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 ملخص

 
 و ة المستويات الغير متماثلةتتمثل هذه الأطروحة في دراسة التحكم في المموجات  متعدد

 يمتاز بالسرعة في خلق توترات لأنهدرسنا هذا النوع من المموجات . تطبيقها على ماكنة غر متزامنة
 ك3 و 1+ك 2 يستطيع توفير ما بين ,له عدد من المستويات فردي و كبير جداكمون شبه موجية 

    )خلية ذات جسر كامل: ك( مستوى 
 تحسين في نوعية توتر الخروج إلى أدتان استعمال البنية المتعددة المستويات من نوع تسلسل 

 تحتوي لأنهالهذه المموجات دون الزيادة في عدد الخلايا ذات جسر كامل و كذا انها ذات فائدة جيدة 
م و للتحكم بسرعة الماكنة قمنا بتطبيق التحك, الأخرى اتيعلى عدد قليل من القواطع مقارنة مع البن

  .ت كلاسيكيةالشعاعي بواسطة منظما
  . تؤكد فعالية و نجاعة هذا النوع من المموجاتةنتائج المحاكا

 البنية, ماكنة غر متزامنة, المموجات  متعددة المستويات الغير متماثلة:   الكلمات المفتاحية
 .منظمات كلاسيكية, يالتحكم الشعاع, من نوع تسلسل

 
 

Résumé 
 

Cette thèse consiste à étudier la commande des onduleurs multiniveaux asymétrique 
appliquée à la conduite d’une machine asynchrone triphasée. On a étudier ce type d’onduleurs 
parce qu’il est susceptible de générer des tensions quasi sinusoïdale ayant un nombre de 
niveaux impair largement qui peuvent atteindre entre 2K+1 et 3K niveaux (K : cellules à pont 
complet) 
 L’utilisation de la structure multiniveaux cascade afin d’améliorer beaucoup plus la 
qualité de tension de sortie sans augmenter à priori le nombre de cellules d’onduleurs à pont 
complet ainsi que cette structure est un intérêt certain car elle contient un nombre réduit 
d’interrupteurs en comparaison avec les autres. Pour l’entraînement à la vitesse variable pour 
cette machine, la commande vectorielle avec des correcteurs classiques est appliquée ensuite. 
 Les résultats de simulation confirment la validité et l’efficacité de ce type d’onduleur. 
 Mots clés : onduleur asymétrique, machine asynchrone, structure cascade, commande 
vectorielle, correcteurs classique,  
 
 

Summary 
 

In this thesis, we studied the modulation of asymmetric onduleurs multilevel, applied 
to drive an induction machine at variable speeds. We have studied this type of onduleurs 
because it may generate tension almost sinusoidal having an add number of levels widely that 
can achieve between 2K+1 and 3K levels (K: cells with complete bridges). 
 The structure multilevel cascade has used to improve much more the quality of the 
tension of exit (release) without increasing a priory the number of cells of onduleurs in 
complete bridges it contains a reduced number of switches in comparison with others. To 
drive induction machines at variable speeds, the vector control with conventional regulators is 
applied after. 
 The simulation results confirm the validity and effectiveness for asymmetric 
onduleurs. 
Keywords: asymmetric onduleurs, induction machine, structure cascade, vectorial control, 
conventional regulators   
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