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Ce travail traite des problèmes de contrôle des robots mobiles à roues de type voiture dans le cas de la poursuite de trajectoire et de la stabilisation en posture. Les systèmes étudiés sont sous-actionnés, non-linéaires et non-holonomes, ce qui les rend difficiles à commander. Les lois de commande développées sont basées sur des techniques de commande à structures variables telles que les modes glissants classiques et d'ordre supérieur et des techniques de commande récursives telles que le Backstepping. Ces méthodes ont des inconvénients tels que le chattering et l’explosion de complexité qui peuvent engendrer l’instabilité du système. Pour pallier à ces problèmes nous proposons de synthétiser les algorithmes de commande en utilisant des modes glissants adaptatifs, des commandes hybrides "Backstepping-modes glissants d’ordre 2" et la méthode de commande à surface dynamique.


