
Résumé  

 

Le travail présenté dans ce mémoire est consacré à l’étude de la commande par mode 

glissant d’une machine asynchrone en présence de défaut rotorique. Enpremier lieu nous 

avons présenté la modélisation de la machine asynchrone qui permet de reproduire son 

comportement en présence de défaillances. A la seconde étape nous avons utilisé la 

commande vectorielle indirecte par PI, mais ce réglage peut être insuffisant puisqu’il est 

moins robuste. pour avoir des bonnes performances et robustesse qui résistentcontre les 

variations paramétriques et les perturbations extérieures nous avons appliqué La commande 

par mode glissant. En finle  diagnostic de ce type de défaut est réalisé  par  l'approche signal  

qui est à base de l’analyse spectrale FFT. 

 

Les mots clés: machine asynchrone à cage d’écureuil, diagnostic, cassures de barres, FFT,  

commande vectorielle, commande par mode glissant. 

 

 

 ملخص

 

تزالصيةذذذف قلت سنذذذس حذذذي     ذذذ  لاللآلات لل كذذذمخ ص لذذذس لدللحذذذف للذذذ     فذذذذ دم فذذذذ هذذذا  للاذذذاهذذذال لل اذذذ  للا ذذذ إن

فذذذذ د اذذذدخ للذذذدولل فذ ردليذذذف لذصذذذم سايذذذ  رياارذذذف للآلذذذف  يذذذد  فذذذذ ة لذذذف ورذذذى  ك ذذذم و قلذذذ  للانذذذالال للى ذذذ ذطميذذذ  

غةذذذذم للا  كذذذذم ل ذذذ  هذذذذا  لل  يةذذذف غةذذذذم ف  لذذذف و سىيذذذذف راذذذذ   ورذذذى  لل فذذذذ  فذ للامةفذذذف للم نةذذذذف لحذذذ  افي  ص  ذذذذ  للذذذ    

ط  يذذذذ    ذذذذتملر ت لل  لرةذذذذف ذذذذد تزاةذذذذم للا ذذذذ  يم وللا سذذذذىخ و ذذذذلارف دكمذذذذم خلذذذذ  سي نذ,لذذذذال  ولف لذذذذى   فذذذذ  

لل فذذذذ  ر ذذذذد رىلحذذذذتف لل  فةذذذذ  للتةنذذذذذ لف ةذذذذ ل  هذذذذال لليذذذذى  صذذذذ فذ لذخةذذذذم تز ذذذذ ةس للذذذذ     رذذذذ لانالال للى ذذذذ ذ 

 Matlab Simulink لل همر  ذ  ن   ج للا  ك خ     طمي 

 

 لل    ,ص    لل    ,ل  فة  للتةنذل,لذ ادخ  مك,لل   ةس,قلت سنس حي     فتزالصيةلالل فللآلالكلمات المفتاحية:

 ر لانالال للى  ذ 

 

 


