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Conversion électromécanique
Prof. Perriard & Dr Koechli

bobinage statorique .z . . somme
f
tourner cee - @ rotorique bobinage ®,;uc égal ™y
(]
'(_'D =) g
oo o 1 O
e calcul étant encoche S module vateun S
- - e <
spire o vaut 1'équation - g I
8 se rend simplement a %O vraiment ensuite E
juste v 4 n 1= grande E
appelle complexe ransistor . fonctlonnement
= PP quoi Oméga "intérieur % p051t10n
© = exemple
) avez = p
) E mode g duit > [ solution
o o stabli 2 produl o o e
gy el 3 établir v 2 I 3 premiére 2 champ principal
I T E + systeme o 2 ﬁ 1'angle o synchrone
gc:’y ‘EE (%] 0 S b o w = o dependterme
S S a < L b c >
o = £ = (0% gCcécrire partie @ ) S i fmoteur asynchrone
nul < cC - O —{+ S () obtient 8] petlte + @ alimenter
@ [¢) cC -~ @ commutation © m© uX
‘g- — assez O mécanique ; ﬂautour‘ = enfin
2 d*avoir U S crete trois

1i courant continu grend compte pu1ssance celui excitation
ssement
gln%‘uctance propr indice Se chose
pulsation 2 sens 5
o moment £
Ca St . calculerE lorsque T on SR
) . T -~
?9 u a reslstance E i i b l e n E%Her;gg" E .'__:
statorique et N finalement nivea o
partir g u o
nordvolt - Z S 1ui a
© T2 charge ut S
terme. mityel 27 o électrique sait

courant

passer temps
premler v
cCcwn
dont toute oA 3>
entrefer % -SSI
egalerr]ent permet S0
pet lt puisque
pouvolr cuivre
polaire
mettre

Search MOOC

=PrL

Q- alimentation ® deuxiéme

ension

fer
certain nombre

eh bien
gl'allmentatlon frequence
© pC{orsqu on l

terme propre

T

part



https://cede-webapps.epfl.ch/video-sequence-search/?csv=fr_CONVERSION2-1
https://mediaspace.epfl.ch/media/0_xps1j32e
https://mediaspace.epfl.ch/media/0_xps1j32e

el s e Seo D NN,
S

.QS V\ 0\“"‘"? &-'..;r..-._/l"

PUIS'lIO\.A G}'or'f?_,c
Co- = &4 ~ 8P

Bonjour, Comme vous le savez déja, pour caractériser une machine, il
nous faut une ou plusieurs équations de tension qui lient le monde
électrique au monde magnétique et puis aussi une équation de couple
qui fait la liaison avec la mécanique. Aujourd’hui, nous allons nous
intéresser aux équations de tension proprement dite de notre moteur
asynchrone. Pour les obtenir, nous allons devoir définir une nouvelle
grandeur qu’on appellera le glissement. Alors le glissement, on va le
définir comme étant une différence de vitesse, c’est le glissement S qui
est la différence entre la vitesse du champ tournant et la vitesse du rotor
et puis c’est une différence puisqu’on va la diviser par la vitesse du
champ tournant. Ca c’est la vitesse du rotor et ca, c’est la vitesse du
champ tournant ce qui fait que S=0, notre rotor tourne a la vitesse du
champ tournant. Puis au démarrage S va valoir 1. Voila, on a défini le
glissement, maintenant on va essayer d’établir les équations de la
pulsation rotorique en fonction de cette nouvelle grandeur. La pulsation
rotorique c’est wr et on sait de part de par la théorie des champs
tournants qu’elle est égale a @S — QP sinon on n’a pas de couple dans
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notre moteur asynchrone.
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S c’est la pulsation de 1’alimentation du stator et puis Q c’est la vitesse
du rotor comme on 1’a déja dit. Donc on va dire que selon la loi des
champs tournants, notre S est égale a la vitesse du champ tournant
statorique x le nombre de paires de poles, vitesse électrique= la vitesse
mécanique x le nombre de paires de poles. Je vais remplacer et on peut
factoriser le nombre de paires de poles P. Maintenant on va introduire le
glissement la-dedans dans cette équation. On voit que QS — Q va étre
égale a S x (QS — Q) X le nombre de paires de pdles. Et puis, ¢a c’est
égal a @S x S S et puis le nombre de paires de poles a disparu et voit
que la pulsation rotorique est égale au produit du glissement par la
pulsation statorique. Pour simplifier, on va I’appeler S puisque dans ce
cas-la, on va pouvoir se débarrasser de I’indice r et de I’indice S et ne
garder que les fonctions de la pulsation statorique qu’on va appeler .
Donc toutes les équations de tension rotoriques vont étre de pulsations
So.
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L’étape suivante, c’est de pouvoir rétablir les tensions statoriques et
rotoriques sur les bobinages du stator et du rotor. Alors pour le faire, on
va simplifier un petit peu les choses et écrire un schéma électrique
simplifié des les enroulements statoriques et rotoriques. Alors on a deux
bobines, c’est simplifié, une bobine statorique qui est soumise a une
tension Us et puis parcouru par un courant iS puis les deux ont une
fréquence ou une pulsation w puis on a une bobine rotorique qui est sous
une tension Ur de pulsation Sw et avec un courant ir. Ces bobines vont
étre soumises a un flux mutel qui passe dans les deux bobines et qu’on
va appeler ¢h. On va I’appeler ¢h parce qu’on I’appelle flux de champ
principal puisqu’on peut avoir tout plein de bobines au stator et au rotor
et puis le terme mutuel est peut-étre moins adapté parce qu’on sait pas a
quoi il se rapporte. Ici on a vraiment un flux de champ principal qui
passe du stator au rotor. On voit aussi des flux de fuite, un flux de fuite
statorique, ®oS également un flux de fuite rotorique ®or. Voila, a partir

