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Résume

Dans la boucle de Navigation-Guidage-Pilotage destemes aéronautiques et spatiaux, le guidage port:
spécifiqguement sur la commande du centre de masseétdcule. En raison de la complexité des prob&me
rencontrés, une approche classique consiste tabbri a calculer une trajectoire de référence pethode
d’optimisation. Un algorithme d’asservissement @ssuite appliqué pour suivre cette trajectoire.nBigie
simple a mettre en ceuvre et peu colteuse en caleii® technique n’autorise aucun imprévu (e.g. un
changement d’objectif ou une déviation de trajeetoiue a la présence de fortes incertitudes). Wemipre
partie des travaux présentés dans cette HDR portéétude de nouveaux algorithmes de guidage peamte

de conserver optimalité et robustesse dans deasldPour cela, les méthodes du contrdle optimmligdisées

afin d’analyser la structure de la commande etméthodes numériques de tir indirect et de contionatont
combinées pour obtenir un algorithme embarqué. d&®loppements ont été appliqués a des probléme:
d’interception de cible et a des problémes de rededanceurs réutilisables.

Une deuxieéme partie des travaux se concentre suprdblémes de planification de trajectoire etammande

en environnement fortement contraint pour lesqledstechniques de contrdle optimal utilisées sested
impossibles a mettre en ceuvre (e.g. en présenbstdtdes ou de forts aléas). Des méthodes progtakilsont
utilisées avec des méthodes de contrble optimal peiplanification de trajectoire d’un drone. Dales
probléme de navigation par corrélation de terraite méthode de commande prédictive robuste basaersu
formalisme stochastique a été développée pourepdli probleme de couplage entre I'estimation et la
commande. Des travaux en cours proposent d’appesxiohes problémes de contréle stochastique réputé:
insolubles pour générer de maniére efficace dgsctmares robustes a des aléas.
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