6(t)) vérifiant la propriété de somme conveke [3.5) avec2 :
r
Elui(e(t))zl, O<m(6(t) <1, i=1..rw (3.5)
i=

En remplacan{(3]3) €i(3.2) dans I'équatibni3.1), le systéme linéaire a temast est ré-écrit sous la

forme T-S suivante : ,

(D)= 3 (B(0)) (AX(D) + Bult) (3.6)

avec :

{Al = Ab+68A B1=Bp+6B (3.7)

A = Ao-i—éﬂ, B, = Bo—l—ég
Remarque 4. Dans cette sous-section, le cas d'un seul paramétre a été considénééme développe-
ment peut étre présenté pour le cas de plusieurs param@trasec les matricegA(0),B(0)) affines en
6, en décomposant chaque paramétre, puis en proposant une fe8raimhpacte pour tout le vecteur
de paramétres (voir la section 3.3).

3.2.2 Synthése d'observateur

En se basant sur la représentation (3.6) obtenue dans la stins-pe&cédente, un observateur
simultané état-parametre est proposé. Une approche par atténfiagshégalement considérée afin de
minimiser le transfert du paramétfgt) sur les erreurs d’estimation d’état et de paramétre. L'observateur
suivant est proposeé :

. 2 A
X(t) = _leli (8(1)) (AX(t) +Biu(t)) + Li(y(t) — y(t))

A 72 ~ ~ .
010 = 5 (80K (10 -5(0) - aB0) 39)
y(t) = Cx(t

y(t
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ouL; € R ™M K; € R ™M sont les gains d’observateuratdes scalaires positifs a déterminer de fagon
a ce que les estimés de I'état et du paramétte et 6(t), convergent vers ceux det) et 6(t).

Il est important de noter que le probléme d’estimation n’est pas aisé puissjdenctions poids du
systémel(3]6) dépendent &) alors que celles de I'observate[ir {3.8) dépenderti(te

Soit I'erreur d’estimation d’étad,(t) définie comme suit :

&(t) = x(t) — %(1) (39)

En se basant sur la propriété de somme convexe des fonctions poidstibégd’état[(3.6) peut cepen-
dant se ré-écrire comme suit :

Zlu. t) + Biu(t)) + 21 i (6 (B(1)) (AX(t) +Biu(t)) (3.10)

Cette écriture permet une comparaison directe exftieet X(t) puisquep;(6(t)) apparait maintenant
dans les expressions des deux états.
Définissons les quantités jouant le role de perturbations ou d’incertitudes :

2

DAL) = _;(ui(e(t))—ui(é(t)))Ai
—  ASA(t)Ea
2

) (3.11)
AB(t) = _Zl(lli(e( ) — Hi(6(1)))B;
_ BIS(E
avec 51(t)|nx 0 .
A= A Az],ZA(t):( 0™ s >,EA=[|,1X In, |
(1)1, o . (3.12)
BB, Bz],ZB(t):< 0™ 5o ),EB:W In, |

Grace a la propriété (3.5), pou 1,2, nous avons :
&(t) = p(6(t) —(B(t), —1<a(t)<1 (3.13)
ce qui implique gréace a la définition_(3112)
TADZAM) <1, ZE()Za(t) <I (3.14)
Le systéemel(3.10) est alors écrit sous forme d’un systéme incertain ganné
Zu. ((A +DA1))X() + (Bi +AB(t))u(t)) (3.15)
A partir des équation$ (3.115), (8.8) i (3.9), la dynamique de I'erraastidhation d’état s’explicite :
2
t) = Zui(ﬂ(t)) ((Ai — LiC)ex(t) + AA(t)x(t) +AB(t)u(t)) (3.16)
i=

Définissons maintenant I'erreur d’estimation du paramgife) telle que :

eg(t) =0(t)— B(t) (3.17)
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Compte tenu de I'équatioh (3.8), la dynamique de cette erreur s’explicite :
2 .
&(t) = leli (8(1)) (8(t) —KiCex(t) + aiB(t) — aieq(t)) (3.18)
i=

Considérons maintenant les vecteurs augmentés suivants :

ea(t) = < :;((tt)) ) wt)=( xT(t) 8ty B(t) u(t) )’ (3.19)
La dynamique du vecteur augmemét) est donnée par :
2 N
€a(t) = _Zlﬂi (8(t)) (Piea(t) +Wi(t) (1)) (3.20)
e A-LC O AA(t) O 0O AB(t)
®i = < —Kicl: —Q; )’ Wilt) = < 0 a | 0 > (3.21)

Notre objectif est la synthése d’un observateur joint pour IX¥(gtet le paramétré(t) garantissant une
atténuationC; du transfert dew(t) verse,(t). La détermination des gains de I'observateur s’appuie sur
le théoréme suivant.

Théoréme 2. L'observateur[(3.B) pour le systeme linéaire variant dans le tep$ ¢&fbntit que le
gain £, du transfert dew(t) vers g(t) est borné paiB, s'il existe des matricesoP= P > 0, I'J =
(rYT, r3=(r3)" >0, kR, R, des scalaires positifs;PB, A1, A2, I3, [3, et solution du probléme
d’optimisation [3.2R) sous les contraintes LMI(3.23) et (B.24) (pourl 2)

min B (3.22)
Po,PLR R, a1,A1,A2,79,r 5,733

rk < Bl, pourk=0,1,2,3 (3.23)
ct -C'RT 0 0 0 0 PA  PRB
x  —20i+1 0 a P 0 0 0
* * ~TJ+MEJEA O 0 0 0 0
* % * -r3 o 0 0 0
* * * * 7|-% 0 0 0 <0 (3.24)
* * * * * —rg + )\zEg Es 0 0
* * * * * * — Al 0
* * * * * 0 -2l
avec G = PA +ATR—RC—-C'R +1p,,.
Les gains de I'observateur sont donnés par :
Li =Py 'R
Ki =P 'R (3.25)
ai = P{lai

Remarque 5. L'atténuationL, du transfert dew(t) vers g(t) n’est possible que sous la condition que
toutes les composantes du vecteyft) soient bornées et que les incertitudggt) ne déstabilisent pas
le systéeme.
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Démonstration.Considérons la fonction de Lyapunov suivante :
V(ea(t)) = €] (t)Pex(t), P=PT >0 (3.26)

Sa dérivée est donnée par :
2
V(ea(t)) = _Zui(é(t))(el (t)(D] P+ P®y)ea(t) + € (HPWi(t) w(t) + T (1) W] (t)Pea(t))  (3.27)

Considérant I'équation (3.20), le but de la synthese est d’atténufatItkf vecteur de perturbatian(t)
sur ey(t). Ainsi, pour garantir la stabilité dé (3120) et la minimisation du transfertofle a e,(t), le
critére suivant est considéré :

V(ea(t)) + €l (Hea(t) — ' (HMw(t) <0 (3.28)
avec
M, =diagr%), & < Bl, pourk=0,1,2,3 (3.29)

tel que les constantd’éﬁ permettent d’atténuer le transfert de certaines composantegtglsur celles
deey(t).
Avec (3.27),[(3.2B) devient :

iiuij(é(t))< e;((g >T << q:iTF:i;g;J;Jrl Pﬁ(;) >> < ?38 > <0 (3.30)

La difficulté principale a résoudre est la satisfaction[de (3.30) en présdm termes dépendants du
temps. La solution considérée est alors d’isoler et de majorer ces teronexdha, la matric® est prise
sous forme bloc diagonale :

P= diag(Po, P]_) (331)

A partir de [3.17),[(3.21)[(3.29) df (3)31]), (3.30) s’explicite sous tenfo:

__iui(é(t» @+ o)+ 7)) <0 (3.32)

avec :
QY Ck', 0 0 0 ©
* Q|22 0 Piai P 0
x M o o0 O
0

*

Q= 3.33
! % * * _r% 0 ( )

* * * * —r% 0

* * * * * —FS’
11— A +A TR —CTLTPy — RLiC+ In, Q%2 = —2Pyai + 1 (3.34)

En se basant sur(3J11) Ef(3.14), le terme dépendant du temp$ dah)s@licite :
T

Qt)=(A™RT 0 0 0 0 0)' 5A)(0 0 Ea 0 0 0) (3.35)

+(B™P] 0000 0)'Zt)(0 000 0Es)

L'objectif est de proposer un majorant pog(t) en se basant sur le lemie 3.
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Lemme 3. (Zhou et Khargonekar [1988]) Soient deux matrices X etY avedidesnsions appropriées,
une matriceA(t) fonction du temps et un scalaire postifAlors, la propriété suivante est vérifiée pour
AT(V)AL) <1 :

XTATOY +YTAD)X < eXTX 47Ty (3.36)

Compte tenu de I'expressidn (3135), pour des scalaires pokijtésA,, nous avons :

Q0 0 00 O
00 0 00 O
T 0 0 MEJEA 0 O O
AW+2"M<| 5 o 6 00 0 (3.37)
00 0 00 ©
0 0 0 0 0 AEIEs
avec :
Q1 = A R AAT R+ A, TRBB Ry (3.38)

De I'inégalité [3.37) et de la propriété de somme convexe des fonctiortsveiéan 1 (6(t)), la condition
(3.32) est vérifiée si la suivante I'est :

Q'+91 —CK'R, 0 0 o 0
- Q?2 0 Pai P 0
- * * ~M9+MEIEA O 0 0
Qi= % % * —r% 0 0 (3.39)
* * * * —r% 0
* * * * * —F%+A2Eg Eg
Considérons le changement de variable :
R = PRl
R =PiK; (3.40)
ai = Pio;

En appliquant un complément de Schur sur le te@ie les LMIs (3.39), équivalentes & (3124), im-
pliquent [3.32) et donc l'atténuatiofy du transfert dev(t) ae,(t), ce qui achéve la preuve. O

Dans I'objectif d’'améliorer les résultats précédents, les conditions] (3e24)ent étre relaxées grace
a la propriété de somme conveke (3.5) des fonctions d’'activatioh (3.4). Ainsi, sachant que

pa(t) = 1— p(t) (3.41)
(3.I58) devient :
X(t) = _;umé(t)) (A +DA)X() + (Bi +AB(1))u(t)) (3.42)

DA(t) = a1(t) (AL — Ag)
AB(t) = &(t)(B1—By) (3.43)

~

Oi(t) = pa(6(t)) — pa(6(1))

En se basant sur les mémes développements que précédemment, le théwarhesiétabli :
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Théoreme 3. L'observateur[(3.B) pour le systeme linéaire variant dans le teip$ ¢&abntit que le
gain £, du transfert dew(t) vers g(t) est borné paiB, s'il existe des matricespP- POT >0,A\ = /\I,

No=N,T9= (YT, 3= (3" >0, F et R ainsi que des scalaires positifs,F 3, [3 et @ solution
du probleme d’optimisationn_(3.44) sous les contraintes LMI (3.45) et {3pthur i=1,2)

min B (3.44)
Po,P1,RFL T, AL A2 M9 T3 TE 3

5 < Blpourk=0,1,2,3 (3.45)
ct -C'RT 0 0o o0 0 P R
*  —20i+1 0 a; P 0 0 0
* * ~9+A 0 O 0 0 0
* * * -r3 o 0 0 0
* * * * —I’% 0 0 0 <0 (3.46)
* * * * * —rg +/A\p 0 0
* * * * * * -\ O
* * * * * 0 AV

ou
Cl =PA+ATR—RC—-CTRT +1p,
Aa= (A1 —Ao)T A1 (AL — Ao) (3.47)
Ag = (BL—Bp)TA2(BL—Bp)
Les gains d’observateur sont donnés par (8.25).
Démonstration.La preuve du théoréme 3 est basée exactement sur les mémes étapekequauce
théoréme 2. La différence entre les deux théorémes réside dans les\bleté\,. En effet, pour le
théoréme 2, les deux éléments étaient scalaires, alors que grace a iét@rdpisomme convexe, pour

le théoréme 3, les deux blocs sont a présent des matrices, ce qui pagaent relaxe les conditions a
satisfaire. O

3.2.3 Atténuation du bruit de mesure

Afin d’étendre I'approche proposée, considérons la présencetdit de mesure. Le systéme est
alors décrit par les équations suivantes :

A)X(t) + B(t)u(t)
Cx(t) + Gb(t) (3.48)

—N
< X
=
N—
[

A

oub(t) correspond au bruit de mesure. Les matris@s et B(t) ont déja été définies en (8.2).
L'observateur état-parametre est défini de forme identighe & (3.8).
Considérons les vecteurs augmerggs) et w(t)

ea(t) = ( eag((tt)) > Cot)= (X)) 6T(t) 6T() uT) bT(t) )" (3.49)
ou w(t) prend en compte le bruitt). On en déduit :

2
€a(t) = _;Hi(é(t)) (Piga(t) + Wit w(t)) (3.50)
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avec

_(A-LC O o [ DA) 0 0 AB(t) -LiG
cb.—< L KC m),%(t)—( 0 a | 0 _KiG> (3.51)

Le nouvel objectif est d’atténuer I'effet du paraméfi@) et du bruitb(t) sur les estimations d’état et de
parametre. Le calcul des gains de I'observateur est détaillé dans léngeuivant.

Théoréme 4. L'observateur robustd (3.8) pour le systeme linéaire variant dans lpsdf148) soumis
au bruit de mesure (b) garantit que le gainC, du transfert dew(t) vers g(t) est borné paB (8 > 0)

s'il existe des matricesgP=P] >0, A1 =A], Ao =N}, T9= (TN, I3 =" >0,r3=(r$" >0,

F., R ainsi que des scalaires positifg,F3, '3 etd; solution du probléme d'optimisation (3]52) sous les

contraintes LMI[(3.58) et (3.54)

min B (3.52)
Po.PLR R, @i, AL, T T35S
rk < B pourk=0,1,2,3,4 (3.53)
Cﬂ —CTET 0 0 0 0 -RG R Py
x —20i+1 0 ai P 0 -FG O 0
* * —F%+AA 0 0 0 0 0 0
* * * —r% 0 0 0 0 0
* * * * —F% 0 0 0 0 <0 (3.54)
* * * * * —F%+AB 0 0 0
* * * * * * —rg 0 0
* * * * * * * AV 0
* * * * * * * 0o N

avec .
Cl=RPA +ATR—RC—-CTR +1p,
An=(Ar—A2)TA1(AL— Ao) (3.55)
Ng = (B1—By)TA2(B1 — By)

Les gains de I'observateur sont donnés par (B.25), peudi 2.

Démonstration.La preuve du théoréme 4 est similaire aux deux précédentes et estrdmac 0 [

3.2.4 Exemple numérique

L'approche proposée est illustrée par un exemple académique. Soétésrsylinéaire variant dans
le temps défini par :

X(t) = (Ao + O(t)A)X(t) + Bu(t) (3.56)
y(t) = Cx(t) + b(t '
03 -1 -03 0 -11 0 1 10\
A=| 01 -2 -05|,A=[0 o0 0 |,B=| o5],c=[00
01 0 -01 0O 0 -11 0.25 01

Le parameétred(t) varie dans lintervallg0,1]. Afin d'illustrer I'influence de6(t) sur I'évolution du
systemel(3.56), la figufe 3.1 représente les &t#t$ du systéme nominal, i.&a(t) = AoXa(t) + Bu(t), et

les états du systéme variant dans le tertpsdonnés pai (3.56). De la figure présentée, il est évident que
la déviation causée p#t) sur les états est conséquente, d’ou I'importance de I'estimation simultanée
et de la prise en compte dKt) dans la synthése de 'observateur d’état. L'entrée du systémest
représentée a la figure B.2.
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Le bruit de mesuré(t) est défini par une distribution normale de moyenne nulle et de variantea&ga
15% de I'amplitude de la sortie affectant le systeme (3.56) &vecl,. Les gains de I'observateur sont
calculés selon la procédure du théoréme 4. Les gtgtet le parametré(t) ainsi que leurs estimés sont
représentés respectivement par les figlirels 33kt 3.4. Le systemiiaigéravecxo = (2 1 2),
I'observateur de I'état et du paramétre est initialiséxpas T 0 0 0) et 6o = (0).

10 \ \ \ \ \ \ \ \ \

5%”
apa(t) ef 24(t)

0 | | | | | | | | |
0 20 40 60 8 100 120 140 160 180 200

~>

I Toalt) et 2o(t)

| | | | | | | | |
00 0 40 60 80 100 120 140 160 180 200

2y(t) e 23t)

| | | | | | | | |
G0 0 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 3.1 — Systéme nominal (bleu) et systéme avec variation paramétogge)r

a

Commande u(t)

20 Zb 4‘0 éO Bb 160 12‘0 11‘10 160 1é0 200
Figure 3.2 — Entrée du systeme

Des figures obtenues, on peut conclure sur I'efficacité et la rotsgstds 'approche proposée, y
compris en présence de bruits de mesure.
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10 I I I I I I \ \ \
Sf\/\w/
| Etat () et (t)
! ! ! ! ! ! ! ! !
00 200 40 60 8 100 120 140 160 180 200
2

IM
0¥ Etat ‘rg(t) et :f‘rg(t) )

| |
0 20 4 60 8 100 120 140 160 180 200

o

| | | |
0 20 40 60 8 200 120 140 160 180 200

Figure 3.3 — Etats du systéme et leurs valeurs estimées

1
Par. 0(t) et 6(t)
0.5+ f i TSN quw"p"v“\ ikt il ‘
|
0 I AL | !
0% 50 100 150 200

Figure 3.4 — Paraméti@(t) et son estimé
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3.3 Systemes non linéaires a parametres variant dans le temps

Dans cette troisiéme partie du chapitre, nous nous intéressons aux systéntiagaires sous forme
de modeles T-S a parametres variant dans le temps. Soit le systeme suecanparametre®; (t)

{X(t) = iZiua(<$(t))(Pq(9(t))X(t)+Bi(9(t))U(t)) (3.57)
yt) =
avecO(t) =[ 61(t) ... 0Bx(t) | etles matricegy(6(t)) etB;(0(t)) affines end(t), telles que :
DA+ Z VA, B(6) =B+ Y 6,18, (3.59)
j=1 =1

Remarque 6. Dans cette présentation, on suppose que les matrigé§tA) et B (6(t)) dépendent des
mémes parametred;(t). Cependant, si une matricg fesp. B) ne dépend pas d’'un des parametres
B;(t), alorsAjj (resp.B;j) dans [3.5B) est nulle.

Par exemple, si les matrices(Ba(t)) (resp. B(6y(t))) dépendent dé, € R™ (resp 6, € R™), elles
peuvent alors étre définies comme EN(B.58) &L= [ 6] (t),6] (t) |7, n=na+ ny, Ajj = 0 pour
j=na+1,....,netBjj=0pour j=1,... N,

En se basant sur la transformation par secteurs non linéaires (SNiBk@érat Wang [2001]), chaque
parametred; (t) est exprimé en fonction de ses bornes maximale et minimale, respectivertéafﬂe]i'o
eto?:

6;(t) = [1}(6;(t)) 6] + B7(6;(1))6F (3.59)

ot les fonctiongi}(6;(t)) etﬁjz(ej (t)) définies par :

_ 6(t)— 67 61— 6;(t)
[ (6;(t) = ﬁ7 fF(6;(1) = w (3.60)
satisfont la propriété de somme convexe :
[ (6; (1) + I7(65(t) = 1,0 < [ (6;(t)) < 1, Wt (3.61)
En remplacan{(3.59) darls (3158), nous obtenons :
- n 2 —k -
AB() =A+ D > B (6(1)6fA;
S - (3.62)
Bi(6(t)) =Bi+ Z [1(6;(1)) 6KB;;
j=1k=1
Afin d’écrire les matrice#\(0(t)) etB;j(6(t)) sous forme polytopique, de(3161), nous avons :
n n
> BiA; = [(1(6;(1)) 6] + B7(65(1)) 67)A ]
= I ) (3.63)

= [[(ﬁjl(ﬂj(t))91+u,(91( ))67)A] [ ﬁ

k=1k#jm=1

[
R
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Ainsi, les équationg (3.62) se mettent sous la forme :

ZHJ AIJ7BI ZHJ BI] (3-64)
avec . n )
o) = k|‘|1ﬁ£’j (6k(t))
f: n k__
Aj = A+ 6. A (3.65)
R
B” B| + Z ek B|k
k=1

Pourn paramétres, 2sous modéles sont obtenus. Il est important de noter que les mati€gs)) et
2n
Bi(6(t)) sont obtenues avec des fonctions poids convexéd(t)) vérifiant Zﬁj(e(t)) =1, oulesin-

dlceso (j=1,...,2" k=1,...,n), égaux soit & 1 soit & 2, indiquent quelle partitiorkd®i"® paramétre
(ti ou [Jk) est considérée dans jé™Me sous-modeéle.
La relation entrg et a}‘ est donnée par I'équation suivante :

j=2"tol+2" 202+ . + 2000 — (21 + 224+ 427 (3.66)
Finalement, en se basant dur (3.64), le systeme non linéaire variant demgp&(3.57) devient :
r 20
X(t) = i(EM i (0()) (Aiix(t) + Biju(t
(t) _lezlu.( (£)H;(8(1)) (Aijx(t) + Biju(t)) (3.67)

y(t) = Cx(t)

Un exemple illustratif est donné pour trois paramétres=(3), ot 6(t) = ( 6u(t) 6a(t) 6Ha(t) )T.
Puisque chaque paramétre est partitionné s€lonl(3.59), les matrices plgR(6(t)) (etB;(6(1)))
sont définies paf{3.64) aveé &rmes donnés par le tabldaul3.1.

3.3.1 Synthése d’observateur

En se basant sur le modéle T-S obténu (3.67), ou les variables de préiftissent non mesurables,
puisqu’elles dépendent de I'état du systexte et du vecteur de parametr@€ ), un observateur simul-
tané pour I'étak(t) et 6(t) peut étre synthétisé et implémenté. Une approche par atténuatmin de
minimiser I'effet des paramétres a temps variant sur les erreurs d’estimatiégadesment considérée.
L'observateur simultané de I'état et des paramétres du sysféme (3.@risesius la forme suivante :

. r 2" R
0= 35 WEOEO0) ARO-+Biut) + Ly 0 -3(0)
A . ) (3.68)
6(t) = Zl[li(X(t))llj(e(t))(—aij9(t)+Kij(y(t)—y(t)))
= J:
y(t) = CX(t)

avecLj; € R™*™M Kj; e R™Metaj; € R "*" sont les gains de I'observateur a déterminer pour assurer
la convergence des valeurs estimées de I'état et du vecteur de pasaveetra valeur dg(t) et 0(t).
Soit le vecteur d’erreur d’estimatiag(t) :

ex(t) = x(t) = X(t) (3.69)
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j: (af,0t,07) H;(6(t)) Aij

1:(1,1,1) | B(6u(t) x B3(62(1)) x [3(85(1)) | A+ 61 AL+ A2+ B3A

2:(1,1,2) | Bi(6u(1)) x H3(62(1)) x H5(65(1)) | A+ 6iA: + 63A + A

3:(1,21) | [Hp(6u(t) x A3 (02(t)) x [i5(65(1)) | A+ O AL+ 65A + B3

4:(1,2,2) | pi(6a(t) x A3(02(t)) x H5(65(t)) | A+ Of AL+ B5A + 05

5:(2,1,1) | F2(6u(t) x I3 (6a(t)) x [3(65(t)) | A+ O2A1+ 03Ai,+ O3A;3

6:(21,2) | p(6u(t)) x B3(6(1)) x [5(65(1)) | A+ BF AL+ 03A + B5A

7:(221) | BE(6u(1)) x H5(6a(1)) x H3(65(1)) | A+ 6FAL + 65A + B3A

8:(222) | HE(6u(t)) x A5 (02(t)) x [5(65(t)) | A+ OFAL+ B5A + B3

Tableau 3.1 — Transformation par secteurs non linéaires : exemple a trasgiees

Comme pour le cas linéaire, la présence de variables de décision non bbhesnepermet pas de déduire
directement la dynamique des erreurs de reconstruction. La solutionasteaune fois, la ré-écriture
sous la forme d'un systeme incertain :

r 2"

KO= 35 (KOG (B0)(AX(0) +Byu)+
I=1]=

(ki (x(0)) B3 (8(1)) — ki (R() B (B(1))) (Aijx(t) + Bijut)))  (3.70)

En effet, cette forme permet une meilleure comparaison gftfretx(t), puisque le terme; (X(t)) f; (0(t))
apparait non seulement dahs (3.68), mais également[danss (3.70).:Soient

r 2" ~
M) = i;;[ui(x(t))m(e(t))—ui(i(t)wj'(@(t))]flu (3.71)
= AZA(t)Ea
r 2" A
AB(t) = i;;[,ui(x(t))u,-(e(t))—ui(><(t))uj(tF)(t))]IS’u (3.72)
— B3s(t)Ep
avec
A=[ A ... Az | ZAt) = diag(dui(t)ln,, -, &2n(t)In,),
B=|Bu .. BrZ”J ,2(t) = diag(011(t)In,; - - - &rzn (t)ln,) (3.73)

Ea=[lIn - In] v Ee=[ln, - In ]
&j (1) = pi (x(1)) 15 (6(t)) — ki (X(1)) 1 (6 (1))
Puisquep; (x(t)) et gj(6(t)) satisfont[[3.5), de la définition (3.]73), on déduit que les matripgs) et
>g(t) sont bornées et que :
SAMZAM) <1, ZE(t)Zp(t) < | (3.74)
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A partir de [3.711) et[(3.72), le systenie (3.70) est alors écrit sous la femivante :

r 2" R
X(t) = Zlui (X(t)) 1 (B(t)) ((Aij +AA(L))X(t) + (Bij +AB(t))u(t)) (3.75)
= J:

Soiteg(t) le vecteur d’erreur d’estimation parameétrique :
eg(t) = B(t) — B(t) (3.76)
De (3.68),[(3.7b)[(3.89) €f (3.I76) la dynamique des erreurs d’estimdititat et des paramétres s’expli-

cite ;
r

ZZM (1)) (Pijea(t) + Wij () w(t)) (3.77)
avec
ealt) = < gg(é)) ) Ot)=(XT) 6Tt 67() uT) ) (3.78)
et
(R 8 e (082 o

Compte tenu dd (3.77), I'objectif a atteindre est la synthése d’'un obsersiteultané pour I'état et les
parametres minimisant le transfeli de w(t) aey(t). Le calcul des gains de I'observateqy, Li; et ajj
est détaillé au théorerié 5 suivant.

Théoreme 5. L'observateur[(3.688) pour un systéme T-S non linéaire variant daresn@s((3.57) géné-
rant I'erreur d’estimation g(t) (3.714) permet une atténuatiafy du transfert dew(t) vers g(t) bornée
par 3 (B > 0), si'on peut résoudre le probléeme d’optimisatién (3.80) sous les eortes LMI [3.81) et
(3:82) pour des matrices symétriques définies positiyesi® ", P, € R™", des matrice§3 € R,
3 e R™N 12 e R™N 13 c RN et des scalaires positif$, A1, A, > 0 (aveci=1,...,ret j=1,2")

min B (3.80)
Po.P1,Rj,Fij ij AL A2,

avec :

rk < Bl pourk=0,1,2,3 (3.81)
Qﬁl —CTF”-T 0 0 0 0 PRA RB
* # 0 @ P 0 0 0
* * Qﬁs 0 0 0 0 0
* * * _r% 0 0 0 0
* * * * —r% 0 0 0 <0 362
* * * * * i6]'6 0 0
* * * * * =Ml 0
et o —ar
PoAij + AfPo — RjC —CTR] + In,, QF = ~fij — 0] +1n (3.83)

33_ —M+MELEA, QFF=—T3+A:ESEs

Les gains de I’observateur sont alors donnés par :

Lij =Ry R
Kij = P °Fj (3.84)

—1=
aij = Py
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Démonstration. Soit la fonction de Lyapunov :
V(ea(t)) = €] (t)Pey(t), P=PT >0 (3.85)

Compte tenu dé_(3.77), sa dérivée par rapport au temps est donnée pa

. r 2"

V(€a(t)) = i;;ui (R(t) [ (8(1)) [ (t) (PP + Py eat) (3.86)
+e] (DPW; (De(t) + @ (W] (t)Pes(t)]
L'atténuationL; du transfert dew(t) a e,(t) est bornée pap si la condition suivante est vérifiée :
V(ea(t)) + €] (tea(t) — ' (t)M2w(t) < O (3.87)
ou la matrice de pondératioh, est définie par :

M, =diagrk), rs<p1, fork=0,1,2,3 (3.88)

En utilisant [3.86),[(3.87) devient :

C S (RO (B ealt) ' [ PEP+PDj +Inin PW(t) [ ealt)
2 leu.(x(w)uj(e(t))( w@)) ( J W (P ot ><w(t> ><o (3.89)

Pour simplifier la résolution dd (3.89), la matrice de Lyapunov P est chblsiediagonale :

P = diag(R, P, (3.90)
De (3.76),[(3.7P) [(3.88) €t (3.D0), (3189) est vraie si
r 2n .
> X)) A (O(1) (Q + QM) +Q" (1)) <0 (3.91)
i=1j=1
avec les définitions :
ALt TT
Qij —C'K;i P 0 0 0 0
*  —Puajj —aijP1+In 0 Puaaj P 0
. . 13 o o0 0
i = 3.92
Qi * * * —r% 0 0 ( )
* * * * —r% 0
* * * * * _rg
Qij = PoAij + AT Py~ RoLijC—CTL] Ry + In, (3.93)
0 0 PAAL) 0 0 RAB(Y)
00 0 00 0
0 0 0 0O 0 0
V=190 0o 00 o0 (3.94)
0O 0 0 0O 0 0
00 0 00 0
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Avec[(3.711) ef(3.72), le terme dépendant du temps](3.94) se mdadorse :

RyA 0\ [PB 0\
0 0 0 0
0 Ea 0 0
= 3.95
Q(t) o 201 | 1 o [ZO] | (3.95)
0 0 0 0
0 0 0 Es
En utilisant le lemme 1 et la propriété (3174), pour tous scalaires pogditifst Ao, on a :
Q(t) + Q' (t) < diag(Q*,0,A1EAEn,0,0,A\,EL Eg) (3.96)
avec :
Q' = AR AAT R+ A, TRBBTRy (3.97)

pouri=1,....,retj=1,...,2" A
De l'inégalité [3.96) et de la propriété de somme convexe des fongij¢k($)) et 11j(6(t)), la condition
(3.91) devient :

Q+at —CTKTP 0 0o 0 0
* —Puaij — ol P+ 0 Piaij P 0
Q= x * ~T3+AE{EA o 0 0 (3.98)
* * * -3 0 0
* * * * —r% 0
* * * * * frqu/\zEgEB

En considérant le changement de variables (8.84) et un compléraedtttur appliqué su@?, (3.98)
implique [3.82) et par conséquent, le gaih de w(t) vers g(t) est borné parB, ce qui achéve la
démonstration.

