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Démonstration de la méthode de Venturini

La Figure (A.1) illustre un systeme de tensions triphasées et équilibrées et la construction de la

tension de référence Vo refa un instant donné.

\ B
Figure (A.1) : Synthése de la tension de sortie, pour une séquence k, & partir des tensions d'entrées.

En considérant un cas général, le phaseur resultant évoluera de sequence en séquence tel que

montré sur la Figure (A.2).

Figure (A.2) : Evolution de la référence V,, ¢ de la séquence k a k+1 (cas général).
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Dans le cas de la Figure (A.2), il devient évident que le phaseur résultant évoluera a une vitesse

quelconque par rapport au plan de référence tournant a w:. En fait la vitesse et le sens de rotation

de Vo sont ceux de la consigne de référence.
Détermination des temps de fermeture des interrupteurs

Les tensions d’entrée peuvent étre exprimées sous forme complexe comme suit :

vV =V cos(a)lt)+ jVim sin(a;lt)

27, . i 2r
V.=V COS(a)it—?)-l- v sm(a}lt—?) (A1)

A, . . Ar
V.=V cos(a}lt—?)+ v sm(a}lt—?)

Le vecteur de la tension de sortie peut étre mis sous la forme complexe suivante :

V, = Re{V,}+ jim{V,} =V _cos(wt)+ jV_sin(mt) (A.2)

Sachant que:
Tc Re {Vo } = t11Vim COS(C()It) + t12Vim COS(Qt - 2?7[) + t13Vim COS(C()It) (A3)
Tc I m {Vo} = t11Vim Sln(cqt) + 1:12\/im Sln(a%t - 2?7[) + t13Vim Sm(a%t) (A4)

En posant g =Vom/Vim legain en tension du convertisseur, on peut écrire :

4
T.qcos(aw,t) =t,, cos(amt) +1, cos(mt — 2?”) +1,, cos(at — ?ﬂ)

A5
. . . 27 . Az (A9)
T.gsin(a,t) =t sin(at) + t,, sin(at —?) +1,;sin(at —?)
Deplus, t ,t ett doivent satisfaire 1’équation suivante :
11 12 13
tint tiz+t13=Te (A.6)

En multipliant la premiére équation de (A.5) par cos(wit) et la deuxieme par sin(wit), il vient :

T.qcos(e,t) cos(mt) =t,, cos(mt)cos(at) +t,, cos(at — %ﬁ) cos(mt) +t,, cos(at — %ﬁ) cos(awt) (A7)

T.gsin(a,t)sin(at) =t sin(et)sin(wt) +t, sin(at —%)sin(a),t) +1t, sin(et — 4?7[)sin(a)lt) (A.8)
En sommant les deux équations (A.7) et (A.8) et aprés simplification on trouve :

T.GC08(t ~ ) =t +, 008(~ ) L cos(~ ) (A9)
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En utilisant I'équation (A.6), I'équation (A.9) peut étre simplifié a:

T.qcos(,t - ) =ty -2 (T, ~t,) (A.10)
A partir de I’équation (A.10) ti1est calculé par :

1+ 2qcos(m,t — mt)

=T, ; (A11)
L’¢équation (A.11) permet de calculer le rapport cyclique correspondant par :
m, = ty _ 1+2qcos(w,t - oyt) (A12)
TC 3

De la méme maniérer, en multipliant les deux equations de (A.5) par cos(wit-27/3) et sin(wit-

2m/3) on peut calculer m21 et pour calculer m13 il suffit de multiplier les deux équations de

(A.5) par cos(wit-47/3) et sin(wit-47/3).
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