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Résumé

Le travail présenté dans ce mémoire traite un gSojiulé “Analyse d’'une commande prédictive sous
contraintes pour la conduite d’'une machine asyrm@hririphasée”. Nous avons réalisé tout d'abord, la
modélisation et la commande vectorielle de la maehasynchrone triphasée alimentée via un onduleur d
tension a deux niveaux. On a adopté des régulatdassiques de type Pl introduits sous une forrsereie
RST, pour le réglage de la vitesse et ainsi ppuédlage des courants. Ensuite on a s'intéressgngplacement
de ces régulateurs, par des régulateurs prédiGff€, cela aprés avoir développer une structureigiingsl
cascade; tous les correcteurs prédictifs sont algpsimés sous la forme RST. Dans le souci de nigeiries
transitoires de la commande GPC et de diminuerpBict du bruit de mesure sur le signal commandea on
utilisé la paramétrisation de Youla afin de modifé¢ robustifier la loi de commande GPC. Dansdmsx cas,
les contraintes de type fréquentiel et tempordiaurcle fermée sont transformées en un problémdidimation
convexe.

Mots clés—Commande prédictive généralisée, Commande préeiginéralisée cascade, Paramétrisation de
Youla, Optimisation convexe, Programmation linéalachine asynchrone triphasée, Robustesse.

Abstract

The work presented in this report deals with adogtitled the "Analysis of a predictive controlden
constraints for the driving of an induction machindirst of all, we have achieved the modellingdathe field
oriented control of the induction machine fed biva-level inverter. We've adopt, classic regulatofdype Pl
implemented under a discreet form RST for the rguh of the speed and the currents. Then we istisdlein
the replacement of these regulators by predictinerollers GPC, after developing a cascade pregictiructure
for the speed control of the motor; all the prddetcontrollers are then expressed under the fo8i.Rlo
minimize the transitory of the GPC control and &xkase the impact of the noise measurement ocotiteol
signal, we used the Youla parameterization to nyoalifd to make robust the law of GPC control. Irhbezses,
the constraints frequency and temporal in closeg kre transformed into a problem of convex optatian.

Key Words— Generalized Predictive Control, Cascade Generakzedictive Control, Youla Parameterization,
Convex Optimization, Linear Programming, Three Rha&synchronous Machine, Robustness.
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