cipe Uil aY) daal) CSLEN Al 5 Gbl e Al A8 e aSaill Jon Wl o34 3 adial) Janll oy

(ADALINE) 4l duladl) danaal) LANAL ) 52 (b (o (aiaia saa (] ya

Glaid S ¢ jall Ll Ahaall je o dpdaall LabiDU Gl yall 5 Aaa Sl Jhiddlicile see zllaie V) 6 Jall b
O pal) Gl dadas 458 saaa S A1 (AN ¢ Sl 8 s oSl Culosd e Al il e S aall Anday
ASY ADALINE 4 Gulad agsy ol 8301 08 a1 e Jall 3 Ll il sdiall 5 a3l

Résumé

Le travail présenté dans cette thése concerne I’observation et la commande des
systémes ¢€lectriques par les réseaux de neurones artificiels, notamment le moteur a induction.
Les contributions principales dece travail portentsur la synthése d'un régulateur de vitesse
pour la commande vectorielle assurant la robustesse du comportement de la machine vis-a-vis
des incertitudes des parameétres, et de proposer des nouveaux observateurs adaptatifs de
vitesse basés sur [D’algorithme d’ADALINE (ADAptive LInear NEuron).Dans la
premierepartie, on présente un état d’art sur I’observabilité et les observateurs pour les
systémes linéaires et non linéaires. La seconde partie concerne la modélisation et les
commandes du moteur a inductionbasées sur le contrdle vectoriel conventionnel et modern.
Dans la troisieme partie, nousnous introduisons un nouveau mécanisme d’adaptation robuste
appliquée a des observateurs adaptatifs déterministes et stochastiques. Dans La dernicre
partie, on a présentéune validation expérimentale basés sur la technique intelligente de type
ADALINE.

Abstract

The work presented in this thesis concerns the observation and control of electrical
systems by artificial neural networks, especially the induction motor. The main contributions
of this work concern the synthesis of a speed controller for the vector control ensuring the
robustness of the machine behavior toward the uncertainties of the parameters, and to propose
new adaptive observers of speed based on the algorithm of ADALINE (ADAptive LInear
NEuron).Atthe first part, we present a state of art on observability and observers for linear and
non-linear systems. The second part concerns induction motor modeling and controls based
on conventional and modern vector control. In the third part, we introduce a new robust
adaptation mechanism applied to deterministic and stochastic adaptive observers. In the last
part, we present an experimental validation based on the ADALINE intelligent technique.