de 1a on peut établir les équations de tension.
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On va commencer par le stator, le stator : 1’équation de tension induite
sur le bobinage statorique c’est : U= ri + dyi/dt, pour le stator : Us = Rs
is + dys/dt. Puis on va passer directement au complexe parce qu’on a
vraiment une alimentation sinusoidale et donc c’est plus simple de le
faire eu complexe. Avec notre flux qui a un terme mutuel et puis un
terme propre donc notre Ys va avoir un terme propre : Ls Is, et puis un
terme mutuel stator rotor qui lui, va étre dépendant du courant rotorique.
Le flux qui passe dans le bobinage statorique est créé, d’une part par le
bobinage statorique lui-méme, c’est la partie du flux propre de ce flux
statorique et d’autre part par le bobinage rotorique et 1a, c’est la partie
mutuelle du flux totalisé statorique. On peut aussi I’écrire ou en tout cas,
on peut aussi écrire cette inductance propre statorique en fonction de
deux termes : un terme de champ principal qui correspond au flux créé
par le stator et qui va passer dans le rotor et puis un terme de fuite qui,
comme son nom |’indique ne passe pas par le rotor. Si je remplace ca
dans 1’équation de tension, on obtient Us égale Rs, les fuites, le champ
principal qui nous donne le terme propre et puis le terme mutuel. Voila,
ca nous donne une premiere équation pour la tension au niveau du
stator.

6m 57s
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On a vu ce que c’était au niveau du stator, maintenant, on garde le
méme dessin et puis on peut faire le méme raisonnement pour le rotor.
Alors, il faut juste faire un petit peu attention parce qu’au rotor, on va
avoir la pulsation rotorique. L’équation de tension au niveau du rotor,
c’est la méme que tout a I’heure avec des indices r. On remarque qu’on
a la pulsation rotorique qui apparait sw. Notre flux, on peut le calculer,
la méme chose que tout a 1’heure avec un terme propre et un terme
mutuel puis ce coup-la, c’est le courant statorique qui crée le terme
mutuel puis notre inductance propre se décompose en deux termes : un
terme du champ principal et un terme de fuite. Notre équation de tension
devient donc : Ur = Rr Ir + jso Lor Ir + jso Lhr Ir + jsw Lo Is. Et on a
bien un terme résistif, un terme d’inductance propre et puis un terme
mutuel avec chaque fois la pulsation du rotor qui intervient comme étant
le produit du glissement avec la pulsation statorique et avec ca, nous
avons terminé d’établir nos équations de tension pour le stator et pour le
rotor.
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Conclusion =PFL

e Définition :glissement
Q.-Q
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e Pulsation tension/courant rotorique
=S

e Equations de tension
o Statorique
e Rotorique

Notes

Dans ce module, nous avons défini le glissement et nous avons exprimé
quel était son influence sur la pulsation des circuits rotoriques. Ca nous
a permis d’établir des équations de tension pour les circuits équivalents
statoriques et rotoriques et ces équations la, nous allons voir qu’on peut
encore les simplifier mais ca, ca sera pour la prochaine fois.

Summary
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