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CMD : Convertisseur Matriciel Direct

MSAP : Machine synchrone a aimants permanents

ISVM: Indirect Space Vector Modulation

Vim, lom : Amplitudes de la tension d'entrée et du courant de sortie

Vom, lim: Amplitudes de la tension de sortie et du courant d’entrée

wi : Pulsation d’entée

@o : Pulsation de sortie

q : Rapport de transformation entre la tension d'entrée et la tension de sortie

V.: Tension d’entrée mesurée, avec i=A, B etC
[

V. : Tension de sortie mesurée, avec j=a, b et c
J

Tc: Période de commutation

ﬂi : peut prendre respectivement les valeurs O rad , 2;[ rad, 4; rad pour i=A, Bet C

0,: Angle du vecteur spatial de la tension dans le secteur ou il se trouve
m, : Rapport de transformation des tensions désirées a partir de la tension continue fictive et

la valeur créte de la tension de sortie

d,: Rapport cyclique du vecteur nul.

6,:Tangle entre Iiet I 1

mi: Rapport entre le amplitudes de coutant d’entrée i et le courant fictif ldc
[Vs]= [Vsa, Vsb, Vsc]T :Vecteur tension statorique

[Is]= [isa, isb, isc]T :Vecteur courant statorique

Rs=Résistance d’une phase statorique

[ps]= [@a @b, @c]" : Vecteur flux total a travers les bobines statoriques
Lis: Inductance de fuite statorique

La: Induction de flux de Pentrefer

Lp : Valeur maximal de 'inductance du a la variation de la reluctance
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Lsa : Inductance propre d’une phase statorique

Masab: Inductance mutuelle entre les deux phases aetb

psa: Flux statorique de la phase a

Or: Angle entre une phase statorique et une phase rotor

Cr: Couple résistant

Cem : Couple électromagnétique

J: Moment d’inertie de la partie tournante

o : Vitesse de rotation du rotor

f: Coefficient de frottement

0 : Angle entre I'axe magnétique (@) et 'axe longitudinal (d)
o : Vitesse de rotation du référentiel choisi

of: Flux dd aux aimants

Rs : Résistance d’une phase statorique

L : Inductance suivant l'axe d

Lq: Inductance suivant I'axe q

p : Nombre de paires de poles

ar =pw: Vitesse électrique du rotor

& Coeflicient d’amortissement et woest la pulsation propre
&dq - Coeflicient d’amortissement et wodqest la pulsation propre.
UA(X), us(X) et uc(x) : Degrés d’appartenance des ensembles A, B et C
Xr: Variable de sotie

ures(Xr) : Fonction d’appartenance résultante

Tr: Temps de réponse

D : Dépassement



