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Etat de I'art
Les sysiememaseerss

Un systeme asservi est un algorithme dont I'objet
principa es d'atteindr: le plus rapidemer possibls

et de limiter I'écart par rapport a sa valeur [de
consigne, quelles que soient les perturbatipns
externe. Le principe genere es de compare la
consigne et l'état du systeme de maniere 4 le
corriger efficacement

Les systemedihpaare

Un systeme linéaire est un objet du monde matdriel
qui peu étre décrit pal des equation lineaire:
(équations linéaires différentielles ou apx

différences), ou encore qui obéit au principe [de
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Outils et methodes

Les Algorithmes Geénétiques
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fitness. laafonction agit commewunssthmtee noire™ pour IAG. Aussi dies
probleme tres complexe peuven étre approchée pal programmatio

genétiquesaassyoii idiscoomppébleas somardiddidier dup prb leerae

A 4
A

'L\'
Al

Les éléments des £
* Une fonction objectif
Une population initiale
Une meéethode de code
Des opérateurs
Un critere d’arrét
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Travail envisage -

Ce mémoire sera compose des phases suivants:
Commande le system rée pal un régulateu PID
classique, et trouver par essais la reponse opti
selon les critere de dépassement
horizontal et vertical.

Identifier le systeme par les AG

Trouvel le régulateu optima selor les technique

de commande optimale (placement de pdles, efc.)
Verifier le regulateu sul le system ree.

Essayer de comparer les resultats trouves
d’autres techniques d’identification (Gene
Model Estimato usinc Predectiv Error Methoc,
etc.).

mauxi

aAvec
al

PC

g
N

control
RO

l"i
|

= .
\ measurement

Systeme Twin Rotor

Conclusions

superpositio : toute combinaiso lineaire des
variables de ce systeme est encore une variable de | Déroulement d’'un AG
ce systeme. . Lz oreatiom die |2 pompmultiiom imibsie
Les méthode d’etude des systeme linéaire: son . L'évaluation des individt
tres puissantes en raison des outils disponiples . L& oréatiom die mounvezu imdvidus
(algebre linéaire, equations ffiirentielles e . Limsertion des mowunveauwx imdividius dians (& peaparati
systeme differentiel: lineéaires etc.). Réiteration du process
Les systemesnariinéaire Twin Rotor MIMO System
Les systeme nor lineéaire: son des systeme don _e System Twin Rotol es utilise comme une modele¢ tres proche d’un
le comportement ie'sgirasimesane casdt addieesoit nélicoptere.CGeppeaddalt, lesystetaamsaiiee diep hisisers ssmpbliicedinor)
qui me peelt s ate dEarit par des aouaEia oremiere, O8\StstapRe TR & nekzsmmmobitbe AveT deuxartneses
différentie linéaires @ coefficient: constant (la tensior injecté @ moteur: des rotors el deuy sortie (les deuy angle:
diecipémesnmmtdeysysee) e e pyEiara/inrR otor affire uin systame dig
modélisationWMEDNon limEaneties mtressantpouarstiectie
4.
Malgré tout, se cantonner aux systemes linéairgs

present plusieur: limitations :
Aucun systeme physique n’est completem
linéaire. Les méthodes linéaires ne sont d

appliquable que dan:¢ un domaint de
fonctionnement restreint.
« Certains sytemes sont impossibles
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linéaires. Un exemple simple est le relais, qt

ce soit sous sa forme eélectro-magnétiqu
tt,

ancienn ou sou¢ se¢ forme electroniqu
(transistor en commutation, thyristor, etc.).
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Les systemes non Ilnealres sont plus difficile
étudier que les systemes linéaires. Neanmoing,
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linéaire autour d'un point d'équilibre ou d'u
trajectoire, on obtient un systeme Ilnealre
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voisinage de ce point d'éequilibre ou de C
trajectoire. La linéarisation d'un syste

linAdairc aritnil dA'1ine traiactnire nnr radintce
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point d'équilibre engendre un systeme linéair
coefficients variables (en fonction de temps),
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Modele du system Twin Rotor

“ Modele des systemes lineaire H

Y “  Devant des problemes simples, pour pouvoir flire

une commande robuste, il est nécessaire d’avmn

systeme linéaire, mais en réalite, les systemes|non

linéaire: font la majorité de: cac.

L'objectif de ce Master est d’etudier le cas d

systeme multi entrées et multi sorties qui est le Tyin
|

Roto...
les systemes linéaiies,

Ce theme fait I'objet d’'un travail tres intéress

poul les étudiant de maste vue qu’ils verron une

partie bien familier avec,

utilisé sur un cas de systeme reel non linéaire. Ajnsi
que l'identification a l'aide de: AG ser:¢ tres
Importante pour se familiariser avec ce type |de
programmatio evolutionnair:.

Equation differentielle :
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