3.3.2 Application a une station d’épuration d’eau

Description du procedé

Le traitement des eaux usées par le procédé a boues activéesmtprésprocessus biochimique
complexe. Les variations du débit d’eaux usées et de leur compositiomimées avec des réactions
variant dans le temps dans une culture mélangée de micro-organismesgjdarg processus a un com-
portement non linéaire. Afin de mettre en évidence les résultats d’estimatiendéighostic proposés
précédemment, une application sur des données issues du benchmergrdmme européen Cost 624
sur une station d’épuration d’eaux usées est considérée. Pouncetmdele non linéaire réduit, inspiré
de (Weijers|[2000]) a six variables d'état est utilisé. Le modeéle se pigésens la forme d’'un ensemble
d’équations différentielles non linéaires obtenues a partir des équatinamitjues de bilan du bioréac-
teur. L'écriture d’un bilan pour chague composé conduit au modeleatédeé.

Les variables d'état sont : les concentrations des matiéres organigresides Chimigue en Oxygéne
DCO) Xpco, de I'oxygene dissouSo, de la matiére organiquésy, de 'ammoniacSyy, du nitrateSyo
et de la biomasse autotropKga. Le vecteur d'état est ainsi défini par :

X(t) = [Xoco(t) So(t) Xeu(t) Swn(t) Swolt) Xea(t)] (3.99)
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Les vecteurs réunissant les entrées et les sorties du processus sont

y(t) = Xoco(t), So(t), Swn(t), Svo(®)]" (3.100)
u(t) = [Xocoin(t), Ga(t), gin(t)]” (3.101)

ou les variableg)n(t) et ga(t) représentent respectivement les débits d’entrée et le débit d’ailelans
bioréacteur eKpco,n(t) la concentration de la matiére organique a I'entrée du récateur.
Les équations dynamiques décrivant le systéme sont les suivantes :

Xoco(t) = —[1(t) +d2(t)] + (1~ fp)(Pa(t) + ¢5(t)) +Da(t)
SU) = BEoa(t) + 225 gs(t) + Da(t)
Sn(t) = —ixold1(t) + 92(0)] — b0+ ] Balt)
+(ixo— fpixp)[Pa(t) + ¢s(t)] + Ds(t) (3.102)
Swolt) = s Pa(t)+ ¢ Pa(t) + Da(t)
Xeu(t) = @1(t)+d2(t) - Pa(t) + Ds(t)
Xealt) = ¢a(t)—@s(t) +De(t)

0U Ya, Yh, fp ixb, ixp SONt des coefficients constantspett), - - - , ¢s(t) sont donnés par :

Xpcolt) St

$1(t) =y Kpco+Xpcol(t) K0H+S)(t)XBH U

_ Xocolt Svolt K,
(1) = uhnNOgKDcoDﬂS()éc)o(t) KNO+OS\122)<t) KOHfgj(t) Xen (1)

— Sun(t So(t 3.103
() = uaKNH,AiéN)H (t) KO‘A+(S>O<t) XA(t) ( )

94(t) = buXsn(t)

¢s(t) = baXsa(t)

En se basant sur les hypotheses simplificatrices proposées par (20ied§) et sur lebenchmark
considéré/(Alexet all [1999]), la concentration de I'oxygene dissout a I'entrée du réa¢gyuk(t)) est
considérée comme nulle, air§jon(t) = 0 etXgain(t) = 0. Le bilan entrée/sortie est alors exprimé par
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le vecteuD(t) :
Di(t) = Din(t)[Xoco,n(t) —Xpco(t)]

D2(t) = Din(t)[~So(t)] +Kda(t) [Sosat— So(t)]
D3(t) = Din(t) [Sunin(t) — SuH(t)]
Da(t) = Din(t)[~Svo(t)]

Ds(t) = Din(t) :XBH,in(t) —XBH(I)—F%XBH('[)} (3.104)

De(t) = Dinlt) [-Xea®) + " Xea (0]

Ds(t) = Din(t) [Xerin(t) — 44 Xen (1)]

De(t) = Din(t) :*XBA(t)*fV?ETfj;)XBA(t)]

avecDiy(t) = q'”T(t) (V étant le volume du réacteur).

Représentation T-S polytopique

Puisque la ré-écriture du modele non linédire (3.102) sous forme d’'unlendd&n’est pas I'objet
principal de ce travail, ne seront considérés que les points principadéwtloppement. Pour de plus
amples détails, le lecteur peut consulter les références suivantes:éNalgf2011],Nagyet al.[2010]).
L'examen des équations (3.102) avec les définitibns (8.108) et {3.ib@#E a considérer les variables
de prémisse suivantes :

= qu(t) ® (t)
_ Xpcolt Solt
Sa(t) = Kpco+Xpco(t) Kon+So(t) (3.105)
&(t) = Xoco(t) Svolt) Kon .
3 Kpco+Xpco(t) Kno+Svo(t) Kon+So(t)

_ 1 SuH(t)
84(t) = Ko som Kunatswm @A)
ce qui permet de ré-écrire le systeme (31102) sous la forme quasi-LiAnta:

X(t) = A(E)x(t) +B(&)u(t) (3.106)
ou les matriceé\(¢) etB(&) sont fonctions des variables de prémisse définies précédemment :
[ a11(&1) 0 0 0 a15(€2,&3) aig |
0 ap2(&1,¢é4) 0 0 az5(&2) 0
AE) = 0 ag2(és) ag3(é1) 0 ags(€2,&3) age
0 as2(&4) 0 a4,4(&1) a45(&3) 0
0 0 0 0 as5(€1,82,€63) 0
| 0 ag2(€4) 0 0 0 asp6(é1) |
[ b11(é1) 0 ] (3:107)
0 K So sat
0 0
BE=| 0
0 0
L 0 U
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otay1(é1) = agz(é1) = aya(é1) = —bri(é1) = —é&a(t) et:

a15(€2,&3) = —%:fz(t) +(1—fp)by — %ﬁ'ogfs(t)

a176 = (1— fp) ba

ap2(€1,¢4) = —&(t)—Kda— %;Yalla&(t)

az5(&2) = B2 unéa(t)

ag2(éa) = —(ixp+ V];)Uaf4(t)

ag5(€2,&3) = (ixo— Tpixp)PH —ixp Un E2(t) — ixp Un NMNOGE3(T)
az 6 = (ixb_ fpixp) bA

as2(&4) = V];HAE4('[)

a45(&s) = 2 Hh Inog&3(t)

a5s(61,82.83) = Hn&a(t) —bu + &(0) [ B — 1] + pnogla(t)
as,2(¢4) = Hada(t)

ace(d) = &)L 1] b,

Les variables de prémissgg(t) (j = 1,...,4) sont ré-écrites grace a la transformation par secteurs non
linéaires :

&) = Fa&)&a+F2&)¢2 (3.108)
ou les scalaire§; », &; 1 et les fonctions; 1(&j), Fj 2(&;) sont définis par :
&a=max{&)}, &2=min{&®)} (3.109)
AN 3100 Rk E AN K Bt L\
Fia(&i(t) = 1 5 Fi2(&(t) = P (3.110)

Afin d’obtenir la structure T-S du systéme quasi-LIPV (31106), chaqtiabla&;(t) est décomposée se-
4

lon (3.108) puis multipliée par ﬂ (Fj,1+Fj2) = 1. Les fonctions poids obtenues sont données par :
k=1,k#]

Hi(E (1)) = Fy o1 (81(0))Fy 2 (€2(t) s g5 (E3(8) iy gt (Ea (1)) (3.111)

Les matriceg\(6(t)) etB;j(6(t)) sont obtenues en posaftt) = EJ. o1 dansA(&) etB(&), ce qui conduit
au résultat suivant :

[ a11(&y 1) 0 0 0 215(85,02:83,0%) a6
0 a2’2(517q1,f4’q4) 0 0 3275(52@2) 0
A 0 a2(8400)  @3(&y o) 0 835(82,02:83.6%) age
- 0 a4.2(84,64) 0 a1.4(&y 51) a4,5(83,53) 0
0 0 0 0 3.5’5(51‘6%1, 527(427 Es_ois) 0
i 0 a6.,2(547q4) 0 0 0 aG,G(El,oil)_
bl,l(flvgil) 0
8 K S(O).sat
Bi = 0 0
0 0
0 0

(3.112)
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Ainsi, le systeme non linéaire (3.706) est de facon équivalente repéésaus la forme T-S suivante :
16

KO = 3 B0 (AX(D) + Bu(t) (3.113a)
i=
y(t) = Cx(t) (3.113b)
avec la matrice de sortie :
1 00000
010000
C=loo0oo010o0 (3.114)
0 00O0OT10O0

Parameétre variant dans le temps pour le modele T-S de la station d’'épation

Le modele T-S[(3.113) a été obtenu sous I'hypothése que la biomasserogtéeaest homogéene et
que le coefficient de mortalitd est constant et égal a une valeur nomirgg= 0.3.
En réalité, a cause de changements dans les conditions de fonctionnergeeffitéentby est sujet a
des variations. Afin de prendre ces derniéres en considérationramgized; (t) variant dans le temps,
borné, est utilisé :
b (81(t)) = byn+0.2 64(t), B1(t) € [0,1] (3.115)

Ceci permet de considérer une variation maximale de 66% de la valeur nonRuggueby (64 (t))
apparait dans; 5, ags et as s, les matricesd; sont maintenant variables au cours du temps et sont ré-
écrites sous la forma;(6(t)) = A + 61(t)Aip avec :

[0 O 02
0
02

0
0
0
0 0
0
O_

pd
I

(3.116)

O OO oo
O OO oOo

02
0

cNeoNeoNeNe
oNeoNeoNeNel

0

o

A est obtenu a partir d& (6(t)) pour 6 (t) = 0 (cas nominal).

L'évolution du coefficienby (t) est représentée dans la fighre 3.7.

Afin d'illustrer I'effet du paramétre variant dans le temps sur les états stésye, la figure 315 représente
les états dans le cas nominal (av®c= 0.3 constant) et dans le cas d’'une variation du coeffidignt
La figure[3.5 montre bien que la variation bg a un effet significatif sur la plupart des variables du
systeme. A noter que dans le cas considéré, la régulation n’a pas pgale bampenser I'effet de la
variation paramétrique.

Résultats et discussions

Afin de représenter un comportement robuste de la station d'épuraticpieges entrées/sorties
ont été générées par la simulation du modéle ASM1 complet a 13 variables(Hétaeet all [1987]).
Bien que I'observateur soit synthétisé sur la base du modele T-S simplifiéq variables d’état) et que
les données soient issues du modele complet, les résultats d’estimatiortisfaisaats.

En appliquant le théoréme 5, I'observateur simultané de I'état et du paea({B&iB) est synthétisé en
calculant tous les gairs§j, Lij etaij.

Les comparaisons entre les états du systéme, le paradmétjest leurs valeurs estimées respectives sont
représentées par les figures| 3.6 et 3.7.
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Des résultats obtenus, on peut conclure sur I'efficacité de I'observpteposé, puisque les six
variables d’état ainsi que le paraméig(t) sont correctement estimés. La Iégere imperfection d’estima-
tion en début de simulation est due a l'initialisation, le systéme et I'observatant été respectivement
initialisés aux valeurs :

xo=(30 35 20 15 650 11)'
fo=(27 42 21 14 652 11)', 6 =0

3.3.3 Diagnostic de défauts multiplicatifs de capteurs

Dans cette partie du chapitre, nous nous intéressons aux défauts multiplieatpteurs. Comme
souligné en introduction, le cas de défauts de capteurs le plus répanslladitérature existante est
celui des défauts additifs, dont I'étude est plus facile a mettre en odimiagnostic dans ce cas se
fait principalement au moyen de bancs d'observateurs qui permetterdéiection et une isolation des
défauts.

Dans ce qui suit, nous appliquons le principe de ré-écriture polytopidgrealint ci-dessus pour la dé-
tection et I'estimation de défauts multiplicatifs de capteurs.
Considérons le systeme non linéaire T-S avec défauts multiplicatifs de capgpogsenté pdr (3.117)

Xt) = _;Ui(x(t))(AiX(t)"‘Biu(t)) (3.117)
yt) = Cltx()
avec
C(t) = (In+F(t))C (3.118)
ouF(t) € R™M est définie par :
F(t) = diag f(t)) (3.119)

avec diagf (t)) une matrice diagonale d’élémenitgt) (défauts de capteurdy.(t) peut également étre
mise sous la forme :

F =S f0OF 3.120
(t) JZlJ()J (3.120)

ou F; est une matrice de dimensiomx m dont toutes les composantes sont nulles sauf le t¢jnje

qui est égal a 1. Les termdg sont des parameétres inconnus, variants dans le temps et représestant d
défauts de capteur multiplicatifs. Chaque composante est inconnue, nrae belfe qud(t) € [sz, fjl],

ou les valeurs minimale et maximale sont connues. Al($) peut se ré-écrire :

f(t) = BACFj0) 2+ T2(F (1) 12, (1) € [F2, 1) (3.121)
avec
)= IO ey - 400 @122
i i
Hr(fi) +Ef(fi () =1, O<E(fi(t) <Lli=12 Wt (3.123)
Le report de[(3.121) dans (3.120) permet d’écrire :
Fy =S 3 (1) 1F (3.124)

J=1k=1
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Comme précédemment, une forme polytopiqueCde est obtenue, ou la variable de décision est le
vecteur de fauté (t) non mesurable. Le systenie (3.117) s’écrit alors :

Xt) = i (x t) +Bju(t))

22& (3.125)
yit) = lelj(f(t))cjx(t)

=

avec _
Cj = C-i-ﬁ C

Synthese d’'observateur

Un observateur simultané de I'état et des défauts multiplicatifs de captguwopssé pour le systéme
T-S obtenu. Une approche par atténuatibrest alors considérée.
L'observateur état-parameétres est choisi comme suit :

/ r

X(t) =3 Hi(X(1)) (AR(t) + Biu(t) + Li(9(t) — y(t)))

(1) =S mRO) K1) —91) - a f(1)) (3.127)

ouL; e R™M K; e R ™Meta; € R ™™ représentent les gains a calculer.
Soientey(t) etes(t) les erreurs d’estimation définies comme suit :

&(t) = x(t) — (1), er(t) = F(t) — (1) (3.128)

Comme précédemment, (3.125) se ré-écrit sous forme incertaine :

v :ilui (X)) (& +BAD)X() + (B + AB(H))u(t))

(3.129)
zu, ))(C; +AC(H))x(t)
avec ;
DALt) = _;[Ni(x(t)) Hi(X(t))] A (3.130)
= ZZA(t)EA
pB(H) = ZWX“” W(RO)B (3.131)

— B3g(t)Es
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2m A ~
AC(t) = JZl(uj(f(t))—uj(f(t)))Cj (3.132)
— Cc(t)Ec
et .
A=[ A ... A ], 2alt) =diagi(t),...,5 1), Ea=[ In, ... In, ]
B=[By ... B | Zs(t)=diagd(t),....5(t).Es=[ln, ... In, ] (3.133)
c=[c .. sz],ZC(t) diag(B1(t),..., (1), Ec = [ lan ... lom B '
(1) = wi(x(t)) — Hi(X(1)), 6j(t) = i (f ()) Hj (F(t))
De la propriété[(3.123), nous déduisons les inégalités :
—1<a(t) <1, 1<) <1 (3.134)

qui permettent de déduire de (3.133) :
TADZAl) <1, ZEO)Zpt) <1, ZLt)Zc(t) < (3.135)
De (3.129),[(3.127) el (3.1P8), la dynamique de I'erreur d’estimatiorati&st donnée par :

Zlul (t) +DAX(L) — Li(y(t) —y(t)) + AB(t)u(t)) (3.136)

L'erreur de sortigy(t) — y(t) s’explicite alors :
z Bi(f(t)(Cext) +AC(HX(1)) (3.137)

En remplacan{(3.137) daris (3.136), la dynamique de I'erreur d’estimaiitat est alors donnée par :

r 2m

)= 3 3w (1)) (A&~ LCj)ex(t) + (BA®) ~ LACH)X() +ABOU())  (3.138)

On déduit des équatiors (3.137)[ef (3]127) la dynamique de I'errestird@ion du défaut :

=3 S wEOE(FO)-KGedt) — aer®) + () - KACHXD +af(®)  (3.139)
22

En définissant les vecteurs augmerggs) et w(t)

ea(t)—<z((3>,w(t)—(xT(t) T T u) ) (3.140)
on déduit de[(3.138)(3.1B9) Ef(3.140) :
r 2m
&b)=3 3 H (RO)E;(f(1)) (Pijealt) + Wit w(t)) (3.141)
4 £
avec _
[ A-LC o [ DAM)—LAC() O 0 AB(t)
cb.,—( —Kiéjj _ai>,w.(t)—< CKACH)  a |0 > (3.142)

Compte tenu dd_(3.141), I'objectif est la synthése d’'un observateur siraydtam I'état et le vecteur de
défauts capteur avec gay minimum du transfert deo(t) verse,(t). Les gains de I'observateur sont
donnés par le théoréme qui suit.
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Théoréme 6.L'observateur[(3.127), pour le systeme non linéaire avec défauts muatifdicle capteurs
(3.117) garantit que le gair, du transfert dew(t) vers g(t) est borné pa3 (8 > 0) s'il existe des
matrices P=P] >0, =P] > 0,11, 3, 4> 0, @, Kj, R ainsi que des scalairg8, A1, Aic >0,
Aoc > 0 et Ag > 0 solutions du probleme d’optimisation (3.143) sous les contraintes LIMIE43 4t
@B.145) (aveci=1,...,retj=1,...,2M

~ min B (3.143)
P1,P2,RiKi,Ti,A1,A10,A2¢,A8
M« < Bl pourk=1,2 34 (3.144)
Qt CKl 0 0 0 0 PA PB RC 0
x Q@ 0 @ BB 0 0 0 0 KcC
s * Q¥ o0 0O 0 O 0 0 0
* * x —I2 O 0 0 0 0 0
* * * * -3 0 0 0 0 0
* * * * « Q% 0 0 0 0 <0 (3.145)
* * * * * *  —Al 0 0 0
* * * * * * 0 —Agl 0 0
* * * * * * 0 0 —Acl 0
* * * * * * 0 0 0 —Axl
avec L
Q' = PA +ATPL—RCj ~C[R +1In,, QF =~ — 0 +Im
(3.146)
Q*3 = —T1+MELEa+ AcElEc +AxcELEc, Q%= —T4+ AgELEs
Les gains de I'observateur sont donnés par
L=P 'R
Ki = Py 1K; (3.147)
ai = P{lﬁi
Démonstration. Soit la fonction de Lyapunov
V(ea(t)) = €l (t)Pey(t), P=PT >0 (3.148)
Utilisant (3.141), sa dérivée par rapport au temps est donnée par
. ro2m A
Viea(t)) =Y > mi(XO))R;(f (1)) [63 (1) ((Pi))TP+PPij)ea(t) + €} (H)PWi(t)(t) + w' (W] (t)Pea(t)]
i=1j=1
(3.149)

L'erreur e4(t) converge asymptotiquement vers zéro quaxid = 0 et le gainL; du transfert dew(t)
vers g(t) est borné pag si la condition suivante est vérifiée

V(ea(t)) +€l (t)ea(t) — ' (1) w(t) <0 (3.150)
avec

r=diaglk), N’k<pB 1, pourk=1234 (3.151)
Compte tenu dé (3.149), (3.150) devient :

r 2m

conw (e (@O [ PIPHPP +Inim PWI(D) \ [ ealt)
izljzlu.(x(t))uj(f(tD(w(t)> < j wiT(tJ)p + - ><w(t)><o (3.152)
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La fonction de Lyapunov considérée est choisie avec :

P = diag(Py, P») (3.153)
Avec les définitions (3.1P8), (3.142), (3.151) ef (3.1%3), (3.152)ai si
r 2m
S ) E(F(1) (Qj + Q1) + QT (1) <0 (3.154)
i=1j=1
avec : _
i —C/K'P; 0O 0 0 O
x —-Pai—-a'PR+ln, 0 @ P 0
N * - 0 0 0
Qij = N . r, 0 0 (3.155)
* * * *x -3 0
* * x  —Iq
Qi =PA +ATPL—PILC —CI LT P+ 1, (3.156)

Avec les définition$ (3.1B0J), (3.131)[et (31132), le terme variant daesips de[(3.154) peut s’exprimer :

Qt)=( ATPf 0 0 0 0 0)'5A(t)(0 O Ex 0 0 0)
+(B™f 0000 0)=t)(0 000 0Eg) (3.157)
+(C'LfP[ C'KP] 0 0 0 0)Z(t)(0 O —Ec 0 0 0)

En utilisant le lemme 1 et la propriété (3.134), pour tous scalaires pogitifag, Aic etAxc, ona:

ot 0 0 00 O

0 Q2 0 00 0
0O 0 Q00 0
T
A+ W< g o 6 8 o o (3.158)
0O O O o00oO 0
0 0 0 0 0 AElEs
avec .
Ql = AflplA.AT P —|—)\§1P;|_BBT P+ (Alc)_lplLiCCT LiTP]_
(3.159)

Q2 = A PKiCCTKT P, Q3 = MEZEA+ (A1c +Axc)ELEC
pouri=1....retj=1,...,2M A
De l'inégalité [3.158), puisqug; (X(t)) et (f(t)) satisfont la propriété de somme convexe, la condition
(3.153) est vraie si la suivante est vérifiée :

Qi+ ot —CTK P, 0 0 o0 0
* —Pai — o' P+ I, + Q? 0 o P 0
% * Q%¥+0% 0 0 0
0 3.160
* * * - 0 0 < ( )
* * * —I3 0
* * * * * —F4+ABE§EB

En considérant le changement de variables (3.147), ainsi qu’'urpament de Schur su@! et 92, la
condition [3.160) impliqud_(3.145). Par conséquent, le gairdu transfert dew(t) vers g(t) est borné
par 3, ce qui achéve la démonstration.
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Exemple numérique

Dans cette section, la conception d’un observateur robuste est ré&dlisé&stimer simultanément
I'état d’'un bioréacteur et un défaut multiplicatif sur un capteur. Le bitteda considéré est réduit a deux
équations d’'état non linéaires (Bezzaouehal. [20137]) :

. t)xa(t
Xa(t) = LR —xq (Hu(t)

Yo(t) = — S 4 (d —xo(t) u(t)

(3.161)

oux, (t) représente la concentration en biomasse ¢} la concentration en substrat. La commange

est le taux de dilution. Les paraméti@sb et d sont connus. La sortie mesurée est la concentration en
biomassey(t) = x1(t)).

Considérons un défaut multiplicatif de capteur bofpé) qui affecte la sortig(t) tel que :

y(t) = (L+ fo(t)xa(t) (3.162)
Comme montré précédemmefif(t) peut s’écrire sous la forme suivante :
fu(t) = B (fo(®)) fL + BE(Fa(t) £, fu(t) € [fF, F) (3.163)

avec f2 = 0.125 f1 = 0.625, i} (fy(t)) et f2(f1(t)) définis par [3.122). Les paramétrasc, d sont
respectivement égauxte= 0.07,c=0.7 etd = 2.5.
L'examen des non-linéarités du systeime (31161), incite a considéreriablea de prémisse suivantes :

21(t) = —u(t), z(t) = Xj(’g(i)b (3.164)
De (3.161) et(3.184), la forme quasi-LPV suivante est obtenue :
(1) = <Zlét) _CZZ(ZtZ)(tl . (t)> x(t)+< : )u(t) (3.165)

Un modéle T-S est obtenu sur un compact de I'espace d’'état en définissantervalles de variation
dez(t) etz (t) parz(t) € [-1,—-0.2] etz (t) € [0.004 15. Utilisant la transformation en secteurs non
linéaires, deux partitions pour chaque variable de prémisse sont dtesstru

t) =Fu(z1)Z+F 1
{ a(t) =Fu(z)zg + 12(21)21 (3.166)
2,(t) = Fo1(2) % + Foa(22) 7
_ 1_
avec Fpi(z1) = 721(10 22%, Fio(z1) = 7211 21(2'[)
h—4 L a-4a (3.167)
Fa(z) = 27 F22(2z2) = 0}
= 32
ou les scalaireg, 22, Z, et Z2 sont définis par :
z = maxz (t), zZ= minzy(t), z= maxzy(t), z = minzy(t) (3.168)

Les sous-modeles sont définis par les paifsB;) aveci = 1,...,4. Les variables de prémisse ont
été choisies de fagon & avoir toutes les matrigesgales 8" = [ 0 d |. Compte tenu dé(3.164) et
(3.165), les matrices; sont données par :

1 1 1
_( 4 % _( 4 z
M= ot ) 2= (G dn)

(2 3 NERE
= (8 iz ) m= (8 efiz)
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) j j j j j " |—avec défaut
—sans défaut

2
[4)]
T

Concentration en biomasse (m 9 L)
w

(o] 50 100 150 200 250 300 350 400
temps (s)

Figure 3.8 — Sortie nominale (sans défaut) et sortie avec défetit

Taux de dilution

O'20 50 100 150 200 250 300 350 400
temps (s)

Figure 3.9 — Entrée du systéeme

Le modele T-S du systeme avec les défauts multiplicatifs de capteur est olatemigopolation des
guatre sous-modeéles du systéme et des deux sous-modéles de la sortie :

N

X(t) =y pi(z(t)) (Ax(t) +But))
> B (3.169)
y(t) = Hi(f1(t)Cix(t)

Co=(1+f 0).

avecC, = (1+f2 0),
f(t)) sont calculées a partir de (3.122). Lg$z(t)) sont données par :

Les fonctions poidg; (

Ha(Z(t)) = Fra(z(t)) Faa(z2(t))
Ha(2(t)) = Fua(z(t)) Foa(z(1))
Ha(2l)) = Fia(za (1)) Fea(Za(1)) (3.170)
Ha(z(t)) = Fia(z(t)) Fo2(22(1))

Afin d'illustrer I'effet du défaut sur la sortie du systéme, la figure 3.8depnte la sortie avec et sans
défaut. L'entrée du systéme, les états et leurs valeurs estimées ainsidgfaleconsidéré et son es-
timé sont représentés respectivement par les fiure$ 3.9, 8.10let &sldonditions initiales sont fixées
ax(0)=( 01 15 ) pour le systtme et;(0) = ( 0.09 23 0 ) pour I'observateur des états et du
défaut. A noter qu'avec la méthode proposée, I'observateur syntlééigéobtenu avec un taux d'atté-
nuationB = 1.9810°2.
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—x,®
—X,(1)
- xl(t) estimée
. xz(l) estimée

2

Concentrations (m bo L)

o 50 100 150 200 250 300 350 400
temps (s)

Figure 3.10 — Etats du systéeme et leurs valeurs estimées

0.7

2

Concentration en biomasse (m 9% IL)

o 50 100 150 200 250 300 350 400
temps (s)

Figure 3.11 — Défauf; (t) et son estimé

3.4 Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons abordé 'estimation d’état robuste éteaction d’état avec un certain
degré de précision malgré la présence d’erreurs de modélisation et/@fadesdactionneurs/capteurs)
des systemes non linéaires sous forme de modeéles T-S a variables dend@misinesurables ainsi que
le diagnostic (estimation des défauts).

Dans un premier temps, les systemes linéaires a parametres variants dans venme sortie bruitée
ont été considérés en proposant des conditions de convergendesela

Dans un second temps, I'approche a été généralisée aux systéemes nioesliséas forme T-S avec
une premiéere partie dédiée aux erreurs de modélisation, de défauts systadealéfauts d’actionneurs
et une seconde partie pour les défauts multiplicatifs de capteurs. Dassechartie, I'exemple d'un
bioréacteur ayant un comportement non linéaire a été considéré. Catbelapp été structurée en trois
étapes :

e Ré-écriture des équations non linéaires du systéme en modele T-S peodlapde transformation

en secteurs non linéaires

e Ré-écriture polytopique des défauts

e Synthése d'observateur et diagnostic par estimation des défauts ovgpasvariants.
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Commande sous contrainte de saturation

Sommaire

4.1 Introduction

Les contraintes de saturation affectant les variables d’'un systemeseafeat probablement les non-
linéarités les plus répandues en pratique. En effet, que ce soit paaistass physiques, technologiques,
ou de sécurité, tout systéme physique est soumis a des limitations de fonct@nrirmi se modélisent
par des contraintes d’amplitude sur les actionneurs et les capteursé&anpe de saturation de com-
mande, les performances d’'un contréleur synthétisé pour le cas noniesitaedire en I'absence de
saturation, peuvent se dégrader de maniere significative. Ces dégnatpeuvent se manifester comme

57
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des dépassements, des oscillations de fortes amplitudes, des temps e @pales régimes tran-
sitoires assez longs, et méme dans certains cas conduire a une instabilithuSRehman | [2005],
Kapasouris et Athans [198€], Walgama et Sternby [1993], Park eit [1895], |[Kapooret al. [1998]).

