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Résumé :
: Dans ce travail de thèse, nous avons élaboré un nouveau schéma de commande bilatérale basé sur FPGA pour un système de téléopération à un degré de liberté. Un contrôleur neuro-flou adaptatif est développé pour les systèmes maître et esclave afinde contrôler la position et le couple en fonction de chaque stratégie de commande adoptée(position-position ou quatre canaux). L'apprentissage du réseau neuro-flou est effectué enligne, en ajustant les paramètres de la conséquence des règles floues à l'aide d'un algorithmed'apprentissage basé sur les méthodes de la descente du gradient et du filtre deKalman étendu, et cela en tirant profit du parallélisme de calcul du FPGA et sa fréquenced'échantillonnage élevée. Les contrôleurs proposés sont développés sur l'environnement Simulinkde MATLAB et implémentés en utilisant les outils " Fixed-Point Tool " et " HDLCoder ". Une telle méthodologie de conception nous a permis d'obtenir un algorithme précis avec un code VHDL optimal en terme de ressources matérielles consommées, tout en réduisant le temps de conception de l'algorithme. Les résultats expérimentaux obtenus ont démontré l'efficacité des contrôleurs proposés comparant aux contrôleurs classiquesPID.




