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de commande linéaire . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 113

A Formes de la fonction de glissement et nombre de surfaces
de commutation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 121
A.1 Rappel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 121
A.2 Régime glissant sur une surface de commutation non linéaire . . 122
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relais à un système de second ordre et de degré relatif
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8.3.3 Algorithme de commande utilisé . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 290
8.3.4 Résultats expérimentaux . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 293
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