Un exemple classique des effets catastrophiques pouvant étre efgyendrégligeant ces contraintes est
celui de la centrale nucléaire de Tchernobyl en 1986, mentionné |dmis [B289]). Une des causes du
désastre fut attribuée aux limitations sur la vitesse a laquelle les barrestdidepouvaient étre placées
et retirées du noyau du réacteur nucléaire. Quand la réaction s'adéléoi de commande essaya de
placer les barres dans le noyau aussi vite que possible pour ralentictaoré Cependant, a cause de la
limitation de vitesse sur le mouvement des barres de contrble, I'action de ladonti@ande ne fut pas
assez rapide, ce qui amena a une réaction en chaine incontrblée fH4888]]. Il est maintenant lar-
gement admis que les saturations doivent étre prises en compte lors dthEssytte lois de commande.
De facon résumée, deux approches principales permettent d'alsettieproblématique :

1. la synthése de lois de commande dans le cas nominal, sans tenir compte tdealiona cette
derniére est considérée a posteriori en rajoutant un bloc fonctidéd#t a contrer son effet lors
de son apparition. Lexemple le plus illustratif est I'anti-windup_(Syaichu+Rah et Middleton
[2004],/Zaccarian et Teel [2002], Muldet al. [2001], Grimmet al. [2003]). C’est une approche
en deux temps et qui consiste typiquement a ajouter au contréleur nomicaipensateur basé
sur la différence entre les signaux de commande non saturés et satayssane (Syaichu-Rohman
[2005]). Une généralisation du probléme de synthése anti-windup esissaétosur une caractéri-
sation de la fonction saturation a I'aide d’'une condition de secteur a égdldaiietobjet de
plusieurs travaux, dont (Gomes da Silva Jr et Tarbouriech [2008fef@dant, concernant les sys-
temes LPV saturés, la littérature n’'est pas trés abondante a ce sujet, maisouvons notam-
ment citer|(Scorletti et El Ghaoui [1998]), (Wi al. [2000]) et (Doet al. [2011]) ou la condition
de secteur modifiée introduite par (Gomes da Silva Jr et Tarbouriech [2068 généralisée aux
systemes LPV soumis & une saturation d’entrée et a des contraintes sur I'éta

2. la synthése de lois de commande en tenant compte de la saturation. Desaséfficalces ont lar-
gement été traitées dans la littérature comme la construction d’ensembles isverriarcalcul du
domaine d’attraction. L'idée fondamentale est de s'assurer gqu’'augpasdement de commande
n'apparaisse, ou plutot que le systéme n’atteigne jamais la saturation ehatele plus grand
ensemble de conditions initiales pour lesquelles la stabilité en boucle ferméeardiget que les
états restent invariants dans un certain sous-ensemble de I'ensembiediétssible qui prend
en compte des valeurs admissibles d’entrée. Toutefois, cet ensembleelsitféisamment grand
pour étre satisfaisant. L'un des critéres qui peuvent étre pris en cq@optela conception des
commandes est celui de danaximisations de la taille du sous-ensemble invariant. C’est un pro-
bléme fondamental, cependant particuliérement difficile, et qui resteluréans le cas général
(Henrion et Tarbouriech [1999]). Plusieurs méthodes ont été péeisgsour approximer ces en-
sembles invariants (Hu et Lin [2003], De Doebal. [1999],/Gilbert et Tan/ [1991]).

La premiére approche est plus adaptée aux saturations qui relemanatatimisation locale des perfor-
mances et ou les contraintes jouent un réle minime, contrairement a la segprdehe plus appropriée
au cas ou l'effet des contraintes est critique (Blanchini et Miani [PO@ effet, en I'absence d’hypo-
thése de stabilité, il est bien connu qu’en présence de saturation, estraiectoires du systéme peuvent
étre instables.

4.2 Motivations et position du probleme

Par opposition aux méthodes citées ci-dessus, généralement conguésifar la saturation des ac-
tionneurs afin de préserver les performances en boucle ferméetdmsy$approche proposée dans ce
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chapitre traite explicitement des saturations de commande. En effet, lattéeésous forme de modéle
T-S des saturations affectant les commandes du systeme permet d'icEgycentraintes dans le modéle
du systéme et de synthétiser les lois de commande en fonction des borneSdmpos

Un autre avantage de la méthode proposée est que la ré-écriture Ts&uadions permet non seule-
ment de traiter le cas des systémes linéaires, mais aussi celui des systaimasan@s, ce qui n’est pas
le cas des méthodes citées précédemment qui traitent essentiellement ke ata@taes linéaires.
Comme nous allons le voir par la suite, I'écriture générique et systématiquesdtutation permet non
seulement la conception d’'une commande stabilisante des systémes (linBamediréaires), mais as-
sure également la robustesse par rapport aux incertitudes. Lesité&s dmncernent la commande par
retour d’état, par retour de sortie, l'utilisation de contréleurs statique aardique, en utilisant la mé-
thode de Lyapunov classique ainsi que I'approche descripteur pprgsenter le systeme a étudier.

La sectiori 4.8 présente I'écriture T-S des saturations d’actionneusedti@r 4.4 porte sur la synthése
de commande par retour d’état des systemes linéaires saturés (Bdmreioalc[2012]). Une extension
aux systemes non linéaires sous forme T-S est proposée a la sectioredzZadBchat al. [2013d)]).
Un exemple de stabilisation d’un chariot-pendule soumis a des saturatioomdeaode est traité. Dans
I'exemple proposé, I'effet déstabilisant de la saturation est mis en éwdaimsi que I'apport de I'ap-
proche T-S.

Pour améliorer les résultats obtenus, nous nous sommes également intdeessée chapitre a la ré-
solution par approche descripteur. Cette derniére a été appliquée daassde systémes non linéaires
incertains/(Bezzaouclet al.[2013€]) ainsi que pour lacommande par retour de sortie (Bezzaetialla
[2013a]). A noter que les stratégies de commande par retour d’'étatggrep sont basées sur I'hypothése
que le vecteur d’état soit mesurable; cette condition n’étant pas for¢cé&atsfaite pour tous les sys-
témes, deux solutions peuvent étre envisagées : soit I'introduction t'semeateur, soit la synthése de
stratégies de commande avec retour de sortie. C'est cette derniere sqlut&st retenue et présentée
dans la sectioh 4.6. Ce choix est motivé par la remalrgue 3 du chapitre 2aglmtie le retour dyna-
migue de sortie inclut le cas du retour d’état observé par un multi-obsenddedype Luenberger. Deux
cas de figure sont traités : la synthése d’un contrdleur statique, puisiealleontréleur dynamique. Afin
d'illustrer I'efficacité des approches proposées, des exemples de sonwdant également présentés.

4.3 Représentation T-S de la saturation

Leffet de la saturation sur un systéeme peut se modéliser de plusieursrasarifne possibilité
consiste a représenter le systéme saturé a lI'aide d’'un modéle polytopafteeréprésentation est basée
sur la décomposition par secteurs non linéaires et aboutit a un modéle dekgmg-Sugeno. Pour cela,
nous proposons de ré-écrire chaque composante du vecteur €’sntré une forme particuliére avec
trois sous-modéles.

La fonction non linéaire saturation pour un sigoél) est définie comme suit :

A Usat(t)
umnm
ut) si Umin < u(t) < Umax
Usat(t) := ¢ Umax Si U(t) > Umax
(41) === Umin
OU Umax €t Umin Sont les limites de saturation.
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Considérons a présent le vecteur d’entréés € R™, tel que :

T
ut) = (u(t) ... up(t)) (4.2)
L'entrée de commande sous contrainte de saturation est définie comme :
T
Usat(t) = ( Usat1(t) ... Usatn,(t) ) (4.3)

Dans ce qui suit, nous établissons une relation artzét) etu(t). Compte tenu dd_(4.1), chaque com-
posante du vecteur peut se ré-écrire sous la forme :

3

Usatj(t) = leli](uj ®) Wu®)+y), T=1...n (4.4)
£
avec

M =0
A= (4.5)
Moo= o0
VJJ, = Umin,j
y, =0 (4.6)
V:é = Umaxj

et les fonctions d’activation suivantes :

pl(uy(t) = St
Ilzj_(Uj(t)) _ Slgr(-uj(t)—Umin‘j);Slgf(Uj(t)—umaxj) 4.7)
wujt)) = N tnag)

ou signdésigne la fonction signe et @hin j €tumaxj représentent respectivement les bornes inférieures
et supérieures de la commange

A partir de [4.8) etl(4]4), on ré-écrit alors le vecteur d’entiéesc R™ soumis aux contraintes saturation
sous la forme

ZH. up (1)) (Atun(t) + 1)

Usar(t) = Zl’"‘ U (1)) (A ug(t) + ) (4.8)

zlu'nu Un, (£)) (A Un, (t) + ™)

Pour simplifier et alléger les notations, les fonctions d’activaﬂb(ru(t)) seront désormais notéﬂé(t)
En se basant sur la propriété de somme convexe des fonctions d’actiatipeut ré-écriré (4.8) afin de
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faire apparaitre des fonctions d'activation communes a toutes les congmdarvecteur d’entrées :

3 ng 3
i;uil(t)()\ilul(t) + ) x <I!'szlu1k(t)>

3 ' ny 3
Usar(t) = zlui‘(ue(t))(m‘uz(twwf) x <|‘| u}‘(t)> (4.9)
i= k=1k£¢ J=

ng—1

3 ' 3
_Zlui”“(t)()\i”“unu(t) +y) x ( > H}‘(U)

k=1 j=1

Ainsi, pourny entrées de commandé 3ous-modeles sont obtenus. Il est aussi important de souligner
gue nous obtenons une expression analytique de la commande saiy(t¢eexprimée en fonction du
signal d’entréeu(t). Finalement, I'’équatiori (4.9) peut s’exprimer sous la forme :
3w
Usat(t) = Zuisat(t)(/\iu(t) +T5) (4.10)
i=

ou les fonctions d’activation global@s?(t) ainsi que les matrices; € R™*™ et les vecteurE; € RMWwx1

sont définis comme suit :
Ny .

pE(t) = ﬂlﬂcj,_j(uj(t))
=1
(4.11)

A = diag(/\ol_il,...,)\giﬁu)

(= [ e e ]

les indicesa!(i = 1,...,3% et j = 1,...,n,), égaux & 12 ou 3, indiquant quelle partition de [deme

entrée (1], p3 ou u3) est considérée dansil€™® sous-modéle.
La relation entre l&'®™ sous-modéle et les indiceg est donnée par I'expression suivante :

i=3vwlgty3v2g? 4. +3% 0 (343D
Inversement, on peut également retrouver les inddl;jeen fonction du numéro du sous-modéle, les

quantités (gt — 1),...,(c™ — 1)) correspondent & — 1) exprimé en base 3.
Un exemple illustratif est donné pour deux entrégs= 2), ou :

Usar(t) = ( Ula(t) UZa(t) )T

(4.12)

(4.13)

Puisque nous avons trois partitions pour chaque entrée, le modéle T8 ptbus,(t) se compose

alors de 8 sous-modéles :
(4.14)

9
uealt) = 5 L) (Au(t) )

avec les parametrgg™, A; et I'; donnés par le tableau 1 dans lequel les quanﬂiéfst), ycjle et)\;_.j

(oij =1,2,3 etj = 1,2) sont respectivement données parl(4[7)] (4.6) et (4.5).
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sous-modéle | (a,02) |  ps(t) A r
1 (1Y) | phowd) | diagrlA2) | [ K]
2 (12) | w0 | diagrlAg) | [V 8]
3 (1.3) | phowd) | diagrlA2) | [ B
4 21 | o) | dagria2) | [B ¢
5 (22) | OB | degrA2) | [B B
6 (23) | BOBO) | diagrtA) | [k BT
7 (31 | wOw) | dagrdA2) | [B ¢
8 (32) | O | diagrdA2) | [ ]
9 (33) | wtB) | diagrd.A) | [B B

Tableau 4.1 — Exemple a deux entrées

4.4 Commande saturée par retour d’état de systemes linéaires

4.4.1 Positionnement du probleme

Nous nous intéressons dans cette partie du chapitre a la synthése ddeedonmande par retour
d’état statique pour un systéme linéaire soumis a une contrainte de saturatigectif est d’assurer
la stabilité du systeme bouclé malgré la contrainte de saturation, mais égalementvee ke gain de
commande en fonction des bornes de saturation.

La solution proposée est le passage par la représentation T-S. Eifeaffeécriture de la saturation avec
des modeles de Takagi-Sugeno permet d’exprimer la contrainte de satwgatie la forme[(4.10) en
fonction des bornes de saturation et d'utiliser I'écriture T-S globaleédrys+ contrbleur) par la suite
pour la synthése de la commande.

4.4.2 Représentation T-S du systeme
Soit le modéle linéaire suivant :
X(t) = AX(t) + Bu(t) (4.15)
Comme l'entrée de commandgt) est soumise a une contrainte de saturation, le systeme décrit par

(4.13) devient :
X(t) = AX(t) + BUP(t) (4.16)

A partir du résultat[(4.70), le systénie (4.16) est équivalent a :

X(t) = guisat(t)(Ax(t) +B(Aju(t) +TH)) (4.17)
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4.4.3 Synthese de la commande
On considére a présent la commande par retour d’état donnée par :
u(t) = —Kx(t) (4.18)

Le report de[(4.18) dans le modeéle TES(4.17) conduit a :

?iusat (A—BAK)X(t) + Brj) (4.19)

La synthése de la loi de commande est obtenue en résolvant un probtstimiation sous contraintes
LMI. Le calcul du gain de commandg¢ est précisé grace au théoréme suivant.

Théoréme 7. 1l existe une commande par retour d’état pour le systeme linéaire s@duié) tel que
I'état du systéme converge vers une boule centrée a l'origine et domgdm est borné pag, s'il existe
des matrices P=P] > 0,R % =T > 0 solutions du probléme d’optimisation suivant :

PlrpFlznzB (4.20)
t.q.
Qi | : Ny
( - <0,i=1,...,3 (4.22)
avec T T ATRT
Q- ( PLA +AP1—RI’ A B" —BAR _Iz > (4.22)
et
r'B'=Br < (4.23)
pouri=1,...,3M,
Le gain du contréleur est alors donné par :
K=RR*! (4.24)

Démonstration. Considérons la fonction de Lyapunov suivante :
V(x(t)) = xT (t)Px(t) (4.25)

avec Pe R™*™ matrice symétrique définie positive.
A partir des équations (4.19) ét (4125), la dérivée par rapport au tedepg(x(t)) est donnée par :

3u
Zu,sat ((A—BAK)TP+P(A—BAK))X(t) + T BTPx(t) + X' (t)PBI)  (4.26)
En appliquant le lemmig 5 du "Carré Matriciel", on utilise la majoration suivantecE =" >0
FTBTPx(t) +x' (t)PBr; < ITBT=BIM 4+ X' ()P~ Px(t) (4.27)
avecZ > 0, ceci conduit a borneif(4.26) par :

3
) < Zl pS3(t) ((A—BAK)TP+P(A—BAK)+PZ 'P)x(t) +{BZBI)  (4.28)
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Définissons maintenant :

Qi = (A—BAK)TP+P(A—BAK) +PZ 1P (4.29)
€= min Amin(—Qi) (4.30)
5= max '] BT3Bl (4.31)

i=1:3Wu

L'inégalité (4.28) se ré-écrit :

3

V(x(t) < _;ufa%t)(xT (H)Qix(t) + 3) (4.32)

PuisqueZ > 0, de I'équation[(4.32) avec la propriété de somme convexe des fonctamtivation (B.2)
ainsi gu'en se basant sur le lemme de congruence (lemmé&(t)) < —¢ || X(t) [|* +0. Il en découle
queV (x(t)) < 0 pour

Qi <0
i) 12 (439
Ceci implique, suivant la théorie de stabilité de Lyapunov, git¢ converge vers la boule centrée a
I'origine de rayon\/é.
En appliquant le principe de congruence (Lemme 2), un complémé&ttde, ainsi que les changements
de variables suivants : 5 _ pi
{ Rl _ xn (4.34)

l'inégalité Q; < 0 avecQ; définie en[(4.29) est linéarisée et mise sous la forme de la LM @avec Q
donnée parl(4.22). La condition;@ 0 avec Q donnée par[(4.22) assure la convergence de I'état vers

une boule centrée en zéro de rayg/rg.

L'objectif est a présent d’'optimiser le résultat obtenu en minimisant lenage la boule\/é. Une

des solutions possibles consiste a minimiser d’'une paet d'autre part a maximisee. Pour cela,
introduisons un scalaire positB. Sif vérifie :

o0<p
{8>1/B (4.35)

o

alors le rayon de la boule'{/; est borné pag.

Les deux condition§ (4.B5) se traduisent comme suit :
1. Si[4.2B) est vraie pour €& 1,...,3W), d'aprés(4.31), alord < B.
2. Si[4.22) est vraie, un complément de Schur donne

~Qi>(1/B)1,i=1,...,3 (4.36)

alors toutes les valeurs propres d&; sont supérieures &/, en particuliere définie en[(4.30).
Les conditiong(4.33) sont donc impliquées par (¥.21) et [4.23), cadlpdive la démonstration.
Remarque 7. Il est important de noter qu'a partir du théoréme 7 et de la définition daioes Q

(4.22), 'approche proposée stabilise le systéme saturé a condition qystime nominal (sans satura-
tion) soit initialement stable (valeurs propres de la matrice A négatives).
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En effet, il est évident a partir du blod, 1) de la matrice Q et de la définition des matrices;, que
lorsque/; = 0 si la quantité RPAT + AP, n’est pas définie négative, alors la condition de stabilit{é<@®

ne sera jamais assurée.

Pour résumer, I'approche proposée ne peut pas stabiliser un sgstéminal instable sous une contrainte
de saturation de commande, mais en revanche, assure parfaitemaattildaésdes systémes initialement
stables mais déstabilisés par la saturation de commande.

4.5 Commande saturée par retour d’état de systemes non linéaires

4.5.1 Positionnement du probléme

Comme pour la section précédente, nous nous intéressons dans cetta [mgymthese d’'une loi
de commande par retour d'état assurant un recalage de I'état a I'gnigaie cette fois-ci appliqguée a
un systeme non linéaire sous forme de modéle T-S soumis & une contraintardésa L'objectif est
toujours d’'assurer la stabilité du systéme bouclé malgré la contrainte nonéindeiis également de
trouver les gains de commande dépendants des bornes de la saturation.
L'intérét de I'approche proposée est qu’elle se généralise de mamigrédiate du cas linéaire au cas des
systéemes non linéaires sous forme T-S, les non-linéarités du systéemeattitasians étant représentées
de maniére similaire.

4.5.2 Représentation T-S du systeme soumis a une commandéusée

Considérons le modéle non linéaire (sous forme T-S) suivant :
n
X(t) = Zlﬂi(f(t))(AiX(t) +Bju(t)) (4.37)
i=

avecé (t) les variables de prémisse supposées connues et mesurables.
Comme I'entrée de commandé) est soumise & une contrainte de saturation, le systeme T-S décrit par
(4.37) devient alors :

X(t) = ;ui(f(t))(AaX(t) + BjUsar(t)) (4.38)

A partir du résultat{(4.10) explicitant la commande saturée, le systeme nomdi(@88) s'écrit aussi :
n 3w

X(t) = Zkz Hi(& (1) B2 (u(t)) (AX(t) + Bi(Awu(t) + i) (4.39)
iS1K=1

4.5.3 Commande de systemes non linéaires saturés

On considére a présent la commande de type FEa@a(lel Distributed Compensatigsuivante :

u(t) =— i 1 (& (1)K;x(t) (4.40)
=1
En reportant((4.40) dans le modele TES (4.39), on obtient :
n n 3
X(t) = Zl > kz Hi(E ()14 (& () () (A = BIAKK)X(E) + Bilk) (4.41)
i=1j=1k=1

Le réglage des gains de la loi de commande se raméne a résoudre umperobd@timisation sous
contraintes LMI. Les gaink; sont donnés par le théoréme suivant.
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Théoréme 8. Il existe une commande par retour d’état pour le systeme non linéaineés@l.38) telle
gue I'état du systéme converge vers une boule centrée a l'originelelaayon est borné pag, s'il
existe des matricesPPT >0, Rj, Sy =3} >0(pouri=1,...,n,j=1....nk=1,...,3%), solutions
du probléme d’optimisation suivant :

Rrg;g ) B (4.42)

sous les contraintes :

Qijk |
< | _pi <0 (4.43)
reBl =Bl < B (4.44)
avec
S(AP — BiAR; |

Q= SAPEBAR) L) (4.45)

Les gains du contréleul (4.40) sont donnés par
K, = RpL (4.46)

Démonstration. La preuve du théorenid 8 découle du méme raisonnement que celui pilisde
théoremél7. En effet, considérons la méme fonction de Lyapunov quetiisiée précédemment :

V(x(t)) = xT (1) P~ x(t) (4.47)

avec Pe R™*™ matrice symétrique définie positive. A partir e (4.41), sa dérivée pgrad@u temps
est donnée par :

n n 3w

VO =3 5 5 HEDEOI (SOTOP BN XTOPHA - BAK (D)) - (448
i=1j=1k=1

Du lemméDBb "Carré matriciel" aveE = ' > 0, nous déduisons :

. n n 3w
VOIS Y S S HEME M) (X O)(SPHA = BAK)) + P 5P )x(t) + MBI i)
i=1]=1k=1
| (4.49)
Notons :
Qij =S(PH(A — BIAK;)) + P2, P (4.50)
€= L TN Amin(— Qi) (4.51)
- TRTS. B
0=, max . TkB 2Bl (4.52)

L'inégalité (4.49) est ré-écrite sous la formaex(t)) < —¢ || x [|3 +3, ainsiV (x(t)) est négative pour :
s O
Qijk <0 and | x|5> . (4.53)

ce qui implique que (t) converge vers une boule centrée a l'origine dont le rayon est ég@@é
(Zhanget al.[2009]).
Analysons a présent la conditiadjx < 0, i.e.

S(P~H(A —BiAK))) +P 15 Pt <0 (4.54)
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De la propriété de congruencel (6), I'inégalifté (4.54) devient :
S((A —BiAK;)P) + 2.1 <0 (4.55)

Avec le changement de variablés (4.46) et I'utilisation d’'un complémei®athur, les inégalité§ (4.55)
sont équivalentes au bldd, 1) de [4.438), i.e. @ < 0. Comme les fonctions d’activation satisfont la
propriété de somme conveke (B.2) et corame 0, si Qjk < O est vérifiee pour+=1,...,n, j=1,...,n,
k=1,...,3vet|x|3> g, alors V(x(t)) < 0, implique que &) converge vers une boule centrée a
3

2.

L'objectif a présent est de minimiser le rayQ/Zé. Ainsi, de [[4.5R) et des LMIE(4]44),est borné par
B. De (4.43), avec un complément de Schur, nous en déduisons que :

(1/B)|<*Qijka i,j:l,...,n,k:l,...,3”“ (4.56)

impliquant que toutes les valeurs propres(deQ;jx) sont supérieures &/fB. Par conséquent,/B < ¢
est vraie et finalement le rayon est borné ar

I'orogine de rayon

Remarque 8. Afin d’améliorer le résultat du théoremig (8), les conditions de relaxatiéegntées dans
(Tuanet al. [2001]) peuvent étre appliguées car les sommes sur i etj sontgréed par les mémes
fonctions d’activation. D’apres (Tuaet al.[2001] et (4.43)), le probléme d’optimisation relaxé devient :

errqulﬁr%kﬁ (4.57)
sous les contraintes
Qliik —IBI )<0,i:1,...,n;k:1,...,3”u
ZQik+ Qi+ Qi 1 (&) (4.58)
(TS Ry ) <ok 3
n-1

Remarque 9. Les résultats précédents sont basés sur le lemime 5 du "Carré Matrimedyyi conduit a
I'apparition du termed ('} BT ZxBil k) et de ce fait, la convergence vers une boule centrée a I'origine de
rayon inférieur ag.

Afin de réduire le conservatisme induit par le lenithe 5 du "Carré matricie$' termesy et lel) une
solution consisterait a considérer le changement de variable suivantx 7 dans I'équation[(4.48),
avecTjjx = —(Eﬁk +Zijk) “PIBiTk et =i = A — BiAK|. L'équation [4.48) devient alors :

n n 3w

V(x(t) = Zx Zlkzlhi (& (0)hy (& (0) k(&) (X" (1) (S + Zig)X(1) = Te BT PH(E +=i) P Bil)
I=1]=1kK=

(4.59)
Pour chaque tripleti, j,k), il apparait dans I'expression dé(x(t)) une boule de centrgj et de rayon
MBI P L=, +=ijk) 1P 1Bilk
Amax( = +Zijk)
sont vraies (pour,ij=1,...,n et k=1,...,3W), le vecteur d’état converge vers la boule qui englobe
toutes les boules de caractéristiquies, rijk } -

lijk = . Ainsi, d’apres la théorie de Lyapunov, siles conditi6ﬁ§+5ijk <0

Exemple applicatif

Afin d'illustrer I'approche proposée, nous considérons I'exempla dhariot-pendule représenté par
la figure[4.1.
Sur ce schéma apparaissent les grandeurs physiques dont letstarmésdans le tableau 4.2.
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—» M
@)

Figure 4.1 — Schéma de I'ensemble chariot-pendule

Z(t) Position horizontale du chariot (en m)

6(t) || Position angulaire du pendule (en rad)

F(t) || Force d’entrainement transmise par la courroie et due au moteur (en N)

Masse du chariot = 5 kg

M
m Masse du pendule = 1 kg
g

Accélération de la pesanteur 78ams 2

I Longueur du pendule = 0,1 m

I Moment d’inertie du pendule par rapport au centre de masség@std

f Coefficient de frottement visqueux entre le chariot et le rail et s’ogipiod I'actionF (t)
(f =100N/m/s)

Ks Coefficient de frottement sec du chariét = 0.00IN/m/s)

k Coefficient de frottement visqueux du pendule sur son(kxe0.045N /rad/s)

Tableau 4.2 — Parametres de I'ensemble chariot-pendule

Sous certaines hypotheses, le comportement dynamique de ce systémeaiondistadécrit par les
éguations suivantes :

(M-+M)Z(t) + fz(t) +ksz(t) —mlB(t)cog O(t)) + mléz(t)sin(e(t)) = F(t)
(4.60)
{ —mlz(t)cogB(t)) + (M2 +1)B(t) + kO(t) +mglsinB(t)) =0
Afin d’alléger le volume de calculs, nous ne considérons dans ce qujusile cas des petits angles. Le
modéle simplifié s’écrit alors :
(M+M)Z(t) + ksz(t) + f2(t) —mIB(t) + mléz(t)e(t) =F(t)
{ —miz(t) + (M2 +1)8(t) +kO(t) + mglf(t) = 0

Comme il sera montré ultérieurement, la saturation de la commande nominale atuéstébilisant
sur le systéme dynamique non linéaire. Afin de contrer cet effet, nopsgwas d'appliquer 'approche

(4.61)
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proposée dans cette section, qui consiste en un premier temps a modélsteneesnon linéaire sous
forme d’un modele T-S, puis a prendre en compte la saturation dans la syriteecommande en la
représentant également sous forme T-S. Finalement, les gains de rétatiseront calculés a partir des
conditions relaxées du théoréfle 8 sachant que la commande est satréefp@) < 3.

