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Description

Programme :

I. Contrélabilité des systemes linéaires

1. Systemes de contréle linéaires.

2. Cas sans contrainte : critere de Kalman.

3. Cas avec contraintes : ensemble atteignable.
[I. Contrélabilité des systemes non-linéaires

1. Ensemble atteignable.

2. Controlabilité locale.
[ll. Contréle des réseaux de neurones

1. Rappels sur les réseaux de neurones.

2. Controlabilité exacte des réseaux de neurones.

Logiciels :

Les travaux pratiques de ce module seront réalisés avec le logiciel Python (librairie pandas).

Objectifs

1. Comprendre les notions de contrélabilité des systemes linéaires ou non-linéaires.
2. Utiliser les réseaux de neurones.
3. Programmer sous Python les algorithmes correspondants.

Pré-requis obligatoires

Module Apprentissage Statistique Automatique Il (pour les réseaux de neurones).
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