Universitt MOHAMED BOUDIAF de Msila
Faculté de Technologie
Département de génie électrique

TD1 de Commande des Systemes Electro-Energétiques
Exercice 01
Cocher la bonne ou les bonnes réponses :
1- Simulation d’un systéme physique signifie :

[ Etudier le comportement d’un modéle mathématique en utilisant son systéme physique
équivalent.

[ Etudier le comportement d’un phénomeéne physique en utilisant son modéle mathématique
équivalent.

2- L’intérét de la simulation est de :

1 Augmenter le co(t du systeme physique.

U Minimiser les pertes du systeme physique étudié.

[ Minimiser les dépenses (codts) d’étude du systéme physique.
1 Réduire le temps d’étude du systéeme physique

] Eviter les risques du systeme physique.

3- Modélisation d’un systeme physique signifie :

71 Exprimer un phénoméne physique par un modéle physique equivalent.
71 Exprimer un phénoméne physique par un modéle mathématique équivalent.
[ Exprimer un modéle mathématique par un phénomene physique équivalent.

4- Dans le systeme triphasé ABC de la machine asynchrone :
4.a.

[] Les inductances mutuelles stator/stator sont constantes.

[] Les inductances mutuelles stator/stator sont variables.

4.b.
[1 Les inductances mutuelles stator/rotor sont constantes.
[J Les inductances mutuelles stator/rotor sont variables.

5- Les grandeurs électriques (tension et courant) et magnétique (flux) du moteur asynchrone
triphasé sont :

5.a.

] Des grandeurs alternatives dans le repére fixe de Concordia (lié au stator).

1 Des grandeurs continues dans le repere fixe de Concordia (lié au stator).

5.b.
"1 Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au rotor.
] Des grandeurs continues dans le repére de Park tournant lié au rotor.
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5.C.
] Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au flux statorique.
1 Des grandeurs continues dans le repére de Park tournant lié au flux statorique.

5.d.
1 Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au flux rotorique.
] Des grandeurs continues dans le repere de Park tournant lié au flux rotorique.

6- Dans le systéme de Park de la machine asynchrone :

] Toutes les inductances (propres et mutuelles) sont constantes.
] Toutes les inductances (propres et mutuelles) sont variables.

7- La transformation de Laplace (domaine temporel au domaine fréquentiel) rendre les équations du
modele équivalent de la machine asynchrone triphasé :

[] Plus facile a résoudre.
{1 Plus difficile a résoudre.

8- Les termes de couplage entre les grandeurs des phases (statoriques/statoriques) et
(statorique/rotoriques) sont :

1 Plus nombreuses dans le systeme triphasé (ABC) que dans le systeme de Park (dq).
[ Moins nombreuses dans le systeme triphasé (ABC) que dans le systéme de Park (dq).

Exercice 2
Cocher la bonne ou les bonnes réponses :

1- Dans une machine asynchrone triphasée alimentée par un onduleur de tension, le signal
commandé est :

] Courant alternatif statorique 1 Flux alternatif statorique

1 Flux alternatif rotorique 1 Tension alternatif statorique
1 Vitesse rotorique 1 Couple électromagnétique
] Courant alternatif rotorique 1 Tension alternatif rotorique

2- Dans une machine asynchrone triphasée alimentée par un onduleur de tension, le signal de
commande est :

] Courant alternatif statorique ) Flux alternatif statorique

1 Flux alternatif rotorique 1 Tension alternatif statorique
1 Vitesse rotorique 1 Couple électromagnétique
] Courant alternatif rotorique ] Tension alternatif rotorique

3- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique (®;), ce dernier est :
1 Mesuré 1 Estime (Calculé) "1 Non-mesuré et non-estimé
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4- La commande vectorielle par orientation du flux peut se faire en orientant I’axe direct (d) du
repére de Park (dqg) selon soit le flux rotorique (®y), soit le flux statorique (®s) ou le flux
d’entrefer (®,). Selon cette orientation, cocher les bonnes réponses parmi les suivantes :

4.a.

! Flux statorique oriente : (®gg = Os) et (Prg= 0)

1 Flux statorique orienté : (Ogg = @) et (Psq= 0)

1 Flux statorique orienté : (Ogg = @s) et (Psq= 0) et (Peg = De) et (Deg= 0)

" Flux statorique orienté : (Ogg = Ds) et (Psq= 0) et (Prg = ;) et (Org= 0)

4.b.

"I Flux rotorique oriente : (&g = @) et (Org= 0)

1 Flux rotorique orienté : (&g = @) et (Og= 0) et (Peg = De) et (Deg= 0)
1 Flux rotorique orienté : (®rg = @) et (Og= 0) et (Dsg = Ds) et (Dsg= 0)
! Flux rotorique orienté : (&g = @) et (Psg= 0)

4.c.

