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Résumé 

Les contributions présentées au travers de ces travaux de recherche s'articulent autour de deux axes que sont la 

commande et l'estimation à horizon glissant d'une part, et la commande distribuée des systèmes multi-agents 

d'autre part, en lien avec leurs applications aux systèmes autonomes aérospatiaux et robotiques.  

Les contributions relatives au premier axe portent sur le développement de nouvelles approches d'estimation à 

horizon glissant (MHE) et de commande prédictive (MPC), combinant respectivement des observateurs ou des 

lois de commande analytiques afin de réduire le coût calculatoire associé à une optimisation en ligne et 

bénéficier de certaines propriétés associées aux lois analytiques.  

Le deuxième axe aborde la problématique de la commande distribuée des systèmes multi-agents, en proposant 

des lois de commande prédictive distribuées (DMPC) pour la prise en compte des contraintes. La problématique 

de la réduction des communications est également abordée avec la proposition de lois de commande distribuées 

à communication événementielle (event-triggered), en présence de perturbations et/ou de non linéarités dans la 

dynamique des agents.  

Les applications traitées en estimation sont celles de la trajectographie de débris spatiaux et des réseaux de 

capteurs. Celles abordées en commande concernent les drones, ou flottes de drones et de robots mobiles.
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