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Motivation

@ la modélisation introduit des parametres incertains
@ ]’identification d’un parametres fournit aussi son intervalle de confiance
@ un processus est rarement stationnaire

@ hypothese : les parametres incertains sont bornés

@ analyse des systémes a parametres intervalle
@ synsthese des systemes a parametre intervalle



Exemples de systeme incertain

Modéle

X+l = ApXg
ak =d+ 6/{

S = —(S, (S
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Hypotheése : les bornes a=a-6 et a=a+06 sont supposées de méme signe.

Bornes de la trajectoire lxe %]
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Exemples de systeme incertain
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Exemples de systeme incertain : commutation
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Systeme générateur d'enveloppe

Systéme 1ncertain
Xpe1 = ApXy + Buy

Ak =A+ Ak
A = {6’7 (k)}i,j=1,..,n’ 0;(k)=0

Systeme géneérateur d’enveloppe

(%’”1) _ M(J‘fk) +N(|)_ik|) + Eu,
Xk+1 Xk |xk|

A= {641 }i,j=1,--’”

A+|Al A IAI)
M —

( 1A A+|A
A-AoS, -A+AoS,
(A AoS, A+AoSA)

1
2

1
2

()

tq



Analyse de stabilité

Systeme libre
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X
! " Tt = Mey + Nz

Fonction de Lyapunov
V= ZTPZ

Vil = Vi = ZkT(MTPM — P)zk + szMTPN|zk|+ |sz|MTPNzk + |sz|NTPN|ZkT|

Condition suffisante de stabilité
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Conclusion et perspectives

[ Définition d’un systeme générateur d’enveloppe
) Analyse de stabilité

O Extension aux systémes a retard




