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Abstract-Depuis plusieurs années, la commande par mode de glissement reste l’un des domaines de la commande les plus étudiés dans les travaux de recherche. En effet, la robustesse et la simplicité qui la caractérisent, sont les motifs essentiels qui nous amènent souvent à chercher de plus sur cette technique. Généralement, dans la synthèse de la loi de commande par mode de glissement, la surface de glissement est définie comme un système linéaire autonome et stable. Néanmoins, la dynamique imposée par un tel système est plus lente que celle imposée par un système non linéaire, d’où l’importance d’utiliser ce dernier type de systèmes pour synthétiser la surface de glissement dans certaines applications. Dans le présent travail, nous développons une surface de glissement non linéaire, telle que la non linéarité est engendrée via une fonction bornée de type sigmoïde. La faisabilité ainsi que les performances de cette surface ont été validé aussi bien en simulation qu’en expérimentation dans la commande du système hydraulique CE105 à réservoirs couplés.
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