Passage du systéme non linéaire a sa représentation T-S

Considérons le vecteur d'éteft) et I'entrée de commandet) définis par :
X(t)=(z{t) 2t) 6(t) 6(t))", ut)=F(t) (4.62)
De (4.61) et[(4.62), on en déduit les équations suivantes :

( Xl(t) = Xz(t)

So(t) = (M2 4+ 1)Xa(t) + kxa(t) + mghe(t)

X3(t) = Xa(t) m (4.63)
u(t) = — Tk (t) — ((m-+M)g-+mbxg(1))xa(t) — kexa(t) — fa(t) +u(t)

o Tt (mi2+1) —mi

La factorisation dex permet de déduire la forme quasi-LPV suivante :

X(t) = A(X(t))x(t) + Bu(t) (4.64)
avec :
0 1 0 0 0
| a a agt) & |
A(x(t)) = 0 0 0 1| B= 0 (4.65)
as as ar(t) ag b2
et ou les parametres etb; sont définis par :
1 biml
b]_ = m b2 - ﬁ—‘,—l al == —ksb]_ az - —fb]_ ag(t) - —b1m|(g—i—X£21(t))
ml2+1
~ bimlk ~agml _ agml _ ag(t)ml _agml—k
&= e =211 T e ar(t) = m2+1 9 %= mEL

(4.66)
L'examen de[(4.65) ef(4.66) suggére de choisir la non-linéz(tifé= x3(t) comme variable de prémisse.
Du fait des limitations d’angle et de vites2€,) est bornée et la transformation polytopique convexe est
appliquée, ce qui permet d'avoir :

Z(t) =hy(t)z1 + ha(t)z (4.67)
avec
7 = maxz(t)
4y = minz(t)
_t)-2
hi(t) = = %%) (4.68)
2 — Z
ha(t) = T

ou hy(t) ethy(t) représentent les fonctions d’activation du modéle T-S défini par I'équatio

2
(O = 5 (0 (Ax(D) + Bu(D) (4.69)

Les matricesA; (i = 1,2) sont obtenues en remplacgamit) respectivement paf—b;ml(g+z)) et

(—biml(g+ 2)) dansA(x(t)) (4.65).
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Synthése de la commande

Comme mentionné précédemment trois lois de commande sont synthétisées et traiffremiere
utilise un retour d'état et est appliquée dans le cas nominal (sans satyr&iaeuxiéme utilise le
méme correcteur nominal mais est saturée, la troisieme utilise également urdiétaumais prend en
compte la saturation lors de la synthese de la loi de commande sachant qivedes e saturation
correspondent 8min = 0 etumax= 3 (Méthode T-S proposée). Les lois de commande considérées sont
ainsi données par :

2
un(t) = —_Zhi(t)KLNx(t)
Unsalt) = sat‘éuNm) (4.70)
urst) = —_Zhi(t)KLTsx(t)

Le calcul de la commande nominalg(t) est basée sur le développement donné dans la séctioh 2.7.1.
Quant a celui derrs(t), il est donné par le théorermeg 8 avec les conditions relaxées de la rerBatgsie
gains suivants ont été obtenus :

Kin=( 1153 —79.84 1434 648) Kyny=(9.95 —8217 1178 551) (4.71)
Kits=( 043 214 117 005), Kyrs=( 037 —-9.19 -0.10 053 ) (4.72)

Les commandes nominale, nominale saturée et T-S sont ainsi représanttetigurd 4.2.
Pour la condition initiale = (0 0 151/180 0)T, la figure[4.3 représente I'évolution au cours du

Force (N)

0 O.‘5 1.‘5
temps (s)

Figure 4.2 — Commandes nominale, nominale saturée et T-S

temps de :
— Xn, I'état obtenu en appliquant la commande nominale (sans saturation), i.e.

2
) = 3 IO (A (0) + B(t)

— Xnsat, 'état pour la commande nominale saturée (saturation subie), i.e.

2

XN sat(t) = Zlhi (t) (AiXn sat(t) +Bunsat(t))

t.q. Un sat(t) = sat(un(t)).
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— etxsarTsl'état pour I'approche T-S proposée, i.e.

XsatTs(t) = ihi (t)(AiXsarTs(t) +Burg(t))

2
avecurg(t) = _21 hi (1) Ki 7 sXsat T(t).
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Figure 4.3 — Etats du systeme avec commande par retour d’état

L'examen de la figure obtenue montre bien la non convergence verde&gat. || apparait clairement
que I'approche T-S proposée assure la convergence de I'étainetsoule centrée a l'origine.

4.5.4 Commande de systémes non linéaires incertains satsré

En pratique, il existe plusieurs sources d'incertitudes affectant legregs physiques et donc leurs
modeles. Un cas d’étude intéressant consiste a prendre en compte simahatigcertitude des sys-
témes non linéaires et la saturation de la commande. En effet, dans ce agmékentation utilisée
par modéles T-S présente l'intérét d’apporter une écriture uniformenettine des non-linéarités du
modele du systeme et de celles affectant les entrées (saturation de comroamge)permet de facile-
ment transposer les techniques de commande robuste utilisées pour I'étusggstEmes linéaires aux
systemes non linéaires incertains.
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Restructuration du modele

La solution proposée est donc d’exprimer la saturation de la commandéosoesde modéle T-S
et d'utiliser cette écriture pour la synthése d’'une loi de commande par rédé&tat robuste pour les
systémes non linéaires incertains sous forme de modéles T-S. Consi#esysgzme T-S non linéaire
incertain avec entrée saturée suivant :

H0) = 5 W(E ) (A-+BAXY -+ (B B5() ) @73

ou les incertitudes affectant les matrices d'état sont communes a tousdesystéimes et sont structurées
sous la forme :
AA(t) = AZA(T)Ea (4.74)

AB(t) = BSg(t)Eg (4.75)

les variationga(t) etZg(t) étant inconnues mais bornées :
SA(D)ZAL) <1, Vi (4.76)

TL()Zg(t) <1, Wt (4.77)

La matrice identitd ainsi que les matrices connulsB, Ea et Eg sont de dimensions appropriées. A
partir de la définition[(4.70) de la saturation, le systeme non linéaire incerfai) (ge ré-écrit sous la

forme :
n 3w

X(t) = 'Zlkzlui (& () K () (A +BA))X(E) + (B +AB(L)) (Awu(t) + k) (4.78)

Synthése de la commande

Comme énoncé précédemment, I'objectif a présent est la synthése diurmeaocde par retour d’état
@.79) pour stabiliser le systeme T-S non linéaire incertain en présenatudat®on de commande (4173).
La commande est choisie sous la forme suivante :

utt) = - iuj(f(t))KjX(U (4.79)
2

ol les gainK; € R"*™ sont a déterminer.
En remplacan{(4.79) daris (4178), on obtient :

n n

3nu
X(t) = Zl 1kzlui (E(0)) 1 (& (1) ) (A = BIAK )X(t) + (BA(t) — AB()AKK; )X (t) +Bil k+AB(E)k)
i=1j=1k=

(4.80)
Les gainK; du controleur sont donnés par le théoreme suivant.

Théoréme 9. 1l existe un contréleur par retour d’étaf (4.179) pour un systeme T+Blimeaire incertain
en présence de saturation de commarde {4.73) assurant la congerde I'état du systeme vers une
boule centrée a I'origine dont le rayon est borné grs'il existe des matrices B PT > 0, R, Zx =

S} > 0 et des scalaires positifs, wi, wy solutions du probléme d’optimisation :

min 4.81
RRj«,zk-,O'kaQstsz ( )
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sous les contraintes

( QI”" —IBl ) <0 (4.82)

MBI LBl + okl fEgEslk < B (4.83)

ou les matrices €k sont définies de la fagon suivante :

e B PEXL RIAGER
* =2 0 0 0
Qijk = * x —od 0 0 (4.84)
* * * —wl 0
* * * * — il
Ql = PAT + AP—RIA[BT — BAR; + wiAAT + o BBT (4.85)

pouri=1,...,n,j=1,...,netk=1,...,3",
Les gains du contréleur sont alors donnés par

Kj=RjP! (4.86)

Démonstration. On considére la méme fonction de Lyapunov que celle donnée eh (a4léxise par
rapport au temps s’explicite :

n 3w

lex Z i (& YU () S(XT ()P BT+ X" (t)P1AB(t)Mk)
+XT () (PH(A — BiIAK)) + P HAA(L) — AB(H)AK)))X(t))  (4.87)
A partir du Lemme 1, pouXy = ZI > 0, on utilise la majoration :
S(MEBIP2x(t)) < TEBI SkBilk+ X' ()P 1Z 1P Ix(t) (4.88)

A partir du lemmé 17, de la définition_(4]75) et de la contraifnte (4.77), pousaalaire positifgy, on
utilise la majoration :

S(X" (t)PTAB(t)I') < okl EgEalk + 0 X (t)P'BBTP~x(t) (4.89)

En considérant les majorations (4188) Bt (4.89), la dérivée de la fonceohydpunov[(4.87) est elle-
méme majorée sous la forme :

223

nu

=}
w

(E)U(t) (TRBI ZkBilk + okl L E§ Eslk+ X' (1) QijkX(t)) (4.90)

HM

avec
Qijk = S(PHA — BiAK;)) + P H(AA(t) — AB()AK))) + g, 'P1BBTP 1+ P15 1Pt (4.91)
Afin d’étudier le signe d¥ (x(t)) (#90), définissons :

£= i:l:n,j:rrll:lrgkzl:snu/\mi”(_Q”k) (4.92)

5= max Me Bl ZBil + okl | Eg EslMk (4.93)
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De (4.90), nous déduisons quéx(t)) < —¢ || x(t) ||? +6. Ceci conduit &/ (x(t)) < O si

Qijk <0
et (4.94)
Ix(t) 1> ¢
Cela implique, suivant la théorie de stabilité de Lyapunov (Zhetrag. [2009]), que Xt) est borné et
converge vers la boule centrée a I'origine de rayg@.

En appliguant le principe de congruence (lenime 6) et les changemertgidbles :
R; =K;P (4.95)
et compte tenu de la définition (4191), I'inégal@, < 0 devient :
S(AP — BiAKR; +AA(t)P - AB(H)AR)) + 0 'BBT +3, 1 < 0 (4.96)
Des relations[(4.74-4.76), en appliquant le lenithe 7, nous déduisons :
S(AA(t)P) < w; *PELEAP + wi AAT (4.97)
ainsi que :
S(—AB()AR)) < wy'RT AL Eg EsAGR; + waBB' (4.98)
ou w; et wyi sont des scalaires positifs.

En utilisant [4.97) et(4.98)[(4.96) est satisfaite si :

S(AP—BIAR)) + 2t + 0y 'BBT + w; 'PELEAP + w1 AAT + wy 'R Af Eg EsAR) + wxBB' < 0
(4.99)
A partir du complément de Schur appliqué_a (4.99), l'inegad¥e < 0 avecQ;jc définie en[(4.91) est
impliquée par la LMI Qx < 0 avec Qi donnée pari(4.84).
La condition Qi < 0, avec Qx donnée par[(4.84), assure la convergence de I'état du systeme non

linéaire incertain saturé[(4.73) vers la boule centrée en zéro de rao/én Comme pour les cas précé-
dents, I'objectif est a présent d’optimiser le résultat obtenu en minimlsaaton de la boulg/é.

Comme montré dans la démonstration du théor€éme 8, le rg}@rest majoré pai3 si les conditions
4.82) et[[4.8B) sont satisfaites, ce qui achéve la démonstration.

455 Commande de systemes non linéaires incertains satar@pproche descripteur

Dans cette section, on utilise I'approche descripteur pour représersgstiame en boucle fermée.
Cette représentation appliquée a la synthése de la commande consiste arentrodwdynamique vir-
tuelle sur I'entrée et se base sur une ré-écriture matricielle du modeélépiescconduisant a une ex-
pression de la dérivée de la fonction candidate de Lyapunov facildygsanaCette approche permet non
seulement de réduire le nombre de LMIs a résoudre, mais égalementpargrcertains couplages
entre les gains de retour d’état et les éléments de la matrice de Lyapunoessaoleé conservatisme
(Lin et al. [1999],[ Taniguchket al. [2001] et Gueltoret al.[2009]).

La dynamique virtuelle de la commande déduitelde (4.79) est la suivante :

0.a(t) = —_iums(t)mx(t) ~ut) (4.100)
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Considérons le vecteur d'état augmexftét) = ( X' (t) u'(t) )T,Ie regroupement des équations (4.80)
et (4.112) conduit a la forme descripteur :

n 3w
Ba(t) = 3 3 H(EO)HEO A0 + Bu)] (4.101)

iI=1k=1

avec :

E = diag(1,0) (4.102)
A (t) = ( A —I—_?('Io\(t) BiAk+_AIB(t)Ak ) (4.103)
Bi(t) = By + Bi(t) (4.104)
Bl - ( il ) Bt = ( ABT ) (4.105)

Théoreme 10.1l existe un contréleur par retour d’étdt (4.179) pour un systeme Ti8lin@aire incertain,

en présence de saturation de commarmde (4.73), assurant la ceneerge I'état du systéme vers une
boule centrée a I'origine dont le rayon est borné gy s'il existe des matrices;P= PlT >0, P>

0, R, 5t = (£})T > 0 et des scalaires positits?, wy, w, solutions du probléme d’optimisation :

min B (4.106)
PLPsR 5L 02, 001,00

sous les contraintes
=k
< B ><0 (4.107)
MEZir+ 0P EgEglk < B (4.108)
avec=i définie par :

=} -R+PBAx PA PRB PB PRB

. =2 o 0 0 ©
- * * —wl 0 0 0
=ik = * * * —Gk2| 0 0 (4.109)
* * * * —Zﬁ 0
* * * * *  —pl
=1 _ AT , T
Zik = A PL+PIA 4+ W EAEA (4.110)
=k = —Pu—PJ + @A(EgEs/ (4.111)
pouri=1,...,netk=1,...,3W,
Les gains K du contréleur [4.112) sont donnés par :
Ki=P, 'R (4.112)

Démonstration. Considérons la fonction de Lyapunov :

V (Xa(t)) = X} (1) ETPxa(t) (4.113)
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avec la condition de symétrie ;" = PTE > 0.

Cette condition, compte tenu de la structure de la matrice E(4.102) et a&e{l% ? > se traduit
7l
par :

T
(% 8):(%%)20 (4.114)

De ce fait, la forme de la matrice de Lyapundv (4]113) est donnée pafﬂii— >0 R =0 B et

P, étant des matrices de décision libres de choix. Nous choisissons ainsitriterbloc diagonale

P = diag(P1,Ps), avec R=P[ > 0.

Compte tenu dé (4.1D1) €t (4.113), la dérivée @e.\t)) par rapport au temps est donnée par I'expres-

sion suivante :

n 3w

V(xa(t)) = kz 1 (& (1) HEP () S (B (1) PXa(t) + X (t) AR (1) Pxa(t))) (4.115)
i=1k=1

ou les matricesdik(t) et Bik(t) sont définies e (4.1D3) €t (4.104).
Pour étudier le signe d¥ (xa(t)), il convient de s’affranchir des variations temporelles inconnues mais
bornées des matricedix(t) et Bi(t). Pour cela, & partir de I'’équatiori (4.104), nous avons :
S((BR(PXa(t)) = S((Bi) "Pxa(t) + (Bf)T ()Pxa(t) (4.116)
Des lemmels|5 Et 7, compte tenu des définitions (4.105) et de la structammdgice P, ave&} matrice
symétrique positive eikz scalaire positif, on déduit les majorations :
S((Bk)TPxa(t)) < TR Zir+xT (t)PBi(Z1) 1Bl Pix(t) (4.117)
S((BR)T ()Pxa(t)) < ofTE§Ealk+ (07) X (t)PLBBTPix(t) (4.118)

A partir de la définition des matricesli(t) en [4.108), la forme décomposée du terp(t)P +
PT Ai(t) est donnée par :

S(PA(D)) = ( S(PA +PLAA())  —KiT Py + PBiA + PLAB(t) Ay )

. i, (4.119)

Pour majorer les termes variants dans le temps, du leldme 7, nous déslpisor des scalaires positifs
w1 etw, que :

S(XT (1)PLAAD)X()) < wnxT () EAEaX(t) 4wy X" () PLAATPx(t) (4.120)
S(XT (t)PLAB(H)AkuU(t)) < wy X7 (1)PLBBT Pix(t) + wpu” (1)A] Eg EpAku(t) (4.121)

En utilisant les majoration$ (4.117-4.118) et (4.1120-4]1121), la dérivée fbemction de Lyapuno¥ (4.1115)
est elle méme bornée par :

. n 3w
V(xa(t)) < Zl S Hi(E () () (X () MikXa(t) + TEZiTc+ 0FT{ Eg Eal) (4.122)
i=1k=1
avec 1 T
Mix= ( ¥ —Py—PJ] + A\ EREpAK > (4.123)

M =S(PLA) + W EAEA+w; *PLAATP + (02) 'PIBBTP +PiB(Z}) 'BTPi + w, 'PBBT P (4.124)

En appliquant le complément de Schufa(41123), la condition de stabilitdt)) < 0 est vraie SEj < 0
et| x(t) ||I>> g. La matrice=j étant donnée paf(4.1D9). La minimisation du majorant du rayon de la
boule de convergengérésulte du raisonnement utilisé dans les cas précédents.
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Exemple numérique

Afin d'illustrer 'approche proposée, nous considérons un exemplééuique de faible dimension.
Soit le systéeme T-S incertain, soumis a des saturations d’actionneursjewe@ntrées et deux états

mesurables :
-1 1 —0.80 002
A= ( 0 -075 ) e ( 020 —1.40 )
01 1 02 1
A :(1 0.1)’ EA:(l o.5>
2 2 075 O
By _<2 2>’ Bz_<—o.5 o.75>
0 01 01 01
B _<o.1 o>’ EB_<0.1 0.1)
Les incertitude&a(t) = Zg(t) = o(t)l sont représentées au cours du temps par la figure 4.4.
Le vecteur d’entrées est soumis aux saturations d’'actionneurs avecadeseristiques;max= Usmax= 2,

(4.125)

1

0.8

0.6

0.4r

O.ZJ

0O 5 10 15

Figure 4.4 — Incertitudeg (t)

U1min = Ugmin = —2.
Les fonctions d’activation sont définies comme suit :

wx(t) = 1—tanr(x12(t)+xz(t)) @126
H2(X(t)) = 1—pa(x(t))

Afin d'illustrer I'efficacité de I'approche proposée ainsi que I'effetld saturation sur I'état du systéme,
un contréleur nominal est tout d’abord synthétisé sans tenir compte ditatgan de commande. Puis,
une comparaison est établie entre la réponse en boucle fermée du syaternereecteur nominal sans
saturation, celle du systéme en boucle fermée avec le correcteur nontingd, &4 finalement celle
obtenue avec I'approche T-S proposée ou le gain du contréleur dégsrbornes de saturation.

Pour I'exemple numérigue considéré, les gains nominaux sont calculésrdmiare présentée dans la
sectior 2.7.1 du chapitre 2.

110 111 164 164
Kna = ( 0.93 094 ) Knz = < 1.39 139) (4.127)

Les gainKy, K, calculés grace au théoreime 9 sont les suivants :

973 897 9.73 897
K= < 1152 1072 ) Ke= ( 1152 1072> (4.128)
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Figure 4.5 — Etats du systeme incertain

Et finalement, les gains obtenus avec I'approche descripteur (10) sont

028 002 058 036
Kaa = ( 0.062 042 ) Kaa = ( 0.37 061 ) (4.129)

Les figures 45 €f 4.6 représentent les états du systeme ainsi que |les @atué le cas nominal sans
saturation (respectivement not§s x,, U1 etu,), ceux du cas nominal avec saturation subie (respective-
ment NOtéX1sat, Xosat, Uisat €t Uzsar), ceux de I'approche T-S proposée en section 4.5.4 (respectivement
notésxiTs, Xo1s, UrTs €tuors) et finalement ceux de la saturation T-S avec approche descriptepeére
tivement notéXtsp, XoTsp, U1Tsp €t UoTsp).

A partir des figures obtenues, on peut observer que la saturatiomuearale a un effet déstabilisant
sur I'état du systeme si cette dernieére n’est pas prise en considératieriadsynthese de la commande.
En revanche, avec I'approche proposée, la convergence devéitatine boule centrée a I'origine est
assuré malgré la présence d'incertitudes.

Concernant I'approche descripteur énoncée dans le thédréme dnlbeende conditions a résoudre est
(nx 3" = 18), qui est moindre que le nombre de LMIs du théorBnm# & @™ = 36). On note également
gue la réponse obtenue est Iégerement meilleure. Le temps de descqotesasent le méme (2s), mais
le rayon de la boule centrée a l'origine est égal204our la premiére approche et.28pour la seconde
(approche descripteur).
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0 01 0.2 03 04 05 0.6 07 08 09 1

0 01 0.2 03 04 05 0.6 0.7 08 09 1

Figure 4.6 — Entrées de commande

4.6 Commande par retour de sortie

Les méthodes de synthése auxquelles nous nous sommes intéressésjussgnt permettent de
générer un retour d’'état (statique pour le cas linéaire et de type PDClgooas non linéaire). Des
conditions de stabilisation et de recalage a I'origine des états du systemt a@talélies. Cependant,
ces résultats ne sont valables que dans le cas ou les états du systémesacaiblew Une solution pour
contrer cette restriction consiste en I'ajout d’'un observateur permetstinfiation du vecteur d'état sur
la base des mesures des signaux d’entrée et de sortie. Une autre sdttertonsidérer une commande
par retour de sortie comme cela est proposé dans différents travawarthdleur dynamique permet
notamment d’améliorer les performances en boucle fermée d’un systémmidyre et a souvent été uti-
lisé dans le cadre de la commande robustetlal. [2000], Yonevamaet al. [2001], Yoneyama [2006]).
Le contrdleur statique quant a lui s’avére particulierement intéressastld cadre d’applications né-
cessitant un faible codt de calcul puisque, contrairement aux lois de cuthendabase d’'observateurs
ou par retour de sortie dynamique, sa conception ne nécessite pasllaioasdéquations différen-
tielles en lignel(Chadkt all [2002], Huang et Nguang@ [2006]). Notons cependant que ce typeiside
commande par retour de sortie fait apparaitre de nombreux termes coamgagtafie entrées-sorties) et
conduit donc a des conditions de stabilisation LMI assez conservaieesfar [2009]).

Comme citée dans la section précédente, I'approche descripteur priésginet de non seulement ré-
duire le nombre de LMIs a résoudre, mais également d’éliminer certaingag@spentre les gains de
retour d'état et les matrices de Lyapunov, ces couplages pouvastitoen des sources importantes de
conservatisme (Tanala al. [2007] et Gueltoret all [2009]). Dans la suite du chapitre, nous proposons
la formulation de conditions de stabilisation et de recalage a l'origine de systéonelinéaires, sous
forme de modeles T-S, soumis a des saturations de commande, par retouiedetdasées sur I'ap-
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proche descripteur.

4.6.1 Commande par retour de sortie statique

Cette section est dédiée a la synthése de commande par retour de sortie statigjliapproche
descripteur, I'objectif étant de synthétiser une loi de commande fonct®mnideaux de saturation des
actionneurs.

Soit le systeme non linéaire T-S sous contrainte de saturation

- z X(t) + Bijlisa(®))

o (4.130)
ZUJ t) + DjUsa(t))

A partir du résultat donné pdr(4]110) explicitant la commande satuggé), le systéeme[{4.130) s'écrit
comme :

3w n

)= Y w0 (&) (AX(E) +Bj(Au(t) +T7))
it (4.131)
ZIZ M) (& (1) (Cix(t) +Dj(Aju(t) +T7))

ou la commande par retour de sortie statique est donnée par :
n
=3 1(ER)KSY(L) (4.132)
=1

En se basant sur I'approche descripteur et en introduisant unendyiravirtuelle sur I'entrée et la sortie
du systéme, nous pouvons écrire :

=}

0.u(t) = Y p(&()Kjy(t) —u(t)
1 (4.133)
0y(t) = 5 Hi(&(1)(Cix(t)+Dju(t)) —y(t)

=1

_
=N

Considérons le vecteur augmenté :
Xa(t) = (XT(t) uT(t) y'(t))" (4.134)

Par simple agrégation de_(4.130) let (4]133), le systeme saturé en baueée fg'écrit sous la forme
descripteur suivante :

3 n
E%all) = 3 5 O (€(0) (A0 + B (4.135)
at
avec
Aj BiAi O Bili
= diag(ln,, On,+m), Aﬁ: 0 —ln, st , Bisj: 0 (4.136)
Ci DiAi —Inm Dl

Les gains du contréleur assurant la stabilité du systeme (4.135) sordaimsis par le théoreme suivant.
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Théoréeme 11.1l existe un contréleur par retour de sortie statiqlie (4.1132) pour le systéom linéaire
saturé [4.13D) tel que les états du systeme en boucle fermée conwengame boule centrée a I'origine
d’un rayon borné pas, s'il existe des matricesiP- (P5)T > 0,P5 > 0, P§, P5,, PS5, RS, 21 = (Z9)T > 0,
=3 = (Z¥)" > 0, solutions du probléme d’optimisation suivant (pout,...,3% et j=1,...,n)

min Bs (4.137)

PE. PS. Py P, Py, RS, T 230

sous les contraintes

Q2 cP,-R [ R PRI I, 0O 0
© Qf ReADIP BTl 0 BLI 0 0
% —P5— (PSy)T o1 PST 0 0 Im
« " N . —Zﬁs 0 0 0 <0 (4.138)
* * * * * _lenx 0 0
* * * * * * _lenu 0
* * * * * * * _lem
D] =Dl + 1B 518 < Bs (4.139)
avec . .
Qi = S(PA +erP§1)
Qi? = PBjA+C[P3,+PDA (4.140)
QY = S(-P3+PgDjA)
Les gains du controleur sont obtenus pgrK ((P5)") 'R, j=1,...,n.
Démonstration. Considérons la fonction de Lyapunov quadratique suivante :
V (Xa(t)) = X3 () (E%) T P%a(t) (4.141)
sous les conditions
(E3)TP° = (P9)TE®>0 (4.142)

Des définitions[(4.136), pour respecter les contraintes (4.142), la neafi@st choisie sous la forme
(@.143), avec P= (P))T >0etB >0
PP 0 O
P=|0 P 0 (4.143)
Ps Pn Py
A partir des équationd (4.185), la dérivée par rapport au temps de latifomcle Lyapunovi(4.141)
s’explicite :

3w n

V(xal(t) = 21 ZUisat(t))“j(f ()S0G (1) (P)T B + %3 (1) (A]) T PXa(t)) (4.144)
I=1]=
Du lemméBb, compte tenu des définitidns (4.143) et (4.V38)(t)) est bornée par la quantité suivante :
3 n

Vi) < S Y B0 (&) (T B] 258 + 1D 5801+ (1 Q5xa(t)  (4.145)
i=1j=1
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avec

= (A5)TP°+ (P)T A + diag(PR(X{) P},0,0) +( Py PS5, P53 ) (ZF)(Psy P P5)

(4.146)

Notons :
SS - i:l:m?r}:l:n)\min(_ 'SJ ) (4-147)
&= max (TVBJZFBili+ D) 2FD;M) (4.148)

i=1:3w, j=1:n

Ainsi, de [4.145) avec la propriété de somme convexeé (B(R)(t)) < —&° || Xa || +0°. Il en découle
queV (Xa(t)) < 0 pour
Q5 <0 et ||x3>% (4.149)

impliquant, selon la théorie de Lyapunaov (Zhaatal.[2009]), que x%(t) est borné et converge vers une

boule centrée a I'origine de rayov/g.
En appliquant la technique du complément de Schur a l'inégalité< 0 et avec le changement de
variables

R = (P)'K? (4.150)

il apparait que [Z.13B) impliqu¥ (t) < 0 pour || Xa ||3> gj.
L'objectif & présent est de minimiser le rayceﬁ? De la définition [4.148) et de la condition (4.139),
0° est borné paiBs. Nous pouvons également montrer due® < fs. De (4.147), on déduit :

S > (1/Bs) 1, i=1,....,3%j=1...,n (4.151)

Toutes les valeurs propres de @f), incluante®, sont plus grandes qué/fs. Ainsi, 1/e° < fBs et le
rayon /% est borné pas.

Remarque 10. Comme pour le retour d’état, la remarglie 7 concernant la stabilité des-smdéles est
également vraie pour le retour de sortie statique. Cependant, afin dignedes résultats obtenus et de
relaxer cette contrainte de stabilité, un contrdleur par retour de sortie tyigae est proposé dans la
section suivante.

Remarque 11. L'approche classique par Lyapunov peut également étre considgmér la synthése
du correcteur par retour de sortie statique. Cependant, en comparaisec I'approche descripteur, le
nombre de contraintes a satisfaire est plus élevé et leur linéarisation sous fite LMI plus délicate.
En effet, en considérant le systéme non linéaire T-S sous contraintéutdatiga suivant :

3w n

X(t) = Zl Zlufat<t>uj (E(1))(AX(1) + Bj(Au(t) + 1))
1I=1]=

3w n

yt) =3 5w (ED)CX()

i=1j=1

(4.152)

ou la commande par retour de sortie statique est donnée par :

n

u(t) = J;Ilj(f(t))KTy(t) (4.153)
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avec la fonction de Lyapunov(X(t)) = x" (t)Px(t), P=PT > 0. La dérivée de cette derniére est alors
bornée par la quantité :

3w n

PP Izusat (€ O () (TTBT =BT
1k=1
X7 (t )(AJTP—iJ— PA; +CT KA BJTP+ PBjAIKICI + P(Z5)P)x(t))

(4.154)

Etant donné la triple somme, le nombre de contraintes LMI & satisfaire éeoluavec le nombre de
sous modeles. De plus, les termegREC sont difficiles a linéariser sans introduire un conservatisme
important. La conditiorV(t) < 0 est donc plus difficile & exploiter qu'avec I'approche descripteur ou
V(t) < 0 est bornée par la quantité (4.145), ce qui illustre bien 'avantage de tagipe adoptée.

4.6.2 Commande par retour de sortie dynamique

L'objectif est de synthétiser un contrbleur stabilisant par retour de stytiamique malgré la pré-
sence de contraintes de saturation sur la commande. Comme précédemmédutipla sst obtenue en
représentant le systeme saturé sous forme T-S et en résolvant lenmpeaboptimisation sous contraintes
LMI.

Considérons le contréleur par retour de sortie dynamique d’oxduéfini par les équations suivantes :

X(t) = Zu; ixe(t) + Biy(t))
(4.155)
uit) = Z“’ xe(t) + DSy(t))

Les matricesAJ@ € RMexNe, Bf € RMexm CjC € Ruxe gt DJc € R"w*M gont & déterminer. L'ordre. du
contrdleur peut étre adapté en fonction des objectifs de la commande atydmtaique du systéme.
Considérons le vecteur d’état augmexyé) :

Xa(t) = ( xT(t) xI(t) u"(t) y'(t))" (4.156)
La concaténation des équatiohs (4]130) et (4.155) conduit au syst&orgtur :
3 n
E% () =3 5 uUu(§(1) (Afxa(t) +Bf) (4.157)
o=y
avec
Aj 0 BjA 0 Bili
. 0O A 0 B¢ 0
EY = diag(Insng, Onem),  Af = 0 lec . ng: et B = 0 (4.158)
Ci 0 DA —In Dl

La determination des gairy, B, C} et Df du correcteur(4.155) est détaillée dans le théoreme suivant.

