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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 trés efficace pour
I’élimination des effets de perturbations.

Les résultats sont validés par simulations dans I’environnement Matlab.

Les mots clés :

Commande par mode glissant, Commande classique P1 et PID, niveau contr6lé dans un
réservoir.

D oadla
4l ASliding mode sl <o ymall) BY 3V auia s 3 aSail) sLaatia LaSa Ui ) (Jaall 128 S
Clilee 35 ekl PID s Pl i) aSacll ¢ laly a3lal &35 jlaay Liad g o)) 3311 A (5 siall Japal (4 udaiy)
)yl U e plaill 8 13 dllad (31 jiall pua gl) b aSail) 4 G slSlaal)
(Matlab) 3bla 23y 8 slSlaall Cllee A (4o il daia (o (38T

X_PI_?_U) O Lods



