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Thème :
COMMANDE NON LINEAIRE SANS CAPTEUR  D’UNE MOTEUR ASYNCHRONE

 Résumé :                                                       

                  Notre mémoire représente une étude de la commande non linéaire sans capteur de moteur asynchrone.
                  Une modélisation de l’association de la machine asynchrone avec l’onduleur de tension est une phase indispensable pour réaliser la commande. Il en résulte d’une modèle, destinée à la synthèse de la commande.
                  La synthèse de la commande par retour d’état, conduit à une linéarisation partielle pour la commande du flux et de la vitesse.
                  Pour améliorer les performances du régulateur proposé on introduit des algorithmes d’adaptation par l’estimation de la vitesse rotorique.
                  Les résultats de simulations présentées prouvent la faisabilité des différents algorithmes de réglage évoqué.

Mots Clés : Moteur asynchrone, Onduleur de tension, Commande Non linéaire,  l’estimation, Commande adaptative(MRAC), Commande sans capteur, MATLAB/SIMULINK.


     

MEMOIRE DE FIN D'ETU

DES EN VUE DE L'OBTE

NTION DU DIPLOME  MA

STER

 

EN  ELECTROTECHNIQUE

 

OPTION : COMMANDE DES SYSTEME ELECTRIQUE

 

 

Encadre par 

: 

M

r

.

 

ZEBIRI FOUAD

 

 

Présenté par

 

: FARID MAZIT 

& 

BELOUAHCHI NABIL

 

 

Thème

 

:

 

COMMANDE

 

NON LINEAIRE 

SANS CAPTEUR 

 

D’UNE MOTEUR

 

ASYNCHRONE

 

 

 

R

ésumé

 

:                   

                    

                

 

 

               

   

Notre mémoire représente une étude de la commande non linéaire 

sans capteur

 

de 

moteur

 

asynchrone.

 

                  

Une modélisation de l’association de la machine asynchrone avec l’onduleur de tension 

est une phase indispensable pour réaliser la commande. Il en résulte d’une modèle, destinée à la 

synthèse de la commande.

 

                  

La synthèse 

de la commande par retour d’état, conduit à une linéarisation partielle pour la 

co

mmande du flux et de la vitesse.

 

                  

Pour améliorer les performances du régulateur proposé on introduit des algorithmes 

d’adaptation par l’estimation de la vite

sse rotorique.

 

                  

Les résultats de 

simulations présentées prouvent la faisabilité

 

des différents algorithmes 

de réglage 

évoqué

.

 

 

M

ots

 

C

lés

 

:

 

M

oteur

 

asynchrone, Onduleur de 

tension,

 

Commande

 

N

on

 

linéaire,

 

 

l’

estimation

,

 

Commande

 

adaptative

(MRAC),

 

Commande

 

sans

 

capteur

,

 

MATLAB/SIM

ULINK.

 

 