Théoréme 12.1l existe un contrdleur par retour de sortie dynamique (41155) pourdésyie non linéaire
saturé [4.13D) tel que I'état du systéme en boucle fermée convesyeneboule centrée a I'origine dont
le rayon est borné pagy, s'il existe des matrices®= (P#)T > 0,P%, = (P$,)T >0, P > 0, PE, PS,
P, P, A, B, C;, D], =M = (Z}4)T > 0 et 52 = (ZZd) > 0, solutions du probléme d’optimisation
suivant (pour = 1 3”u et i= 1 ..,N)

(4.159)

min e d
PSP, PS; PS) PS, PSL.PE,AS B .C D 21 52
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sous les contraintes

of  ClPh QP CIRL-(PT| PhL (RRHT| 1 O 0
o AT O B-RRT | 0 (RRT| o 0
Ce @ o o @y o 0 1 o
* * «  —Pl—(F)T | O (BT O 0 0 |
* * * * —2 0 T
* * * * * —Zﬁd 0 0 0 0
* * * * * * — B4l 0 0 0
* * * * * * * — B4l 0 0
* * * * * * * * — Byl 0
* * * * * * * * * — Byl
(4.160)
MBJZ'Bili+ D] 25Dl < By (4.161)
avec
Qilj = AJ'T P} + PlLA +CjT P+ (P5)TC;
Qi = PYBA+CTPL+ (PS)TDA,
QB = (C)T+(PLTDIA
Q} = —P—(Py)T +(Pi) DA +AD]Pg;
Q* = Dj—(PL)T+AD]P,
Les matrices définissant le contrélelir (4.1155) sont données par
{A(j: :(sz)flz‘? Bf :(sz)AE? (4.162)
Cf :((Pg3)71>T6? D(j: :((ng)fl)TDﬂj .

Démonstration. La démonstration est similaire a la preuve du théoréme 11. La seule nadidificest
la structure de la fonction de Lyapunov adaptée au systeme descript&6i{44.158). La fonction de
Lyapunov est :

V(%a(t) = x5 () (ED) TPIxa(t) (4.163)
avec B! définie comme efi(4.158) et les conditions
(EHTPI = (PHTEY >0 (4.164)
Compte tenu dé (4.154), la matricé Pst choisie sous la forme :

P 0 0 ©
0 P, 0 O
0 0 P, O
Ph Pl Pl Pl

pd — (4.165)

avec B, = (P9)T >0, P, = (P,)T >0etRs>0.
La suite de la démonstration est identique a celle du théof€ine 11 et esbhise
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4.6.3 Exemple numérique

Considérons a nouveau I'exemple du chariot-pendule donné danitmgE8.3 et représenté par le
modele T-S[(4.69). Les deux contréleurs statique et dynamique sonéfiggt puis leurs performances
comparées. Nous supposons gue seules les positions horizontalgslatras sont mesurées, donc les
matrices de sortie sont données par :

1000 0
CZ(o 0 1 0>,D:(O> (4.166)

La saturation de commande est définie par les limifgs= 0 etumnax= 3.
En résolvant le probleme d’optimisation LMI énoncé au théoréme 11, les dainentroleur statique
sont donnés par :

K;=( —0.002 —10.386 )

KS—( —0.002 —1113) (4.167)
Le théoremé_ 12 permet d’obtenir les gains du contréleur dynamique sslivan
—-0.67 —0.13 -0.15 -0.15 —0.0194 -0.262
AC —-0.13 -080 -0.16 -0.16 B _ —0.0194 -0.280
1 -0.15 -0.16 -075 -0.16 | ! —0.0194 -0.274
-0.15 -0.16 -0.16 -0.77 —0.0194 -0.279

-0.77 -0.15 -0.18 -0.17 —0.0035 —-0.283 (4.168)

AC -0.15 -0.79 -0.17 -0.17 BS — —0.0035 —0.240 '

2 -0.17 -0.17 -0.73 -0.16 | 2 —0.0035 -0.236
-0.17 -0.17 -0.16 -0.74 —0.0035 —0.236

C{=(041 -117 —010 -0.11),D=( —0.004 —0.25)
Cs=(046 —1.18 —0.09 —008),D5=( —0.004 —0.22)

La condition initiale eskp = ( 0 0 151/180 0)T. La figure[4.Y représente les variables suivantes :
— XN, les états du systéme avec commande nominale non saturée (méme commandéeappliqu
le retour d’état de I'exemple précédent)
— XN sat, /€S €tats du systeme avec commande nominale saturée (méme commande applicieée p
retour d'état de I'exemple précédent)
— XsatTss l€s états du systéme pour 'approche T-S proposée avec le contriaiggue
— XsatTsa les états du systéme pour I'approche T-S proposée avec le contrgiemidjue.
L'effet de la saturation est bien mis en évidence sur les figures obtdhaesesclair qu'avec I'approche
T-S proposée, la convergence de I'état du systéme en boucle fermséenesboule centrée a I'origine
est assurée. |l apparait également que les résultats obtenus avaitdieco dynamique sont légerement
meilleurs que ceux obtenus avec le contrdleur statique, puisque poun@p#gtat, la convergence est
assurée avec des amplitudes d’oscillations plus faibles.
Afin de comparer les deux contrdleurs, leurs diagrammes de phasetissges états, et x; sont
tracés dans la figufe 4.8 (rappelons que la valeur initialexdes) est(0,0)). On remarque que pour le
cas dynamique, I'état converge vers une boule centrée a I'origineyda B = 1.5 x 102, quant a la
réponse pour le cas statique, le rayon calculéBést 4.9 x 10-3, valeur trés largement supérieure a la
précédente.
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Figure 4.7 — Etats du systéme par retour de sortie
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Figure 4.8 — Diagrammes de phase en BF avec correcteurs par retautidstmtique et dynamique

4.7 Conclusion

Dans ce chapitre, la stabilisation des systémes soumis a des contraintesat@sade commande
a été abordée. Sur la base de la ré-écriture de la fonction non linéairatisetisous forme de modéle
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T-S, plusieurs lois de commande ont été proposées. Le cas de systéragsdiagec une commande
par retour d’état statique a été traité, puis le cas des systemes non linéase®rge T-S avec des
commandes de type PDC par retour d’état. Les résultats obtenus ont éiésédercas des systémes non
linéaires incertains sous forme T-S. Finalement, des lois de commande pardetsortie statique et
dynamique ont été mises au point.

Afin d’illustrer I'apport des méthodes proposées, le cas d'un systéemdim&aire chariot-pendule a
été traité. Pour cet exemple numérique, il a clairement été montré que lairereprcompte de la
saturation entraine une instabilité du systéme, alors qu’avec la méthode@eolzostabilité du systéme
non linéaire est assurée et I'on notera que les gains de commande eldpedinectement des limites de
saturation.
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Poursuite de consigne générée par un modele de
reférence

Sommaire

5.1 Introduction

Dans ce chapitre, nous nous intéressons au probleme de la pourso#ecdhsigne générée par un
modéle de référence pour un systéme non linéaire représenté par un medekagi-Sugeno. Tout

89
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au long du chapitre, I'accent est mis sur les difficultés rencontréesgssurer I'objectif de poursuite
ainsi que les solutions proposées. Nous étudions les propriétés thsaaysle commande en matiére de
stabilité et de performance en poursuite ainsi que la dynamique des systmakerés (systéme et son
modéle de référence). Nous montrons également l'influence du choixtdreade contréle relatif aux
objectifs et aux conditions structurelles.

Pour commencer, une étude bibliographique sur les méthodes de pouxgitdates dans la littérature
pour les systémes linéaires et non linéaires est présentée. Nous noessioné par la suite aux systémes
non linéaires représentés par les modéles T-S. Les conditions strustulel@ursuite ainsi que des
stratégies de contrble sont proposées afin de mettre en évidence lestienkobjectif de poursuite
désiré, le choix du critere de commande approprié et les conditions séllesugui en découlent.

Nous nous intéressons également a la commande tolérante aux défautptawisation de critére de
performance pour les modeéles T-S. Dans un premier temps, la commande opiimales systemes
continus affectés par des bruits de mesure, avec synthése d'dbsesvet variables de décision non
mesurables est considérée. Puis, dans un second temps, nous éesligystémes discrets. Pour ce
dernier point, des algorithmes de calcul itératif sont proposés et mis ereoetigrace a des exemples
numeériques, I'effet d’anticipation et de compensation de la saturation esihndéigidence.

Remarque 12. A noter que le choix des systémes discrets est motivé par la nature des tmisxchande
considérées (commandes prédictives). En effet, pour cette famille deel@isndmandes, le cas des
systemes discrets est plus facile a traiter que le cas des systémes continus.

5.2 Etude bibliographique

5.2.1 Poursuite de modéle de référence des systémes linéair

Considérons le systéeme linéaire représenté par le modéle :

{ X(t) = AX(t) + Bu(t)

y(t) = Cx(t) 1)

oux € R™ ueRvety e R™.
Le modeéle de référence donnant la dynamique désirée est donné par :

X (t) = A (t) +Brur(t)
{wm=CMU 5.2)

avecy, (t) choisie en fonction de la dynamique de référence recherchée.

La synthese de la loi de commande consiste a détermiftigrassurant la poursuite entre le systeme
a commander et le modéle de référence désiré. L'objectif recherclaé ésire correspondre I'état du
systemex(t) (ou la sortiey(t)) avec celui du modéle de référengét) (ouy; (t)).

Trois approches peuvent étre distinguées, chacune ayant sésg@get ses inconvénients pour le suivi
de modéle de référence.

La premiére approchd’'approche classique, a été introduite dans (Erzberger [1967]).a5bleur ob-
jectif d’assurer une erreur de poursuite nulle sous réserve de satefix conditions proposées par cet
auteur (Erzberger’s perfect model matching conditions). Cette appitadise une commande par retour
d’état assurant letiatching entre le systéme et le modéle de référence, sous réserve qu’un émsiemb
conditions structurelles, pouvant s’avérer restrictives, soient&eésifiCes conditions imposent des simi-
litudes structurelles entre le systéme et le modéle de référence, par exetnplers représentations
sous forme canonique (G all [2009]). A noter que I'un des problémes principaux de cette approche
est le choix de la structure du contrdleur. Sur ce point, nous distinguansmtocédures différentes.
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e Premiére procédure
La structure de la loi de commande est préalablement fixée et les conditiocisiielles de poursuite
ainsi que les gains du contrdleur sont alors déduits. Dans (Currdf]}1®astry et Bodson [1989], Khalil
[1992] et Tanl[2003]) par exemple, la commande par retour d’étaestéd sous la forme :

u(t) = Kx(t) + K (), K € R K, € RM*M (5.3)

ou K et K; sont des matrices constantes a déterminer pour que I'état du systenseive celui du
modele de référence (t) donnés respectivement par (5.1)[et|5.2). Pour cette commande,cetargp
(5.3) dans[(51), nous obtenons :

{ X(t) = (A4 BK)X(t) + BKru (t)
y(t) = Cx(t)

En comparant ce systeme d’équations alzed (5.2), on aboutit aux cosdigamatchingsuivantes pour
le régime permanent :

(5.4)

(A+BK)™1BK, = A 1B, (5.5)

Le systemel(5]5) peut ainsi s’écrire :

| 1
B( K K =AA B 5.6
( r ) ( _Ar_lBr > A’ r ( )
Dans ce cas, les gaiset K; sont donnés par :
(K K )=B'CoB§ (5.7)
avec :
_ ap-l _ '
Co=AA'B;, By = ( A, (5.8)
et la condition :
BB"CoBj Bo = Co (5.9)
De la méme fagon, en régime dynamique, les conditiomaatehingsont :
A+BK = A
{ BK, _ B (5.10)

Bien évidemment, les conditioris (5110) impliquent]5.5).

A noter que pour satisfaire les conditionsrdatching(5.10), les matrices du systémeet B, mais éga-
lement celles du modéle de référedgeet B, doivent étre sous une certaine forme canonigue restrictive.
Ainsi, si les conditions de rang

rang[B|Ar —A] = rang|B]
{rang[B\Br] = rang[B] (5.11)

sont vérifiées, alors les gaiset K, sont donnés par :

Kr — B+Br
{ K — B*(A-A (5.12)
avecB™ la matrice pseudo-inverse de la matrige
Il est également important de souligner le fait que fixer la structure de tleloommande n’assure pas
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I'existence d’'une solution. En effet, le choix d’'une structure a priotit®nduire au non-respect des
conditions de rang.

Le fait d'imposer des gains constants peut également étre sujet a crRiguecette raison, une forme
plus générale, avec des gains dynamidGg@s etK; (t) peut étre considérée (Geb al.[2009] et Yanget al.
[2006]). Dansl|(Joshat al. [2011]), la synthése d’'une loi de commande adaptative en présencert-
tudes est considérée.

e Seconde procédure
Cette procédure tend a assurer une erreur de poursuite nulle same atiwicture de commande pré-
requise. Dans (Nie et Pattan [2011]), la loi de commande est déduiterdeufele poursuite sur I'état
e(t) = X(t) — % (t). Compte tenu dé (5.1) 6t (5.2) la dynamique de cette erreur s’explicite :

e(t) = Are(t) + (A— A )x(t) + Bu(t) — Bru (1) (5.13)

Afin de réduire cette équationedt) = Are(t) pour garantir la convergence de I'erreur vers zéro, le signal
de commande est choisi de fagon a rendre la quafAité A, )x(t) + Bu(t) — Byu,(t) nulle ou & défaut,
aussi petite que possible, ou/et avec une atténuation minimale sur la dynamikgreedir.

Une autre approche est basée sur la théorie de la commande optimale. Qaiiguesca l'inverse des
procédures classiques abordées ci-dessus, peut étre applidudieciite quel systéme et assure toujours
I'existence d’'une commande minimisant une fonction (quadratique par eXetiedlerreur de poursuite
entre le systéme et son modeéle de référence (Erzberger [19678 &sain[2001],/ Tonget all [2002]).

Bien que la commande optimale quadratique tende a proposer une progédérale pour la pour-
suite de modéle de référence, on trouve pour certaines combinaistémsimodele de référence une
erreur de suivi importante qui ne peut pas étre réduite au dela d’uteéneevaleur en jouant simple-
ment sur les matrices poids du critére d’optimisation choisi (Erzberge[L98our cette approche, a
l'inverse de la premiére, au lieu de cherchemuatchingparfait, il est plus efficace de décrire I'objectif
de poursuite en terme de proximité du systeme et de son modéle de référence.

A cet effet, le critére de poursuite suivant peut étre consideré :

[ e Qe <n? [0 u b (5.14)
0 0

ou Q est une matrice poids, définie positiverpte niveau d’atténuation considéré. La matr@eeut
étre choisie de facon a privilégier le suivi de certains états par rappbautres. Dang (5.14), la limite

supérieure de l'atténuatiofy; de u,(t) verse (t) notée\/}% quantifie I'effet de I'entrée de référence

sur I'erreur de poursuite. Il est évident que I'un des objectifs eshicdmiser I'atténuatiorm. Un autre
point de la commande optimale pouvant étre soumis aux critiques est le faisqyagrie de la commande
sont constants pour tous les états.

Un point majeur a considérer dans cette approche est I'horizon de tgqmipgseut étre infini ou fini et
glissant, ce dernier cas étant adapté a une optimisation en ligne. Cettealproigdure est fréquem-
ment appelée commande prédictive (ou Model Predictive Control MP&jtdtasée sur I'optimisation
dans un temps fini et glissant. Autrement dit, & chaque instant, un probléctersieande optimale est
traité sur un horizon futur dl pas. L'approche consiste a calculer une commande, a un instaHu-
rant un colt minimal en terme de poursuite et d’énergie sur un horizorlldeNgMaciejowski et Joneés
[2003],[Kerrigan et Maciejowski [1999], Nikolaou [2001]) :

t+N-1 ) )
o= 5 (X1 —%ia*Q+plluil?) (5.15)

1=t
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avecx = X(t) etx.t = x(t).

A chaque instant d’échantillonnage, on résout un probléeme de commatichel sur horizon fini. Seul
le premier élément; de la séquence de commandes calculées sur cet horizon est appligatemes A
l'instant suivant, I'horizon d’optimisation est translaté d'un pas d'étlHannage et un nouveau critére
@, 1 est considéré. Le probléme de contréle optimal est a nouveau résallegawuvelles valeurs
d’état mesurées (Balandat [2010]).

Dans les deux précédentes stratégies de commande, la logdedthorizon de temps considéré peut
affecter le comportement du systeme en régime transitoire et, de ce fait, tengaite une attention par-
ticuliére. En effet, pour toutes les méthodes de poursduite listées ci-diessoisiportement asymptotique
est bien assuré et I'erreur de suivi tend vers zéro en régime peninalmepoint intéressant pour amélio-
rer les performances du contrdleur serait de considérer aussi bigginee permanent que le transitoire.
Dans (Stepanyaet all[2009]), le contrbleur est basé non seulement sur I'erreur de pibeirmais égale-
ment sur son intégrale afin d’'améliorer les performances du systémeieme tégnsitoire. L'algorithme
de commande génére un filtre passe bas, ce qui permet de préveniillesiass en hautes fréquences
pour une classe de systémes incertains. Il est également importantideesogu’il existe des travaux
portant sur la commande prédictive dans le domaine fréquentiel comme riggeapst Krinshnakumar
[2010]).

L'approche par apprentissage itératif a base d’'un modéle de réé(eannue également sous le
nom d’lterative Learning Control (ILC)) peut également étre consgieléCette approche est basée sur un
calcul itératif de la commande et peut étre résumée de la fagcon suivante.

A la k'®mejtération, la commandey(t) est appliquée au systéme :

%(t) = AX(t) + Buc(t), te[0,T] (5.16)
ou [0, T] est I'horizon d’optimisation. L'état qui en résulte est comparé a I'état ddéieode référence :

a(t) =% (t) —x(t) (5.17)

A litération suivante(k+ 1), la loi de commande est calculée a partir de I'erreur de ['itération précé-
dente :

s () = U(t) + Lé(t) (5.18)

La commande ILC mémorise donc les informations de commande précédenteexblt@tent pour
calculer la prochaine commande afin d’améliorer les résultats. Par un clidtiejix du gainL, les
résultats de la poursuite sont progressivement améliorés d'itération atioibéfvoir (Yuet al. [2002])
et les références associées pour plus de détails).

Malgré son efficacité, I'inconvenient de cette méthode en comparaisarcaelles listées ci-dessus,
est que la loi de commande se fait généralement off-line, sur un inteneatEps fini et en supposant
que tous les états sont disponibles. Cependant, quelques travauts iteceent de présenter une loi de
commande par ILC, prédictive, pouvant garantir une implémentation onBimeakrif [2012]).

5.2.2 Poursuite d’'un modéele de référence par un systéme noiméaire

Nous nous intéressons dans cette section aux stratégies de commands lépahdues pour la
poursuite de modéle de référence des systémes non linéaires, en partecliliéarisation exacte par
retour d’'état, les technigues de commande par modes glissants et le coddiitiatia
Introduite pour I'étude des systémes non linéaires, la technique de linéarigar retour d’état présente
un algorithme de contrble relativement compliqué. De plus, la stabilité du camtn@lest pas assurée
pour les systemes a non minimum de phase et son application a des systetiresanmeas reste complexe
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et fastidieuse (Cheet al.[1998]). Dansl(Isidori et Byrnes [1990]), le probléme de réguladiesortie de
systemes non linéaires a été abordé, I'objectif étant la synthése d’udleontriynamique stabilisant et
dont I'erreur de poursuite tend asymptotiquement vers zéro. Bien quédadid’Isidori-Byrnes utilisée
soit efficace, elle requiert cependant pour la synthése du régylateésolution d’équations aux dérivées
partielles non linéaires, souvent plus difficiles a résoudre que les éasiaidamilton-Jacobi-Bellman
(Shimizuet all [2005]).

La commande par modes glissants présente I'avantage d’'étre robustppartraux incertitudes du
modéele(Wang et Lin [1999]). Dans (Yan et/Xu [2004]) par exemple,commande par modes glissants
utilisant un retour de sortie pour la poursuite de systémes non linéairetinsea été proposée. Cette
méthode est une extension du travail proposé dansdlvah[2003]), basée sur I'erreur de poursuite en
sortie. Dans (Yart al. [2003]) et (Yan et Xul[2004]) seuls les systémes de degré relatiffégalont été
considérés. Dans ce cas, malgré I'efficacité prouvée de la command®gas glissants, ce contrbleur
peut étre trop sensible au phénomeénelttering Une solution proposée est de considérer un ordre plus
élevé pour le contrdle des systémes non linéaires (Edwards et Split@®dh, Edwardst all [2000],
Tan et Edwards [2003], Fridman et L evant [2002]), mais a cause danglexité engendrée et la non-
applicabilité de la méthode directe de Lyapunov, peu de résultats sont ithigzsod ce sujet (Hseat al.
[2006]).

La commande prédictive non linéaire (NMPC) est une extension de la corenfiaédire introduite
dans la section précédente. Elle est caractérisée par I'utilisation du maddiednire dans la synthése
de la commande_(Alamir_[2006], Alessio et Bempord [2008]). A l'instar dedemmande prédictive
linéaire, la NMPC requiert la résolution itérative d’un probléme de commapii@ale sur un intervalle
de prédiction fini. Ces problemes convexes dans le cas linéaire, ne Iplgsmians le cas non linéaire
ce qui entraine certaines difficultés pour la stabilisation et la résolution ruméfAllgéwer et Zhen
[2000], Findeiseret al. [20077).

Il est également important de rappeler que la liste des approches ciéseépas exhaustive. Parmi une
littérature abondante, nous nous sommes seulement intéressés aux méthptlessrépandues.

5.2.3 Poursuite de modele de référence des systemes T-S :tdbation du chapitre

L'étude bibliographique présentée ci-dessus a pour objectif d’intredipoint principal de ce cha-
pitre : la commande pour la poursuite de modele de référence des systamiegaives représentés par
des modéles de Takagi-Sugeno. Malgré une littérature abondante sdeldua stabilité de ces mo-
deles, peu de travaux se sont intéressés au probleme de poursuiteéle deoéférence. On peut citer
par exemple quelques travaux sur le retour d'état ou de sortie avec la colaita (Taniguchiet all
[1999],/ Tseng et Chen [2001] et Mansoatiall [2009]). Dans ce cas, la solution du probléme de pour-
suite non linéaire est exprimée en termes d'inégalités matricielles linéairestetctar® de commande
de type PDCl(Mansougt al. [2009],[Tsenget al.[2001]) par exemple). Cependant, dans ces références,
on se référe simplement a un choix "adéquat" pour justifier la structure dalende référence a suivre
mais sans toujours légitimer ce choix.

Cette derniére remarque a motivé le présent travail. En effet, que ceoswmilgpcas linéaire ou non
linéaire, peu de travaux détaillent I'importance du choix du modéle de r&féralors que la structure
de ce dernier et les valeurs numériques de ses parametres conditidarfagon forte la faisabilité de
la poursuite. Dans_(Nie et Patton [2011]) par exemple, les auteurs oresitgonditions d’Erzberger
sans expliquer ou motiver ce choix. Pour cette raison, dans le préseait,tnous nous intéressons non
seulement a la synthése de la loi de commande, mais également aux condiponssigte (atching.
Comme il a été mentionné au début du chapitre, nous commencons par dlasukst structurel et les
conditions a satisfaire pour assurer la poursuite du modéle de réféggandes systémes non linéaires
représentés par des modeéles T-S. Le point suivant concerne ledthoiitére de poursuite en fonction
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des performances désirées (poursuite exacte ou issue d’'unectezh@ptimum). Puis, nous nous inté-
ressons a la commande prédictive et finalement a la commande tolérantdauts (#as continu avec
bruit de mesure, cas discret avec saturation de commande).

5.3 Conditions structurelles de poursuite

5.3.1 Modéele et objectif

Considérons le systéme sous forme T-S suivane R™ etu € Rv) :
Xict1 = Ak Xic+ Bi U (5.19)

avec :

A= ilui,kAi, Bk = illli,kBi (5.20)

ou les fonctions poids; x (Hik = Hi(&k) avecéy connu) verifient la propriété de somme convexe :
r
0< Hik<1, Zlui,k =1 (5.21)
i=

Le modéle de référence a suivre est défini par 'équation suivante R™ etu,, € Rv) :

Xrk+1 = ArXrk + Br Urk (5.22)

avec I'entrée de référencgy choisie pour avoir la dynamique désirée du modéle de référence.
L'objectif de poursuite idéale consiste a ajuster, a chaque inktdamtcommandel, de sorte que I'état
du systeme suive I'état du modele de référengg avec une erreur de poursuite nulle. Pour cela, deux
procédures peuvent étre considérées. La premiere tend a fixerdaustrde la loi de commande, puis
en fonction de cette derniére, trouver les conditions de poursuite etllegvaes gains de commande
qui lui sont attachées. La seconde stratégie n'utilise pas de structticgidipee de la loi de commande
mais, tend a trouver I'expression analytique de cette derniére a applangedas conditions structurelles
adéquates.

Dans les deux cas de figure, si les conditions structurelles assurantriujie s'averent impossibles a
satisfaire, il faut alors faire des compromis comme restreindre la poursunike @artie des états (sorties)
seulement ou accepter une poursuite approchée des états.

5.3.2 Loi de commande prédéfinie
Dans le but de satisfaire I'objectif de poursuite, la loi de commande suieaht®nsidérée :
Uk = Ky Xk + Krk Urk (5.23)

ou les gainsy etK; x dépendent du temps.
En reportant((5.23) dans (5]19), le systeme devient :

X1 = (Ak+ Bk Kk) Xk + Bk Kr7k Ur k (5.24)
Les conditions denatchingen régime dynamique sont alors obtenues en comparant (5.244) dt (5.22).
Elles sont données par :

{A'”LB"K" = A (5.25)

Bk Kr,k = Br



96 Chapitre 5. Poursuite de consigne générée par un modéle de référence

Afin d’avoir une solution de[(5.25) &y etK;, les conditions de rang suivantes doivent étre vérifiées :

rang[B] = rangBylAr — A
{ rang[BE] = rangk[BkyBr] (5.26)

Compte tenu des définitioris (5]120), ces conditions s’écrivent aussi :

rang —Zui,kBi— = rang [Zui,kBi | Zﬂi,k(Ar —Ai)]
rang —-2Ui,k8i— = rang [-iui’kBi ‘ Br]

Si les conditions[(5.26) sont vérifiées, alors les g&ipstK;  sont donnés a chaque instant par :

{ K = BB
Ke = Bg(A—A

avecB, la pseudo-inverse de la matrice plein rang coloBget ou il faut rappeler que les matricAg
et By varient au cours du temps selon les expressionsl(5.20).

A noter que pour satisfaire les conditionsrdatching(5.26), puisque les matrices du systéfpeet By
sont fonctions du tempB_(5.20), une condition suffisante consiste a partititas matrices\, Bj et A,

B; sous la forme :
(P A (P
’*‘<A->’A“ <A,)

= ( Oneny _ ( Oneny
- (%) o= (52)

avecA est une matrice de dimension, — n,) x ny. A; et A, (des matrices de dimensiong x ny), bj et
br (de dimensionsy, x ny) sont des matrices quelconques (degrés de liberté). La structurg itBzse
donc les contraintes suivantes :

1. les(nx —ny) premieres lignes des matricés sont égales auxny — n,) premieres lignes de la
matriceA;

2. les(nx—ny) premieres lignes des matricBset B, sont nulles

ce qui permet de satisfaire les conditions de rang [5.26). Ces contrdintesg montrent donc que la
poursuite parfaite exige un choix particulier du modéle de référence. ldélmde référence conserve
néanmoins quelques degrés de liberté apparaissanfdanis, dont les coefficients peuvent étre ajustés
en fonction de spécifications sur le modéle de référence.

Afin d'illustrer 'utilisation des conditions ci-dessus, considérons I'exeragkdémique suivant :

(5.27)

(5.28)

(5.29)

02 05 0 0 02 05 0
A=| -02 099 —01 |, B=[ 0], A= —02 099 —01
0 0 02 1 0 0 o1
02 05 0 0 (5.30)
Bi=| 0 |, A= -02 099 —01 |, B,=| O
15 0 0 11 —05

avec comme fonctions d’activation :

2 —sin(Xy k) — tanhx
Pk = ( 1’k)4 i 2’k)7 Mok =1—pak (5.31)
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En appliquant la loi de commande_(5.23) avec les définitions](5.28) desdmlassommande, les états
du systeme et ceux du modéle de référence sont représentés a IBfbliespectivement notéset x;,
i=1,...,3). Les commandes  etuy sont représentées a la la fighrel 5.2.

