
PROJETS PHARESPROJETS PHARES
Gouverne dGouverne d’’objet volantobjet volant
•• EtudeEtude dd’’algorithmes de commande non linalgorithmes de commande non linééaire robuste, critaire robuste, critèères de res de 
performances temporelles, frperformances temporelles, frééquentielles et quentielles et éénergnergéétiquestiques
•• Applications aApplications aééronautiques : gouverne de ronautiques : gouverne de drônedrône, de missile, de lanceur, de missile, de lanceur
Commande dCommande d’’ensemble ensemble ««convertisseur de puissanceconvertisseur de puissance––machine machine 
éélectriquelectrique »»
•• Recherche de stratRecherche de stratéégies de commandes directes des interrupteurs du gies de commandes directes des interrupteurs du 
convertisseur pour maconvertisseur pour maîîtriser le couple de la machinetriser le couple de la machine
•• Applications : EntraApplications : Entraîînements nements éélectriques, convertisseurs multicellulaireslectriques, convertisseurs multicellulaires
Actionneur Hydraulique hautes performancesActionneur Hydraulique hautes performances
•• ModModéélisation et commande dlisation et commande d’’un actionneur un actionneur éélectrohydraulique polyvalent lectrohydraulique polyvalent 
•• Applications : caractApplications : caractéérisation de composants issus du transportrisation de composants issus du transport
Commande et IntCommande et Intéégrationgration
•• ElaborationElaboration dd’’algorithmes efficaces pour des systalgorithmes efficaces pour des systèèmes intmes intéégrgrééss
•• Applications : alimentation pour des systApplications : alimentation pour des systèèmes nomades, capteurs logiciels mes nomades, capteurs logiciels 
pour des systpour des systèèmes embarqumes embarquééss
Simulateurs et robots dSimulateurs et robots d’’aide aux gestes maide aux gestes méédicauxdicaux
•• ElaborationElaboration de simulateurs pour la formation en milieu mde simulateurs pour la formation en milieu méédical, dical, 
ddééveloppement de prototypes veloppement de prototypes mméécatroniquescatroniques et de leur commandeet de leur commande
•• Applications : Aide Applications : Aide àà l'apprentissage et ll'apprentissage et l’é’évaluation du geste mvaluation du geste méédicaldical
Gestion de lGestion de l’é’énergie dans lnergie dans l’’habitathabitat
•• SynthSynthèèse de commande pour lse de commande pour l’’amaméélioration du confort et la rlioration du confort et la rééductions des ductions des 
consommations consommations éénergnergéétiques  tiques  
•• Application : habitat rApplication : habitat réésidentielsidentiel

3 AXES SCIENTIFIQUES3 AXES SCIENTIFIQUES
Analyse de modAnalyse de modèèlesles
•• RRééduction des modduction des modèèles de simulation les de simulation àà des fins ddes fins d’’analyse et de analyse et de 
ddééveloppement de modveloppement de modèèles de commandeles de commande
•• Identification paramIdentification paraméétriquetrique
•• Analyse de stabilitAnalyse de stabilitéé et de la robustesseet de la robustesse
Capteur logicielCapteur logiciel
•• DDééveloppement dveloppement d’’observateurs / estimateurs via des techniques modernes observateurs / estimateurs via des techniques modernes 
dd’’automatique linautomatique linééaire ou non linaire ou non linééaire, approche avec ou sans modaire, approche avec ou sans modèèle.le.
•• IntIntéégration sur composant spgration sur composant spéécifiquecifique
SynthSynthèèse de lois de commandese de lois de commande
•• Commande des systCommande des systèèmes dynamiques hybridesmes dynamiques hybrides
•• Commande non linCommande non linééaire : linaire : linééarisation entrarisation entréée/sortie, platitudee/sortie, platitude
•• Commande robuste : Commande robuste : HinfiniHinfini, LPV (Lin, LPV (Linééaire aire àà ParamParamèètres Variants), tres Variants), SlidingSliding
mode, mode, BacksteppingBackstepping, Passivit, Passivitéé

Maintenir notre reconnaissance comme expert de la commande des Maintenir notre reconnaissance comme expert de la commande des 
systsystèèmes mes àà fluide sous pression au sein du rfluide sous pression au sein du rééseau seau ««FluidFluid Power Centres in Power Centres in 
EuropeEurope»»

ÉÉQUIPE  COMMANDEQUIPE  COMMANDE
Responsable : Xavier BRUNResponsable : Xavier BRUN
+ 33 (0)4 72 43 88 81+ 33 (0)4 72 43 88 81
xxavier.brunavier.brun@@insainsa--lylyon.fron.fr
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DOMAINES DDOMAINES D’’APPLICATIONSAPPLICATIONS

Transport (terrestre, aTransport (terrestre, aééronautique)ronautique)
Habitat Habitat 
SystSystèèmes nomadesmes nomades
Robotique mRobotique méédicaledicale

MOTSMOTS--CLCLÉÉSS

AutomatiqueAutomatique
MMééthodologie et applicationsthodologie et applications
RRééduction de modduction de modèèles les 
Analyse de modAnalyse de modèèlesles
IdentificationIdentification
Capteur logicielCapteur logiciel
Planification de trajectoiresPlanification de trajectoires
Commande linCommande linééaire et non linaire et non linééaireaire
RobustesseRobustesse
SystSystèèmes mes MMéécatroniquescatroniques
SystSystèèmes mes FluidFluid PowerPower
ElectroniqueElectronique de puissancede puissance..

PERSONNELPERSONNEL

99 chercheurs permanentschercheurs permanents
1515--20 doctorants20 doctorants
44--7 masters de recherche7 masters de recherche

OUTILS ET MOYENSOUTILS ET MOYENS
EXPERIMENTAUXEXPERIMENTAUX

CosimulationCosimulation
SystSystèèmes nummes numéérique de contrôlerique de contrôle
commandecommande
Hardware In Hardware In thethe LoopLoop
Conception de circuits dConception de circuits déédidiééss
Bancs dBancs d’’essais essais 

-- ElectropneumatiquesElectropneumatiques
-- ElectrohydrauliquesElectrohydrauliques
-- ElectroniquesElectroniques de puissancede puissance

http://www.ampere-lab.fr/
http://www.ampere-lab.fr/
http://www.ampere-lab.fr/

