Notation

MAS Machine Asynchrone,
FOC COMMANDE A FLUX ORIENTE;
MRAS Modéle Référence Adaptive System;
SR I ndi ces Correspondants Au Sator Et Au Roto;
A B, C I ndices Correspondants Au Trois Phases A, B, C;
Oobs Angle D ‘observation De La Matrice De Park;
0 Angle Electrique Rotorique;
Og Angle Electriqgue Satorique;
0, Angle Electrique De Glissement;
Vv Tension;
I Courant;
o Flux;
Rg Reési stance Satorique;
RR Rési stance Rotorique;
ls I nductance Propre Satorique;

I nductance Propre Rotorique;

Ls,Lr Inductance Cyclique Satorique Et Rotorique Par Phase;
Mg, Mg Coefficient De Mutuelle Inductance Entre Deux Phases Du Sator Et
Rotor;
Mor Inductance Mutuelle Maximale Entre Une Phase De Stator Et Une
Phase De Rotor;

Inductance Mutuelle Cyclique;

e Couple Electromagné&ique;
C, Couple Rési stant;
J Moment D inertie De La Partie Tournante;
F Coefficdent De Frottement Visqueux;
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Notation

Vitesse Mécanique;
Pulsation Rotorique;
Wy Pulsation Satorique;
W, Pulsation De Glissement;
P Nombre De Paires De Pdles;
Ts,TR Congante De Temps Satorique Et Rotorique;
o Coefficdent De Disperson De Blondel;
(o B) Axes Correspondant Au Référentiel Lie Au Sator;
(d q) Axes Correspondant Au Référentiel Lie Au Champ
Tournant;
U v Axes Du Systéme Biphasé;
Kp, Ki Coefficients De Proportionnalité Et D intégration,
S Opérateur Dérivé De LAPLACE.
[p] Matrice De PARK.
[C] Matrice De CLARK.
[L ] Matrice Des I nductances Satorique
[L rRr] Matrice Des | nductances Statorique
[LR] Matrice Des I nductances Mutuelles Du Couplage Sator Rotor.
FTBO Fonction De Transfert En Boucle Ouverte.
FTBF Fonction De Transfert En Boucle Fermée.
4 Coefficdent D amortissement.
Wh Pulsation Du Systéme.
D Pulsation Du Systeme.
[A] Matrice D évolution D ’état Du Systéme.
[B] Matrice De Systéme De commande.
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Notation

MAS Machine Asynchrone;
FOC Field Oriented Control;
MRAS Modéle Référence Adaptive System;
SR I ndices Correspondants Au Sator Et Au Roto;
A B, C I ndices Correspondants Au Trois Phases A, B, C;
Oobs Angle D ‘observation De La Matrice De Park;
0 Angle Electrique Rotorique;
Og Angle Electriqgue Satorique;
0, Angle Electrique De Glissement;
Vv Tension;
I Courant;
o Flux;
Rg Reési stance Satorique;
RR Rési stance Rotorique;
ls Inductance Propre Satorique;
I I nductance Propre Rotorique;
Ls,Lr Inductance Cyclique Satorique Et Rotorique Par Phase;
Mg, Mg Coefficient De Mutuelle Inductance Entre Deux Phases Du Sator Et
Rotor;
Mor Inductance Mutuelle Maximale Entre Une Phase De Stator Et Une
Phase De Rotor;
M Inductance Mutuelle Cyclique;
Ce Couple Electromagnétique;
C, Couple Résigant;
J Moment D ’inertie De La Partie Tour nante.
F Coefficent De Frottement Visqueux.
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Notation

Vitesse Mécanique;
Pulsation Rotorique;
Wy Pulsation Satorique;
W, Pulsation De Glissement;
P Nombre De Paires De Pdles,
Ts,TR Congante De Temps Satorique Et Rotorique;
o Coefficdent De Disperson De Blondel;
(a B) Axes Correspondant Au Référentiel Lie Au Sator;
(d q) Axes Correspondant Au Référentiel Lie Au Champ Tournant;
U v) Axes Du Systéme Biphasgé;
Kp, Ki Coefficients De Proportionnalité Et D intégration;
S Opérateur Dérivé De LAPLACE.
[p] Matrice De PARK.
[C] Matrice De CLARK.
[L ] Matrice Des|nductances Satorique
[L rr] Matrice Des I nductances Satorique
[L ] Matrice Des I nductances Mutuelles Du Couplage Sator Rotor.
FTBO Fonction De Transfert En Boucle Ouverte.
FTBF Fonction De Transfert En Boucle Fermée.
¢ Coeffident D ‘amorti ssement.
Wh Pulsation Du Systéme.
D Pulsation Du Systéme.
[A] Matrice D évolution D état Du Systeme.
[B] Matrice De Systeme De commande.
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