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Abstract

This work contributes towards the application of the non-linear adaptive control on
the induction motor. First, we give complete and reduced model of the motor. When we
apply the non-linear control to the complete model, we have partial linearisation. In the case
of reduced model, we can have either exact or partial linearisation, according to the choice
ofl outputs and reference frame. We introduce algorithins for adaptation of electrical
parameters and observation of state variables of the motor.

Keys -Words : Induction motor, Non-Linear Control, Adaptive Control, Observers.

Résumé

Notre travail contribue a P’étude de la commande nonlinéaire adaptative de la
machine asynchrone. Nous avons ¢tabli deux modeles pour la machine ; un modeéle complet
et/ un modele réduit obtenu en négligeant la dynamique du stator. Le modele complet sert a
une commande en tension, et le modéle réduit sert a une commande en courant. Nous avons
appliqué la commande non linéaire sur les deux modéles. Pour le modele complet, nous
avons abouti a une linéarisartion partielle, et pour le modele réduit nous avons pu avoir une
linéarisation partielle ou exacte suivant le choix des sorties et du référentiel de travail. Nous
avons introduit ’adaptation des parametres électriques de la machine et I’observation de
variables d’état dans I’algorithme de la commande.

Mpts Clés : Moteur Asynchrone, Commande Non linéaire, Commande Adapiative,
Observateurs.
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