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RESUME. Dans ce travail, nous présentons une nkeulalde commande pour une classe de
systéemes non linéaires mono entrée mono sortietaics et perturbés. La commande proposée
allie les avantages de la logique floue a ceuxaledmmande par modes glissants. Grace a sa
capacité a approximer une fonction non linéaire tomure, un seul systéeme flou est utilisé comme
approximateur afin de générer le signal de commaiesystéme est adapté en ligne selon une
loi d’adaptation déduite de I'étude de stabiliténad’améliorer I'approximation. Ce choix permet
de combiner les avantages des schémas de commaddptatives directe et indirecte. Pour
assurer la robustesse du systéme en boucle fedméapde glissant est adopté. Néanmoins,
I'utilisation d’'une surface linéaire généere des lmifations trés importantes au démarrage sous
I'effet des erreurs de poursuite et des perturbatioPour résoudre ce probléme une surface de
glissement non linéaire a été adoptée. Il s'agivdaer les gains de cette surface selon la valeur
de I'erreur de poursuite de telle sorte que leseua$ des gains augmentent a fur et a mesure que
le systéme s’approche de la surface. Cette commaed®met ainsi de garantir des bonnes
performances (précision et rapidité de poursuite)aerobustesse du systeme en boucle fermée.
Par ailleurs, la structure de la loi de commanderpet d’éliminer le phénoméne de broutement
gu’on peut trouver dans le cas d’'une commande padan glissants classique. La validation de
cette approche a été effectuée sur un banc d’easasgin du laboratoire.
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