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Résumé : 
Ce mémoire présente une synthèse de mes travaux de recherche menés dans le domaine de l'automatique et de 

génie électrique. Les travaux effectués sont composés de deux volets : la commande robuste et la commande 

tolérante aux fautes des systèmes de conversion d’énergie électrique pour des applications embarquées telles que 

le véhicule électrique ou hybride. Le premier volet est consacré à la commande robuste de type H∞, H∞ loop 

Shaping et H∞ d’ordre fixé ainsi que ses applications. Concernant le deuxième volet, plusieurs architectures de 

commande tolérante aux fautes active (AFTC) sont développées pour un véhicule électrique à machine 

asynchrone en présence de défaut capteur mécanique ; à savoir l’architecture l’Hybride FTC, le GIMC 

(Generalised Internal Model Control), des architectures basées sur les algorithmes de vote et des approches 

multimodèles. Des approches FTC passives sont proposées pour la gestion d’énergie d’un véhicule électrique en 

présence des défauts capteurs électriques. Les approches développées et les résultats obtenus permettent de 

définir un programme de recherche portant sur la commande robuste et la fiabilité de la chaîne de traction 

électrique en présence de défauts système(s), actionneur(s) et/ou capteur(s). 

 


