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COMMANDE CLASSIQUE ET A STRUCTURE 
VARIABLE D'UNE  MACHINE  ASYNCHRONE DOUBLE 
ÉTOILE ALIMENTÉE  PAR CONVERTISSEUR AC/ AC 
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  بسم االله الرحمن الرحيم
:الملخص  

 
و ثابتين مغذي من طرف ذ لا تزامني كحركرة على دراسة مه المذذ العمل المقدم في هيهدف   

و لهذا قمنا بتمثيل المحرك الا .  الموجه ي المغناطيس التدفق تقنية  مموج سلسلي ومراقب بواسطة
وللحصول علي التردد و , ت رياضية السلسلي على شكل معادلا المموج  ونتزامني ذوا لثابتي

تقنية التحكم : الطويلة المرغوب فيهما فقد قمنا باستعمال تقنيتين للتحكم في المموج السلسلي وهما
و أخيرا قمنا بمقارنة بين ثلاثة أنواع من المعدلات في .لثلاث مجلات و تقنية التحكم ألشعاعي 

 معدل تكاملي تناسبي ومعدل, ل تناسبي تكاملي معد:  وهم على التواليتعديل سرعة المحرك عملية
                                                                              .ذات البنية المتغيرة
                     

                                                                            :كلمات مفتاحيه
,تقنية التحكم ألشعاعي, تقنية التحكم لثلاث مجلات, مموج سلسلي, ثابتين  لاتزامني ذومحرك             

                             .معدل ذات البنية المتغيرة,  معدل تكاملي تناسبي , معدل تناسبي تكاملي 
                         

                             
 
Résumé :  
      Ce travail a pour but l’étude de la  régulation de la vitesse par des régulateurs 
classiques  et structure variables  d’une machine asynchrone à double étoile alimentée par 
convertisseur AC/AC et commandée par la technique du flux orienté. Pour cela, nous avons 
modélisé la machine asynchrone double étoile, et le convertisseur matriciel. Afin d’obtenir 
l’amplitude et la fréquence de la tension désirée, nous avons utilisé deux stratégies de 
commande du convertisseur matriciel, la stratégie de modulation à trois intervalles, la 
stratégie de modulation par l’injection de l’harmonique trois. Et enfin, pour une étude 
comparative, les régulateurs PI, IP et à structures variables sont proposés. 
 
Mots clés : 
                    Machine asynchrone double étoile, Convertisseurs matriciels, Stratégie de 
modulation à trois intervalles, Stratégie de modulation subharmonique, Régulateurs PI, 
Régulateurs IP, Régulateurs par mode glissant. 
 
Abstract   : 
         The purpose of this work is the study of the regulation speed by traditional 
regulators and to variable structures of an asynchronous machine with double star supplied 
with converter AC/AC using direct field oriented control.  For that, we modelled the 
asynchronous machine double star, and the matrix converter.  In order to obtain the amplitude 
and the frequency of the wished tension, we used two strategies of ordering of the matrix 
converter, the strategy of modulation with three intervals, and the strategy modulation by the 
injection of the harmonic three.  And finally, for a comparative study, regulators PI, IP and 
with variable structures are proposed.  
  
Key Words: 
                      Asynchronous machine double star, Matrix converters, Strategy of  PWM with 
three intervals , Strategy of sub harmonic  modulation, Regulators PI, Regulators IP, 
Regulators by sliding mode. 
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