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Les progrés rédlisés en matiere déectronique de puissance de circuits de
commande en automatique ont contribué a I'utilisation grandissante des machines
asynchrones dans les systémes d'entrainements éectriques. Le recours aux machines
asynchrones est surtout lié a leur robustesse, leur puissance massique et colt de
fabrication. Leurs maintenance et survellance permettent de rentabiliser les
installations. 1l est donc important de développer des outils de diagnostic pour détecter
d'une maniére précoce les défauts pouvant apparaitre dans ces machines.

L'objectif de notre travail sarticule autour de la modélisation de la machine
asynchrone pour la simulation des ruptures de barres et de I'application de la méthode
appropriée du traitement de signal pour pouvoir détecter le défaut. Ainsi les commandes
vectorielle utilisant les régulateurs Pl et par mode glissant sont utilisées en tenant
compte de la présence d’ un défaut rotorigue.

Mots-clé: Moteur asynchrone, Commande par Pl, Commande par mode glissant,
Défaut rotorique, Diagnostic, Modéle multi enroulements, Modéele réduit.



