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Machine asynchrone symétrique:
equation de tension
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. . Machine asynchrone symétrique
Les deux r et r, sont des matrices diagonales bipolaire, triphasé, connecté en étoile

ayant chacune des éléments non nuls égaux
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Machine asynchrone symétrique:
equation de tension
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Machine asynchrone symétrique
bipolaire, triphasé, connecté en étoile

en négligeant les fuites mutuelles
entre les enroulements du stator et
entre les enroulements du rotor
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e moteur asynchrone triphase

Le moteur asynchrone triphasé est largement utilisé dans
I'industrie, sa simplicité de construction en fait un matériel tres
fiable et qui demande peu d'entretien.

Le rotor est constitué de barres d'aluminium noyées dans un
circuit magnetique. Ces barres sont reliees a leur extremite par
deux anneaux conducteurs et constituent une "cage d'ecureuil”.
Cette cage est en fait un bobinage a grosse section et tres faible
résistance.




Hypotheses

1. Il est supposé que tous les effets sur I'amplitude de la composante fondamentale
de la forme d'onde MMF en raison de skewing et uniformément les enroulements
de rotor distribués sont pris en compte dans la valeur de Nr.




Machines AC élémentaires
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Les inductances mutuelles peuvent étre
liees aux inductances magnétisantes



Machine asynchrone symétrique:
equation de tension

Il est commode de référer toutes les variables du rotor aux enroulements du
stator par des rapports de tours appropries.
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Machine asynchrone symétrique:
equation de tension

Les matrices d'inductance sont transférées du coté du stator
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Machine asynchrone symétrique:
equation du couple
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Rappel

ote: For rotational sydtems, replace f; with T, and x with 0.

Puisque la machine est magnetiquement linéaire, W=

Le changement de I'énergie mécanique dans un systeme de rotation aviec une entree
meécanique peut étre écrite a partir de

( ) dw, =-TdA
P
0,=|—|6 : i
=15 |Om p) _ P\oW.(,86,)
2 . C r
fW = —T — i@ T.—z 13 9:‘ - ( ]
( m s ( P )f r ( ) 2 aer
Puisque L, et L,' ne sont '
pas des fonctions de 0, === T, = (g}(iam )T 8?9 (L5 Jie: N



Machine asynchrone symétrique:
equation du couple
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equations de transformation pour
circuits de rotor
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equations de transformation pour
circuits de rotor

Remarque:

Toutes les équations pour les circuits stationnaires qu’on a déja obtenues
sont valables pour les circuits de rotor si 0 est remplacé par § et w par ®-or.

Les relations de phaseur et de regime permanant pour les circuits
stationnaires, s'appliquent également aux circuits de rotor d'une machine
asynchron si l'on se rend compte que les variables de rotor, lors d'un
fonctionnement equilibre et stable, sont de la forme:
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equations de tension en dg

Selon ce qu’on a déja obtenu:
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equations de tension en dg
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equations de tension en dg
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Circuits équivalents pour une machine
asynchrone triphase, symétrigue en dqg
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Equations de tension en dq:
exprimer par des reactances

Puisque les parametres de la machine et du systeme d'alimentation sont
généralement donnés en ohms ou PERUNIT d'une impédance de base, il est
commode d'exprimer les équations de la tension et de la liaison de flux en
termes de réactances plutot que d'inductances. Par conséquent;
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utilisée pour calculer les réactances inductives b v



Equations de tension en dq:
exprimer par des reactances
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Dans les équations ci-dessus, les réactances sont obtenues en multipliant o, fois inductance.
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Equations de tension en dq:

exprimer par des reactances
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Equations de tension en dq:
exprimer par des reactances
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Equations de tension en dq:
exprimer par des reactances et

llaison de flux par second
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Chaque tension q et d ne contient qu'une seule
dérivée de la liaison flux, DONC, PLUS FACILE
POUR SIMULATION...
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