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2.2.1 Modèle de simulation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
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2.2.3 Commande linéaire . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
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1.8 Systèmes du second ordre . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 162

2 Stabilisation des systèmes bouclés 165
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2.2 Stabilité du système bouclé . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 166
2.3 Critère de Nyquist . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 167
2.4 Aspects pratiques du calcul . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 169
2.5 Analyse basée sur l’abaque de Black . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 171
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3 Systèmes positifs réels 179
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3.5.1 Problèmes avec temps d’arrêt . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 234
3.5.2 Commande impulsionnelle . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 235

3.6 Notes . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 238

4 Résolution numérique de l’équation HJB 239
4.1 Motivation : problème continu . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 239
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