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Ugo Boscain, Grégoire Charlot, Jean-Paul Gauthier
1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 33
2 The two levels case . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 35
3 The resonant problem with three levels . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 37
4 The counter intuitive solutions . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41
5 Conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 42
References . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 42

Strong robustness in adaptive control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45
Maria Cadic, Jan Willem Polderman
1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45
2 General setup . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46
3 Strong robustness and strongly robust stability radius . . . . . . . . . . . . 47
4 Existence of strongly robust sets . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 49
5 Strong robustness and open balls of systems . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 50
6 Conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 54
References . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 54



VIII Contents

On composition of Dirac structures and its implications for
control by interconnection . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 55
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Johannes von Löwis and Joachim Rudolph
1 Introduction and problem formulation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 385
2 Definitions . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 387
3 Assumptions . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 388
4 Trajectory generation algorithm . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 389
5 Example . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 392
References . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 394


