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Le travail présenté dans ce mémoire s’inscrit dans le cadre du diagnostic des défauts 

dans lesmachines asynchrone à cage d'écureuil, par ce qu’elle occupe une place très important 

dans l’industrie. 

Ce mémoire est une petite contribution théorique dans le domaine de diagnostic et 

surveillance des défauts des machines asynchrones à cage d’écureuil, aussi bien en boucle 

ouvert que dans une chaine de commande. Pour se faire, nous avons opté pour une approche 

globale basée sur la signature de grandeurs externes (couple, courant,..) et qui utilise un 

schéma multi enroulements équivalent bien adapté à la simulation des défauts rotoriques 

envisagés.  

Le modèle obtenu permet de simuler pratiquement les défauts au niveau du rotor (cassure de 

barres). D'une autre part il permet de suivre les grandeurs externes (couple,courant,…).des 

techniques et autres outils sont utilisé pour le diagnosticde ce défaut.Nous les avons classés 

endeux approches:  

 une approche signale basée sur le traitement de signal des grandeurs mesurables, à 

savoir le courant et l’autre approche basée sur les modèles des systèmes. Dans notre 

étude on adopter la transformation de Fourrier rapide (FFT). 

Dans le premier chapitre, nous avons établi un état de l'art des défauts dans la machine 

asynchrone où nous soulignions différentes méthodes et techniques de détection des divers 

défauts 

Dans le deuxième chapitre et afin de représenter le comportement de la machine lors 

d'unfonctionnement normal (sans défaut) et dégradé (avec défaut), nous avons établi un 

modèlemathématique multi-enroulement pour la cage rotorique, puis une transformation du 

modèle multi enroulements au modèle biphasé, pour faciliter l'étude de la machine en boucle 

fermée. 

Une simulation des performances de la machine est effectuée (la vitesse de rotation, le 

couple,le courant statorique) à l’état sain puis avec défaut de ruptures de barres. 

Les résultats obtenus ont montrés l’influence des défauts sur la vitesse de rotation, couple 

électromagnétique et le courant statorique, qui se traduit par des ondulations et déformations 

des allures.Les résultats montrent les performances de la techniques d’analyse du défaut et 

cela parl’apparition des harmoniques dans le spectre du courant statorique 

Le troisième chapitre est consacré à l’application de la commande vectorielle de la 

machineasynchrone moyennant un réglage classique (régulateur PI de la vitesse), nous 

remarquonségalement que le réglage classique ne contrôle pas d’une manière satisfaisante le 
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régime transitoirede la machine lors de variation des grandes variations des amplitudes 

(changement de consigne,application de couple résistant). 

Dans le quatrième chapitre, nous avons utilisé la commande par mode de glissantd’ordre un,sa 

théorie, nous avons vu que cette technique est plus robuste. La technique decommande par 

mode glissement nous a permis d’obtenir des hautes performances aux différentstests de 

robustesse par rapport à d’autres commandes au niveau de la vitesse, notamment au test 

derobustesse lors d’un défaut de cassures des barres rotoriques. 

Au niveau de la commande par mode glissement, la variation des paramètres de la machine 

n'affecte pas les performances de la commande. L’inconvénient majeur du phénomène de 

chattering. Pour les atténuer, des solutions ont étéproposées en remplaçant le terme discontinu 

(fonction signe) par une fonction continue (saturation, intégrale etc …). L’utilisation de cette 

dernière produit une erreur statique en présence de perturbations. 

Nous avons montré que la commande par twisting est plus simple à implanter, en effet 

elledonne un bon résultat presque l’annulation du chattering. 

Les résultats obtenus montrent que la FFT peut indiquer la présence du défaut.  

Enfin, pour l'amélioration de ce modeste travail, on propose quelques perspectives qui se 

traduisent par: 

 implémentation pratique sur la carte électronique Dspace; 

 amélioration sur la commande par mode glissant; 

 étude d’autres types de défauts affectant la machine asynchrone en utilisant la meme 

commande  cad  commande par mode glissant. 

 utilisation  des observateurs pour le diagnostic: back stepping, mode glissant ordre 2; 

 autres méthodes de diagnostic: logique floue, réseaux de neurones; 

 diagnostic des défauts dans les machines asynchrone à cage d'écureuil, si la 

machinetravaillant avec une vitesse supérieure à la vitesse nominale (même pour les 

basses vitesses). 

 

 


