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VARIATION DE VITESSE DES MOTEURS ASYNCHRONES

1> PRINCIPE DE LA VARIATION DE VITESSE

La vitesse de rotation réelle nr d’un moteur asynchrone en fonctionnement normal est toujours inférieure de quelques pour-cent  ( 3 à 5 % ) à la vitesse de synchronisme ns (champ tournant).
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	nr : vitesse de rotation réelle ( tr/s )
ns : vitesse de synchronisme ( tr/s )
f     : Fréquence du réseau d’alimentation ( Hz )
p    : nombre de paires de pôles


- plus le nombre de paire de pôles est important, plus la vitesse diminue;
- plus le nombre de paire de pôles est important, plus le pas polaire est petit;

exemple pour un moteur alimenté à 50 Hz

	nombre de paire de pôles 
	1
	2
	3
	5
	10

	pas polaire en degré 
	180
	90
	60
	33
	18

	vitesse du champ tournant en s-1 
	50
	25
	16.6
	10
	5

	vitesse du rotor en tours/minute 50 
	3000
	1500
	1000
	600
	300


Il y aura donc deux moyens de faire varier la vitesse de rotation d’un moteur asynchrone :

· Agir sur le nombre de pôle à la construction ( moteurs à plusieurs BOBINAGES ).

· Faire varier la fréquence du réseau d’alimentation ( variateur de vitesse électronique ).

2> MOTEUR A PLUSIEURS ENROULEMENTS

2.1> Principe

Les moteurs à plusieurs vitesses peuvent être répartis en deux groupes:

· moteur à plusieurs enroulements .

· moteur à demi-bobine ou couplage de pôles (PAM ou Dalhander).

Ces moteurs sont en général limités à deux vitesses.

2.2>  Moteur à plusieurs enroulements

Ces moteurs ont plusieurs stators pour un seul rotor (le nombre de paire de pôle est différent pour chaque stator). 

Les deux stators sont couplés en étoiles et on les alimente indépendamment. 

Le rapport des vitesses est fonction des enroulements (ex : 1500/1000 tr/mn ).
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2.3> moteur à demi-bobine  (Dalhander)

Ce dernier est caractérisé par un rapport de deux entre les deux vitesses (ex : 3000/1500 tr/mn ) selon le couplage que l'on fait :

· triangle série pour la petite vitesse 

· étoile parallèle pour la grande 

3> VARIATEURS DE VITESSE ELECTRONIQUE

3.1> PRINCIPE

La vitesse de rotation d’un moteur asynchrone dépend de sa construction et de la fréquence du réseau d’alimentation. 

Si la fréquence est divisée par 2 ( Exemple 25Hz au lieu de 50Hz) la vitesse de rotation est deux fois plus petite que la vitesse nominale.

Pour un bon fonctionnement du moteur ( rendement) le courant créé doit être le plus proche possible d’une sinusoïde .

Allure du courant à partir d’une commande M.L.I.
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On constate que la forme du courant est proche d’une ………………….

CONSTITUTION D’UN VARIATEUR DE VITESSE
	1

La tension monophasée ou triphasée du réseau est convertie en une tension continue par l’intermédiaire du pont redresseur et des condensateurs de filtrage
	
	2

Cette tension continue est découpée par un pont onduleur pour donner une succession d’impulsions de largeur variable (M. L. 1.) M......................... de L...................... d’I..................................
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	3

L'ajustement de la largeur des impulsions et leur répétition, permettent d'obtenir une fréquence variable tout en maintenant :

le rapport ................. constant.
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