



Résumé:

L'objectif principal visé dans cette thèse est tout d'abord de comparer expérimentalement sur un robot manipulateur de type SCARA, la stabilité, les performances et la robustesse de deux classes de commande complètement différentes sur le plan logique, puis de les combiner afin d'élaborer une commande hybride sommant et ralliant les avantages, tout en s'affranchissant des inconvénients des lois de commande mères. Réputée pour sa robustesse, la première classe de Commande à Structure Variable étudiée au premier chapitre possède des fondements mathématiques modernes d'analyse prouvant son invariance par rapport aux perturbations paramétriques et extérieures. Émergeant particulièrement pour son caractère intelligent et sa facilité de mise en œuvre, la deuxième classe de Commande à Logique Floue considérée au chapitre I est basée sur la connaissance de l'expert humain. Néanmoins pour des systèmes complexes, non linéaires et fortement couplés, cette connaissance de l'opérateur humain s'avère insuffisante pour élaborer des règles floues nécessaires. Cependant, nous développons une approche d'actualité permettant la Génération Automatique des Bases de Règles Floues.. Elle est appelée, Algorithme d'Allocation du Plan de Phase. Au troisième chapitre, nous synthétisons le correcteur à Logique Floue par Régime Glissant lequel est mis en compétition avec les correcteurs des deux classes de commande précédentes. Dans le dernier chapitre, nous évaluons la robustesse des trois lois de commande sur la base de résultats expérimentaux.