I Flux d’entrefer orienté : (®eq = D) et (Ogq= 0)

1 Flux d’entrefer orienté : (®gq = Pe) et (Deq= 0)

1 Flux d’entrefer orienté : (Qeg = D) €t (Deg= 0) et (Prg = Dy) et (Drg= 0)
I Flux d’entrefer orienté : (Qeg = D¢) €t (Deg= 0) et (Psg = D) et (Psq= 0)

5- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique (®y), ce dernier est
commandé par voix du :

] Courant statorique direct (lgs) "1 Courant statorique en quadrature (lgs)
1 Courant rotorique direct (lgr) "1 Courant rotorique en quadrature (lg)
] Courant statorique homopolaire (Is,) [ Courant rotorique homopolaire (Iy,)

6- Dans une commande vectorielle directe par orientation du flux rotorique (®;), ce dernier est :

1 Mesuré 1 Estimé (Calculé) "1 Non-mesuré et non-estimeé

7- La figure suivante présente le schéma de la commande vectorielle par orientation du flux, cocher
la bonne réponse :
7.a.

71 La commande vectorielle est par orientation du flux statorique (®s)
1 La commande vectorielle est par orientation du flux rotorique (®y)

7.b.
[1 La commande vectorielle est directe ] La commande vectorielle est indirecte

8- Le bloc découplage dans la figure suivante permet de faire :

[J La compensation des termes de couplage entre la commande des courants statoriques des deux
axes (d) et (q)

] La réduction des termes de couplage entre les courants statoriques des deux axes (d) et (q)

3/4



...................................................

MLI transformation
(a,b,c) = (d,q) -0,

Vo | Vit d Ve ' ]
“I ’ I ‘T L li

transformation
(d,q)— (a.b,c)

~—T—, 4_‘ estimateurs
" " I
.!J,“: _sq",

découplage

0 d’ " rg m_s e!-
y ad lr-,‘ v-"? l.,t

regulateur régulateur
flux couple

- +T

régulateur
vitesse

g, —»

rref

Q.

re)

Figure 1 : Schéma de principe d’une commande vectorielle par orientation du flux de la MAS

9- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique, le couple
électromagnétique est commandé par voix du :

1 Courant statorique direct (lgs) (1 Courant statorique en quadrature (lgs)

] Courant rotorique direct (lgr) "1 Courant rotorique en quadrature (lg)
" Courant statorique homopolaire (ls)) T Courant rotorique homopolaire (lro)
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Universitt MOHAMED BOUDIAF de Msila
Faculté de Technologie
Département de génie électrique

Corrige Type de TD1 de Commande des Systemes Electro-Energétiques
Exercice 01
Cocher la bonne ou les bonnes réponses :
1- Simulation d’un systéme physique signifie :

[ Etudier le comportement d’un modéle mathématique en utilisant son systéme physique
équivalent.

I Etudier le comportement d’un phénoméne physique en utilisant son modéle mathématique
équivalent.

2- L’intérét de la simulation est de :

1 Augmenter le colt du systeme physique.

[ Minimiser les pertes du systeme physique étudié.
Minimiser les dépenses (coflits) d’étude du systéme physique.
Réduire le temps d’étude du systéme physique
Eviter les risques du systéeme physique.

3- Modé¢lisation d’un systéme physique signifie :

[ Exprimer un phénomeéne physique par un modele physique équivalent.
I Exprimer un phénomeéne physique par un modéle mathématique équivalent.
1 Exprimer un modele mathématique par un phénoméne physique équivalent.

4- Dans le systéme triphasé ABC de la machine asynchrone :
4.a.

[ Les inductances mutuelles stator/stator sont constantes.

1 Les inductances mutuelles stator/stator sont variables.

4.b.
[] Les inductances mutuelles stator/rotor sont constantes.
I Les inductances mutuelles stator/rotor sont variables.

5- Les grandeurs électriques (tension et courant) et magnétique (flux) du moteur asynchrone
triphasé sont :

5.a.

I Des grandeurs alternatives dans le repére fixe de Concordia (lié au stator).

1 Des grandeurs continues dans le repére fixe de Concordia (lié au stator).

5.b.
"1 Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au rotor.
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I Des grandeurs continues dans le repere de Park tournant lié au rotor.

5.C.
] Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au flux statorique.
I Des grandeurs continues dans le repere de Park tournant lié au flux statorique.

5.d.
1 Des grandeurs alternatives dans le repere de Park tournant lié au flux rotorique.
I Des grandeurs continues dans le repére de Park tournant lié au flux rotorique.

