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Abstract

This work discusses the application of sliding mode control on an induction motor fed by
voltage inverter. First, it is given the complete model and two reduced models by using the
field oriented control. Then, we have considered two approaches for the choice of the sliding
surface. The first is characterised by a non linear surface. It is developed for the reduced
models and the complete model by using the rotor flux observers. The second approaches is
characterised by a linear surface. It is developed for the linear model. We have also
introduced linear current observers.

Keywords: induction motor, field oriented control, sliding mode control, sliding surface,
observer.

Résumé

Ce travail a pour objet d’appliquer la commande par mode de glissement sur une machine
asynchrone alimentée en tension. Nous adoptons un modéle complet et deux modeles réduits
utilisant la commande vectorielle. Nous tenons compte de deux approches concernant le choix
de la surface de glissement. Nous considérons dans un premier lieu, une surface non linéaire
et nous synthétisons la commande a partir de deux modéles réduits et du modele complet.
Ensuite, nous effectuons une commande dotée d’un observateur de flux rotorique. Quant a la
deuxiéme approche, elle considére une surface linéaire, dont la synthése est basée sur le
modéle linéaire réduit. Enfin, & cette commande nous associons deux types d’observateurs,
dont un est a mode de glissement.

Mots Clés: machine asynchrone, commande vectorielle, commande par mode de glissement,
surface de glissement, observateur.
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