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 Résumé  

          Dans ce travail, nous avons choisi un type de commande optimale qui est le 

régulateur linéaire quadratique LQR, qui se base sur un modèle linéarisé du système 

réel. Nous avons appliqué ce régulateur pour commander la concentration dans un 

réacteur chimique RAC, et nous avons  comparé ses performances avec celles d’une 

commande classique par régulateurs proportionnel intégral dérivée PID. Tous les 

résultats de simulation obtenus sont validées sous le logiciel MATLAB. 

 

  Mots clés 

          Commande optimale, commande par régulateur linéaire quadratique LQR, 

commande classique PID, réacteur chimique (RAC), système linéarisé, système non 

linéaire. 

 الملخص

وانزي   ،LQR و هى انتحكى انخطً انتشبٍؼً الأيثمفً هزا انؼًم ، قًنا باختٍاس نىع ين تقنٍت انتحكى          

، وقًنا  RAC طبقنا هزا انًنظى نهتحكى فً انتشكٍز فً يفاػم كًٍٍائً. ٌؼتًذ ػهى نًىرج خطً ننظاو حقٍقً

تى انتحقق ين صحت خًٍغ  PID.  بىاسطت ينظًاث تناسبٍت تكايهٍت اشتقاقٍت بًقاسنت أدائه بأداء انتحكى انكلاسٍكً

  MATLAB. نتائح انًحاكاة انتً تى انحصىل ػهٍها بًىخب بشنايح

 

 الكلمات المفتاحية

 ،RACيفاػم كًٍٍائً  ،PID كلاسٍكً و تحك ،  LQRخطً تشبٍؼً ينظى بىاسطت تحكى يثم،أ تحكى          

                                                                                                       .خطً ٌشؽ نظاو و خطً، نظا

                

 

 


