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Commande des systèmes linéaires à paramètres variables (LPV):  
Approches robustes, gain programmable et LMI.  
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  ملخص
موذجها الرياضي والذي لا يمثل في واقع الأمر إن التحكم في الأنظمة الفيزيائية يعتمد أساسا على ن

مما يؤدي , وعادة ما يكون النموذج الرياضي غير خطي. النمط الحقيقي لهذه الأنظمة بشكل دقيق
  . إلى تعقيد عملية البحث عن قوانين التحكم

 وقوانين التحكم تعتمد في معظمها على الأنظمة الخطية مما يدفعنا إلى صياغة بعض الأنظمة غير
)خطية ذات عوامل متغيرة  بطريقةالخطية  )LPV ثم نبني على هذا الأساس قوانين تحكم تؤدي   , 

  .بغية الوصول إلى درجة معينة من الأداء الجيد    إلى استقرار الأنظمة مع مراعاة المتانة
)واعتمدنا في هذه المذآرة استعمال طريقة  )H∞ وطريقة المتراجحات , من أجل تقليل الارتياب

)الخطية ذات المصفوفات  )LMI  لدراسة استقرار الأنظمة الخطية ذات العوامل المتغيرة( )LPV .
)استعملنا , بالإضافة إلى ذلك )gain scheduling لتغير العوامل لربط مجموعة من المنظمات تبعا.  

والتحكم الطولي , وتطبيقا لما ذآرنا قمنا بدراسة التحكم في توازن نواس مقلوب بواسطة ذراع دوار
  .جو  في مجال طيران واسع -في نموذج رياضي لصاروخ جو

Résumé 
La totalité des systèmes physiques présentent des variations paramétriques 
dues à des différentes conditions de fonctionnement. En plus, une grande 
classe des systèmes non linéaires peut être modélisée sous forme de 
systèmes LPV. Les techniques de commande classiques ne prennent pas en 
compte cette variation qui influe sur la dynamique et la performance du 
système contrôlé. La commande robuste basée sur les techniques H∞  et 2H  
permet de minimiser l’influence des perturbations et des incertitudes sur le 
comportement du système bouclé. La commande à gain programmable 
permet l’ordonnancement de plusieurs régulateurs suivant les valeurs des 
paramètres variables, servant ainsi à optimiser le comportement du système 
contrôlé pour les différents régimes de fonctionnement. Les inégalités 
matricielles linéaires (LMI) forment un moyen d’actualité pour étudier la 
stabilisation des systèmes LPV, ainsi que pour la conception de régulateurs 
capables d’assurer une bonne performance sur un large domaine de 
variation paramétrique et de conditions de fonctionnement. Dans ce travail 
nous allons investir l’application des trois techniques suscitées dans la 
commande des systèmes non linéaires représentés sous forme de systèmes 
linéaires LPV.  
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