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Figure 5.1 — Etats du systéme et du modéle de référence

20r —u
_20 |- -
(0] 10 20 30 40 50 60 70 80 90

Figure 5.2 — Commandes et uy calculée

On constate sur les figures obtenues que la loi de commande prdpoSBe¢beificace, la poursuite
des trois états étant parfaite abstraction faite de I'influence des conditibakes) sous réserve que les
conditions structurelle§ (5.27) soient vérifiées ce qui est le cas daesif#e présenté.
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0.6} ‘ ",
VAN
0.4 i
0.2 8
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
0.8,
0.6(\/ \
0.4 7
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90

Figure 5.3 — Fonctions d’activatiqm i et Lok

5.3.3 Loi de commande a structure non prédéfinie

Dans cette section, la structure de la loi de commande, utilisée pour la poutsuitenodéle de
référence par un systéme non linéaire T-S, n'est pas prédéfinie.
Ainsi, a chaque instark, afin d’assurer la poursuite du modéle de référence a I'ingtart avec une
erreur de suivi nulle, c’est-a-dire :

Ak X+ By Uk = Xr k1 (5.32)
la loi de commandei doit vérifier :

Bi Uk = Xr k1 — Ak Xk (5.33)
A noter que, dans ce cas de figure, la poursuite parfaite de I'étatélenée est assurée si les conditions
dematchingsuivantes sont vérifiées :
rang[By| = rang[By|Xr k+1 — AxXk] (5.34)

La loi de commande est alors déduite et donnée par les équations ssiivante

U = (BY Bi) B (X1 — Ak X) (5.35)

On retrouve donc une loi de commande qui dépend de I'état du systéraeceludl du modéle de réfé-
rence, avec ici un phénoméne d’anticipation sur I'état de référende sanas faire appel explicitement a
la commande du modéle de référence commeé_en|(5.32).

Remarque 13. Si les variables de décision des fonctions d’activafiprsont fonction de la commande
Uy, les matrices Qet B (5.20) dépendent elles-mémes gelia loi de commandé (5.85) sera alors sous
une forme implicite p= F(uy) :

+

r + r r
U = (_zilli,k(uk)Bi> (Ar __ZIIJi,k(Uk)Ai> Xic+ (_Zui,k(uk)Bi> Brur k (5.36)

La résolution de cette équation par rapport @ ne permet pas d’exhiber une forme explicite de la
commande. Pour contourner cette difficulté, un algorithme itératif essgdoyposeé :

W = (BB )T ek~ A %) (5.37)
= T J |

(
K. . .
(B TBY) 1B (X1 — AL %)
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. r . . r .
avec B = Zlui(ul((”)Bi, A = Zlui(ul((”)Ai, j=0,...,N avec N le nombre d'itérations ef Uinitia-
= i

lisation de la commande qui peut étre prise egale japar exemple.

La convergence de cet algorithme peut étre démontrée localement;conaise cela n’est pas I'objet de
notre étude, le lecteur peut se référer aux travaux (Allgower et Ge®8(], Axelsson [1994], Kelley
[1995]) pour plus d’explications.

5.4 Choix du critere de poursuite

En fonction des objectifs de commande a assurer et de la tolérance acpeptda qualité de la
poursuite des états du systéme, deux criteres peuvent étre considéreés :

1. La poursuite exacte ou chaque composante du vecteur d’état doneyddé suivre une référence
donnée. Pour répondre a cet objectif, le systéme et le modeéle de c&f@trerent Etre mis sous
une certaine forme canonique issue de conditions structurelles et de rang

2. La poursuite optimale vis-a-vis d'un critére de distance entre I'état sheéme et I'état du modéle
de référence. Cette distance peut étre traduite par la norme de I'eeqaoutsuite. Ce critére
concerne lacommande quadratique optimale comme introduction de la commeatideéver®PC
pour les modéles non linéaires T-S.

Comme le premier critere a éteé traité dans la section précédente, seul le depgiathsera développé
dans cette partie.

Comme indiqué précédemment, en raison du conservatisme imposé par les nersiiticturelles né-
cessaires a la poursuite exacte de modéle de référence, nous noussot@rassés a d'autres approches
pouvant relaxer ces conditions. La solution retenue est la commandeatigad optimale pour les mo-
deles T-S. En effet, les conditions de poursuite exacte étant difficilesibeas| est possible de considérer
le probléme de poursuite en minimisant I'erreur de poursuite entre le systdoermbdéle de référence.
Cette approche admet toujours une solution, mais bien évidemment la qualitéodedaife ne peut étre
imposée a priori.

5.4.1 Variables de décision indépendantes de la commande
L'objectif est alors de minimiser la fonction co(t pondérée suivante :
® =|| By Uk — X1 -+ A X iy (5.38)

sachant la définition

Definition 1. Pour un signal a temps discret, on défini la norme pondérée par W comme :
v If= 5 vk W (5.39)
K=0

ouW est une matrice poids définie positive choisie en fonction de spécificafiim#ggier la poursuite
d’un état par rapport a un autre par exemple).
La loi de commande est alors donnée par :

U = (BEW Bo) " BEW (X1 — Ak X) (5.40)

ou les matricegy et By définies en[(5.20) dépendent des variables de décfgioonnues.
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5.4.2 Variables de décision fonction de la commande

La remarque 8 est valable pour la loi de commarmde [5.40). En effet, daas leu les fonctions
d’'activation dépendent de la commande, une solution itérative pour lar@ehde la commande est a
considérer.

Dans ce cas, a I'étapp+ 1 de la procédure itérative, la fonction colt a minimiser est choisie sous la
forme : _
(0] (j+1) H B(J (H‘l) _Xr7k+1+A|((J) X ||\3V (541)

A = iui,k(uﬁj))pﬁ
= (5.42)

B0 — S B
“ i; Tk

et ou u( ) est la commande calculée a I'étapelLa solution est alors donnée par 'algorithme itératif

avec :

ud ™ = f(u) suivant (pourj =0,...,N):

uld ™ = (BUYTWE) 1BU)TW (X1 — AV %) (5.43)
Le test de convergence pour dé_cider de l'arrét des itérations a I'8tgumit étre réalisé en analysant
ramplitude du résidw/ ™ — f (Ul ™).
5.4.3

Considérons a présent les exemples illustratifs suivants. Le modéleédengd et le systéeme sont
donnés par :

02 05 0 -03 O 0 0.5 0
A=| -02 099 -01 |, B = 1 011 |, A;=| -02 119 -01
0 0 02 0 1 0 0 01
0.2 05 06 05 0 -0.8 -05
Bi=| 15 061 |, A,=| -02 109 -01 |, By= 05 -0.39
05 15 0 0 11 -05 05
(5.44)
On se place dans le cas ou les fonctions d’activation dépendent de la cdeetssont données par :
Hik = Hﬂazlw, Mok = 1—p1k (5.45)

Les matrices définies eh (5l44) ne vérifiant pas les conditions de pouegaitee [(5.217), on applique
une commande quadratique optimale. Comme les fonctions d’activation dépeleda commande, la
procédure itérativé (5.43) est mise en oeuvre.

Dans un premier temps, I'objectif est d’assurer la poursuite pour lesxgtatss. La matrice de pondé-
ration est donc donnée péf = diag(0.01,1,1) de facon a favoriser la poursuite de ces deux états. Les
états du systéme et du modéle de référence respectivemenknetgs, i = 1,...,3 sont représentés a

la figure[5.4. Les commandesg, (commandes choisies) et (commandes calculées) sont représentées
ala figurd 5.b.

A I'examen des figures, on constate bien que les &tatt x3 suivent de fagon optimale au sens du
critere [5.38) les états de référeneg et x3; bien que les conditions structurelles de poursuite ne soient
pas vérifiées.
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L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

1 1 1 1 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 5.4 — Etats du systéme et du modéle de référencéfvediag(0.01,1,1)

1 1 1 1 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

1 1 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160

Figure 5.5 — Commandes et uy
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Afin d'illustrer I'influence de la fonction poidgV et son réle dans la poursuite des étdfsest mainte-

nant choisie égale a dié@01,0.1,1). Les états du systeme et du modeéle de référence sont représentés a
la figure[5.6, les commandesgy etuy a la figure 5.17.

On observe que la loi de commande proposée est efficace et que saippesst assurée. La poursuite

L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 5.6 — Etats du systéme et du modeéle de référencéMavediag(0.01,0.1,1)
pour les premier et troisiéme états a été améliorée, au détriment du deuxiéma geinouveau choix

deW.
Le tablead 511 quantifie ces constats. Nous avons calculé les quantités

N
= %|Xr,k,i —%i,i=1,2,3
k=

pour les deux situations proposées. L'indicksigne la €™ composante d’un vecteur Btest I'horizon
d’optimisation.

@ % ]

W =diag(0.01,1,1) | 18926 | 1323 | 1236

W = diag0.01,0.1,1) | 17618 | 12816 | 10.95

Tableau 5.1 — Influence du poidg

Lorsque les modéles du systéme a contrdler et de référence, non seiuhenaérifient pas les conditions
dematchingparfait, mais sont de plus tres différents, la poursuite de trajectoire pole® états ne peut
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L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 5.7 — Commandesg etu, avecW = diag(0.01,0.1,1)

étre précise. Relacher la qualité de cette poursuite (par le choix de la nvajrimar un (ou plusieurs)
état(s) peut permettre d’améliorer la poursuite des autres.

Une illustration de ce constat est donnée par I'exemple suivant. Le systelmenodéle de référence
sont donnés par :

08 04 0 01 04
A’:< —0.2 o.4>’ Bf:(o.z)’ Al:( -0.3 o.9>
0.1 04 04 0.2
B = ( 0.17)’ fo= ( 02 07 > B2 = < 0.23)
Les fonctions d’activation dépendent de I'entrée de commande et sonéds paf(5.45).
Dans un premier temps, les spécifications de poursuite sont les mémes paeuxestats du systéme.
La matriceW est donc donnée pdW/ = diag(1,1). Les états du systeme et du modele de référence

(respectivement notés et x;, i = 1,2) sont représentés a la figlrel5.8. Les commangest u, sont
données a la figufe §.9.

(5.46)
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1
0 50 100 150

Figure 5.8 — Etats du systéme et du modéle de référencaMavet,

L L
o 50 100 150

Figure 5.9 — Commandes etuy avecW = I
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On observe sur ces figures que la poursuite des deux états n'estpasitiormante (cela provient
du modele de référence assez éloigné du systeme a controler et dispect ides conditions denat-
ching").

Sachant que la poursuite des deux états est délicate, on considéta geurieme simulation une ma-
trice poidsW égale a diafp.1,1), ce qui permet de favoriser a priori la poursuite du deuxieme état au
détriment de la poursuite du premier. Les états du systeme et du modélerdagéféont alors représen-
tés ala figuré 5.10 et les commandeg et uy a la figure 5.111.

1
50 100 150

L L
o 50 100 150

Figure 5.11 — Commandesy et uy

On remarqgue que la poursuite a été sensiblement améliorée pour le deuxieraa éffet, puisque
les conditions de poursuite ne sont pas verifiées, donc la commandetérpeatalement efficace pour
les deux états avec la méme pondération. Par contre la poursuite est [méjae I'exigence porte sur
un seul état.



106 Chapitre 5. Poursuite de consigne générée par un modéle de référence

Afin de justifier cette constatation, considérons I'exemple d'un systémeeldintensiom, = 2 avec

une commande, = 1. Les matricedV et By sont choisies respectivement sous les formes suivantes
w O .

W= ( 0 1 ) et B = ( by bax )T. Nous rappelons que la commande est donnéelpar (5.43). En

remplacanWV et By par leurs expressions, nous avons :

1

U= —5—"""5
> >
b W+ b3y

( buw b ) (Xeki1 — AXe) (5.47)
En reportant maintenant la commande obtenue dans le systéme d’'équai@ni(5:8nsuit :

1 b2 w b
Xier1 = A + ( u - budba

m babyw 3, )(Xr,k+1—Aka) (5.48)

La condition de poursuite a atteindre &st1 = X x+1, Vk. Elle est satisfaite si

1 bng blkb2k 10
= 5.49
bikw+ bgk < bokbiw t%k 01 ( )

ce qui ne peut étre réalisé. Etant donné lyueet by varient dans le temps, une solution serait d’avoir
petit (w — 0), ce qui assurerait au moins la poursuite du deuxiéme état (comme nowspde constater
pour I'exemple précédent).

Remarque 14. La méthode d’optimisation quadratique proposée est basée sur la mitiinisaur
un horizon fini a chaque étape d’une procédure itérative, du criteteeda systeme et son modéle de
référence. L'erreur de poursuite est calculée et minimisée étapetppe €n se basant sur le résultat de
I'étape précédente. Une alternative serait de minimiser la norme de Uede poursuite sur un horizon
de temps infini (Bezzaouckaal.[2013b]) (voir la section suivante 5.6.1).

5.5 Commande prédictive non linéaire d’un systeme sous forme T-S

Comme pour les cas linéaire et non linéaire, la commande prédictive pourrsufieude modéle
de référence, tend a assurer une erreur de poursuite minimale surizonti glissant. La procédure
proposée pour les modéles T-S est inspirée de la commande prédictsigqudasutrement dit, en consi-
dérant un horizon d’optimisation fini de+ 1 pas[k,k+ p|. Les états du systéeme au cours du temps
peuvent s'exprimer en fonction d’'un état initiglde la facon suivante :

Xr1 = At Bilk
Xctprl =  AktpXitp+ BrpUkip

= <i|_£!]Ak+i>Xk+ii (jﬂ'f‘kﬂ) Bicti Ukt

(5.50)
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ou les matriceg\ et By sont définies eri (5.20).

Notons : ) )
Xk+1 A Uk
Ax+1Ax

- Xe+2 ) -~ Uk+1

Xit-p = . ) Ak+p: : y  Uktp = .

. p .
Xi+p+1 I_LAkJr p—i Uk+p

— - |: = -
B 0 .0 (5.51)

A+1Bxk Bii1 .. 0
Bevp = . . _ .

p—1 p—2
rLAk—l—p—in rLAk+p—in+1 S =
= -

Compte tenu dd (5.50), I'état du systeme sur I'’horizon considéré s’expticifenction de I'état initial
Xk et des commandes successives appliquées

Xk—i—p == .Ak+pXk + Bk+pUk+p> Xk-&-p S Rn<p+1) (552)

5.5.1 Variables de décision indépendantes de la commande

Pour assurer la poursuite du modéle de référence, la comnuagsteajustée afin de minimiser le
critére :

Py =] Kejet-p — Ak pXk — Bict-plis p [l (5.53)
Xr k+1
Xr k2 . s . -
aveck k4+p = r . e R"PtD) ce qui conduit & I'expression explicite de la commande :
Xr k+p+1
a T —14aT o
Uktp = (Bi pWBkip) ™ By pW (X k- p — Akt pXk) (5.54)

Seule la premiére composaniedet est appliquée, ce qui génére I'état ;. Le processus d’optimisation
est ensuite repris sur I'horizdk+ 1,k + p+1].

5.5.2 Variables de décision fonction de la commande

Les matricesAy,p et Bkyp peuvent dépendre de la commangledans les fonctions d’activation,
I'équation [5.54) est donc implicite en la commande. Ceci implique de définir amithigne itératif de
calcul de la commande minimisant le critere :

< j+1)
Op1 =[] Regerp — A X — B0y 1%, (5.55)
ou les matricesé\kj et Bl((') sont données pdr (5J42) en fonction de la commauﬁﬁe
Définissons a I'étapg la quantitéF () dépendent de I'état initial sur I'horizojk,k+ p] et de la com-
mande calculée a 'étapge

FO = (B )TWBJ) )71 x (B ) TW (ke p — AL %) (5.56)

Sur I'horizon temporelk, k+ p], I'algorithme itératif considéré est ainsi décrit par les étapes suivantes :
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1. Initialisation :j =0, définiruwp (on peut choisir par exemple la commande calculée sur I'horizon
précédenik — 1, k+ p—1]).

2. CalculerAf(Rp etBI((L)p G.57).

3. Mettre a jour la commande en utilisant l'algorithme a itération direﬁ&*pl) = F(J')uker

4. Test de convergence :
siflud™ —uld) || > 5, j = j+1, aller a I'étape 2 sinon, fin de I'algorithme.

+p ~ “k+p
avec .
A ]
A
i +
AL = 5
DAl
i|1Ak+p_i
(i) R(i) (0)
(i) AciaB Byi1 .0 57
™ 5 5 o
I ST .
L il:LAk+p—in iD)Aker_inH Bk+p_

AD - _iluiwwkm

By = 3 u(ul )

Aprés convergence de I'algorithme, la commande
ue=[1n, O ... O]Up (5.58)

est appliquée au systeme. Lors de I'étape suivante, I'horizon edédBaa pas d’échantillonnage et le
critere®, 1 est optimisé pour obteni 1.

Exemples

Considérons a présent I'exemple décritlen (5.44) avec la matrice\Woiddiag(0.01,1,1). La com-
mande MPC est synthétisée pour trois pas (horizon prégictif2). L'algorithme itératif proposé est
implémenté et les résultats obtenus sont illustrés par les figurés 5.12]et Gri8gpwajectoires d’état et
les commandes respectivement.

Si I'on compare les résultats de la poursuite des états avec la commandetgampredictive (fi-
gured 5.4 i 5]5), il est clair que I'objectif de poursuite a été amélioré.
Afin de quantifier cette amélioration pour chaque état, considérons I'indicsué/ant caractérisant I'er-
reur de poursuite :

N
a= z X ki — Xi.i
Py
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1 1 1 1 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

1 1 1 1 1
100 120 140 160 180 200

L L L L L
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 5.12 — Etats du systéme obtenus par la commande prédictive et cexndédle de référence

1 1 1 1 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

_ | | 11 | | | | | |
40 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Figure 5.13 — Commande du modeéle de référande) et commande MPQ(K)
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oui désigne le numéro de la composante d’un vecté@st I'norizon d’optimisation ex; I'état obtenu
avec la commande non prédictije (3.43). Le critggeest défini de maniére analogue a celui de la
commande MPC mais pour I'état obtenu par la commande prédictive. Finaleraaré|ibration relative
de l'erreur de poursuitg est définie par

T = 100%
Pour I'exemple considéré avgr= 2, nous obtenons grace a la commande prédictive, I'amélioration
suivante, pour chaque étaty: = 12.34%, T, = 31.24%, etr3 = 30.06%.

Afin de souligner l'influence de la taille de I'horizon d’optimisatii(N = p+ 1), les tauxt; d’amé-
lioration ou dégradation dds a la commande MPC, sont calculés @K 2,3,4,5} pour le méme
exemple et les résultats sont rassemblés dans le tdbléau 5.2.

On observe ainsi que, pour I'exemple considéré, la taille de I'hofizer3 est celle qui donne le meilleur

N=2 | N=3 | N=4 | N=5

71 | 10.22% | 12.34% | 11.51% | 12.53%

Ty | 27.44% | 31.24% | 27.37% | 28.51%

T3 | 25.40% | 30.06% | 25.42% | 27.55%

Tableau 5.2 — Influence de la taille de I'norizon

résultat. De ces observations, mais aussi des nombreux essais qawamaieffectués, il est important
de souligner l'influence importante de la taille de I'horizon sur la qualité de la comenprédictive
en terme de poursuite. Un horizon trop court, tout comme un horizon tropplemgent ne pas donner
de bons résultats. Un compromis est alors nécessaire. Pour choisir laedil®mizon adapté pour le
systéme considéré, une étude comparative comme celle proposée si{oimsss’avérer utile et simple
a mettre en oeuvre.

Les différents essais effectués mais non rapportés ici, montrent égalqueete choix de la taille de
I'horizon est lié a la dynamique des états de référence a suivre. Cetadire serait intéressante a
étudier dans des travaux futurs.

5.6 Poursuite de modele de référence tolérante aux défauts

Dans cette section, nous nous intéressons a la commande tolérante ax jpléfa la poursuite de
modéle de référence. Deux cas de figure sont considérés selonra desudéfauts :

1. Défauts de capteurs additifs.
2. Commande saturée.
Le premier cas est présenté pour les systemes continus et le secotesmystémes discrets.

5.6.1 Poursuite de modele de référence tolérante aux défautle capteurs

Le calcul d'une loi de commande pour la poursuite de modéle de réfédermestémes non linéaires
exprimés sous forme de modéle T-S est traité ici sous forme de problenterdsapion LMI. Basé sur
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les structures T-S et PDC, avec un choix judicieux du modéle de ré&rane atténuatior, des va-
riables exogénes sur I'erreur de poursuite est considérée. Urvatee T-S a variables de décision non
mesurables est également synthétisé pour la minimisation de cette erreur.

La contribution majeure du travail proposé par rapport aux travautaegsest, d'une part, la consi-
dération de VDNM, ce qui complique la synthése de I'observateur et durédeur mais en étend la
portée (d’autres travaux considerent uniquement les VDM ou le rewsodie (Mansouret al. [2009],
Tsenget all [2001])) et, d’autre part, I'utilisation du formalisme descripteur qui perdeatduire le colt
calculatoire et évite I'apparition de termes croisés entre les éléments de la ndattigapunov et les
gains (observateur et contrdleur) dans la formalisation des relationsnaxy la stabilité des erreurs de
poursuite.

Dans un premier temps, on étudiera la poursuite de trajectoire d'état dassdares défaut. On considé-
rera ensuite un défaut capteur et on cherchera une loi de commandardde suivi de trajectoire malgré
la présence de défaut. La stratégie adoptée est de minimiser son influefesesreurs d’estimation et
de poursuite. Un exemple numérique est proposé pour illustrer les résiitatsis.

Critére de poursuite

Pour la synthese de la commande de systémes non linéaires assuransiat@alun modéle de
référence, une représentation T-S du systéme est considérée :

X(t) = Biu
0 Zu. X(t) + Bu(t)) (559)
y(t) =

ou x(t) € R™ représente I'état du systemet) € R™ I'entrée de commande gft) € R™ la sortie du

systéme. Dans la suite, nous considérons les modéles a VOV € RY dépendent de I'étaf(t)).
Compte tenu de cette dépendance, notons

Hi(E (1) = hi(x(t)) (5.60)

Ces fonctions d’activation satisfont, bien entendu, la propriété de somme@:;

Zh (5.61)

0 < hy(x(t )) <1 i=1,...,n
Considérons a présent le modéle de référence stable suivant :
% (t) = A (t) + Brur (t) (5.62)

oux (t) est I'état de référence que doit suiw@) etu, (t) une entrée de référence bornée. Les matrices
A; etB; sont choisies de maniére a améliorer les performances du systeme enfbouéle (améliora-
tion du régime transitoire par exemple) et répondent aux conditions deaboirdées dans les sections
précédentes.
L'objectif étant le suivi de I'état du systéme (5162) par celui[de (5.59)rdendeur a réguler est I'erreur
de poursuites (t) :

& () =x(t) — X (1) (5.63)

L'état du systeme n’étant pas disponible, le correcteur PDC est citréstpartir de I'estimation de
I'erreur de poursuite. Les fonctions d’activation dépendent(tlenon mesurable, son estimée est alors
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utilisée. Le correcteur compte donc, outre le modeéle de référencé (6ro@pservateur d’état

Zh t) +Biu(t) + Li(y(t) —y(1))) (5.64)

y(t)

ouX(t) € R™ est I'état estimél; € R™*™ |es gains a déterminer. Le contréleur PDC est défini par la
commande

Zh. )Ki (% (1) —R(t)) (5.65)

ouK; € R sont les gains du contréleur.
Sa structure est représentée a la fiqurel5.14. L'objectif est a prdsesyinthétiser ce contréleur PDC,

/
modele de | U systéme non y
T4 y o 4 s
référence i linéaire
l

Correcteur pour la poursuite de trajectoire

Figure 5.14 — Structure du contréleur

stabilisant le systeme non linéaite (3.59) et vérifiant le critere de perfaenan(Tsenget al. [2001],
Chenet all [1996], Tonget al.[2002]) :

/ " el (1)Qa (t)dt < n? / " o (ur ()t (5.66)
0 0

ou Q est une matrice poids définie positive permettant de privilégier certaimgsasantes de I'erreur
de poursuiteq) est le niveau d’atténuation désiré. Dans (5.66), la limite supérieure dwgdmnsfert
Ly deu(t) verse(t) notee/\( o) quantifie I'effet de I'entrée de référence sur I'erreur de pourstlite.
apparait clairement gu’un des objectifs de la poursuite est de minirmqiser

Synthése d’observateur

L'observateur choisi(5.64) est un multi-observateur proportioniasksaue. La synthése proposée
peut également étre généralisée a des observateurs plus sophiséidyps groportionnel intégral ou
multi-intégral [Duaret al. [2001],|Busawon et Kabare [2001], Maet al. [2003]].

Définissons I'erreur d’estimation d’étaf(t) :

ex(t) = x(t) —X(t) (5.67)

Sa dynamique ne peut pas étre calculée directement a parfir dé (5.674)epdengs I'équatior (5.59)
les fonctions d’activation dépendent des variables non mesuraftlest celles de I'équatior (5.64)
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dépendent de leurs estimé€s).” Pour cette raison, en se basant sur la propriété de somme convexe des
fonctions d’activation, I'équation d’étdt (5/59) se ré-écrit sous lenfor

n

X(t) = Zx [hi (%(t)) (Ax(t) + Biu(t)) 4 (hi (x(t)) — hi (X(t)) (Aix(t) + Biu(t))] (5.68)

Cette forme permet une comparaison plus aisée gfttretX(t), puisqueh;(X(t)) apparait non seulement
dans[(5.64), mais également ddns (5.68). Définissons a présent :

n

AAlt) = _Zi[hi(x(t))—hi(*(t)m

(5.69)
= .AZA(I)EA
et N
BB = 3 (X)) -h(XO]B 570
= BZg(t)Eg
avec
A=[A ... Ay]B=[B1 ... By ],
Ea=[ln - In ] ,Es=[1ln - In, |
(5.71)
ZA(t) = diag(®1(t)ln,. .., Sn(t)ln,), Za(t) = diag(dy(t)ln,.- .., 5n(t)ln,)
&(t) = hi(x(t)) — hi(X(t))
De (5.61) et[(5.71), nous avons :
~1<t) <1 (5.72)
ce qui implique :
ZADZAM) <1, ZE(H)Za(t) < (5.73)

Se basant sur (5.69) et (5170), le systeme (5.68) est représenté 8ouse du systéeme incertain suivant :
Zlh (A +DA(L))x(t) + (B +AB(t))u(t)) (5.74)
Des équations (5.74], (5J67) i (5.64), la dynamique de I'erreur d’embimdétat est donnée par :

&(t) = _ihi () (A — LiC)eu(t) + AADX(Y) + AB(DU() (5.75)

Synthése de la commande PDC par retour d’état

L'objectif est a présent de trouver les gains du controleub.63) et ceux de I'observately (5.64)
assurant la stabilité asymptotique du modele en boucle fefmée (5.77) digmmainune performance de

poursuitel; (5.68).
Pour cela, I'approche descripteur est considérée. La command® éSté8ors ré-écrite comme suit :

% ))Ki (% (t) — X(t)) — u(t) (5.76)

A l'aide des définitions (5.63)[ (5.¥5). (5162) et (5.76), définissongteeur d’état augmenté

Xa(t) = (e (1) ) x(t) u))
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dont la dynamique s’écrit :

EXa(t) = _Zihi (R(1) (A (t)%a(t) +Bu (1)) (5.77)
avec
A +DA(t) 0 A —A +DA(t) Bi+AB(t)
—~ AAt) A -LC AA(t) AB(t)
Ki —K; 0 —In,
b, 0 0 0 B (5.78)
O Ip, 0 O = 0
E=1 90 01, o|'B7| &
0O 0 0 O 0
A noter que pour le vecteur augmentgt), le critere de suivi(5.66) devient :
JA " XL () Quxa(t)dt < 02 JA " T (ur (et (5.79)

avecQ, = diag(Q,0,0,0). La solution du probléme de suivi (calcul des gaq®tL; sous la contrainte
(5.79)) est donnée par le théoreme suivant :

Théoreme 13.1l existe un contréleur PDC par retour d’étaf (5J65) et un observati64) pour le
systeme non linéaire décrit sous forme d’'un modeéle T-S a VDNM] (5.58)tigsant la poursuite avec
I'atténuationL, (5.68) pour une valeur donnée gé, s'il existe des matrices;P- PlT >0,Rh= PzT >0,
Ps=PJ >0, P, >0, F, R, des scalaires positifdi, A}, A1, A2, A2 et A? satisfaisant les LMIS(5.80)

pouri=1...,n,

M 0 P(A—-A) R +PB -PB PA PLA P.B 0 0 0
x  M? 0 —-R! 0 0 0 0 PA P.A PB
* % M3 0 PsB, 0 0 0 0 0 0
% * M4 0 0 0 0 0 0 0
* % * * —n?lp, 0 0 0 0 0 0
X % * * * —Adlnn, 0 0 0 0 0
x % * * * * —A3lnn, 0 0 0 0
* * * * * * * —/\jlnr\J 0 0 0
% * * * * * * * */\12|nrk 0 0
* * * * * * * * * —)\glnm 0
* * * * * * * * * * —Alzlnnj

(5.80)
avec

M! = ATP +PA +Q+ (AL +A2)ELEA
M?=PRA +ATR,—C'FT—FC

M3 = ATPs+ PsA; + (A3 + A2)ELEa

M4 = —Py— P4T + ()\j‘—l—)\})EgEB

Les gains de I'observateur et du contréleur sont donnés par (peut,i...,n) :

Ki=(P}) 'R
L — P I, (5.81)

<0
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Remarque 15. La solution du probléme de poursuite proposée est basée sur uneaiténd, avec
une valeum? fixée. On peut également assurer la poursuite et rechercher la ptits paleur admissible
den en résolvant le probléme d’optimisatidn (5.82)

min n (5.82)
{Pi, B, B3P, R, R, AL A2, AL A2, A2, 023

telle que la condition[{5.80) soit garantie avgc= 2.
Démonstration. Considérons la fonction de Lyapunov :
V(xa(t)) = x5 (DETPxa(t) (5.83)

avec la condition :
ETP=P'E>0 (5.84)

Compte tenu de la structure de E_(5.78) et de la contrainte {5.84), la matriest Bhoisie sous forme
bloc diagonale P= diag(Py, P, P3,P4) avec :

PL=P >0,P,=P, >0,P3=P] >0
En utilisant [5.77), la dérivée par rapport au temps deQ(t)) est donnée par :
V(Xa(t) = X (ETPYa(t) +x] (t)PTEXa(t)
n

Al (t)P+PTA ()%a(t) + XL ()P Bu (t) + U (1)B' Pxa(t))

= Y REOOA (5.85)

Pour assurer la stabilité du systéme en boucle ferméel(5.77) ainsi quentiatién £, (5.79), avec la
fonction de LyapunoV (5.83), la condition a vérifier est :

V (Xa(t)) +%3 () QaXa(t) — nuf (t)ur(t) <O (5.86)
Gréace aux relationd(5.85), (5.778) €t (5179), (5.86) se ré-écrit :
n Al TA TR
. i )P+P'A(t)+Qa P'B Xa(t)
hi(R(t) ( xX(t) ul(t A _ <0 5.87
PRICONEHU r<>)< T S ) L (5.87)
qui est vérifiée si :
Al TR B
B P -n2l
Pour résoudre I'inégalité matricielld (5.88), une solution consiste a faireaagijre deux termes dis-
tincts : un terme constant et un terme dépendant du temps. De pluspeidé@@nt les définition$ (5.69)
et (5.70) avec la propriété (5.7 3), le terme variant dans le temps va étr&b

Des définitions[(5.718) reportées dams (5.88) et compte tenu de la seudéuta matrice P, la BMI
(inégalité matricielle bilinéaire) a résoudre par rapport a P, & F est donc :

A+Q1)+Q"(t) <0 (5.89)
avec les définitions :

Mi 0 P(A-A) RT+PB —PB

0 M? 0 —RT 0
A= « « [V 0 PsB; (5.90)
% ~P,—P] 0
* * * * —I’]2|nu
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M = ATPL+PA +Q
M? = PA +ATP~CTRT —FC

M} = ATPs + PsA, (5.91)
R = PJK,
F =Pl

PIAAL) O PAA(Y) PAB(t) O
PAAL) O PAA) PAB(t) 0
0
0

Q(t) = O 0 0 0 (5.92)
0o 0 0 0
O 0 0 o o

En utilisant la structure des termes variants dans le temps définle_en (5.GRY®@), Qt) se ré-écrit :

Q(t) = XaZa(t)YA +XaZs(t)Ya (5.93)
avec
PLA P EX 0
P,A P.B 0 0
Xa = 0 , Xg= 0 , Ya= E/I , Yg= 0
0 0 0 =
0 0 0 0

En appliquant le lemmnig 5 du "Carré matriciel", le term& R+ Q' (t) peut étre borné comme suit :

Q 0 0 0 O
0 Q 0 0 0

QH+Q"(t)<| 0 0 Q 0 O (5.94)
0 0 0 Q4 O
0 0 0 0 O

avec

Q = (Af + /\f) EX Ea+ ((/\11)_1 + (/\31)_1) PlA.AT P+ ()\41)_1P188T P

Q = ((AD) '+ (A3) HPRAATR+(A]) 'RBBTR

Qs = (AF+A2ELEA

Qi = (\H+APELEs
Ainsi, en remplacanf(5.90) €i(5194) dahs (5.89) et en appliquanbmp&ment de Schur, la condition
(5.86) assurant la poursuite avec une atténuatioret une estimation des états du systeme est impliquée
par la LMI (5.80), ce qui achéve la preuve.

