
 

Résumé  

Les drones sont utilisés dans diverses applications civiles et militaires et parmi les 

caractéristiques majeures de ces systèmes sont instables en boucle ouverte. L'objectif de ce 

travail est de développer une approche pour la commande du Quadrotor pendant le vol. Nous 

avons élaboré le modèle complet du quadrirotor, En effet, la méthode de commande non linéaire 

en mode glissant (SMC) est appliqué à  ce modèle,  le modèle obtenu  est appliqué sur le 

dispositif. Mais  elle présente des désavantages  de  la  réticence  (des vibrations de haute 

fréquence sur les actionneurs) Afin d’évaluer la méthodologie de commande,  nous avons réalisé 

des simulations du drone quadrirotor. 
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صالملخ  

غيش هستقشة أًِا بيي السواث الشئيسيت لِزٍ الٌظن هي ّ ،تستخذم في هختلف التطبيقاث الوذًيت ّالعسكشيت ث بذّى طياسطائشا

.  هشاقبت سّبْث طائش رّ أسبع هحشكاث أثٌاء الطيشاىتقٌيت للتحكن ّ ُْ تطْيش   ّالِذف هي ُزا العول، في حلقت هفتْحت، 

 ،ٌوْرج ُزا ال ِا علىّتطبيق SMC الاًضلاقيٌوط الالغيش خطي ب اقتشحٌا تقٌيت للتحكنّ  ًوْرج كاهل لَ ّضعٌا حيث

هٌِجيت لتقيين  ،)اُتضاصاث عاليت التشدد على الوحشكاث( لِا هساّئ، ّلكي الوتحصل عليَ طبقٌاٍ على الجِاص ٌوْرجالّ

 . لطائشةلهحاكاة عول قوٌا ب الوشاقبت

 كلمات مفتاحية

  ّضع اًضلاق . ،تحكن لا خطي ،الٌوزجت ،سّبْث طائش رّ أسبع هحشكاث

Summary 

Drones are used in various civilian and military applications and among the major features of 

these systems are unstable in open loop. The objective of this work is to develop an approach for 

the control of the Quadrotor during the flight. We have developed the complete model of the 

quadrirotor. Indeed, the method of nonlinear control in sliding mode (SMC) is applied to this 

model; the model obtained is applied to the device. However, it has disadvantages of the 

reluctance (high-frequency vibrations on the actuators). In order to evaluate the control 

methodology, we performed simulations of the quadrotor drone 
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