
Proposition de contrat post-doctoral

Conception d’une loi de commande de type MPC

pour le guidage collaboratif.

Février 2025

Présentation du sujet

L’approche MPC est une méthode avancée de l’automatique utilisée pour
contrôler un processus, tout en satisfaisant un ensemble de contraintes connues,
et ainsi optimiser le système à l’instant courant tout en prédisant son comporte-
ment sur un horizon futur [1]. Si l’état de l’art présente de multiples applications
de contrôleurs dans le domaine de l’automatique au sens large, le MPC est de
plus en plus étudié comme contrôleur pour gérer une flotte de véhicules, son
principal avantage étant que les contraintes spécifiées dans le cahier des charges
sont explicitement utilisées pour résoudre le problème d’optimisation interne.

Ainsi, plusieurs cas d’application intéressants, utilisant une telle approche,
sont à noter :

— Des drones sous-marins respectant une consigne de trajectoire tout en
suivant une formation prédéterminée [2].

— Une formation de quadrotors évitant des obstacles et cherchant à re-
joindre une destination en respectant un temps de parcours et les contraintes
dynamiques des véhicules [3][4].

Les travaux de Zhou et al. [5] ainsi que ceux de Bertrand et al. [6] se rap-
prochent davantage des besoins identifiés pour notre étude :
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— Utilisation d’aéronefs autonomes UAV,
— Respect d’une formation,
— Gestion de l’anticollision inter-agent,
— Suivi d’une trajectoire.

Les résultats tendent à démontrer que ces contrôleurs sont résilients aux obs-
tacles [5] ou à des couloirs d’étranglement où la formation doit passer [6]. L’en-
semble de ces études reste toutefois limité (lois de contrôle simplifiées, évolution
dans le plan-dimension 2, pas d’étude avec des drones à voilure fixe dans les
domaines Mach/altitude d’intérêt, environnements de simulation peu réalistes,
etc.), d’où l’intérêt de notre projet.
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— Joël Bordeneuve-Guibé, ISAE-SUPAERO

— Jean-Baptiste Chaudron, ISAE-SUPAERO

Compétences attendues

Le candidat ou la candidate devra posséder un doctorat dans le domaine
de l’automatique. Des compétences en commande des systèmes multi-entrées
multi-sorties et en commande adaptative seront appréciées.

Candidature

Ce travail post-doctoral doit démarrer au premier semestre 2025. Veuillez
soumettre votre candidature à :

— joel.bordeneuve-guibe@isae-supaero.fr

— jean-baptiste.chaudron@isae-supaero.fr
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