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Summary:

Thjp aim of this work is to study the problems of robustness stability, performance, and theirs
associated compromises for linear time invariant systems with unstructured uncertainties.

Firstly, the analysis of internal stability, sensitivity minimization, loop shaping and the

resolution of the standard Heo optimal control problems is presented. Then The robust

suboptimal Heo controller will be designed, the results obtained are compared to those of the

classical optimal Linear Quadratic Gaussian control LQG (or H, theory ). Finally, SISO and
O applications are developed.

Résumé:

Le%but de cette theése est I'étude des problémes de stabilité robuste, des performances, et de
leurs compromis pour les systémes linéaires invariants dans le temps soumis 4 des incertitudes
non structurées.

Dans un premier temps, l'analyse des problémes de stabilité interne, de minimisation de
sensibilité, de conformation de boucle et aussi de résolution du probléme d'optimisation Hoo
standard sera présentée. Puis un contrdleur robuste sous - optimal Hoo sera synthétisé, les
résultats obtenus sont comparés a ceux de la commande classique optimale Linéaire
Quadratique Gaussiénne LQG (ou la théorie Hz). A la fin, des applications SISO et MIMO
seront développées.
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