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Motivation

☛ la modélisation introduit des paramètres incertains
☛ l’identification d’un paramètres fournit aussi son intervalle de confiance
☛ un processus est rarement stationnaire

☛ hypothèse : les paramètres incertains sont bornés

☛ analyse des systèmes à paramètres intervalle
☛ synsthèse des systèmes à paramètre intervalle



Exemples de système incertain

xk+1 = ak xk
ak = a + δk
δk ≤ δ

Hypothèse : les bornes                 et                   sont supposées de même signe.  a = a −δ a = a + δ

Modèle
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Exemples de système incertain

Commande
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Exemples de système incertain : commutation
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Plan (a, b)

yk+1 = akyk +bkuk
ak ∈ 0. 5,  0. 8{ }
bk ∈ 0.5,  1{ }

yk+1
uk

= ak
yk
uk

+bk

ayk = −buk + yk+1
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Système générateur d’enveloppe
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xk+1 = Ak xk + Buk
Ak = A + Δk
Δk = δ ij (k ){ }i, j=1,..,n

,  δ ij (k ) ≤ δ ij
Δ = δ ij{ }i, j=1,..,n

Système incertain

Système générateur d’enveloppe

  

M =
1
2

A+ A A − A
A− A A + A

 
  

 
  

N =
1
2
−Δ − Δ o SA −Δ + Δ o SA
Δ −Δ o SA Δ + Δ o SA

 
  

 
  

E =
B
B
 
  
 
  



Analyse de stabilité
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Fonction  de Lyapunov
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Condition suffisante de stabilité
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Exemple



Conclusion et perspectives

 Définition d’un système générateur d’enveloppe

 Analyse de stabilité

 Extension aux systèmes à retard

Prise en compte d’incertitudes couplées

 Caractérisation des intervalles d ’incertitude

 Estimation d’état

 Diagnostic de fonctionnement


