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1- Présentation et principe de fonctionnement de la MRVDS 
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Avantages : 
- structure électromagnétique simple 

- robustesse 
- coût 

- vitesse élevée 
- environnement sévère 
- tolérance aux défauts 

 
Inconvénients : 

Ondulations de couple importantes à haute vitesse 
- vibrations du circuit magnétique  

→ bruit acoustique 
 

Applications envisagées : 
Traction électrique (véhicules tout électriques ou 

hybrides) 
Alterno-démarreur 

Entraînements divers 
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1- Présentation et principe de fonctionnement de la MRVDS 



2- Commande discrétisée de la MRVDS - Problématique 
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2- Commande discrétisée de la MRVDS - Problématique 
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3000 tr/min ; Tem
* = 3 N.m 

Ts = 1 μs Ts = 300 μs 

Ts (μs) 1  50 300 

Tem  (N.m) 2,93 2,84 2,56 
ΔTem  (%) 131,9 136,9 238,3 

Δθe max = NrΩTs = 32,4° 
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3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur FPGA 
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Principe de l'élaboration du signal MLI 

3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur FPGA 
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Simulation : 3,8 N.m à 500 tr/min 

3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur FPGA 
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3- Solution n°1 : implémentation de la commande sur FPGA 

FPGA : Ts = 50 μs CPU : Ts = 300 μs 
3 N.m  à 1000 tr/min 

ΔTrel = 27,7 %  ΔTrel = 49,3 %  
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4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 
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1) Principe de l'élaboration du signal MLI et des signaux de synchronisation 

4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 

(Ts CPU = 300 μs) 



2) Anticipation de l'autopilotage : principe 
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4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 
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Début de l’alimentation Fin de l’alimentation 
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3) Anticipation de l'autopilotage : simulation 
3 N.m  à 3000 tr/min – Ts = 300 μs 

4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 
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3) Anticipation de l'autopilotage : simulation 
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4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 

3 N.m  à 3000 tr/min – Ts = 300 μs 
ΔTrel = 131,9 %  
ΔTrel = 137,2 %  

ΔTrel = 237,6 %  
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3) Anticipation de l'autopilotage : expérimentation 
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4- Solution n°2 : implémentation de la commande sur 
processeur et anticipation de l’autopilotage 
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5- Solution n°3 : implémentation de la commande sur 
processeur et correction de l’autopilotage sur FPGA 

Schéma de principe : 
Chronogrammes 
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5- Solution n°3 : implémentation de la commande sur 
processeur et correction de l’autopilotage sur FPGA 
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Expérimentation 2 
3,3 N.m  à 500 tr/min 

5- Solution n°3 : implémentation de la commande sur 
processeur et correction de l’autopilotage sur FPGA 

ΔTrel = 51,1 % 
ΔTrel = 33,3 % 
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6- Comparaison des solutions n°2 et n°3 
2,5 N.m  à 2000 tr/min 

ΔTrel = 107,7 % 

ΔTrel = 48,2 % 

ΔTrel = 55,8 % 
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Merci de votre  attention ! 


	Diapositive numéro 1
	Diapositive numéro 2
	Diapositive numéro 3
	Diapositive numéro 4
	Diapositive numéro 5
	Diapositive numéro 6
	Diapositive numéro 7
	Diapositive numéro 8
	Diapositive numéro 9
	Diapositive numéro 10
	Diapositive numéro 11
	Diapositive numéro 12
	Diapositive numéro 13
	Diapositive numéro 14
	Diapositive numéro 15
	Diapositive numéro 16
	Diapositive numéro 17
	Diapositive numéro 18
	Diapositive numéro 19
	Diapositive numéro 20
	Diapositive numéro 21