Simulation numérique

La commande proposée ainsi que la synthese de I'observateur adauypanrsuite du modéle de
référence est illustrée par I'exemple d’'un systéme non linéaird T-S (&8v&eh = 2 et

-1 1 o0 -1 1 o0
A= -6 -5 -1 |, A= -3 5 -1
3 0 -1 -1 -1 -2

0O O 0 0
Bi=| 04 01 |,B;=| -02 -1 |],C=(1 0 0)
0 02 1 05

(5.95)



5.6. Poursuite de modéle de référence tolérante aux défauts 117

Les fonctions d’activation dépendent de I'état du systéme et sontetefiar :

() = 2D =R,y x)) = 1 ) (5.9)

Le modeéle de référence (5162) est défini par les matrices suivantes :

-1 1 0 00
A= -2 -8 -1 |, B=[11 (5.97)
-1 -2 -5 1 2

L'observateur et le controleur sont respectivement définis par lestiéqs [(5.64) e{(5.65), leurs gains
sont calculés en résolvant les LM[s (5.80). Les résultats obtenugesasivants :

Ky — 20.6280 —3813725 —47.2350 K, — 134233 3208239 —-8589901
1=\ 100786 -908162 -1373001 )’ "2~ \ —569571 8635566 662848

Ly = ( —0.6914 —32299 31567)', Ly=( —0.6954 —0.1777 —0.8158)"
(5.98)
Les figure$ 5.75 €t 5.16 représentent les états du systeme et ceuxsgevaibur respectivement notés
etX, ainsi que les états du systéme et ceux du modeéle de référence respeativiotés etx;. La figure
représente I'entrée du systéme et du modéle de référence nespecti notées; etu.

Les trajectoires d'état ont été obtenues avec la condition initig@e= ( 0.1 01 0 )T pour le

Figure 5.15 — Etats du systéme et de |'observateur

systtmex(0) = ( 0.1 -01 -1 )T pour 'observateur et;(0) = ( 0.2 0 0 )T pour le modéle
de référence. La poursuite est assurée en figaat1 0313 et en optimisant le niveau d’atténuatign.
Les figures obtenues montrent bien que la trajectoire d’'état du systénseltiidu modéle de référence
avec une bonne précision bien que le systéme a contrdler soit & VDNM.
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Figure 5.16 — Etats du systéme et du modéle de référence

Figure 5.17 — Entrées du systéme et du modeéle de référence
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Présence de défauts capteur

Afin d'étendre les performances de I'approche proposée, nousdérons le méme systéme que
précédemment, mais en présence de défaut additif de capteur. Le systatoesalécrit par les équations

suivantes :
x(t) = Zh' )+ Bu(t)) (5.9

yt) = Cx(t)+Gf(t)

ou f(t) est le défaut de capteur, les matridgsB; etC sont les mémes que précédemment définies en
(5.59) et ou la matric& indique la direction d’influence des défauts.

Le modele de référence ainsi que I'observateur sont donnéls pdy €5.5.64). La commande avec une
structure dynamique virtuelle est toujours prise sous la forme :

n
Z )Ki (% () —X(t)) — u(t) (5.100)
Considérons a présent le vecteur augmeg(ts
T
Xa(t) = (g (t) ex(t) x(t) u'(t)) (5.101)
et 'entrée augmentée(t), qui prend en compte le défabift)
wa®) =(ul®) T’ (5.102)
Se basant sur I'approche descripteur, nous avons :
Zh (X(1)) (A (t)Xa(t) +Biua(t)) (5.103)
avec
A +DA(L) 0 A —A +AA(t) Bi+AB(t)
A(t)= AAt) A -LC AA(t) AB(t)
N 0 0 A 0
Ki —K; 0 —In,
lh, 0 O O -B O (5.104)
| 0 I, 0 O = 0 -LG
E= 0 0 Ip O Bi= B 0
0O 0 0 O 0 0

Ces équations généralisent celles obtenuels ed (5.78) afin de premdmgte le présence de défauts de
capteurs. L'objectif est a présent de synthétiser une loi de commandantel@ux défauts et atténuant
leurs effets sur I'estimation d’état et la poursuite, telle que I'état du systenreussi proche que possible
de I'état de référence. La synthése de I'observateur et du contédedonnée par le théoréme suivant.

Théoréme 14. 1l existe un contrdleur de type PDC par retour d’étaf (5.100) muni daloservateur
non linéaire [5.64), appliqué a un systeme non linéaire représenté sans tun modele T-S a VDNM
(5.99) et affecté par un défaut de capteljt)f garantissant une atténuatiofy (5.66) de valeun?, s'il
existe des matricesP-P] >0, =P] >0, =P] >0, P, >0, F, R, des scalaires positif], A2,
A} A2, AZ etAZ satisfaisant les LMIS(5.105) poui 1,...,n

ct|c
< T ) <0 (5.105)
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ou les matrice G: C, et G sont définies par :

M 0 P(A-A) RT+PB —PB 0
x M2 0 —RT 0 —-RG
G=1 ., . . M2 0 0 (5.106)
* * * * —r'[2|nu 0
* * * * * —r]2|ny
PA PLA PB O 0 0
0 0 0 PA PRA PB
0 0 0 0 0 0
=19 0o 0o 0o 0 o (5.107)
0 0 0 0 0 0
0 0 0 0 0 0
avec
M!=ATP +PA +Q+ (A +AZ)ELEa
MZ =PA +ATP, —CTRT —RC
M3 =ATPs+PA + (A +A2)ELEA
M4 = —Py—P] + (A} +A2)ELEs
Les gains du contrbleur et de I'observateur sont donnés par (peut,i...,n) :
Ki=(P})"'R
L =Py 'R (5.109)

Remarque 16. On peut formuler la méme remarque que pour le théoréme précédenpasde I'opti-

misation den?.

Démonstration. La comparaison des LMI$ (5.80) ét (5.105) met en évidence la facoinlelaéfaut
de capteur intervient. La différence avec le résultat précédent étargflaition de la matriceB;. La
démonstration du théorérhel14, identique a celle du théoréine 13, esbohise

Simulation numérique

Considérons a présent le méme exemple que précédemment, avec uicalgtewt (bruit de mesure
issu d’'une distribution normale & moyenne nulle et de variance de I'ord2@%ede I'amplitude de la
sortie) affectant le systemle (5195) avgée- 1.

En appliquant le théoreniell4, les gains d’observateur et du controletd@nnés par :

K ( 6.5964 —6618742 —1534759) K <—31.6748 —61.0740 —133878)
l: 3 2:

50.6975 —1830979 —2364476

—414662 151911 2145846

Ly = ( —03159 —09728 12097)', Lp=( —03331 02301 —1.0032)"

(5.110)

Afin de montrer I'efficacité de la commande FTC proposée, les gains dehadisur[(5.64) et ceux du
contréleur [(5.6b) ont été d’abord calculés sans prendre en comptéalé dépteur (théorenie 113) alors
que le défaut intervient dans la mesy(e). Les résultats obtenus sont donnés a la figure 5.18.
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Figure 5.19 — Etats du systeme, de I'observateur et du modéle de ré&férenc
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Les états du systeme, de I'observateur et du modéle de référencesiptaoe au théorerhell4 avec prise
en compte du défaut dans la procédure de synthése du contrdle p@semés a la figufe 5119.

Il apparait donc clairement une amélioration de la poursuite et de I'estimatienlel second cas. En
effet, si le défaut n’est pas pris en compte dans la synthése du régudate I'observateur, cela affecte
clairement les performances de poursuite. Alors que dans le seconuii@ag si les mesures sont en
défaut, la poursuite et I'estimation des états sont tout a fait satisfaisantes.

Pour I'exemple considéré, afin de quantifier les améliorations constatébsreeur de poursuite, les
critéres suivants sont considérés :

O = Z | %i(t) —%i(t) | (5.111)
pour les états estimés obtenus du théoréme 14 (figurk 5.19) et
@ = ¥ (i) R (1) (5.112)

pour les résultats représentés a la figurel5.18 et obtenus avec le thd@&eme
Le critére de comparaisamn pour chaque état est alors défini par :

5= qﬁlOO% (5.113)

|
Pour I'exemple précédent, nous avons obtens 33.97%, T, = 58.05% et13 = 28.62% respectivement
pour chaque état.
Ainsi, compte tenu des résultats présentés, nous constatons I'efficatit€aimmande proposée dans
cette section pour les systémes non linéaires représentés sous formeatiesriigsl assurant la poursuite
de modéle de référence malgré la présence de défaut.

5.6.2 Poursuite de modéle de référence sous contrainte ddwwation : cas discret

Dans cette section, nous nous intéressons a I'établissement de lois de amassurant la poursuite
de modele de référence en présence de saturation d'actionneucduti@sretenue est une extension de
la commande prédictive pour les modéles non linéaires T-S introduite préneéstd.

Chaque entrée de commande présente une saturation (de bafied umaxi). L'objectif est de montrer
gue l'aspect prédictif de la commande permet de mieux compenser I'effi@sdéuration. La prédiction
introduisant un effet d’anticipation, nous montrerons par des exemp&kagaturation est mieux prise
en compte, ce qui permet ainsi d’améliorer la poursuite de trajectoire.

La stratégie adoptée est la suivante :

1. Synthése sur un horizon de taillede la commande nominale assurant la poursuite sans tenir
compte des contraintes de saturation (équakionl(5.54) ou I'algorithme itédasffsinctions d’ac-
tivation dépendent de I'entrée de commande)

2. Détection et localisation des composantes du vecteur de commandeatié¢ pesmites de satu-
ration au nombre degy pour la limite supérieure ek, pour la limite inférieure. Construction des
matrices de contrainte notéEse RMu(P+1)xNem et F, ¢ RM(P+1)xNem [gcalisant les composantes &
saturer.

Ces derniéres sont définies comme suit (pedr,...,nyetj=0,...,p):

= 1 si Ui ktj = Umaxi
Liting 0 sinon
(5.114)
Foivin = 1 si Uksj < Unin;
A+ 0 sinon
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3. Mise a jour de la commande compte tenu des contraiiesn, etF it jn,, l€ critere a minimiser
étant maintenant pris sous la forme :

@ =|| Xkt pr1— Akt pXk — Bit-pUkp [ +/\T(FTUk+p -U) (5.115)

ol les matricesAy, p, Bisp €Uk p ONt déja été définies en (5151),

F=[FRh R },U—[tjmé_’x ,
min

Umax € R"M*1 est |e vecteur dont chaque composante est égalg,a

Unmin € Rm*1 est |e vecteur dont chaque composante est égalg a

W est une matrice de pondération

etA le vecteur des parametres de Lagrange associé aux contraintes.

4. Analyse de I'amplitude de la nouvelle commande et reprise a I'étape (8ssi@mmandes dé-
passent le niveau de saturation.

Comme précédemment, seule la premiére compospuity . , est appliquée au systeme et la procédure
d’optimisation est reprise apres translation d’'un pas de I'horizon d’optiioisa

Remarque 17.Le nombre de vérifications a faire sur 'amplitude de la commande dépemndlgjectifs
de poursuite a atteindre, du systeme et du niveau de saturation considéré

En deérivant®, I'équation d’optimalité poutic,, etA s’explicite :

{ BgtpW(BﬁpUHvaAprk—xr,k+p+1)+F)\ =0 (5.116)
FTtk,p—U=0
dont la solution est :
Tictp = (Bg, \WBkip) ™ X (B yW (X k- pr1 — Ak pX) —FA) 117
A = (FT (B, y\WBiip) F) ~H(FT (B, JWBicip) = x By yW (X pya — A pXi) —U) o
Rappelons qu’en I'absence de saturation, I'entrée de commande esedoar :
Wy p = (Bl WBiip) Bl oW Xkt pra — Ak pXe) (5.118)
ce qui simplifie [(5.11]7) sous la forme :
Ui =00 — (B, WBip) 'FA
A = (FT(BE, WhBiip) 'F)H(FTOR, ,—U) o
dont la solution explicite s’exprime :
Ui p = (I = Qe pF (FTQLF) PN, , + QL F(FTQLF) U 5.120)

Qci-p = B, pWBiip

Remarque 18.Comme pour la commande prédictive, si les fonctions d’activation dépeddéentrée,
les matriceA et B dépendent également de I'entrée et la loi de commdnde (5.120) estaloulée de
maniere itérative.
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Exemple illustratif

Considérons I'exemple suivant :

08 04 0 08 04
A= 02 04 ) B=l02) A“:(—ns 09)
(5.121)
B, _ 0 A 08 04 B, — 0
1=\ o017 )™\ 02 07 ) 2\ 023
Les fonctions d’activation dépendent de I'entrée et sont données pa
1+ 2tanku
Hik = Zf(k)7 Hok =1—p1k (5.122)

La saturation est caractérisée par les bomgs= —1 etunax= 0.5. Les simulations sont présentées
pour différentes tailles de I'horizon d’optimisation afin de souligner I'imparéade ce paramétre dans
la qualité de poursuite du modéle de référence.

Définissons les deux critéres de performance pour chaque compbdastétatgy; et ¢.; comme suit :

Bsi = Z X ki — Xskil
(5.123)
Psci = Z ‘Xr,kJ - Xsc,k7i|

Le critéregs; correspond au cas nominal saturé (sans prendre en compte la satdea$ola synthese

de la commande; ; est I'état du modele de reférencexgk; est I'état obtenu en appliquant la com-
mande prédictive (5.54) avec saturation subie (la saturation n’est isasgor compte dans la synthése
de la commande). Le second criteégg; concerne la loi de commande prenant en compte, dans son éla-
boration, la contrainte de saturation (i.e. I'approche propdsée (5,32Q)) est I'état correspondant. Le
critere de comparaison des performances des deux types de commaetet (ans prise en compte de

la saturation dans sa synthése) est donné par :

1 = 1008 — i (5.124)

@si

Pour I'exemple considéré, les résultats obtenus sont donnés dans taifalleOn observe que la taille
d’horizonN = 3 assure les meilleurs résultats en poursuite.
La figure[5.20 représente les états du systéeme pour le cas nominal {sens saturatior,), le

N=2|N=3|N=4|N=5

71 | 28.8% | 36.4% | 29.5% | 24.6%

T | 16.8% | 21.2% | 16.0% | 13.7%

Tableau 5.3 — Comparaison des performances en poursuite pourrtifgtailles d’horizon

cas nominal satung (commande calculée sans prendre en compte la saturation, la saturaticenétant
suite appliquée a cette commande) et ceux de I'approche proposée (cdensyathétisée en prenant en
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Figure 5.20 — Etats du systéme pour le cas nominal avec commande non,saiaréal avec saturation
subie et saturation prise en compte dans le calcul de la commande

0 20 40 60 80 100 120 140

Temps (pas d’échantillonnage)

Figure 5.21 — Commandes avec et sans prise en compte de la saturation
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compte la saturationds.. La figurd5.21L représente les entrées de commande avec et sana posgoe
de la saturation.

Les résultats obtenus montrent que I'objectif de poursuite est amélio @taction de prédiction qui
joue un réle d’'anticipation avant I'apparition de la saturation et de compiensgpres (36% d’amélio-
ration pour le premier état et 21% pour le second).

5.6.3 Conclusion

Le travail présenté dans ce chapitre porte sur la commande assurantdaifgode modeéle de réfé-
rence pour les systémes non linéaires représentés par des modékysrésun bref état de I'art sur les
méthodes utilisées dans les contextes linéaire et non linéaire, le cas detlastfu8 a été introduit. Une
généralisation des méthodes existantes a été proposée en mettant I'acteEnesnditions structurelles
a respecter pour assurer une poursuite parfaite d’'un modéle denédér
La commande prédictive sur un horizon de temps fini a été développééasgmt I'influence de la taille
de I'horizon d’optimisation sur la qualité de la poursuite du modéle de référenc
Finalement, la commande tolérante aux défauts a été développée dansgleux ca

e les systémes continus soumis a des défauts de capteur avec commandepatiaté, de I'effet

des défauts de capteurs sur I'estimation d’état et la poursuite du modé&&dmnce.

e les systemes discrets soumis a des contraintes de saturation de commande.

Pour chaque cas, des exemples ont été présentés pour illustrer i'dppapproches proposées. Ces
dernieres se sont avérées efficaces en termes de performanee®ritpet simple d’'implémentation en
utilisant des algorithmes classiques d’optimisation LMI ou itératifs.
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6.1 Perspectives

A lissue de ce travail, méme si de nhombreux résultats ont été présentd¢ssidssrestent ouvertes
et peuvent étre explorées afin d’améliorer les approches propdagese manuscrit concernant I'es-
timation de défauts et la synthese de commandes tolérantes a ces défaatse @am suit, quelques
directions de recherche sont formalisées en matiére d'estimation paraméttignalyse de saturation
de commande et de poursuite de modéle de référence.

6.1.1 Estimation paramétrique

Résumé. Une nouvelle approche basée sur la ré-écritre par secteurs non |legairla décomposition
polytopique a été proposée pour assurer I'estimation d’'état et de patrasde systémes non linéaires
variants dans le temps et représentés sous forme de modéles T-S.epedsentation s'est révélée
efficace pour la détection et I'estimation de défauts multiplicatifs affectant iess le systéme, ses
actionneurs, que ses capteurs.

Dans la continuité du travail sur I'estimation paramétrique, nous cherchadsérnp a améliorer les
résultats obtenus, notamment concernant le systéme non linéaire conEidé#et, dans I'approche
proposée, le systéme non linéaire est initialement considéré sous formedaéeriieS a paramétres
variants, ceci n'est bien évidemment pas le cas en réalité. En effet, coousd’avons constaté dans
I'exemple de la station d’épuration présentée, le modéle du systéme de sEpagsente sous la forme

127
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d’équations d’état non linéaires; c'est a partir de cette représentatidrfayidrait considérer le pro-
bleme d’estimation.

Le but de I'extension envisagée est de présenter une généralisatimméthode proposée, en partant
d’'un systeme non linéaire de structure quelconque. Considérons Hatdeesystéme non linéaire a
parameétres variants dans le temps représenté par les équations suivantes

{ X(t) = f(x(t),8(t),u(t)) (6.1)

oux(t) € R™ est I'état du systémey(t) € R™ I'entrée de commande gf{t) € R™ la sortie.0(t) € R"

sont les parameétres variant dans le tenfis(.), 6(.),u(.)) € R™ etg(x(.),u(.)) € R™ des fonctions non
linéaires.

Sous 'hypothese qui(x(t), O(t),u(t)) etg(x(t),u(t)) soient continues et bornées, le systéme (6.1) peut
étre représenté sous la forme quasi-LPV](6.2) :

[ X(t) ]: [ Al@(x(t), u(t)) +Ae (W (x(t),u(t),B(1))) Blp(x(t),u(t))) +Be(P(x(t), u(t), 8(t))) } [ X(t) }
Clop(x(t),u(t))) D(e(x(t), u(t))) & 2)U(t)

avec :

A@(X(1), (1)), Ag(W(X(t),u(t), B(1))) € R™™ B(@(x(t),u(t))), Bg(W(X(t),u(t), 0(t))) € R™*™
Cl(x(1).u(t)) € R™™ et D(@(x(t),ult))) € R

ol @(x(t),u(t)) € CHRM™ M RNatNu) et (y(x(t),u(t)) € CLRM NN RMa+Nuiin) avecnyg + Ny < Ny +
ny contiennent une partie ou la totalité des composantes des vecteurs dibtatede.

En supposant que les matrioks((x,u, 0)) etBg (Y (x,u, 8)) sont affines e, elles peuvent alors étre
mises sous la forme :

Ag(P(x,u,0)) 216‘ ,u(t), 8(t)))
Bo(W(x,u,0)) 219 VB (W(x(t), u(t), B(1)))

(6.3)

L'idée a développer serait de ré-écrire le systeme quasi-LPV (6.2) feome T-S en appliquant une
succession de transformations polytopiques convexes grace a la 8i4i.mous devrions étre capables
de mettre, de fagon systématique, le systéeme non linéaire a parametres \daiants temps sous la

forme suivante :
r

n 2
;Z Z 03 (1)) (AfX(t) + Bju(t)) (6.4)

en rejetant les parametr@gt) ainsi que les non-linéarités dans les fonctions d’activation a deéfinir.

6.1.2 Saturation T-S de la commande

Résumé. Une représentation de la saturation sous forme de modéle de Takagih®(fe) a trois
sous-modeles affines eft uest proposée. Cette nouvelle écriture permet d’intégrer les contraifges
saturation d'un signal dans la synthése d’une loi de commande et fit cd’assurer non seulement la
stabilité du systéme bouclé, mais également de calculer les gains du cangéléonction des limites
de saturation.
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Dans la continuité du travail sur la synthése de commande sous contrairdatudagisn présenté
précédemment, nous cherchons a améliorer les résultats obtenus, notaonoenhant le nombre de
conditions LMIs a résoudre, le recalage a zéro de I'état du systéme eihvargence vers une boule
centrée a l'origine. Le but de 'amélioration envisagée est de diminuer leneotialculatoire pour les
systemes de grande dimension et d’assurer une convergence arooude zéro de I'état du systéme.
Pour cela, une modification de la précédente représentation T-S de latisatyreut étre envisagée.
Une premiére solution consisterait a choisir une représentation de latisatga deux sous-modéles
au lieu de trois. Une deuxiéme solution consisterait a représenter la satugdiice a une fonction
tangente hyperbolique ce qui éliminerait le terme constant de la représerdati®lle. La nouvelle
forme obtenue peut étre ainsi utilisée pour la synthése de commande pard’état ou de sortie des
systemes non linéaires saturés.

Représentation T-S avec deux sous-modéles

Comme pour la représentation a trois sous-modeles, il est possible deg@rope représentation T-
S de la saturation mais cette fois-ci limitée a deux sous-modeles. Pour les emt@sog(t) du vecteur
u(t), elle est donnée par I'équation suivante :

2 )
Usatj (t) = .ZlVi’(Uj(t)) o, i=1...n (6.5)
1=
avec _
wlj_ = Umin,j (6.6)
@) = Umax|
et les fonctions d’activation :
i u%qarmin Umaxj, Max uj(t), Umin
Vi) = e TR0, )
r min(u ) ma><(u-(t) u . .))_u . (67)
Vé(uj(t)) — 'max | » ] k) min, | min, |

Umax j —Umin,j

Ainsi, plus généralement, le vecteur de commandg € R™ soumis aux contraintes de saturation est
modélisé sous la forme :

2 2 T
Usat(t) = ( ZlVil(Ul(t)) W, .. .;Vinu(unu(t)) w™ ) (6.8)

En suivant les étapes établies pour le cas a trois sous-modéles et sausedoa la propriété de somme
convexe,[(6.B) se ré-écrit afin de faire apparaitre les mémes fonctactivaktion pour lesn, compo-
santes du vecteur de commande conduisant a la génératidn s®i2 modeles :

2N

Usat(t) = ZleaLi(t)Qi (6.9)

Les fonctions d'activation globalega:i(t) ainsi que les vecteu®; € R™*1 sont définis comme suit :

Vsati t) = |_|Tu:1 VTjij (uj ()

Q = (@ wgnuu)T (6.10)
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ou lesindices; (i=1,...,2%etj=1,...,n,), égaux & 1 ou 2, indiquent quelle partitian Ou v,) de
la j '*™M€ entrée est considérée dans '™ sous-modele.
La relation liant le '*™€ sous-modele et les indice$ est donnée par I'expression suivante :

i=2h gt o=ty 20 (21422 2T (6.11)

Inversement, on peut également retrouverTHeen fonction dui ®™e sous modéle, les quantitéar —
1),...,(t™ — 1)) correspondent a I'écriture de— 1) en base 2.

Remarque 19. Les deux représentations proposées pour la contrainte de saturaBom (g trois sous-
modeles) sont équivalentes et identiques a la définition initiale de la satur@iibg)( Cela témoigne de
I'intérét majeur des modéles T-S qui proposent une représentatamieeges non-linéarités sans perte
d’information.

Cependant, entre les deux formulgs_(#.10) efl (6.9), deux différeeceemt étre soulignées, dont les
effets doivent étre soigneusement analysés.

1. laréduction du nombre de sous-modeles : on passe air8kgmur le cas a trois partitions 2™
pour le cas a deux partitions.

2. lintervention explicite de la commandé&udans I'équation du modéle : en effet, pour le cas a trois
3
sous-modele, la commande intervient explicitement dans le modgle) (& Zlusa“ t)(Aju(t) +

Ii)). Par contre, dans la seconde représentation](6.9), la commandejesée dans les fonc-
tions d’activation, ce qui nous obligerait a considérer une dynamiqueefle de I'entrée pour la
synthése de la commande (approche descripteur par exemple).

A noter également que les stratégies de commande proposée dans le dhagitvent étre déduites
pour le cas deux sous-modeéles.

Représentation de la saturation avec la fonction tangente hypedique

La fonction non linéaire saturation pour un sigoél) s’explicite :

ut) si Jut)|<
Usat(t) ;=< T  si u(t)>u (6.12)
U si ult)<-u

ou U est la limite de saturation.
Nous pouvons également considérer une autre forme de la fonctioatgaiypoure > 0 et petit) :

Usat(t) = Ttanhu(t)) = U <<tan£§:)()) — s) u(t) + eu(t)> (6.13)
Soitz(t) la fonction non linéaire suivante :
~ tanh(u(t))
z(t) = —u € (6.14)
gue I'on exprime sous forme T-S :
zt) = A Zmin, g T2, (6.15)

Zmax— Zmin Zmax— Zmin
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aveCZmax= Max,y) 12(t)} = 1 — € etzmin = min,p {2(t)} = —¢.
Nous pouvons ainsi écrire la fonction de saturation sous la forme :

2
Usat(t) = _ZIIJi (u(t))(ai+etju(t) (6.16)
avec . ¢ . ¢
pau) = ZE ) = Zec 2O (6.17)
a1 =UZmax, 02 = —UZmin (6.18)

La propriété de somme convexe des fonctions d’activation est bien eérifié
HL(U(t) + p2(u®) = 1, 0 < pi(ut)) <1,i=1,2 (6.19)

Ainsi, pourny entrées de commandé® Zous modeéles sont obtenus. Il est aussi important de souligner
gue nous obtenons une expression analytique de la commande saj(t¢eexprimée en fonction du
signal d’entréeu(t). L'équation [6.1B) peut ainsi s’exprimer sous la forme :

2
Usat(t) = ZUsaLi (OAu(t) (6.20)

ou les fonctions d’activation globalgsai(t) ainsi que les matriced; € R™*" sont définies comme
suit :

b = []4,(0500)
Jll ' (6.21)

Ai = diag(al, +¢,...,a%, +€0)

A partir de la nouvelle ré-écriture de la saturation proposéel(6.20), aémpda version précédente, il
est important de noter qu’a présent, nous avons un nombre moindraisiensaleles (2 contre 3v).
De plus, avec la nouvelle forme, le recalage a l'origine de I'état du systétmmossible, ce qui n’était
pas le cas précédemment (convergence vers une boule centrée enizfue I'expression polytopique
de la commande saturée ne fait plus apparaitre de terme cohgtadinconvénient de la seconde ré-
écriture est que les bornes de saturation doivent étre symétrieesdors que pour la premiére, elles
sont quelconques.

