TP4 Commande des Machines Electriques

TP4 :

Commande Vectorielle de la Machine Asynchrone
(par orientation du flux rotorique (Cde Indirecte en tension))

But du TP :
e Application de la commande vectorielle indirecte en tension a la MAS
e Découplage des flux rotoriques @dr et Oqr.

e Régulation de la vitesse et respecter les équations de la commande (®r=®dr et dqr=0).

1. Soit les données suivantes : Fig 1.
Rs=1.2Q; Ls=0.158H; Lr=0.156H; Rr=1.8Q; M=0.15H; P=2; J=0.05kgm?;
Temps initial =0; temps final=3s; le pas fixe ( step size =1e-5; en utilisant "ode4 Runge-Kutta");
appliquer Tm=20mN a t=0.5s.

x
[E) <

ree mchr s machine irrel or

doubl odele selectable dq referes ame (rotor, s v,

or sy tator and rotor windings are connec wye to an internal

) l i neutral poin
Distrete, il o i orauranen enes
Sk, ] ] ) i .
‘| <Rotor zpeed wni> ) ]
poveg f i vilesse Stator resistance and inductance[ Rs{ohm) Lis(H) ]:
o '—DTm [r1.20.008 ]
i SarcrnE P Rotor resistance and inductance [ Rr'(ohm) LIF(H) ]

¢ DCSore ‘ T mes [zz0.009 I
S0V ) Mutual inductance Lm (H): [
4'[@] [o1s 1
o <Bitor curent 5_b (A - .
m - Inertia, friction factor, pole pairs [ J(kg.m*~2) F(N.m.s) pQ]: 1

) > ? [m.050.021 |

o Fre. i
L t toa e
‘{ ‘{ Sl Unik <Batorcunnt s s (A [[1oooooon |
i [ simulate saturation Plot
1 1 [i(arms) ; v(VLL rms)]: 778357 ; 230, 322, 414, 450, 506, 552, 598, 6544, 630]
v
) Conce el Aoly
Fig. 1 chaine de puissance Parametres de la machine
s
firret

Kpd1 E Kpd

KpustKiv g Taurst
=z Taurs
Pl K
EED " A

P

Kpufkinst1
Fitere

=)

[tetas]

¢

Fig. 4.Estimateur s,0s, {r, isq, isq

Masterl Machines Electriques (2022/2023)



TP4 Commande des Machines Electriques

B sigt LUl

ed

B sig®Lsm Uy ug 1 ML Ul ugs)

=

Fig. 5. Termes de couplages
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Détermination (®dr et ®qr)

Travail demandé :

Pour une commande vectorielle par orientation du flux rotorique, alimentation en tension :

a. Donner le modéle de la MAS (variables d’états (is, ¢r) « référentiel lie au champ ».

b. Donner le principe de la commande vectorielle par orientation du flux rotorique direct et indirecte.

c. Donner le schéma de commande générale (régulateurs de vitesse, courants, compensation, estimateur du
flux, ....etc.).

d. Calculer les gains de régulateurs des courants, (50 fois plus rapide pour le Isd et pour 25 fois plus rapide
pour le Isq).(Taur,kpd,kpQq)

e. Calculer le régulateur de la vitesse pour £=1 et une pulsation naturelle on =25.(kpv,Kiv)

f. Pour une marche a vide (Cr=0),puis en charge a t=0.5s passe a 20 Nm et la vitesse Qref=100rad/s, tracer
les courbes suivants (la vitesse(Qref ,Q), ddr et ®qr, Ids,Igs,Ce)

g. On varie la vitesse de référence en échelon Qref=100rad de 0 als puis de Qref=140rad de 1 al.5s, tracer les
mémes courbes que la question précedente.

h. Pour une vitesse de référence qui change de Qref=100rad de 0 als puis de Qref=-100rad de 1 al1.5s, a
Cr=20 Nm.

i. Interpretation des résultats.
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