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1- Présentation et principe de fonctionnement de la M
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1- Présentation et principe de

ionnement de la M

Avantages :
- structure électromagnétique simple
- robustesse
- codt
- Vitesse elevee
- environnement sévere
- tolérance aux défauts

Inconvénients :
Ondulations de couple importantes a haute vitesse
- vibrations du circuit magneétique
— bruit acoustique

Applications envisagées :
Traction électrique (véhicules tout électriques ou
hybrides)
Alterno-demarreur
Entrainements divers




2- Commande discrétisée de la MRVDS - Problém
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2- Commande discrétisée de la MRVDS - Problématigue-

/
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3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur
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~ 3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur FP

/

Simulation : 3,8 N.m a 500 tr/min

(Régulateur PI a gains fixes)
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4- Solution n°2 : implément
rocesseur et anticip

ation de la commande
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4- Solution n°2 : implementation de la commande

~—processeur et anticipation-de Iatitopilotage
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4- Solution n°2 : |mplementat|on de la

%ocesseur et anticipation-de- I

-~

2) Anticipation de l'autopilotage : principe
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4- Solution n°2 : |mplementat|on de la
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4- Solution n°2 : |mplementat|on de la

%ocesseur et anticipation-de- I

-~

3) Anticipation de l'autopilotage : simulation
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4- Solution n°2 : |mplementat|on de la

%ocesseur et anticipat

T —0N

3) Anticipation de l'autopilotage : expérimentation
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Chronogrammes

o i

Schema de principe : de fonctionnement :
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Expérimentation 1
2,25 N.m a 3000 tr/min

| 45
=G
& M&M
E 4 4 [ A
(2]
=9
= |
0 \u sk A il rand ik VA 3.5
0.5 4l 425, 2 2.5 3 3.5
-3
x 10 | |
3
B
S 20 o reroAt J-_wm <
o W 25
N} >
SLSA0 3
o8 1S
58 s 2
by . : z
05 1 15 2 25 3 35 ©
x 10° = |I |||'|‘| I|||'|
60 i
<
T /,——\\ |
£ 2 7 S
& g \ 0.5 T T T I T T N I
5 g 20 ]
[e] D \
0 0
0.5 1 1.5 2 25 3 35 2 25 3 35 4 45 5
t(s) x10° t(s)

18



/pﬁefsseur et corréctlon e

Expérimentation 2
3,3 N.m a 500 tr/min
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