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RÉSUME : 
   Nous avons présenté dans ce mémoire une modélisation de la MSAP et de son alimentation 

qui est constituée d’un filtre passe bas et d’un onduleur de tension triphasé, ainsi que le 

principe de la commande directe du couple (DTC) suivi d’une conception classique à base de 

régulateur à hystérésis pour le contrôle du couple électromagnetique et le flux statorique. En 

outre, une méthodologie de contrôle par logique floue dont la conception est présentée par 

trois approches différentes poursuivi d’un réglage de vitesse et de position. Enfin, nous 

présentons un observateur par mode glissant associé à la DTC. 

Mots clés :  MSAP, DTC, logique floue, observateur par mode glissant. 

ABSTRACT : 

   We presented in this thesis a modeling of the PMSM and it’s power supply which consists 

of a low pass filter and three phase voltage source inverter as well as the principle of DTC 

followed by traditional desing containing regulators with hysteresis for the control of torque 

and flux. Furthermore, a methodology of control by fuzzy logic whose design is presented dy 

three different approches followed of a position and speed regulation. Finally we present a 

sliding mode observer associated with the DTC. 

Key words:  PMSM, DTC, fuzzy logic, sliding mode observer. 
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