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Exercice 01 :( 07 points)

La modélisation en régime dynamique de la machine asynchrone dans le repére de Parklié u champ tournant permet
d’établir :

Vas = Rglgs + 5[:_? — Wsiys ) Guas = Lsigs + H,,-::-
Pour le stator d = L.z + My
Vg: = Rgigs + %L‘-"{f'#di g L '

Var = 0 = Relar + L::_r. = WgiPar @ [fr"'dr = Lylgr + Melas
Pour le rotor

qur =0= thqr 2 %"' "-'-"g!‘#dr it
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Le couple est donné par: Ce = P == (@arkas Parias)

Dans les conditions de I'orientation du flux rotorique selon 'axe d  dgr = @, et dgr =0
1- Dans

.o du couple Cg et celle de la pulsation de glissement wg; ainsi que 1"équation d'évolution du flux
Donner 1'expression

rotorique Pr

. : *écrire sous la forme du systéme (3)
systeme d équations (1) peut s
11- Montrer que le 5Yys

My déy
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Vgs = Rslas +obs e
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ons (3), le terme f_ﬂT est négligé et les termes w0 Lglys, @eoloige , W T ¢, sont des

»Equati
{11~ Dans le syseme d'¢d peut compenser, montrer alors que a fonction de transfert des courants du stator pour les

‘on
rmes de couplage ¥ 7 jip,
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Je schéma de régulation du courant (4 par exemple ou iy, est donné dans la figure ci-dessous. En
Apres le dér.nup'llﬁ";h compensation de pbles, déterminer les paramétres K, et K du régulateur PI,
utilisant 18 th

Ty = iﬁ et p opérateur de Laplace.
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Exercice 02 (07 points)

résistance d’induit est R

a = 211 La constante de
A- La machine est ut

ilisée en monte-charge
r=20cm et un réducteur mécanique de

imenté par une tension U = 225V,
= L5 unité 51, On donne g = 10m/s?.

une masse M = 200kg 4 travers une poulie de rayon
rapport a =g-—-: = E—: =20. On admet que tous les frottements sont
négligeables, (Voir figure 1)

couple et de la fe.m est K
pour soulever

1-Calculer le couple électro

magnetique C, développé par le moteur,
2-Calculer la vitesse de ro

tﬂﬁﬂﬂ ﬂl
3-Calculer la vitesse linéaire V de montée de la masse M.

nt
B- La machine fait descendre Ia masse M A travers le méme systéme. On admet que tous les frottements so
négligeables (figure2).

I-Calculer le couple électromagnéti
2-Calculer la vitesse de rotation 1,

3-Calculer la vitesse linéaire V de descente de la masse M

que développé par la génératrice.

~ HI
4-Représenter les points de fonctionnement de la machine dans le plan (C,, ) pour les cas A et

Exercice 03 : (06 points)

. i 5 " ﬂ

: ession simple, donner les deux approches de variation de ia.wtesse d un moteur
3~ Earughisi ?nc :tl:;italinn séparée. Tracer la tension d'induit et le flux en fonction de la vitesse (pour

com-imt W“F;:ﬂ=1lm5 et supérieures de la vitesse nominalc]‘. eien

Sl 4 courant continu & excitation séparée alimenté par un hache.mj en .PU“ (q :
Z-=30i v R senter le schéma. Tracer les allures de la tension et du courant d’induit en fonction

quadrants). Rﬂifpmﬂi“ quadrant du plan couple-vitesse ; en indiquant les interrupteurs commandés

du temps a";&:‘:t les interrupteurs en conduction (conduction continue).

i |'amorg

ique de la régulation de la vitesse d’un moteur & courant continu &
ter le schéma synoptique
3. Représen

excitation séparée.

moteur asynchrone et 4 faible glissement et résistance statorique négligeable ; le couple
i ;ﬂ fwu;agnétiqu: est donné par |"expression suivante.
L=

arﬂl L Hvuc g [ —Hrr.-_...
Ce = [y N7 s Gmax i BT

ﬁ*i”mﬂo" statorique, Ny : I'inductance de fuite totale ramenée au primaire

\Q, : vitesse de synchronisme en rd/s, |
Démontrer qu'en commande scalaire a LT_, = constante ; la pulsation de glissement (pulsation
rotoriqure) est I'image du couple,




