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Résumé 

 

 

 

 

Résumé : 

 Dans ce travail, nous avons proposé une commande avancée : commande par mode glissant 

(connue sous le nom de Sliding mode en anglais) pour régler le niveau dans un réservoir, et 

nous avons comparé ses performances avec ceux d’une commande classique par régulateurs 

proportionnel intégral PI et proportionnel intégral dérivée PID. Les résultats de simulations 

ont montré que la technique de commande par mode glissant est très efficace pour 

l’élimination des effets de perturbations.  

Les résultats sont validés par simulations dans l’environnement Matlab.    
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Commande par mode glissant, Commande classique PI et PID, niveau contrôlé dans un 

réservoir. 

 

 

 

 

  :ملخص  

اللغة  في Sliding modeفي هذا العمل، اقترحنا تحكما متقدمًا: التحكم في وضع الانزلاق )المعروف باسم 

. أظهرت نتائج عمليات PIDو PIوقمنا بمقارنة أدائه بأداء التحكم التقليدي  الخزان،الإنجليزية( لضبط المستوى في 

 المحاكاة أن تقنية التحكم في الوضع المنزلق فعالة جداً في القضاء على آثار الاضطرابات.

 (.Matlab) ماطلاب ئةتم التحقق من صحة النتائج من خلال عمليات المحاكاة في بي     

 

 

 

 

     :مفتاحيةكلمات 

 .، التحكم في مستوى الخزانPIDو PIالتحكم في وضع الانزلاق، التحكم الكلاسيكي 

 


