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 الملخص
الأنظمة يمكن السيطرة وكثير من هذه  خطيمعظم الأنظمة الحقيقية لديها سلوك غير           

النظام الغير خطي  وهذا ممكن عندما يمكن نمذجة. تقنيات الخطية التلقائيةالعليها من خلال 

على الشكل الخطي من أجل اختلافات صغيرة حول نقطة التوازن أو عندما يتم إدخال 

 .التبسيط في النماذج

الأول هو مراقبة  :تقنيات التحكم اقترحنا وطبقنا في المحاكاة اثنين من العملفي هذا         

التي تقوم على نموذج خطي من نظام حقيقي، والثاني هو التحكم  ةتغيير الحالردود فعل 

  PI. الكلاسيكي من قبل وحدات التحكم

السيطرة على مستوى في خزان والسيطرة على التركيز : يتم اختبار التطبيق على نظامين 

 .في مفاعل كيميائي

 

 
 

Résumé  
           La plus part des systèmes réels possède un comportement non linéaire, et un 

grand nombre de ces systèmes peut être commandé par des techniques de 

l’automatique linéaires. Ceci est possible lorsque le système non linéaire peut être 

linéarisé pour de petites variations autour d’un point de fonctionnement, ou lorsque 

des simplifications sont introduites dans les modèles. 

          Dans ce travail, nous avons proposé et appliqué en simulation deux 

techniques de commande : la première commande est par retour d’état modifié qui 

est basée sur un modèle linéairisé du système réel, et la deuxième commande 

classique par régulateurs PI. L’application est testée sur deux systèmes : la 

commande du niveau dans un réservoir et la commande de la concentration dans un 

réacteur chimique (CSTR).  

 

 

Mots clés  
 Commande par retour d’état modifié, commande classique PI, réacteur chimique 

(CSTR), réservoir, système linéarisé, système non linéaire. 
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