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Equation de tension de phase

di,
+ k. Q sin(pwt)

ul —_ RSil + LS dt

di,

Uiy = Rgi? + Ly s

— i, + i10; sin(pwt)

Avec: i; = 1; sin(pwt + ¢)



Principes de commande

Pour garantir la géenération d’un couple les
phases du moteur doivent étre commutées
en fonction de la position

2 Méethodes utilisées:
 alimentation en sinus (3 phases ON);
 alimentation en 120° (2 phases ON).



Pont triphasé




Alimentation a 120°
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Champ crée par les phases ux+ et vy-




Champ «tournant» en 120°




Comparaison avec le moteur CC a
3 lames

Source: wikimedia.org



Comparaison avec le moteur CC a
3 lames

Source: wikimedia.org



