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 مـلــخــص
 

تحليل تحكم تنبؤي تحت ضغطات من أجل قيادة آلة غير " العمل المقدم في هذه المذكرة يعالج موضوع تحت عنوان 
  ".متزامنة ثلاثية الأطوار

في البداية قمنا بانجاز النموذج الرياضي وكذا التحكم الشعاعي للآلة الغير متزامنة والمغذاة بواسطة مموج ذو المستوى 
مدخل تحت صيغة رقمية وذلك من اجل ضبط السرعة ) تناسبي تكاملي(  تبنينا ضابطات كلاسيكية من النوع ثم .اثنان

وبعدها ركزنا على تبديل هذه الضابطات بضابطات تـنـبـؤية معممة وهذا بعد تبسيط بنية تنبؤية . و التيارات
التيار أو العزم ( أجل التقليل من شدة إشارة التحكم ومن . كل الضابطات  التنبؤية أدخِلت علي الشكل الرقمي. تسلسلية

 إشارة التحكم استعملنا بما يسمى ىأثناء النظام الانتقالي وكذلك التقليل من تأثير تشويش القياسات عل) الكهرومغناطيسي 
كلتا الحالتين، في . بتعيير يولا بهدف تغيير قانون التحكم التنبؤي من جهة وتعزيز صلابة هـذا الأخير من جهة أخرى

  .الضغطات التواترية والزمنية حولت إلى مسألة تحسين مقعر

 آلة غير , برمجة خطيةتحكم تنبؤي تسلسلي، تعيير يولا، تحسين مقعر، ، تحكم تنبؤي معمم —كلمات مفـتاحي
    متزامنة، صلابة

Résumé 

Le travail présenté dans ce mémoire traite un sujet intitulé ‘‘Analyse d’une commande prédictive sous 
contraintes pour la conduite d’une machine asynchrone triphasée’’. Nous avons réalisé tout d’abord, la 
modélisation et la commande vectorielle de la machine asynchrone triphasée alimentée via un onduleur de 
tension à deux niveaux. On a adopté des régulateurs classiques de type PI introduits sous une forme discrète 
RST, pour le réglage de la vitesse et  ainsi pour le réglage des courants. Ensuite on a s’intéressé au remplacement 
de ces régulateurs, par des régulateurs prédictifs GPC, cela après avoir développer une structure prédictive 
cascade; tous les correcteurs prédictifs sont alors exprimés sous la forme RST. Dans le souci de minimiser les 
transitoires de la commande GPC et de diminuer l’impact du bruit de mesure sur le signal commande, on a 
utilisé la paramétrisation de Youla afin de modifier et robustifier  la loi de commande GPC. Dans ces deux cas, 
les contraintes de type fréquentiel et temporel en boucle fermée sont transformées en un problème d’optimisation 
convexe.    
 
Mots clés —Commande prédictive généralisée, Commande prédictive généralisée cascade, Paramétrisation de 
Youla, Optimisation convexe, Programmation linéaire, Machine asynchrone triphasée, Robustesse.           

 
Abstract 

 
The work presented in this report deals with a topic entitled the "Analysis of a predictive control under 

constraints for the driving of an induction machine "; first of all, we have achieved the modelling and the field 
oriented control of the induction machine fed by a two-level inverter. We‘ve adopt, classic regulators of type PI 
implemented under a discreet form RST for the regulation of the speed and the currents. Then we interested in 
the replacement of these regulators by predictive controllers GPC, after developing a cascade predictive structure 
for the speed control of the motor; all the predictive controllers are then expressed under the form RST. To 
minimize the transitory of the GPC control and to decrease the impact of the noise measurement on the control 
signal, we used the Youla parameterization to modify and to make robust the law of GPC control. In both cases, 
the constraints frequency and temporal in closed loop are transformed into a problem of convex optimization.   

 
Key Words — Generalized Predictive Control, Cascade Generalized Predictive Control, Youla Parameterization, 
Convex Optimization, Linear Programming, Three Phase Asynchronous Machine, Robustness.           
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