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développement d'un algorithme de pilotage K

portant sur la commande vectorielle de

la
machine synchrone 4 aimants permanents \ \\\

(PMSM). Celle-ci est utilisé dans des refroidisseurs & p \L
Stirling assurant le refroidissement de détecteurs
infrarouges haut de gamme. Afin de réduire le
poids du systéme, on souhaite supprimer le capteur
Krnéconique utilisé pour le pilotage de la mochine.)
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Travail realise :

- Etude et réalisation de la commande avec capteur N da SV 3.Phase

sous PSIM et MATLAB/SIMULINK

- Simulations basées sur un cycle de fonctionnement - 0

de la machine et étude de la robustesse de la - -
S . S a =

commande vis-a-vis d'incertitudes parametriques et ia /

de contrainte de fonctionnement o | e

- Etude et mise en place d’'un estimateur de position Posttion [~

et de vitesse afin de réaliser une commande sans Speed Speed "

capteur
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Simulation de la commande avec capteur sous PSIM
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Synoptique de la commande vectorielle souhaitée
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Estimation de la vitesse et de la position
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