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Résumé

                                                                  
 

 Dans  ce travail, nous présentons le développement de structures de commande adaptative 

floue basées sur les systèmes flous pour commander des systèmes non linéaires incertains. 

Deux structures de commande ont été synthétisées, la première est une commande adaptative 

floue indirecte, la seconde est une commande adaptative floue par mode glissant. Cette 

seconde structure est amélioré par deux méthodes MAMDANI et SUGENO. La dynamique 

des systèmes non linéaires est approximée par contrôleur flous dont les paramètres sont 

ajustés par des lois d’adaptation. La stabilité des systèmes en boucle fermée est garantie par la 

synthèse de Lyapunov. Les résultats de simulation obtenus montrent l’efficacité des deux 

structures de commande proposées où la poursuite a été améliorée.  

 

Mots clés : Commande adaptative floue, mode glissant, Synthèse de Lyapunov, Systèmes non 

linéaires.     

  

                                                                 
 Abstract

                                                                  
 

 

In this work, we present the development of structures of fuzzy adaptive control based on 

fuzzy systems to control uncertain nonlinear systems. Two control structures have been 

synthesized, the first is an indirect fuzzy adaptive control, and the second is an adaptive 

control fuzzy sliding mode. This second structure is improved by two methods MAMDANI 

and SUGENO. The dynamics of nonlinear systems is approximated by fuzzy controller whose 

parameters are adjusted by the laws of adaptation. The stability of the closed-loop systems is 

guaranteed by the Lyapunov synthesis. Simulation results obtained show the effectiveness of 

two proposed control structures where the prosecution has been improved. 
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 ملخص 
                                                                    

 

في هذه الأطزوحح, قمنا تاقرزاح تنيح ذحكم آلي ذكيفي تالاعرماد على الأنظمح الغامضح للرحكم في الأنظمح غيز الخطيح 

حيث قمنا تركىين آليري ذحكم, الأولى هي آليح ذحكم ذكيفي غامضح غيز مثاشزج للأنظمح غيز الخطيح, أما الثانيح  المجهىلح.

. ديناميكيح و سجينى يما مذانفقذ حسند تأسلىتين هما  . هذه الآليح الثانيحتالأسلىب الانزلاقي  حذكيفي غامض ذحكم  هي آليحف

ي حلقح مغلقح فاسرقزار الأنظمح  .عناصزها تقىانين ذكيفيح عذلد الأنظمح غيز الخطيح قزتد تىاسطح أنظمح غامضح, أين

 حسنذتىاسطح ذزكية لياتىنىف. نرائج المحاكاج المرحصل عليها ذظهز فعاليح آليري الرحكم المقرزحح خاصح في  يحقق
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