
Dans cette étude, nous nous intéressons à l'application du réglage en cascade dans l'espace d'état échantillonné et la commande prédictive généralisée à la machine synchrone autopilotée alimentée en courant. En effet, la méthode du réglage en cascade est d'une utilisation fréquente dans le domaine des réglages industriels. Elle permet la limitation d'une où plusieurs grandeurs internes du système , et possède plusieurs avantages [2].

Le premier chapitre est consacré à un rappel sommaire sur le principe et la caractéristique de la MSA alimentée en courant par convertisseur statique. Nous présentons, dans un premier lieu, le modèle mathématique triphasé de la machine synchrone autopilotée, le modèle biphasé dans le repère de Park, ensuite, le modèle de l'association machine synchrone autopilotée-convertisseur statique. Enfin nous présentons un modèle linéaire de la machine synchrone autopilotée. Ce modèle est à la base de la synthèse des différents réglages.

Dans le deuxième chapitre, nous adoptons une commande numérique à structure en cascade dans l'espace d'état pour une application à la machine synchrone autopilotée alimentée en courant. C'est une nouvelle approche du réglage en cascade basée sur la décomposition du modèle, sans introduction d'hypothèses simplificatrices. Ainsi nous présentons, dans un premier lieu, la structure optimale de réglage d'état, la structure générale du réglage d'état en cascade, ainsi que la structure de réglage d'état en cascade adoptée. Ensuite, après la synthèse du réglage en cascade, nous simulons le fonctionnement en temps réel de l'ensemble commandes-convertisseurs-machine. A partir, des résultats obtenus, nous évaluons les performances du réglage.

Au troisième chapitre, nous introduisons un observateur d'état et de perturbation échantillonné dans la structure de réglage, nous commençons dans un premier temps par le dimensionnement de l'observateur d'état et de perturbation, en appliquant le principe de séparation. Ensuite nous simulons le fonctionnement de 1'ensemble commandes-convertisseurs-machine-observateurs. Enfin nous présentons une étude de la robustesse du réglage d'état en cascade avec observateurs, suivie d'une évaluation des performances.
Le dernier chapitre est consacré à l'étude de la commande prédictive généralisée appliquée pour le réglage de la vitesse d'une machine synchrone autopilotée alimentée en courant. Il est présenté d'abord, les idées directrices de la commande prédictive généralisée. L'application de la commande prédictive généralisée à la MSA alimentée en courant avec détermination des paramètres de réglage, est suivie de la simulation du fonctionnement de l'ensemble: Machine synchrone autopilotée-Commandes. Enfin, à partir des résultats obtenus, nous faisons une analyse des performances .






	

