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RESUME

Cette thése constitue une contribution a la commande non-linéaire des convertisseurs de puissance
DC-DC a commutation. L’objectif étant de trouver une loi de commande qui stabilise le systéme,
assure une bonne poursuite (par la grandeur commandée : tension, courant ou vitesse dans le cas de
I’association convertisseur plus machine) d’une référence variable, garantit une bonne régulation en
présence d’une variation de charge et assure une robustesse vis-a-vis de certains paramétres
incertains, constants ou variants dans le temps. Les commandes non-linéaires utilisés sont :
’approche backstepping et la technique de mode de glissement. Pour I’analyse de la stabilité en
boucle fermée des systémes étudiés, certains outils, comme 1’approche de Lyapunov et I’approche
entrée-sortie sont fortement sollicités dans cette thése. Il a été montré, formellement, par une analyse
théorique et une étude par simulation, que les régulateurs, élaborés dans le cadre de cette thése,

rénondent parfaitement aux objectifs de commande pour les lesquels ils ont été congus.
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