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L’augmentation croissante du trafic aérien entraine comme conséquence un
encombrement des pistes lors des phases dites de roulage (« taxing ») dans lesquelles
I’avion roule pour atteindre la piste avant décollage ou le terminal aprés avoir atterri. Il
convient de remarquer que le pilotage d’un avion au sol, dans ces phases de roulage,
peut s’avérer particuliecrement délicat en présence d’un vent de travers important,
d’une adhérence réduite de la piste, etc. Il peut étre alors intéressant de proposer de
nouvelles lois de commande permettant d’assister le pilote lors du roulage de 1’avion.

Le stage proposé porte sur 1’étude et ’amélioration du comportement au sol des avions
pilotés a 1’aide de lois de commande hiérarchisées et adaptées. Ces travaux
s’inscrivent dans la thématique commande des véhicules au sol de 1’équipe
Modélisation et Identification en Automatique et Mécanique (MIAM) du laboratoire
Modélisation, Intelligence, Processus et Systemes (MIPS) de 1’Université de Haute-

Alsace (UHA).

Le déroulement des travaux de recherche dans le cadre de ce stage est envisagé suivant
trois phases. Un état de I’art des techniques de commande existantes pour un avion au
sol doit étre dressé dans une premicre phase. Les modeles mathématiques les plus
appropriés décrivant la dynamique de 1’avion au sol seront proposés. Dans une
deuxiéme phase, une étude des différentes lois de commande sera réalisée afin
d’évaluer en simulation les avantages et les inconvénients de celles-ci. Au cours de la
derniére phase, des améliorations seront apportées a ces lois de commande afin
d’augmenter les performances dynamiques, le domaine de validité, la robustesse, etc.
Des approches de synthése robustes basées sur des modeles Linéaires a Paramétres
Variables (LPV) seront privilégiées.
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