


La robotique en général est devenu ces dernières années une nécessité pour divers domaines dont le
médical ou l’industriel. Ce dernier a imposé le développement de la robotique mobile à fin de répondre à divers besoins économique ou sécuritaire. Les performances obtenues par les robots mobiles ont ouverts la voie à divers autre utilisations tel le transport commun ou privé.
Les Dans notre travail présenté, nous essayeront de concevoir un contrôleur hybride basé sur deux
différentes méthodes : le neurofloue et le mode glissant. Ce choix de contrôleur hybride c’est fait dans une logique qui opte pour la compensation des défauts de chaque méthode par les avantages de l’autre.
Pour la conception de notre contrôleur hybride, nous commençant par établir les lois de commande de
notre réseau neurofloue. Pour cela nous concevrons un régulateur floue avec ces lois afin de les optimisées. Puis on les implémentera dans un réseau neuroflou de type ANFIS. S’en suivront divers test et optimisations.
Apres, nous concevrons un contrôleur en mode glissant du premier ordre. Pour rendre cela possible, nous utiliserons une transformation du model cinématique du robot mobile afin qu’il soit présenté sous forme chainée.
Ceci nous facilitera la conception du régulateur. Puis nous optimiserons ses différents paramètres par divers simulations.
Les deux contrôleurs terminés, on mettra en point le régulateur hybride basée sur ces deux méthodes.
Nous utiliseront notre contrôleur en mode glissant, mais on ajoutant un contrôleur neurofloue pour réguler un de ses paramètres internes en temps réel. Ce qui permettra une meilleur précision, et optimisera ses performances.
Chose qui a été démontré par les divers tests réalisés.
Une autre approche a été aussi prise, celle d’une combinaison entre les deux méthodes, neurofloue et
mode glissant. Le régulateur ainsi conçu sera composé des deux régulateurs, et pourra activer l’un ou l’autre en dépendant d’une valeur d’erreur calculé à chaque itération. Apres comparaison, les résultats obtenus par ce régulateur on été supérieurs a celles des contrôleurs neurofloue et mode glissant.
