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Résumé 
 
Ce travail présente d’abord un algorithme d’optimisation H∞ des contrôleurs d’ordre 

complet, c’est-à-dire, l’ordre du contrôleur est équivalent à l’ordre du système. Dans le 

but d’atteindre les performances de la commande désirées, le système nominal est 

augmenté avec des fonctions de pondération. L’ordre du contrôleur est alors souvent 

plus grand que l’ordre du système nominal. 

Dans la méthode d’optimisation H∞ des contrôleurs d’ordre complet, toutes les 

contraintes auxquelles le processus d’optimisation est soumis sont convexes. Le 

problème peut alors être formulé en optimisation convexe et l’optimum global peut être 

aisément atteint. L’optimisation de tels contrôleurs se base essentiellement sur les 

inégalités matricielles linéaires LMIs. 

L’optimisation des contrôleurs H∞ d’ordre complet est générale et sa formulation en 

optimisation convexe fait d’elle une approche facile à résoudre. Il est néanmoins 

coûteux et compliqué d’implémenter de tels contrôleurs pour des systèmes de grand 

ordre. On propose alors une extension de cet algorithme en un algorithme de synthèse 

d’optimisation H∞ d’un contrôleur d’ordre réduit. Autrement dit, l’ordre du contrôleur 

est strictement inférieur à celui du processus et ses paramètres sont indépendamment 

réglables.  

Contrairement à la première méthode, l’approche de synthèse d’optimisation H∞ des 

contrôleurs d’ordre réduit ne peut pas être formulée en optimisation convexe. Cette non-

convexité est due essentiellement à la contrainte imposée sur l’ordre du contrôleur. 

L’algorithme d’optimisation du contrôleur H∞ d’ordre réduit s’applique en deux étapes. 

Dans un premier temps, le modèle du système en boucle fermée est reconstruit en 

utilisant les transformations fractionnelles linéaires (LFTs), de sorte que tous les 

paramètres du contrôleur soient extraits en tant que bloc constant complet. Le retour de 

sortie devient alors statique et une méthode de résolution locale y est appliquée. 

Les applications de cet algorithme d’optimisation ont été particulièrement appliquées au 

réglage des gains kp, ki et kd du contrôleur PID (Proportionnel Intégral Dérivatif). 
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