6- Dans le systéme de Park de la machine asynchrone :

I Toutes les inductances (propres et mutuelles) sont constantes.
] Toutes les inductances (propres et mutuelles) sont variables.

7- La transformation de Laplace (domaine temporel au domaine fréquentiel) rendre les équations du
modele équivalent de la machine asynchrone triphasé :

I Plus facile a résoudre.
1 Plus difficile a résoudre.

8- Les termes de couplage entre les grandeurs des phases (statoriques/statoriques) et
(statorique/rotoriques) sont :

I Plus nombreuses dans le systeme triphasé (ABC) que dans le systéme de Park (dq).
1 Moins nombreuses dans le systéeme triphasé (ABC) que dans le systeme de Park (dq).

Exercice 2
Cocher la bonne ou les bonnes réponses :

1- Dans une machine asynchrone triphasée alimentée par un onduleur de tension, le signal
commandé est :

Courant alternatif statorique I Flux alternatif statorique
Flux alternatif rotorique ] Tension alternatif statorique
Vitesse rotorique I Couple électromagnétique
Courant alternatif rotorique 1 Tension alternatif rotorique

2- Dans une machine asynchrone triphasée alimentée par un onduleur de tension, le signal de
commande est :

[J Courant alternatif statorique ) Flux alternatif statorique

[ Flux alternatif rotorique I Tension alternatif statorique
1 Vitesse rotorique 1 Couple électromagnétique
1 Courant alternatif rotorique 1 Tension alternatif rotorique
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3- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique (®;), ce dernier est :
[l Mesuré 1 Estimé (Calculé) I Non-mesuré et non-estimé

4- La commande vectorielle par orientation du flux peut se faire en orientant I’axe direct (d) du
repére de Park (dq) selon soit le flux rotorique (@), soit le flux statorique (®s) ou le flux
d’entrefer (®,). Selon cette orientation, cocher les bonnes réponses parmi les suivantes :

4.a.

_1 Flux statorique orienté : (®Ogg = ®s) et (D= 0)

[ Flux statorique orienté : (Og = @) et (dgy= 0)

" Flux statorique oriente : (Ogg = Ds) et (Psq= 0) et (Peg = De) et (Peg= 0)

" Flux statorique orienté : (Ogg = Ds) et (Psq= 0) et (Prg = ;) et (Og= 0)

4.b.

I Flux rotorique orienté : (&g = @) et (Og= 0)

1 Flux rotorique orienté : (&g = @) et (Org= 0) et (Peg = De) et (Deg= 0)
! Flux rotorique orienté : (®yg = ®;) et (Og= 0) et (Psg = Ds) et (Dsg= 0)
" Flux rotorique orienté : (&g = @) et (Psg= 0)

4.c.

! Flux d’entrefer orienté : (Qeg = @) et (Osq= 0)

I Flux d’entrefer orienté : (Deq = D) €t (Deg= 0)

I Flux d’entrefer orienté : (Qeg = D) €t (Deg= 0) et (Prg = Dy) et (Drg= 0)
! Flux d’entrefer orienté : (Qeg = D) €t (Deg= 0) et (Psq = D) et (Psq= 0)

5- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique (®y), ce dernier est
commandé par voix du :

I Courant statorique direct (lgs) "1 Courant statorique en quadrature (lgs)
1 Courant rotorique direct (lgr) "1 Courant rotorique en quadrature (lg)
] Courant statorique homopolaire (Is,) [ Courant rotorique homopolaire (Iy,)

6- Dans une commande vectorielle directe par orientation du flux rotorique (®;), ce dernier est :
B Mesuré [ Estimé (Calculg) 7] Non-mesuré et non-estimé

7- La figure suivante présente le schéma de la commande vectorielle par orientation du flux, cocher
la bonne réponse :
7.a.

) La commande vectorielle est par orientation du flux statorique (®s)
I La commande vectorielle est par orientation du flux rotorique (®y)

7.b.
I La commande vectorielle est directe 1 La commande vectorielle est indirecte

8- Le bloc découplage dans la figure suivante permet de faire :

I La compensation des termes de couplage entre la commande des courants statoriques des deux
axes (d) et (q)

] La réduction des termes de couplage entre les courants statoriques des deux axe (d) et (q)
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Figure 1 : Schéma de principe d’une commande vectorielle directe par orientation du flux rotorique
de la MAS

9- Dans une commande vectorielle indirecte par orientation du flux rotorique, le couple
électromagnétique est commandé par voix du :

] Courant statorique direct (lgs) I Courant statorique en quadrature (lgs)

1 Courant rotorique direct (lgr) (1 Courant rotorique en quadrature (lq)
1 Courant statorique homopolaire (Is,) 1 Courant rotorique homopolaire (ly,)
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