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Commande des robots 
I. Commande dynamique   
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Commande PID 
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II. Commande par mode glissant 

La  technique  de  la  commande  par  mode  glissant  consiste  à  ramener  la  trajectoire 

d’état  d’un  système  vers  la  surface  de  glissement  et  de  la  faire  commuter  à  l’aide  

d’une logique  de  commutation  appropriée  jusqu’au  point  d’équilibre  .  Cette  

trajectoire  est  constituée  de  trois parties distinctes (figure 1): 

 
Figure 1. Les modes de trajectoire dans le plan de phase 

  Le  mode  de  convergence  (MC)  :  c’est  le  comportement  durant  lequel  la  variable  

à  réguler  se déplace à partir d’un état initial vers la surface de commutation. 

Mode  de  glissement  (MG)  :  C’est  le  comportement  du  système  le  long  de  la  

surface  de commutation. 

Le mode de régime permanent (MRP) : Il est nécessaire pour l’étude du 

comportement d’un  système autour du point d’équilibre. 

Conception de la commande par mode de glissement 
La  mise  en  œuvre  de  cette  méthode  de  commande nécessite principalement trois 

étapes: 

1 Choix de la surface de glissement: 
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Généralement,  le  choix  du  nombre  des  surfaces  de  glissement  est  égal  à  la  

dimension  du  vecteur  de  commande  u  (t).  Afin  d’assurer  la  convergence  d’une  

variable  d’état  x  vers  sa  valeur de référence xref  plusieurs travaux proposent la 

forme générale suivante: 

 
2. Condition d'existence et de convergence 

Nous  définissons  une  fonction  de  Lyapunov comme suit : 

 

3. Détermination de la loi de commande 
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Application: Commande par mode glissant de robot 

 

  

 

 

 

 

 


