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Résumé :

L’objectif de ce travail concernes une étude de deux techniques de commande de la machine

synchrone a aiment permanent (MSAP).

Une commande vectorielle destinée au pilotage d’un MSAP alimenté par un onduleur de tension a
MLI dont I’objectif d’obtenir de la machine synchrone des performances semblables a celle d’une

MCC a excitation séparé.

Pour atteindre des meilleures performances on applique la stratégie de la commande directe du

couple électromagnétique appliquée au MSAP avec régulation de la vitesse.
Simulation : MATLAB SIMULINK

Mot clé: MSAP, transformation de Park, onduleur triphasé( deux et trois niveaux),

commande vectorielle, commande directe du couple.
abstract :

The aim of this work is to study two techniques for controlling the permanent-magnet synchronous
machine (MSAP).

A vector control for controlling a MSAP powered by an MLI voltage inverter whose objective is to

obtain synchronous machine performance similar to that of a separate excitation MCC.

To achieve better performance, the strategy of direct control of the electromagnetic torque applied to

the MSAP with speed control is applied.
Simulation: MATLAB SIMULINK

Keyword: MSAP, Park transformation, three-phase inverter (two and three levels), vector

control, direct torque control.



