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Résumé 

Avec le développement des nouvelles techniques d'intelligence artificielle et d'aides à la 

décision, la théorie de la logique floue est l'une des diverses solutions utilisées pour jouer un 

rôle de plus en plus important dans le domaine de la commande des procédés industriels, et en 

particulier les systèmes complexes et non-linéaires. 

Dans ce mémoire, nous avant proposé une étude d’une commande à logique floue, 

appliquée pour le contrôle de la concentration d'oxygène dissous d’un système non linéaire ou  

bioréacteur à boues activées, qui est largement utilisé dans le traitement d'épuration des eaux 

usées. Nous avons comparé les résultats de simulation de la commande à logique floue avec 

ceux de la commande classique PID. 

Les résultats sont validés par des simulations sous l’environnement MATLAB . 

Mots clés : 

Commande par logique floue, commande classique PID, bioréacteur, boues activées, 

système non linéaire, oxygène dissous.   



 
 
 

 

Abstract 

With the development of new techniques of artificial intelligence and decision helping, 

fuzzy logic theory is one of the diverse used solutions making an important role in the domain 

of the industrial processes control, and in particular for complex and nonlinear systems. 

In this work, we have proposed a fuzzy logic control study applied to the dissolved 

oxygen concentration control of a nonlinear system, which is an activated sludge bioreactor. 

This process is widely used for wastewater treatment and purification operation. Obtained 

simulation results of the proposed fuzzy logic control are compared to those of a classical PID 

control method.   

The results are validated by simulation in MATLAB  environment.   

Keywords : 

Fuzzy logic control, classical PID control, bioreactor, activated sludge, nonlinear system, 

dissolved oxygen.  
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ّ  سا*دة في التقر'ر،الم ؤ$نظمة  �ية المصطنعةرق ا�ّ ق�يات الحديثة لطّ ر التّ مع تطوّ         الغامضة المنطق نظري
اDٔنظمة في  حكمهام في مجال التّ  >دّ ور عب دلمن ٔ$>ل  *لاوةً  8دى مختلف الحلول المس3تعم2من إ  هي

خطية.ة، وHلخصوص اDٔنظمة المعقدة اللاّ الصّناعيّ   

 ق لس3يطرة *لىلمنطق الغامض، المطبّ س3تعمال احكم Hرة قمنا Hقتراح دراسة تعتمد *لى التّ ذه المذكّ في ه      
 ٔDركيز اX سو�Y ّلZنظام لاخطي ممثّ  ضمن، وهذا ين المن ّ هذا  ،شطةل بمفا*ل حcوي عن طريق اDٔو8ال ال`

 قمنا بمقارنة النتائج المحصّل *ليها oذك في معالجة وتصفcة مcاه الصرّف. نطاق واسعاkDٔير مس3تعمل iالباً وب 
.)     ( ب.إ.د تقليديةّبطريقة التحّكم ال صّل *ليها s المحلمنطق الغامض مع تس3تعمال اHحكم تّ بطريقة ال   

               ).              ( مطلابنظام البرمجة  النتائج عن طريق المحاكاة في ةالتحققّ من صحّ تمّ       

Zات :مصطل  
ّ  تحّكمال  طريقةحكم Hس3تعمال المنطق الغامض،التّ       ال`شّطة،)، مفا*ل حcوي، اDٔو8ال      ( ب.إ.دة التقليدي

اDٔو�سYين المنZلّ. نظام لاخطي،  

PID 

MATLAB 

PID 


