
Equation de tension induite

𝑢1 = 𝑅𝑠𝑖1 +
𝑑𝜓𝑠1

𝑑𝑡

𝜓𝑠1 = 𝐿𝑠𝑖1 + 𝜓𝑒1

𝜓𝑒1 = Θ𝑒𝑁Λ𝑒1

𝑢1 = 𝑅𝑠𝑖1 + 𝐿𝑠
𝑑𝑖1
𝑑𝑡

+
𝜕Λ𝑒1
𝜕𝛼

𝑁Θ𝑒Ω

Θ𝑒 = 𝑁𝑒𝑖𝑒  (bobinage)

Θ𝑒 = Θ𝑎 = 𝐻0𝑙𝑎 (aimant)



Equation de tension induite

𝑢𝑖1 =
𝜕Λ𝑒1
𝜕𝛼

𝑁Θ𝑒Ω

Λ𝑒1 = −෡Λ𝑒𝑠 cos( 𝑝𝛼)

𝑢𝑖1 = 𝑝෡Λ𝑒𝑠𝑁Θ𝑒Ωsin( 𝑝𝛼) = 𝑘𝑒Ω sin(𝜔𝑡)

𝑢1 = 𝑅𝑠𝑖1 + 𝐿𝑠
𝑑𝑖1
𝑑𝑡

+
𝜕Λ𝑒1
𝜕𝛼

𝑁Θ𝑒Ω

𝑢1 = 𝑅𝑠𝑖1 + 𝐿𝑠
𝑑𝑖1
𝑑𝑡

+ 𝑘𝑒Ωsin(𝜔𝑡)

Ke: coefficient de tension induite [Vs]



Schéma équivalent

Û1

RS jXS

Ûi1 = ke.Ω

Î1

Û1 = Rs.Î1 + j Xs.Î1 + Ûi1 



Diagramme tension - courant
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Couple en régime sinusoïdal

M = 3/2 ke.Î1.cosψ

Source de courant

M = 3/2 ke/Zs.[Ûs.cos(φs – ε) – ke.Ω.cosφs] 

Source de tension

M = 3/2 ke/Zs.[Ûs.cos(φs – ε) – ke.Ω.cosφs] = Mr 
Circuit ouvert

M = 3/2 ke/Zs.[Ûs.cos(φs – ε) – ke.Ω.cosφs] = Mr 

Auto-commuté



● Alimentation en courant:

● Alimentation en tension:

● Alimentation en tension: maximum de couple

𝜖 = 𝜑𝑠
● Alimentation en tension: maximum de rendement

𝜖 = acos 𝑘𝑒Ω
𝜔𝐿𝑠

𝑍𝑠Û𝑠
− atan

𝑅𝑠
𝜔𝐿𝑠

● Alimentation en tension: angle de commutation fixe

Choix pour l’autocommutation

M = 3/2 ke.Î1.cosψ

M = 3/2 ke/Zs.[Ûs.cos(φs – ε) – ke.Ω.cosφs] 



Transformation de Park
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Contrôle vectoriel

N 𝑖𝑑:axe direct

𝑖𝑞:axe transverse

𝑀 =
3

2
pΨ𝑑𝑖𝑞 
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