




Le présent travail consiste, dans un premier temps, à remplacer le filtre de Kalman linéaire par un réseau de neurones artificiel afin de surmonter la contrainte de réglage des matrices de covariance. Ensuite, la modélisation de cet observateur stochastique a été effectuée dans le repère tournant de Park. En plus de l'estimation des composantes des deux axes (d, q) du flux rotorique et du courant statorique, nécessaires pour la commande, le filtre (EKF) permet également d'estimer en ligne la résistance rotorique, l'inductance mutuelle et la vitesse de rotation de la machine en utilisant comme grandeurs de sortie la mesure des courants de ligne transformés en courants (d, q). Ceci nous a permis d'associer le filtre de Kalman étendu (EKF) avec les réseaux de neurones artificiels (RNA). Nous avons comparé l'estimation de la résistance rotorique, de l'inductance mutuelle et de la vitesse rotorique par EKF avec l'estimation par les RNA. D'après les résultats de simulation, nous avons constaté qu'il est possible de remplacer cet observateur EKF par un observateur conçu par les RNA dont les séquences d'apprentissage sont issues de l'estimation EKF, que nous appelons " observateur Neuro-Kalman ". Cette méthode permet d'avoir une estimation plus performante que celle obtenue par le filtre de Kalman étendu (EKF).
