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NOMENCLATURE 

a b c d ei ,i ,i ,i ,i        : Courants des phases de la machine. 

a b c d e, , , ,      : Flux des phases de la machine. 

f  : Flux des aimants. 

a b c d eV ,V ,V ,V ,V : Tension des phases statoriques. 

qsds i,i        : Courants statoriques d’axe direct et en quadrature. 

qsds V,V     : Tension statoriques d’axe direct et en quadrature. 

emC           : Couple électromagnétique. 

rC             : Couple résistante. 

f            : Coefficient de frottement. 

rT ( )    : Matrice de transformation de PARK. 

P    : nombre de paire de pôles. 

J               : Moment d’inertie. 

qd L,L  : Inductances cycliques directe et en quadrature. 

pi iik ,k : Coefficient de régulateur de vitesse. 

pv ivk ,k : Coefficient de régulateur de courant. 

sr           : Résistance d’une phase statorique. 

S : l’opération de Laplace. 

DCV  : Tension continue à l’entrée de l’onduleur. 

ω  : Pulsation des tensions statoriques. 

Ω   : Vitesse angulaire du rotor. 

RLF  : Régulateur par logique floue. 

rθ                   : Angle électrique. 

e                       : Erreur. 

 e       : Variation de l’erreur 

MSAP5PH : Machine synchrone à aimants  permanents à cinq phases 

MLI: Modulation de largeur d'impulsions 


