A B Cra b, c
[VsA > VsB > VSC ]T

[Vra ° Vrb ° Vrc ]T

[. . . ]T
lsA H lsB H lsC
[. . . ]T
Liasbpsbre

[6.0:8.8.c]
[6.0:0,5:8,.]

Liste des symboles

Machine asynchrone.

Commande non linéaire.

Systéme a structure variable.

Commande par Mode glissant.

Indices du stator et du rotor, respectivement.

Résistances d’enroulements statoriques (rotoriques) par phase.
Inductances cycliques propres statoriques ( rotoriques) par phase.

Inductance cyclique mutuelle.

Inertie des masses tournantes.

Coefficient de frottement visqueux.

Constant de temps rotorique (statorique)

Coefficient de dispersion de Blondel ou coefficient de fuite total.

Flux statorique (rotorique).

Glissement.

Couple électromagnétique de la machine.
Couple résistant imposé a I’arbre de la machine.
Pulsation de fréquence statorique (rotorique).
Nombre de paires de poles.

Ecart angulaire de la partie mobile (rotor par rapport au stator).

Angle de positionnement des axes (u ,v) par rapport aux axes (X,,Xg,Xc).

Trois phases du stator /rotor.

Vecteur tension statorique en composantes triphasées.
Vecteur tension rotorique en composantes triphasées.

Vecteur courant statorique en composantes triphasées.
Vecteur courant rotorique en composantes triphasées.
Vecteur flux statorique en composantes triphasées.

Vecteur flux rotorique en composantes triphasées.



@ rnom Flux rotorique nominal.

Q: vom Vitesse rotorique nominal.

(u,v) Axes biphasés.

d, q) Axes correspondants au référentiel 1i¢ au champ tournant.
(XY) Axes correspondants au référentiel 1ié au rotor.
(o, p) Axes correspondants au référentiel 1i¢ au stator.
[P@6.)] Matrice de transformation de Park.

S(x) Loi de commutation.

Ueg Vecteur de commande équivalent.

U, Vecteur de commande de commutation.

P(t) Vecteur de perturbation.

Vix) Fonction de Lyapunov.

x(t) Vecteur d’état d’un systéme non-linéaire.

Yi) Grandeur de sortie (grandeur a régler).

S(x) Surface de glissement.

ref Référence.

eq Equivalent.

max, min Valeur maximale,minimale.



