Stabilisation d’EDPs par des controles proportionnel-intégraux
(PI): équations de transport et équations de Saint-Venant.
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Les EDP sont présentes partout en physique. Au vu de leurs nombreuses applications pratiques, la
question de leur possible stabilisation, en particulier par des contrdles aux bords, est fondamentale. Dans
de nombreuses études mathématiques, les contrdles utilisés sont des contréles dit proportionnels [1, 4].
Dans les applications industrielles, en revanche, les controles proportionnel-intégraux (PI) sont de loin les
plus utilisés. La raison derriere cette préférence est leur robustesse aux erreurs d’off-set. Si ces controles
ont été tres étudiés en dimension finie [5], en dimension infinie ils s’averent tres difficiles & maitriser
mathématiquement, en particulier pour les systemes non-linéaires. Dans cet exposé nous présenterons
une méthode pour trouver des conditions de stabilité optimales pour une équation de transport non-
lineaire avec un contréle PI [2]. Cette méthode consiste & extraire la partie qui limite la stabilité de la
solution a I’aide d’un projecteur sur un espace de dimension finie, puis a utiliser une fonction de Lyapunov.
Nous présenterons ensuite le cas d’un systeme: les équations de Saint-Venant, utilisées en pratique pour
la régulation des voies naviguables [3] et dont la stabilisation se fait a aide d’un contréle PI & un des
bords.
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