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Réponse des différents paramétres (complet) a un passage sur une entrée aléatoire(e =15,

AMs=+300kg, v=10km/h).
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Liste des tableaux

2.1

2.2

3.1

4.1

4.2

4.3

4.4

4.5

4.6

4.7

4.8

4.9

: Fonctions d’activation

: Tableau des notations pour les RNA.

: Table des regles d’inférence.

: Tableau comparatif (systeme '4) des critéres de performance pour une
entrée échelon (AMs= 0).

: Tableau comparatif (systeme '4) des critéres de performance pour une
entrée dos d'ane (AMs= 0 et v=Skm/h).

: Tableau comparatif (systeme '4) des critéres de performance pour une
entrée dos d'dne  (AMs=100 kg et v=10 km/h).

: Tableau comparatif (systéme 1/2) des critéres de performance pour une
entrée échelon (AMs =0 et v=10 km/h).

: Tableau comparatif (systeéme 1/2) des critéres de performance pour une
entrée dos d'ane (AMs=0 et v=5 km/h).

: Tableau comparatif (systeme 1/2) des critéres de performance pour une
entrée dos d'ane (AMs=200 kg et v=10 km/h).

: Tableau comparatif (systéme complet) des critéres de performance pour
une entrée échelon (AMs=0 et v=10 km/h).

: Tableau comparatif (systéme complet) des critéres de performance pour
une entrée dos d'ane (AMs=0 et v=5 km/h).

: Tableau comparatif (systéme complet) des critéres de performance pour

une entrée dos d'ane(AMs=300 kg et v=10 km/h).
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Notations et définitions :

Ms
Mus

uf

ur

N N N N

urr

url

ufr

Z ufl

: Masse de la caisse.
: Masse de la roue.
: Position vertical de la caisse au centre de gravité.

: Position vertical de la roue avant pour le modele %2 véhicule.
: Position vertical de la roue arriére pour le modele %2 véhicule.

: Position vertical du profil de la route de la roue arriére droite pour le modéle
complet de véhicule.

: Position vertical du profil de la route de la roue arriére gauche pour le modéele
complet de véhicule.

: Position vertical du profil de la route de la roue avant droite pour le modéle
complet de véhicule.

: Position vertical du profil de la route de la roue avant gauche pour le modé¢le
complet de véhicule.

: Composante vertical du profil de la route de la roue arrieére droite pour le
modele complet de véhicule.

: Composante vertical du profil de la route de la roue arriére gauche pour le
modele complet de véhicule.

: Composante vertical du profil de la route de la roue avant droite pour le modéele
complet de véhicule.

: Composante vertical du profil de la route de la roue avant gauche pour le
modele complet de véhicule.

: Position vertical de la caisse au centre de gravité

: Position vertical de la roue.

: Composante vertical du profil de la route pour le modéle 4 de véhicule.
: Composante vertical du profil de la route pour le modele Y de véhicule.
: Raideur de la suspension pour le modéle 4 de véhicule.

: Raideur de la suspension avant pour le modele 1/2 de véhicule.

: Raideur de la suspension arriére pour le modele 1/2 de véhicule.

: Raideur de la suspension avant pour les modeles 1/2 et complet de véhicule.

: Raideur de la suspension arriére pour les modéles 1/2 et complet de véhicule.
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: Raideur du pneumatique pour le modele % de véhicule.

: Raideur du pneumatique pour les deux modeles Y4 et complet de véhicule.

: Coefficient d’amortissement pour le modele %4 de véhicule.

: Coefficient d’amortissement arriere pour le modele 1/2 de véhicule.

: Coefficient d’amortissement avant pour le modele 1/2 de véhicule.
: Coefficient d’amortissement pour les deux roues avant pour le modele complet.
: Coefficient d’amortissement pour les deux roues arriere pour le modele complet

: Force généré par I’amortisseur pour le modele 74 de véhicule.

: Force généré par I’amortisseur avant pour le modele 1/2 de véhicule.

: Force généré par I’amortisseur arriere pour le modele e véhicule.
F I’amort 1 dele 1/2 de véhicul

: Force généré par I’amortisseur arrieére droite pour le modele complet de
véhicule.

: Force généré par I’amortisseur avant droite pour le modele complet de véhicule.

: Force généré par I’amortisseur arriere gauche pour le modele complet de
véhicule.

: Force généré par I’amortisseur avant gauche pour le modele complet de
véhicule.

: Le moment d’inertie.

: Angle de tangage.

: Angle de roulis.

: Rayon de giration

: La chute de pression qui pousse le piston.
: La surface du piston.

: La surface du piston pour toute les roues dans les modeles 'z et complet.

: Le flux hydraulique du liquide utilisé dans le piston.

: est le volume total de 'actionneur,
: un coefficient qui caractérise le module en bloc efficace
: le coefficient de décharge.

: est le gradient de surface de la valve

: La pression d'approvisionnement allant dans la soupape pour le modéle V4 de
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Psf

sr

utj
Wi,ji
Uo,i
di(Xp)

véhicule.

: La pression d'approvisionnement allant dans la soupape avant pour les mod¢le
Y et complet de véhicule.

: La pression d'approvisionnement allant dans la soupape arri¢re pour les modéle
72 et complet de véhicule.

: La pression de renvoi allant hors de la soupape.

: la densité du liquide.

: Est le déplacement du piston de la valve
:Coefficient de fuite de piston.

: Constante de temps
: Courant de commande.

: Coefficient multiplicatif par le courant de commande.

: La commande pour le modele % de véhicule.

: La commande arriére pour le modele 1/2 de véhicule.

: La commande arriere droite pour le modéle complet de véhicule.

: La commande arriére gauche pour le modele complet de véhicule.
: La commande avant droite pour le modele complet de véhicule.

: La commande avant gauche pour le modele complet de véhicule.

: La commande avant pour le modele 1/2 de véhicule.

: fonction d'appartenance

: est la fonction d'appartenance résultante de sortie.

:La sortie de j°™ neurone de la couche |

: Poids entre le i*™ neurone de la couche I-1 et le ™ neurone de la couche I.
seme 71z ' P

: 17 élément du vecteur d'entré

: La sortie désirée du j*™ neurone de couche de sortie pour la donnée Xp

: Nombre de neurone dans la couche |

: coefficient de configuration de systéme.





