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Résumé :

Le travail présenté dans cette thése concerne 1’observation et commande par mode glissant
pour les systémes chaotiques, notamment non linéaire et mal définis. La contribution principale de
ce travail porte sur la synthése d'une loi de commande par mode glissant assurant la robustesse du
comportement vis-a-vis des incertitudes sur les parametres et leurs variations. Dans la premicre
partie, on présente un état d’art sur le comportement des systémes chaotiques et les méthodes de
controle. La seconde partie concerne la modélisation pour les systémes électriques notamment la
machine synchrone a aiment permanent (MSAP) et le circuit de Chua. La troisiéme partie, nous
nous intéresserons a 1’é¢tude de la commande des systémes chaotiques basé sur la technique de
mode glissant, ou on a développé des lois de commandes robustes par mode glissant appliquée a
deux systémes électriques chaotiques : moteur synchrone a aimant permanent et le circuit de Chua
afin de pouvoir stabiliser, controler et conduire la trajectoire de ces systémes chaotiques vers des
trajectoires bien spécifiques. Dans La derniére partie on a présenté la syntheése d’un observateur
bas¢ sur la technique mode glissant.

Mots-clés : les systémes chaotiques, commande mode glissant machine synchrone a aiment
permanent (MSAP), circuit Chua, Observateur mode glissant.

Abstract:

The work presented in this thesis concerns the observation and the control of chaotic system
via sliding mode. The main contribution of this work is to develop a control law based on the
sliding mode technique in order to ensuring the robustness of the behavior in presence of the
uncertainties. In the first part, we present a state of art on the behavior of chaotic systems and their
control methods. The second part concerns modeling for electrical systems including permanent
synchronous machine (PMSM) and Chua circuit. The third part focuses on the control chaotic
system based on the sliding mode technique, two robust control techniques have been developed
and applied for the two chaotic electrical systems: permanent magnet synchronous motor (PMSM)
and the Chua circuit in order to stabilize, and drive the states of these systems. In the last part we
have presented the synthesis of an observer based on the sliding mode
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