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Enseignement

filieres de formation concernées :
Licences et Masters du Département d’enseignement E.E.A. de 'UFR PCA

objectifs pédagogiques et besoin d'encadrement :
L'enseignant recruté sera plus particulierement affecté en Licence afin de prendre en compte les origines diverses des étudiants
(DUT, BTS, DEUG). Il participera a la réflexion des équipes pédagogiques sur le renouvellement des méthodes pédagogiques.

Recherche

Justification recherche :

Ce profil s'inscrit dans le cadre large de la théorie de la commande, de I'estimation et de I'identification des systéemes dynamiques, et donc concerne les
aspects fondamentaux de l'automatique continue. D'une maniére générale, les objectifs scientifiques s'articulent autour des problemes d'analyse,
d'identification, de filtrage et de synthése multi-objectifs pour les systémes dynamiques, face a différents problémes dus a I'hétérogénéité des phénoménes
affectant le systeme (non-linéarités, paramétres variants ou mal connus, retard dans la transmission de linformation, discontinuités des signaux,
perturbations non gaussiennes, présence conjointe de représentations continues et discrétes...). L'importance de ces phénoménes peut étre mise en
évidence suivant diverses applications constituant la spécialité du site : en aéronautique (avions du futur), spatial (lanceurs, satellites, systemes de
navigation), robotique (drones, robots humanoides, asservissement visuel, ...) défense (Radar, Sonar, GPS, ...), autonomie de vol (vol en formation),
convertisseurs, optique adaptative ou systemes du vivant (anesthésie, systémes biologiques). De plus, la conception de lois de commande en boucle
fermée nécessitant une estimation optimale de 'état du systéme, la prise en compte des aspects non linéaire et/ou non gaussien par le biais du filtrage non
linéaire sont des axes majeurs de ces recherches fondamentales de I'automatique. L'objectif principal est avant tout de décrire des conditions constructives
permettant a la fois de répondre au probléme d'analyse et d’estimation mais aussi, le cas échéant, de fournir explicitement une loi de commande réalisable
numériquement.

Laboratoire(s) d'accueil : Laboratoire d’Analyse et d’Architecture des Systémes / LAAS / UPR 8001

Profil :

Commande, identification et filtrage pour les systémes dynamiques continus




