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ANNEXE B

TRANSFORMATION DE CLARK ET PARK

B-1 Transformation de Park:

La matrice de passage P et son inverse P sont données par :

Cos(eobs) CC)S(eobs - 2?71-) CC)S(eobs + 2?71-)
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B-2 Transformation de Clark :

Lamatrice de passage ¢ et son inverse ¢ sont données par :
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B-3 Passage (., 8)—(d,q):
Le passage aux repére (d, q) a (oc,ﬁ) seffectue alors tout simplement au moyen dela

matrice de rotation [R] de sorte que:

[Xao=RI. X,
Avec:

- [*ode) st
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Et le passage aux repére (e, 8) a(d, g) est donnée par :
(X1 =[RI™ [X]aq
Avec:

(R = {COS(W) —Sin(w)} ;

siny)  cosly)
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