[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: OLE_LINK2]Université de –DJELFA
Département : Génie Electrique							Option : ELT
3éme Année Licence									Module : CME

TP N°2
[bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK6][bookmark: OLE_LINK7][bookmark: OLE_LINK8]- Commande d’une Machine Asynchrone par Onduleur MLI de Tension
1) Objectifs 
Dans ce TP on se propose d’analyse afin de vérifier les caractéristiques de fonctionnement et les performances dynamiques d’une machine asynchrone ou machine à induction et l’entraînement par onduleur MLI de tension, dont les caractéristiques et paramètres sont les suivants : 
[bookmark: OLE_LINK9][bookmark: OLE_LINK10] Caractéristiques et paramètres : 
N.B : les essais étaient effectués à (30°C)
[bookmark: OLE_LINK11][bookmark: OLE_LINK12]Puissance utile nominale							Pun = 4000 W
Tension simple (a, b, c)							Vs = 220 V
Rendement									η = 84 %
Facteur de puissance								cosφ = 0.88
Résistance statorique								Rs = 1.27 Ω
Inductance de fuite statorique						lfs = 0.0084 H
Résistance rotorique (ramenée au stator)					R’r = 1.0974 Ω
Inductance de fuite rotorique (ramenée au stator)				l’fr = 0.0058 H
Mutuelle inductance								M = 0.2092 H
Inertie du rotor et de la charge couplée au moteur				J = 0.008 kG.m2
Facteur de friction et frottement visqueux					F = 10-5 N.m.s
Nombre de paires de pôles							P = 1
Fréquence d’alimentation							f = 50 Hz

2) Questions : 
[bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK4]2-1) Réaliser le schéma du banc d’essai  ci contre à l’aide des blocs SIMULINK et SPS sous MATLAB 
[image: ]

2-2) Calcules et vérifier en régime permanent a vide le couple électromagnétique, la vitesse, le courant statorique et le courant rotorique, en déduire le glissement a vide et la fréquence des courants rotoriques. Confirmer vos résultas par le tracé des caractéristiques dynamiques de cet essai, (couple, vitesse courants statorique et rotorique en fonction du temps).
2-3) Calcules et vérifier en régime permanent pour la puissance utile le couple électromagnétique, la vitesse, le courant statorique et le courant rotorique. En déduire le glissement en charge et la fréquence des courants rotoriques. Confirmer vos résultas par le tracé des caractéristiques dynamiques de cet essai, (couple, vitesse courants statorique et rotorique en fonction du temps).
2-4) Déterminer le couple de charge maximal admissible au démarrage ou couple de décrochage au démarrage, Confirmer vos résultats par le tracé des caractéristiques dynamiques de cet essai, (couple et vitesse en fonction du temps).
2-5) Déterminer le couple de charge maximal admissible en régime permanent ou couple de décrochage en régime permanent, Confirmer vos résultats par le tracé des caractéristiques dynamiques de cet essai, (couple et vitesse en fonction du temps).
2-6) En supposant que la machine fonctionne en régime nominal et que l’on constate une élévation de température important (ΔT=+50°C) entraînant une dérive des résistances que deviennent les caractéristiques dynamiques. Quelles conclusions peut-on tirer?         Confirmer vos résultats par le tracé des caractéristiques dynamiques de cet essai, (couple et vitesse en fonction du temps).


3)      MODÈLES DE L'ONDULEUR ET DE SA COMMANDE

En général, les onduleurs associés aux machines sont de véritables sources de tension dont l’amplitude et la forme peuvent être considérées comme indépendantes de la charge. 
Les temps de commutation sont en effet négligeables devant les constantes de temps électriques de la machine.

Les onduleurs de tension sont classés en deux catégories :

· onduleur à forme d’onde rectangulaire,
· onduleur à modulation de la largeur d’impulsion (MLI).











3.1)  Modèle de l'onduleur




3.2)  Modèle de la commande

	

	

Paramètres

f : Fréquence de la porteuse triangulaire.
Umaxp : Amplitude de la porteuse



Avec la forme de source de la tension sinusoïdale est : 

[image: ]
3-3) Réaliser le schéma du banc d’essai  ci contre à l’aide des blocs SIMULINK et SPS sous MATLAB
[image: ]
4- Formules Importantes :

1- Couple de démarrage : 




2- Couple maximal :

 
3- Couple nominal : 

, Ou : (formule de KLOSS)



4- Glissement correspondant le couple maximum : 
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Onduleur de tension triphasé
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