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Les equations de tension simples appliquées aux trois phases statoriques sont
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tensions triphasées statoriques est symétrique, donc
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ations de tensions dans cette derniére, on aura le systéme



Avec : V4o = £S5,

Vco = E.S;
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Si k; fermé sinon B, =9
Si k; fermé sinon S, =0

Si K3 fermé si non Ss = ()

Tel que: ¢S, =1

Finalement, on aura le systéme suivant
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Ce dernier systéme d'équation représente le modéle mathématique de |'onduleur
triphasé a MLI représenté par un schéma bloc suivant:
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es commandes & MLI les plus utilisées, on trouve la technigue
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lle est obtenue par la comparaison entre deux signaux, un
les signaux de références Vi (01pt)

ogique S, comme le montre la figure ci-dessous. Ces
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gnal de commande sont définies par .
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Modele simulink de la commande MLI-ST

. Ja référence est sinusoidale, dans ce cas deux parameétres
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a con nae Lmdi de modulation m= £,/ £, est le rapport des

et de la référence. Le coefficient de réglage en tension
e ;.- rapport de I'amplitude de tension de référence
sse.  (01pt)

pe ﬁnentatlon du flux consiste a placer le repere (d-
e avec |'axe du vecteur flux rotorique .

lorientation du flux rotorique
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(a): phase statorique w, A

(A) : phase rotorigue
(dq) : repere tournant
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Hlustrati ori : a
ation de [’orientation dy flux rotorigue.
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Schéma bloc du principe de [’orientation du flux rotorique (OFR).

Réponse4:

Les variables d’état sont; X = [%S

Pgs
X=A.X+B1.U+B2%q'

- ;ua__tlon de flux statorique (@45, @q4s), ON tire les expressions de (igr, igy)
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], '’équation d’'état sous la forme :
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on

1ace I'équation (6) dans I'equation de Var V. Var) :
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