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Présentation

Objectifs

Ce cours vise a combler le fossé entre I'informatique et I'ingénierie des systémes en fournissant aux étudiants une compréhension
globale des systemes physiques controlés et de leur traitement informatique. Reconnaissant la communication souvent difficile
entre les ingénieurs logiciels et les spécialistes en ingénierie spécifiques a un domaine, le cours offre un cadre unifié pour la
modélisation, I'analyse et le controle de systémes complexes. A la fin du cours, les étudiants auront acquis des compétences
essentielles dans I'ensemble de la chaine de traitement, de la modélisation, de la conception, de la simulation et du déploiement,
fondées sur des bases mathématiques solides ancrées dans la théorie du contréle et les équations différentielles ordinaires. Cela
comprend le développement de simulations de systemes, la collecte et I'analyse de données de détection, I'estimation d'état, la
conception et I'optimisation de stratégies de contréle par rétroaction d'état, et la mise en ceuvre de ces solutions sur du matériel
embarqué réaliste, a savoir le robot Lego MindStorm. Grace & cette approche intégrée, les étudiants développeront a la fois
des compétences pratiques et des connaissances théoriques, ce qui leur permettra de collaborer efficacement dans un cadre
interdisciplinaire et de mettre en place des systemes de contréle innovants.

Description

Le plan du cours est le suivant :
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- Introduction et exemples de systéme controlé;

- Modéle mathématique d'un systeme controlé;

- Stabilité des systémes dynamiques;

- Contréle des systemes par retour d'état

- Introduction a la modélisation par diagramme de blocs sous MatLab Simulink

- Implantation sur un robot Lego MindStorm représentant un systeme de type "SegWay" d'un contréleur par retour d'état stabilisant
le systeme

Pré-requis obligatoires

Equations différentielles, programmation impérative, Langage C, bases d'architecture et de systeme d'exploitation.
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Infos pratiques
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