
 

 

Liste des symboles 

MSAP: Machine (moteur) synchrone à  aimants permanents. 

PDC: Parallel Distributed Compensation. 

LMI: Linear Matrix Inequalities. 

BMI: Bilinear Matrix Inequalities. 

LTI: Linear Time Invariant. 

TS: Takagi-Sugeno. 

d-q: Axes longitudinal et transversal (transformation de Park). 

FMM: Force magnétomotrice. 

FÉM: Force électromotrice. 

 .Tensions de phases statoriques :ࢉ࢈ࢇ࢜

 .Courants de phases statoriques :ࢉ࢈ࢇ

 .Flux totaux produits par les courants statoriques :ࢉ࢈ࢇࣅ

 .Résistance d'une phase statorique :ࡾ

 .Inductance propre d'une phase statorique :࢙࢙ࡸ

 .Inductance mutuelle entre deux enroulements statoriques :࢙ࡹ

 .Inductance de fuite :࢙ࡸ

 .Inductance de magnétisation :ࡸ

 .Inductance dans l'axe longitudinal :ࢊࡸ

 .Inductance dans l'axe transversal :ࡸ

 .Composante longitudinale des courants statoriques :ࢊ

 .Composante transversale des courants statoriques :



 

 

 .Composante longitudinale des tensions statoriques :ࢊ࢛

 .Composante transversale des tensions statoriques :࢛

 .Tensions réelle et imaginaire selon l'axe du système biphasé :ࢼ࢛ et	ࢻ࢛

 .du système triphasé ݐ Vecteur représentatif à l'instant :࢙ࢂ

࣓: Vitesse de rotation du rotor. 

 .Position du rotor :ࣂ

 .Matrice de transformation :ࣂࡷ

 .Matrice des résistances statoriques :[ࡾ]

 .Flux crée par les aimants au rotor :࢜ࣘ

 .Nombre de paires de pôles :ࡼ

 .Coefficient d'amortissement :

 .Moment d'inertie du rotor :ࡶ

 .Couple de charge :ࢀ

 .Couple électromagnétique :ࢋࢀ

 .Constante du couple :ࡷ
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