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ANNEXEB                                   

Liste des symboles 

   

                                     

MAS Machine asynchrone 

FLC   Fuzzy logic control 

FNN     Fuzzy neural network 

s,r   Indice correspondants au stator et au rotor 

a,b,c Indice correspondants aux trois phases  a ,b,c    

d,q Axe correspondants au référentiel lié au champ tournant 

Ls,Lr Inductance cyclique statorique et rotorique par phase 

M Inductance mutuelle cyclique 

Rs,Rr                                     Résistances d’enroulements statorique, et rotorique par phase 

Tr=Lr/Rr                               Constante du temps rotorique   

sr LL

M 2

1  
Coefficient de dispersion 

f  Coefficient de frottement 

P Nombre de paires de pôles 

Cem Couple électromagnétique 

J Moment d’inertie du moteur 

 Angles  électriques statorique et rotorique 

 Pulsations  électriques statorique et rotorique 

  Vitesse mécanique du rotor 

 Flux statorique et rotorique 

 V                                 Tension 

  I                     Courant  

  rC  Couple de charge 

  μ   Fonction d’appartenance 

 e  Erreur 

e    Variation de l’erreur    

 u  La  commande 
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u    Variation de la commande    

uu GG ,  Gain de normalisation de la commande et sa Variation 

Rk   Règle floue   

x     Variable d’état 

)(n

dy  Signal de référence 

û  La commande approximé par un système flou de Sugeno 

)(tp  Gain de l’algorithme d’estimation 

glu     Terme du mode de glissement 

S  Erreur filtrée 

V  Fonction de Lyapunov 

gf  ,  Paramètres des prémisses et des conséquences 


~

 Erreur paramétrique 

)(W  Matrice de fonctions floues de base 

gf  ,       Erreurs de reconstruction   

gf  ,  Bornes des erreurs de reconstruction   

K  Gain du terme du mode de glissement 

J   Moment d’inertie de la partie tournante 

f Coefficient de frottement visqueux. 

( d q ) Axes correspondant au référentiel lie au champ tournant. 

[p(θ)]                                                  Matrice de PARK 

 ssL  Matrice des inductances statorique. 

 rrL  Matrice des inductances rotorique. 

 sr  Matrice des inductances mutuelles statoriques. 

 rs  Matrice des inductances mutuelles rotoriques. 

Wn pulsation du système. 

Ls Inductance propre d’une phase statorique. 

Lr   Inductance propre d’une phase rotorique. 

Ms Inductance mutuelle entre phases statoriques. 

Mr Inductance mutuelle entre phases rotoriques   

P Nmbre de paires de pôle 

 rs  Vecteur d’état. 
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[A]                                                     Matrice d’évolution d’état du sysème. 

[B] Matrice de commande du système. 

[U] Vecteur de commande.   

Vsa, Vsb, Vsc Les tensions appliquées aux trois phases statoriques. 

isa, isb  , isc Les courants qui traversent les trois phases statoriques. 

Φsa, Φsb,  Φsc Les flux totaux à travers ces statorique enroulements. 

rs Résistance d’une phase rotorique    

X peut être la tension,  le courant ou le flux. 

[P(θcoor)] est la matrice de transformation directe de Park. 

  [P(θcoor)]
-1

 est la matrice de transformation inverse de Park. 

We Energie émmagasinée dans le circuit magnétique 

P Nmbre de paires de pôle                                              

 
  


