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Équation de tension de phase

𝑢1 = 𝑅𝑠𝑖1 + 𝐿𝑠
𝑑𝑖1
𝑑𝑡

+ 𝑘𝑒Ωsin 𝑝𝜔𝑡

𝑢1𝑖1 = 𝑅𝑠𝑖1
2 + 𝐿𝑠

𝑑𝑖1
𝑑𝑡

𝑖1 + 𝑖1û𝑖 sin 𝑝𝜔𝑡

Avec: 𝑖1 = î1 sin 𝑝𝜔𝑡 + 𝜓



Principes de commande

Pour garantir la génération d’un couple les 

phases du moteur doivent être commutées 

en fonction de la position 

2 Méthodes utilisées:

• alimentation en sinus (3 phases ON);

• alimentation en 120° (2 phases ON).
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Alimentation à 120°
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Commande en 120°

Tension induite

Courant

-1

-0.8

-0.6

-0.4

-0.2

0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280 300 320 340 360 380 400 420 440 460 480 500 520 540

Position du rotor [°]



X
V

Y

X

U

X

XW

Z

Champ créé par les phases ux+ et vy-
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Champ «tournant» en 120°
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Comparaison avec le moteur CC à 

3 lames
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