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Introduction
But :
stabilisation d’un oscillateur
passif sur un état d’équilibre
cible

Deux approches :
A. Systèmes Hamiltoniens à
Ports (SHP)
B. Contrôle en temps fini
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B. Contrôle en temps fini

Introduction
But :
atteindre q = 0 en un temps fini T
et avec une pente nulle
Trois types de contrôle :

u = −Kq
u = −sign(q)Ucst

u = −sign(q)|q|α, α ∈]0, 1[
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Dans le cas de l’oscillateur
— Construction d’une loi de commande en

temps fini à partir de cette idée [6]
— Version passive de la loi obtenue, à partir

d’une réinterprétation comme SHP

A. Systèmes Hamiltoniens à Ports

1. Modèle [2]

Des composants d’un système peuvent
(1) stocker de l’énergie
(2) dissiper de l’énergie
(3) échanger de l’énergie

SHP

{
ẋ = (J −R)∇H(x) +Gu

y = Gᵀ∇H(x)

avec le Hamiltonien H(x) � 0
la matrice d’interconnexion J = −Jᵀ

la matrice de dissipation R = Rᵀ � 0

Un SHP satisfait le bilan de puissance.

Dans le cas de l’oscillateur :
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2. Contrôle
2.1. Remodelage d’énergie [3]
But : changer le point d’équilibre

ẋ = (J −R)∇H(x) +Gu
↓

ẋ = (J −R)∇Hd(x) x1

x2

H(x) Hd(x)

0 x∗1

2.2. IDA-PBC (Interconnection and damping assignment passivity-based control) [4]
But : changer le point d’équilibre et les matrices d’interconnexion et de dissipation

ẋ = (J −R)∇H(x) +Gu
↓

ẋ = (Jd −Rd)∇Hd(x)

Un contrôleur passif assure un contrôle robuste.

3. Simulation

Discrétisation de l’équation de système, solution itérative [5]
Une méthode de simulation passive garantit la stabilité numérique.

Simulation
Contrôle par remodelage d’énergie, IDA-PBC et en temps fini [1]
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Perspectives
Contrôle passif en temps fini
de systèmes non linéaires

— de dimension finie
— de dimension infinie
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