Relaxation des bornes

L'écriture proposée de la saturation avec la fonction tangente hypeubdlie les bornes de satura-
tion a+u. Si nous cherchons a avoir des bornes non symétrigiees, une solution serait d’ajouter une
translation et une homothétie 3. La nouvelle fonction de saturation est donnée par :

—_ u+u u+u
u+u —=tanhu(t)) + ==
:( z @Nub)) + 7 )u(t) (6.22)

Usat(t) = Ezgtank(u(t)) +

N+

u(t)
Ainsi, la représentation T-S dmt(u(t)) se ré-écrit :
2

Usar(t) = leli(u(t))aiu(t) (6.23)
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avec : ) )
Z(t) = u;u'[anlrl(::t(;)) : %g (6.24)
Z(t) — zm; —Z(t
pa(u) = Z0E ) = 2O (6.25)
a1 =Zmax, 02 = Zmin (6.26)
La propriété de somme convexe des fonctions d’activation est bien eérifié
Ha(U(D) + pa(u(t)) = 1, 0 < pi(u(t)) <1,1=1,2 (6.27)
Pour un vecteur de commande de dimensigr({6.22) peut ainsi s’exprimer sous la forme :
onu
Usalt) = 3 peai (AL (6.28)

ou les fonctions d’activation globalgsz:i(t) ainsi que les matrice8; € R™*" sont définies comme
suit :

IJsaLi(t) = 3 H;j(uj(t))
JDi | (6.29)

1
O_il,..

Ni diag(a

., a;}éu)

Ainsi, avec I'expressiori (6.28) nous réduirions non seulement le nodebseus-modeles (dé:& 2v),
mais nous serions également capables d'assurer la convergendaodu’'systeme vers l'origine.

6.1.3 Poursuite de modele de référence

Résumé. Pour la poursuite de modeéle de référence, plusieurs points ont été éhandtamment les

conditions structurelles de suivi, le choix du critéere de commande ainsiagsynthése de commande
(poursuite exacte, poursuite optimale et prédictive). La commandelarégat été considérée en pré-
sence de bruits de mesure et de saturation.

Dans la continuité du travail proposé, il serait intéressant d’appdafétude sur les conditions de
poursuite pour les systémes non linéaires et tout particulierement pourdiédand-S. En effet, comme
souligné dans le chapitre précédent, peu de travaux publiés traitenpdanterécis. Une étude compa-
rative entre les différentes conditions de poursuite et les résultats ststelmn qu’elles sont vérifiées ou
non serait un bon point de départ.

Pour la commande tolérante aux fautes, il serait également intéressambi@er les résultats des trois
chapitres, c’est-a-dire la synthése d’'une commande pour la pourstuitajelgtoire pour des systémes
non linéaires sous forme de modéles T-S a paramétres variants dans le teoymsis a des contraintes

de saturation (elles mémes représentées sous forme T-S). En effeénantpavantage de la remarque
portant sur I'équivalence entre la stabilisation par retour d’'état a diabservateurs et la stabilisa-

tion par retour de sortie dynamique ainsi que la commande tolérante aux paopesée eh 5.6.1, la

combinaison de tous ces résultats est a envisager.
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6.2 Conclusions

Les résultats proposés a l'issue de la rédaction de ce mémoire de thesemstpmee contribution
aux problemes de représentation (modélisation) des non-linéarités, dimtimi@tat, de diagnostic et
de commande tolérante aux défauts des systemes non linéaires représestésforme de modeéles de
Takagi-Sugeno.

e Dans le contexte de la modélisation, I'approche T-S a été choisie pour leg@wmdvantages
gu’elle présente, notamment pour la simplicité d’utilisation de ce modéle pouré'éteda sta-
bilité et la synthése d’'observateurs/contréleurs. De ce fait, les syst@amdméaires considérés
ont tous été représentés sous forme T-S (station d'épuration d’e@es,Usioréacteur, chariot-
pendule). Cette représentation a également été appliquée a certairiggadtés, a des systémes
a parameétres variants dans le temps (avec défauts affectant les sysénsesstionneurs et leurs
capteurs) et a la saturation de commande.

e Dans le contexte de I'estimation et de la détection de défauts, une nouveitek@pour I'esti-
mation simultanée de I'état et de parametres variants dans le temps a été @r@misederniere
repose sur la décomposition polytopique de chaque paramétre, puis @sad bur la trans-
formation par secteurs non linéaires, une représentation T-S du syssép®pmosée. De |a, en
appliquant des résultats connus sur la synthese d'observateuliatiiesade décision non mesu-
rables, un observateur simultané de I'état et des parameétres est sgntbétie approche présente
également une application intéressante dans le domaine de la détectionuds. défa

e Dans le contexte de la commande, la stabilisation sous contrainte de saturatiommi@nde a
été développée. Cette approche nouvelle présente I'intérét d’'intégaulation dans la synthese
de la commande. En effet, les gains calculés (pour différentes struckeidess de commande)
s’ajustent en fonction des limites de commande et assurent la stabilité desesysi@n linéaires,
méme incertains et pour lesquels la saturation de commande peut appos@edams cas un
effet déstabilisant.

e Dans le contexte de la poursuite de modéle de référence, la nouveaattapgst I'intérét porté
aux conditions structurelles de poursuite. En effet, jusqu’a présenti@éravaux s’y sont inté-
resseés, et tout particulierement pour les systéemes non linéaires smesdermodeles T-S. La
contribution de nos travaux de recherche portent sur la commande optanedeymande prédic-
tive (en proposant un algorithme itératif simple et efficace) ainsi que la coceralérante aux
défauts (prenant en compte des défauts de capteur et la saturationmeamde).
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Outils pour I'analyse des systemes T-S

L'objectif de cette annexe est de présenter quelques définitions et lentilessaul’analyse des
modéles T-S.
Le lemme suivant permet de transformer certaines inégalités matricielles naindsén LMI. Ainsi :

Lemme 4. Complément de Schur (Golub et Van Lloan [1983]).

Qx) S(x)
[ S'(x) R(x) } >0 (A1)
est équivalente a:
R(x) >0
{ Q(x) — SR (x)ST (x) >0 (A2)

Lemme 5. Carré matriciel (Zhou et Khargonekar [1988]). Soient X etY dewtrives de dimensions
appropriées, l'inégalité suivante est vérifiée pour toutes matricesXzdéfinies positives :

—XTEX YTy <XTY+YTX <XTGX+YTG 1Y (A.3)
Lemme 6. (Propriété de congruence). Soit X une matrice symétrique et Y unématin singuliere

de dimensions compatibles avec celle de X. Si X est définie positiverégsiive) et si Y est de plein
rang colonne, alors le produit Y X'Yest défini positif (resp. défini négatif).

Lemme 7. (Zhou et Khargonekar [1988]). Soient deux matrices X etY de dilnes appropriées, une
matriceA(t) fonction du temps et un scalaire poséifLa propriété suivante est vraie :

XTAT)Y +YTA)X < eXTX 47Ty (A.4)
pour AT (DA(L) <.

Definition 2. Stabilité quadratique_(Roteeat al. [1993], [Gérard [2008]). Considérons le systéme LTV
(linéaire a temps variant) décrit par
X(t) = A(t)x(t) (A.5)

ou Xt) € R™ est un vecteur d’'état. Le systéme est quadratiquement stable s'il existenatrice P
symétrique positive P- PT > 0 ¢ R™*™ telle que, pour tout ft) # 0 :

PA(t) +AT(H)P < 0 (A.6)
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Definition 3. Norme H, (Francis [1987]) Considérons le systéme :

[ X(t) = AX(t) +Bu(t)
G '—{ y(t) = Cx(t) + Du(t) (A7)

ou Xt) € R™ est le vecteur d’état,(y) € R™ le vecteur de sortie et(t) € R™ le vecteur d’entrée.

La norme H, du systemd (Al.7) est définie par :

© 1/2
Iyl o
ma i lula 0 avec [ylo=( [y @yt

Gl = _ (9)
St 1/GL10)GT (- )

dans le cas ou le systenmie (A.7) n'a pas de péle sur I'axe imaginaire.

Definition 4. Gain L, (Green et Limebeer [1995]) Sile systerne {A.7) est asymptotiqueiabld, alors,
pour X0) = 0, le gain£, du systéeme est donné par les définitions équivalentes suivantes :

1yll2

sup, s [[ufl2 # 0
[ull2
G2 := = (A.9)

1 +o00 T 1/2

— tr(G(jw)G' (—jw))dw

(30 w06 (- jo)do)
Le gainL, sert a mesurer la quantité d’énergie transmise par le systeme. Ainsi, la neti@ind,

est utile pour quantifier la fagon dont le systeme rejette les perturbatiomaexte

Pour un systeme linéaire stable, la norkte de la fonction de transfert est la norme induilg de

I'opérateur d’entrée-sortie associé au systeme, c’est donc leCgaln systeme.

Le lemme borné réel, qui fournit une majoration du gégentre I'entrée et la sortie d’'un systeme, peut

étre utilisé pour quantifier I'atténuation des perturbations sur le systéme.

Lemme 8. Lemme réel borné ou lemme de Kalman-Yakubovich-Popov (Yakbp®62],/Popov[1962],
Kalman [1963]). Les trois propositions suivantes sont équivalentes :

e la matrice A est stable eG||., < y.

e il existe pour une matrice % XT > 0 (Willems [1971]) :

R=y?l,, —D'D >0, (A.10)
ATX +XA+CTC+ (XB+C'D)RL(XB+C™D)T <0 '
e il existe pour une matrice % X' > 0 (Boydet al.[1994]) :
ATX+XA XB C
* —y?l,, DT | <O (A.11)
k * *Im

Dans le cas ou les matricéa, B,C,D) du systeme (Al7) dépendent du temps, nous ne pouvons pas
parler de normél,,, mais nous pouvons considérer le g&ininduit suivant :

1y2

[[ull2

Le lemme borné réel pour ces systemes LTV (linéaires variants dans le teshpf)rs le suivant :

J=sup, >, |lull2# 0 (A.12)
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Lemme 9. (Lemme borné réel pour les systemes LTV) Sous I'hypotli@se-0, le systemd (AlL7) avec
les matrice§ A, B,C, D) variant dans le temps vérified y dans le cas continu, avgc> 0 donné, s'il
existe une matrice symétrique définie posifRe= PT > 0) telle que I'inégalité suivante soit vérifiée :

P(t)+ AT (1)P(t) + P(t)A(t) P(t)B(t) CT(t)
( s —y?ln, DT(b) ) <0, vt

* * —Im

(A.13)
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Comparaison entre differentes structures non linéaires
et la représentation T-S

Considérons la formulation suivante des modeéles T-S :
n
X(t) = _ZM((E(I))(AX(U +Bju(t))
1=

n (B.1)
yt) = _;Hi (£ (1) (Cix(t) +Diu(t))

oux(t) € R™ est le vecteur d’étaty(t) € R™ I'entrée du systéeme g(t) € R™ sa sortie. Les parameétres
& (t) e R9représentent les variables de décision qui peuvent étre mesuratitée @u sortie du systéme)
ou non mesurables (états du systeme). Les fonctions d’activat{éiit)) desn sous modéles satisfont
la propriété de somme convexe

{ i;“i@(t)):l’ " (B.2)
0<w(Et) <1, i=1...n

De nombreuses techniques de modélisation de systemes non linéairesméaatatme structuré (B.1).
Il est donc possible de mettre en évidence des relations entre la repti&sef-S et quelques autres.
En effet, nous illustrerons par le biais d’exemples simples que les modeélegglvBnt étre considérés
comme une représentation générale, englobant d’autres représentatiome les modéles ARX et les
systemes LPV.

B.1 Les modeles ARX

Il est possible d’établir une relation entre la représentation d’'état d/stesie T-S et un modéle
ARX a parameétres variants (Auto Regressive model with eXternal Infgesgffet, si nous considérons
le modéele ARX suivant :

y(t) +aa(t)y(t) +ao(t)y(t) = bu(t) (B.3)
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Poura (t) etap(t) bornés on peut trouver des constardgs ap, a11 etay ainsi que des fonctiongos,
Ho2, M11 €t pp2 vérifiant [B.2) telles que :

2
ar(t) = mai(t)ay;
i; (B.4)

2
ao(t) = _;UOi (t)ao

La représentation T-S de ce systéme est donnée par :

< 228 ) - i_2 éuﬁ(t)uo] (t)< —210i —;11 > ( 223 >+< X >u(t) (B.5)

y(t) = (1 0)x(t)

pourxs(t) =y(t) etxa(t) = y(t).

Aprés quelques développements, il est possible de regrouper la®ofend’activation en une seule
somme de fonctions (aveé 8ous-modeles) vérifiant la propriété de somme conlexé (B.2).

Ainsi, nous pouvons considérer que la représentation d[éfat (B.Bjassous forme T-S(B.1) et que
les systémes a paramétres variants sous forme ARX peuvent étre traités unmfamille des modéles
T-S (& condition bien évidement que les fonctions d’activatigft), Loi(t) et upi(t) soient convexes). Il
est important de noter que la transformation inverse, c-a-d, le passagaaodele T-S[(B.I1) a une forme
ARX n’est pas toujours possible, la structure T-S étant plus généralladarme ARX.

B.2 Les modeles LPV

La structure LPV peut étre utilisée pour représenter le comportement sieyts systemes dyna-
migues, mais également des défauts et des erreurs de modélisation. WmeslyBi¢ peut généralement
s’écrire de maniére équivalente, au moins sur un compact de I'espéte, dous forme T-S. Inverse-
ment, un systéme T-S peut étre vu comme un systéme LPV. En effet, si lesgbaaa varient dans un
ensemble compact, il est possible de maniére directe et systématique (comtdéinestré dans le
chapitre 3), de ré-écrire ces modéles sous forme T-S. Cette idée kstéexgdans le chapitre 3 (estima-
tion paramétrique) et y est largement détaillée.

Considérons la matrice d’état d’un systéme sous la forme LPV suivante :

M(6(t)) = Mo+ 61(t)M1 + 62(t) My (B.6)

avecB(t) = ( 61(t) 6o(t) )T un vecteur de parametres bornédgt M; etM; des matrices constantes.
Aprés quelques transformations élémentaires (voir chapitre 3), cettBadgsa met sous la forme :

22
M(B1) = 3 (8 (0)F (B.7)

ou i (6 (t)) etM; s'obtiennent a partir dey j, F2 j, Mo, M1 etM.
L'équation [B.T) correspond bien a une écriture T-S. Ceci permetde#enontrer le lien existant entre
les modeles LPV et les modeles T-S.
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B.3 Lesréseaux de fonctions a base radiale

Il a été montré que, sous certaines restrictions, les réseaux de forectiase radiale (Radial basis
function networks) sont équivalents aux modéles T-S. (Jang et Q@3] 1Huntet al. [1996]). L'équi-
valence entre les modéles est assurée si les fonctions de pondératiéesistst de type gaussien et si
chaque sous-modéle se réduit a une constantous-modéle d’ordre 0). Ce type de modéle posséde en
outre la propriété d’approximation universelle, c’est-a-dire que n’'itepguel systéme non linéaire peut
étre représenté par cette structure. Cette approche présente néatheiaingconvénients principaux, a
savoir le nombre important de sous-modeéles nécessaires a |'obtentianaiproximation satisfaisante
du systéme non linéaire et I'exploitation délicate du modéle obtenu (Qrjuel&@])200

B.4 Exemples illustratifs

Afin d'illustrer I'avantage (simplicité et généralité) du formalisme T-S pour lgéemaent des sys-
témes non linéaires, nous proposons de montrer a partir d’exemples siraplakatnatives basées sur
I'approche T-S pour la représentation et la synthése d’observateuste.

B.4.1 Représentation des systemes

Dans cette section, nous montrons en nous basant sur un exemple ptepsigle que le formalisme
T-S est bien adapté au traitement des systemes incertains et peut éidérgoogmme une alternative
intéressante a la représentation LFT (Transformation Linéaire Fractiepna
Considérons I'exemple du mouvement d’'une massumise a une forcé(t) dont I'équation dyna-
migue est donnée par :

mX(t) + c(t)X(t) + k(t)x(t) = F(t) (B.8)

ouc(t) etk(t) correspondent respectivement aux frottement visqueux et sec des$e sar le support
de translation. Considérons le cas ou les coefficiert sont variants dans le temps, ce qui correspond
a un modele soumis & des incertitudes, c’est-a-dire :

c(t) =T(1+0.2%(t)) et k(t)=k(1+0.1(t)) (B.9)

ouc etk sont des constantes et représentent les valeurs nominales desarusffit) etk(t), &(t) et
& (t) des incertitudes bornées telles que :

[&(t) <1 et |&() <1
= (B.10)
c(t) € [0.8¢c,1.2c] et K(t) € [0.9k,1.1K]

Représentation LFT

Nous proposons de représenter le systéme (B.8) affecté par les imtes{{B110) en nous basant sur
la transformation LFT. Cette derniére permet de séparer les parties esrgiimcertaines du modéle en
écrivant le modeéle glob&b(s) comme un systeme certafis) bouclé par des incertitudégs) bornées.

Le systemd(B]8) est ainsi représenté par le diagramme bloc de la figuydéB<2equel les variables
auxiliairesd,, e, dg ete vont permettre d’isoler les termes incertains dans la représentation dmeysté



144 Annexe B. Comparaison entre différentes structures non linéairesagtrisentation T-S
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Figure B.1 — Représentation linéaire fractionnaire haute des incertitudes
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Figure B.2 — Représentation LFT du systéme
Une représentation LFT du systeme est :

(35) = ) (3) ()0 (i o2 )(25)

y(t)

I
—~

=

o
~—

(B.11)
(00)=(% %) (E0) (20)-R0E) e

Ainsi, les outils développés pour les systémes LFT peuvent maintenanpptigués pour I'analyse du
systeme non linéaire incertaln (B.3) (Heratyal. [2001], Henry et Zolghari [2006]).

Représentation T-S

Nous cherchons a présent a représenter le systemle (B.8) sous tieéntes|[(B.1D) sous la forme
d’un modele T-S. En effet, a partir des équatidnsi(B.9) et (B.10) et darafosrmation par secteurs non
linéaires, les parametreft) etk(t) se mettent sous la forme :

c(t) =Fea(c(t))om + Fea(c(t)) Cm
(1) = P k(1)) K -+ Fiz(k(t) 13
avec :

cmw = max{c(t)} =1.2¢c, cn=min{c(t)} =0.8c B.14
{ kv = max{k(t)} =11k, kmn=min{k(t)} = 0.9k (B.14)

Fale) = U= Fye) = 2
(B.15)

_ k(t) —km _ kv —k(t)

Falkt) = L0 Falk(t) = —
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Cette décomposition nous permet d’'écrire, de maniére systématique, le syst@riecaire incertain
(B.8)-(B.9) sous la forme T-S suivante :

. 0 1 0
X(t) = ( O] )X(t)+< 1/m>U(t)
0 1 0 1
= ( Rl Fuale)% )X“”( Rl Fealc) )X“)
+< CReak(t) e —Fop(ct)) o )X“”( Foa(k(t) e —Fea(c(t) S )X(”

(afm )10

= 3 HOAXO+BUY)

35

(B.16)

ou X(t) = ( x(t) x(t) )T est le vecteur d’état ai(t) = F(t) 'entrée de commande. Les fonctions
d’activationy;(t) s’explicitent :

Ha(t) = Rea(t)Fea(t), pa(t) = Rea(t)Fea(t), Ha(t) = Rea(t)Fea(t), pa(t) = Rea(t)Fe2(t)  (B.17)

Les matrices constantdg sont données par

0 1

A1=< Km Cm >,A2=<
m m
0 1

A3:<_km _CM>7A4:<_
m m

La matriceB est définie paB=( 0 1/m ).

Les outils développés pour les systémes T-S peuvent maintenant étreiapplayr I'analyse du systeme
non linéaire incertair (BI8). Ainsi, la représentation T-S peut constituerltarnative intéressante a la
transformation LFT pour le traitement des systémes incertains.

1
L)
m (B.18)

B.4.2 Synthese d’observateur

Nous nous limitons a la comparaison entre deux approches pour la sydtbbservateur d'état
des systémes bilinéaires. La premiére approche est la méthode du gnanth geconde consiste a
représenter le méme systéme (bilinéaire) sous forme T-S, puis a synthétiserVateur correspondant
en utilisant les outils présentés dans la section précédente. Considémoddle bilinéaire suivant :

{ X(t) = Aox(t) + _iﬁq Ui (t)x(t) +Ru(t) + Bw(t) (B.19)

y(t) = Cx(t) + Dw(t)
oux(t) € R™ est le vecteur d’étaty(t) € R™ le vecteur des entrées de commandgBte R™ le vecteur

des sorties mesurées. Le vectauft) € RY représente le vecteur des perturbations & énergie bornée et
valeur moyenne nulle. Sans perte de généralité, la commahdest supposée continue et bornée.
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Observateur a grand gain bilinéaire

Pour la classe des systémes bilinéaires soumis a des perturbations a lémergge 'observateur a
grand gain fait partie des approches les plus couramment utilisées patim#égon d’état. Cette classe
d’observateurs et de systéme ne représentant pas le sujet prircgeahtémoire, nous nous contenterons
de présenter le cas le plus simple, qui est celui a un degré de liberté o@isiste, pour un systeme donné,

a synthétiser I'observateur a partir du choix d'un réel positif généralenméo.

La stratégie adoptée a pour objectif d’assurer la stabilité exponentielle rdeured’estimation avec

un niveau d’atténuation au seds du gain entre les perturbations et cette erreur. Les conditions ainsi
obtenues sont données sous forme LMI.

L'observateur d’état pour le systenie (B.19) est ainsi défini par le In@ine 1

Lemme 10. (Gérard [2008], Deza et Gauthier [1991], Dez al.[1992]) Le systéme
X(t) = A(u)R X(t )+RU(t) SICT(CR(t) —y(1))

A(U) = Ao+ ZAU' (B.20)

est un observateur exponentiel pour le systéme [B.19) a#) S Q1S,(6)Q' ol la matriceS,(8) =
é,[(e) € R™*™ est solution de I'équation de Riccati :

—05,(6) —A'Su(0) —S.(0)A+CTC =0 (B.21)

0 h&—l
0O O
gement de basg, = Qx) qui permet de mettre le systérne (B.19) sous une forme canonique.

avecA = € R™™ et 8 € R** suffisament grand. La matrice Q est une matrice de chan-

La procédure de synthése d'observateur consiste ainsi a trouysrameétre positib assurant si-
multanément la stabilité de I'erreur d’estimatieft) = x(t) — X(t) et une atténuation de perturation
inférieure a un scalairg donné (ou a optimiser).

Une solution proposée raméne la synthése de I'observateur a unetiicdsdii LMI en minimisanty
conjointement avec le calcul & (8) pour un paramétr@ donné. Le théorénie L1 résume la procédure.

Lemme 11. (Gérard [2008], Gérardet al.[2010]) Pour un parametré donné, le systeme (BJ20) est un
observateur quadratique pour le systéine (B.19) et présente uneatttémde perturbation inférieure a
un réel donné s'il existe des matrices P- PT € R™*™ (pour i=0,...,n,) et une matrice Fe R™*",
telles que pour Ei=1,...,2M

L'(0,8) P(B)—F-+AL(6,B)FT FB(H)
* ~F—FT FB(6) | <0 (B.22)

* * '—Vzhx
P(B) >0 (B.23)

avec

ZLBPJFFA«,(G B)+AL(6,B)FT +1p,

%BP (B.24)
As(6,B) = ZOBA s.'c’c
B(6) =B—-S;}(6)C'D
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pour 3 € S etS I'ensemble défini par :

T .
S— {[3 =[o1 ... ax, ] €R?Vie[Lny,a € {Umin, Uimax}

_ (B.25)
et Vie[ny+1,2n], ai € {Himin, Himax} }

OU Umin, Mimin » Uimax €t Limax COrrespondent respectivement aux bornes min et max des engréesnd
mande yt) et de leurs dérivées (t).

Des résultats présentés ci-des$u$ (10t 11), nous constatons yathéss d’'un observateur pour
le systeme bilinéairé (B.19) reste assez complexe dans certains cas.

Observateur T-S

La procédure proposée consiste a ré-écrire le systémel (B.19) sous TeS, puis d’appliquer de
maniére systématique et simple les résultats disponibles pour les obserda®systemes linéaires.
Ainsi, nous pouvons écrire le systerhe (B.19) sous la forme quasi-LRErgei:

X(t) = AU(t)x(t)+Rut) +Bwt)
{y(t) = Cx(t)+Dw(t) (B.26)

avecA(u(t)) = | Ao+ Zln“Ai ui(t) |. Afin d’obtenir les modéle T-S correspondant, il suffit d’appliquer la
i=

transformation par secteurs non linéaires détaillée plus haut. En effeupues entrées de commande
sont bornées, il est possible de les considérer comme variables degg@mismues, leur nombre étant
égal au nombre de commandgs Le systéeme T-S a"2 sous-modéles obtenu est sous la forme suivante

2"

Xt) = 3 H(u() (AX(t)+Rut) +Bw(t) (B.27)
i=1 .
y(t) = Cx(t) 4 Dw(t)
L'observateur assurant la convergence asymptotique de I'errestimatione(t) = x(t) — X(t) ainsi que

I'atténuation, du transfert dev(t) verse(t) est donné sous la forme :

2"

X0 = '3 w(u(t) (AR +Rut) + Lily() - 9(1))) 508
. i=1 . ( . )
yt) = CX(t)

Les gaind; sont donnés par la solution du probléme d’optimisation LMI suivant :

A'P+PA —KiC—CTKi+In PB-KD\
* —Vlq

P=PT>0

(B.29)

avecl; =P 1K;,i=1,...,2"N,
Comme pour I'exemple précédent, nous constatons que I'approche Ut 8tgeconsidérée comme une
alternative intéressante pour I'étude des systémes bilinéaires.
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Commande tolérante aux défauts de systémes non linéaires représentés par des modeles de
Takagi-Sugeno

Résumé : Cette these porte sur la représentation T-S des systémes non linéaires et les non-linéarités qui
leur sont associées (saturation et parametres variants dans le temps) pour la commande et le diagnostic.
Ainsi, une nouvelle approche utilisant la transformation par secteurs non linéaires permet de ré-écrire le
systeme sous forme polytopique en prenant en compte la présence de parametres variants dans le temps.
Cette forme polytopique est ensuite utile pour la syntheése d’observateurs assurant I’estimation simulta-
née de I’état et des parametres du systeme. Une application au diagnostic est également considérée en
comparant les valeurs des parametres estimés en ligne avec leurs valeurs nominales supposées connues
et représentatives du mode de fonctionnement non défaillant. Concernant la commande, la contrainte de
saturation est représentée sous forme de modele T-S et est intégrée au modele du systeme. La synthese
de plusieurs lois de commande assurant la stabilité du systeéme bouclé, en prenant en compte les limites
de saturation est proposée. La poursuite de modele de référence est également traitée avec la mise en évi-
dence des conditions structurelles de poursuite pour les modeles non linéaires sous forme T-S. L’accent
est mis sur les différents criteres de choix de commande en fonction des buts recherchés.

Mots-clés : Systemes non linéaires, modele de Takagi-Sugeno, estimation d’état et de parametres, diag-
nostic, saturation et commande tolérante aux défauts, poursuite de modele de référence.

Abstract:
Fault tolerant control for Takagi-Sugeno nonlinear systems

A first contribution of this thesis is to propose a systematic procedure to deal with the state and parameter
estimation for nonlinear time-varying systems. It consists in transforming the original system into a T-S
model with unmeasurable premise variables using the sector nonlinearity transformation. Then a joint
state and parameter observer is designed and the convergence conditions of the joint state and parameter
estimation errors are established. The second contribution of this thesis is the stabilization problem under
saturation constraints. In fact, we aim to present a new approach for the saturation nonlinearity study,
where the sector nonlinearity transformation is used to represent the nonlinear behaviour of a saturated
actuator under a T-S form. The T-S representation of the saturation is used to integrate the limitation
constraints into the control synthesis, such that the system stability is ensured and the controller gains
are calculated according to the saturation level. The model reference tracking control problem is also ad-
dressed. It aims to highlight the encoutered difficulties and the proposed solutions to achieve the tracking
objective. Through analytical studies, by presenting clear structural conditions and control strategies, we
try to point and answer some major interogations, that are : "how the model reference is to be chosen ?
" and "which tracking criterion to consider to achieve a certain objective ? ". The case of constrained
control input is also considered with a special focus on the anticipation for the saturated control.

Keywords: Nonlinear systems, Takagi-Sugeno model, joint state and parameter estimation, faults diag-
nosis, saturation and fault tolerant control, model reference tracking.
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