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Dans ce travail, nous souhaitons apprendre la dynamique d’un systéme controlé a I'aide d’une résistance
électrique. Ce controle assure le maintient de la température dans un certain intervalle. Notons que ce
terme de controle rend notre systeme non-linéaire. Le contexte non-intrusif, signifie que nous n’avons pas
acces a I'équation définissant la dynamique de ce systéme, mais seulement & des données de température
en temps et en espace. Pour arriver a nos fins, nous devront d’abord construire une base spatiale réduite,
nous emploierons alors la méthode Proper Orthogonal Decomposition (POD,[3]). Puis a 'aide de celle-ci
nous chercheront a identifier les corrélations entre ces donnés a ’aide de la méthode Dynamic Mode
Decomposition (DMD, [2]). Enfin, nous chercherons & apprendre la loi guidant ce contrdle grace & un
réseau de neurones artificiels ([1]).
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