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                                                                                                                                         Résumé 

  

Synthèse d’un régulateur adaptatif avec modèle de référence 

application sur une colonne 

RESUME : 

Ce mémoire présente une synthèse d’un régulateur adaptatif à modèle de référence 

avec son application sur une colonne. La première partie présente les différentes méthodes de 

synthèse de la commande adaptative, on distingue deux grandes parties : la commande 

adaptative indirecte et directe. Pour les méthodes de synthèses, on trouve la méthode de 

régulation du gain, commande adaptative avec modèle de référence, commande auto-ajustable 

(Self Tuning Regulator (STR)) et la méthode de placement de pôles.  Dans la partie suivante, 

une synthèse d’un régulateur adaptative avec modèle de référence est faite par différentes 

méthodes.  

 

Une extension aux systèmes multivariables fait l’objet de la troisième partie, pour 

les systèmes multivariables une décentralisation du problème initiale s’impose est devient 

extrêmement importante puisque la commande centralisée demande beaucoup d’informations 

et de calcul. Cette partie nous  permet de présenter une extension des algorithmes de synthèse 

des systèmes adaptatifs avec modèle de référence monovariables aux systèmes multivariables 

(système de grande dimension), par décomposition en sous-systèmes et décentralisation de la 

loi de commande, en utilisant la théorie de l’hyperstabilité. Nous avons établi une loi 

d’ajustement des éléments H (matrice d’interconnexion), tout en fixant dans le modèle de 

référence les valeurs désirées de Hij satisfaisant la “condition d’interconnexion “. 

 

La quatrième partie englobe des généralités sur les colonnes, la modélisation de la 

colonne de distillation ainsi l’application de la commande adaptative avec modèle de 

référence fait l’objet de la dernière partie de ce mémoire où les résultats de la simulation sont 

donnés.    

 

MOTS CLES : Commande adaptative, Modèle de référence, Colonne de distillation 
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                                                                                                                                         Abstract 

 

Abstract:  

This thesis describes a study of model reference adaptive controller with 

application on distillation column. The first part presents several methods used for studying 

adaptive control; this later is divided into two parties: the direct and the indirect one. 

Concerning the studying methods, we have gain determination method, model reference 

adaptive control, Self tuning regulator (STR) and pole placement method. In the second part, 

the study of model reference adaptive control is done by several methods. 

 

The object of the third part is an extension of the multivariable systems, for the 

multivariable systems a decentralization of the initial problem must be done and it became 

extremely important since the centralized command needs many information and calculations. 

This party of the memory allows us to present an extension of the algorithms syntheses of the 

monovariable model reference adaptive systems for the multivariable, with decomposition 

into subsystems and decentralization of the command law, by using the hyperstability theory. 

Establishing a law for the adjustment of elements H (interconnection matrix), while setting in 

the reference model of the designed values of Hij that satisfying the requirement of 

interconnection.     

 

The 4th party, envolves general ideas about column and modeling of distillation 

column. And our last party applies model reference adaptive control where simulation results 

are given.  

 

 

Keywords: Adaptive Control, Reference Model, Distillation Column.  
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يث يقدم ح. مود ه على عي و تطبيقيعمرج بنموذج تشمل منظم التكيف  المذآرةه هذ       :ملخص   

 قيادة التكيّف: آبيرين من قيادة التكيّف  ونفرق بين جزئين قيادة التكيّف  يفول مختلف طرق تألالجزء الأ

 النموذجات ، القيادة التكيّف ذ آتسابلايف نجد طريقة تنظيم ابالنسبة لطرق التأل .المباشرةالغير مباشرة و 

 ثم   "لو بول" الاتجاهع و طريقة وض )"STR " اتي المنظم التضبيط الذ(  الذاتيبيط ، التض المرجعي

.بمختلف الطرق  مصنوع المرجعي بالنموذجمنظم التكييف  تأليفوفي الجزء التالي نرى   

 

فبالنسبة للنظم ذات متغيرات . موضوع الجزء الثالثدة هو دّمتغيرات متع ذاتتمديد النظم                   

القيادة المرآزية تتطلب  أنبما للمشكلة و يصبح بذلك بغاية الأهمية،  الأوليةمرآزية يتوجب اللا دة،دّمتع

 للنموذجظم الملائمة نّديم تمديد خوارزميات التأليف للا الجزء يسمح لنا بتقهذ .حساباتمعلومات آثيرة و 

 ي وبتحليل فرع.  )نظام ذات أبعاد آبيرة (  عديدةمتغيرات ات ذات متغير واحد ، لنظم ذ المرجعي

"  H"  ناصرأنشانا قانون تسوية الع. قانون القيادة ، باستعمال نظرية الاستقرار المفرط ةلامرآزي

."  الة الترابط ح"ي تغطّ"    H"وبة  غي القيم المرالمرجع النموذجتثبيت في  مع) مصفوفة الترابط(  

 

   قيادةيعدّ تطبيق  هكذا . الاستخلاصمود فيضم عموميات حول الأعمدة و نموذج ع الرابعو أما الجزء    

  .طي نتائج المحاآاةرة أين ستعآّالجزء الأخير في هذه المذ موضوع المرجعي بالنموذج التكيّف 

  

  

 آلمات المفتاح 

            La commande adaptative       : التكيّفقيادة 

    :      Modèle de référence النموذج المرجعي
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