
Résumé
La commande prédictive généralisée GPC est présentée sous forme polynomiale. Une couche de supervision floue capable d’ajuster les paramètres de synthèse de la GPC est proposée et testée en simulation. La linéarisation du modèle dynamique d’un robot manipulateur rigide repose sur l’hypothèse que les incertitudes sont nulles. Nous exploitons la propriété d’approximateurs universels des systèmes flous afin d’estimer les incertitudes et les compenser. Le compensateur réalisé est testé en simulation en association avec la commande GPC sur un manipulateur rigide avec incertitudes et sur un manipulateur à axes flexibles. La méthode des perturbations singulières est ensuite appliquée au modèle du manipulateur flexible. 
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Abstract
The generalized predictive control GPC is presented in polynomial form. A fuzzy supervision able to adjust the parameters of the GPC is proposed and tested in simulation. 
Linearization of the dynamic model of a rigid robot manipulator is based on the assumption that uncertainties are zero. We exploit the property of universal approximators of fuzzy systems to estimate the uncertainties and compensate them. The compensator is tested in simulation in association with the GPC control on a rigid manipulator with uncertainties and on a flexible link manipulator. Singular perturbation method is then applied to the model of the flexible manipulator. 
Key words : rigid manipulator, flexible manipulator, generalized predictive control, fuzzy supervision, fuzzy approximator, singular perturbation.
ملخص
تم تقديم التحكم التنبؤي المعمم GPC على طريقة متعدد الحدود وتطبيقها على نموذج خطي لذراع روبوتي جامدة. ونقترح طبقة إشراف من المنطق الغامض قادرة على تكييف معلمات GPC وتم اختبارها في المحاكاة. حساب النموذج الديناميكي الخطي لذراع روبوتي جامد يتم على أساس افتراض أن الشكوك هي صفر. نقوم باستغلال خاصية التقريب لدى المنطق الغامض لتقدير أوجه عدم التيقن من الروبوت وتعويضها. يتم اختبار طريقة التحكم هذه بالمحاكاة على الأذرع الجامدة والمرنة ثم يتم تطبيق طريقة الاضطراب المتفرد على نموذج ذراع روبوت مرنة 
الكلمات الدالة : ذراع ربوتي صلب، ذراع ربوتي مرن، التحكم التنبؤي المعمم، المنطق الغامض، إشراف باستعمال المنطق الغامض، تقريب باستعمال المنطق الغامض، اضطراب متفرد.



