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Résumé

Dans les systémes de commande modernes, notamment ceux utilisant un réseau de communication, l'utilisation efficace des
ressources(bande passante, énergie, calcul) constitue un enjeu majeur. Ce travail concerne le probléme de synthése de la
commande événementielle en réseau par déclenchement pour une classe de systémes non linéaires décrits par des systemes
flous polynomiaux. Ces derniers permettent d’approximer des dynamiques non linéaires complexes en combinant la logique
floue et les modéles polynomiaux[1]. Toutefois, la mise en ceuvre de stratégies de commande en réseau pour de tels systemes
peut entrainer une surcharge du réseau et une charge de calcul élevée[2]. Pour remédier a ces limitations, nous proposons une
nouvelle stratégie de commande par retour de sortie polynomial utilisant un mécanisme de déclenchement événementiel
dépendant de la sortie[3]. Cette approche permet de réduire les fréquences de communication en n’envoyant les signaux de
commande que lorsqu’ils sont réellement nécessaires. Le mécanisme de déclenchement est congu de maniére a garantir la
stabilité et les performances du systéme tout en minimisant 1’utilisation des ressources. Pour réduire davantage le nombre de
transmissions tout en préservant les performances du systeme en boucle fermée, une stratégie de commande par retour de sortie
basée sur un seuil de déclenchement adaptatif a été proposée[4]. En utilisant I’approche de Lyapunov et 1’optimisation par la
technique des sommes de carrés (SOS), des conditions suffisantes de synthése de la loi de commande polynomiale par retour
de sortie assurant la stabilité du systéme en boucle fermée, sont proposées. L’efficacité de 1’approche est validée par des
simulations, mettant en évidence les compromis entre efficacité de communication et performance de commande.
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