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Résumé. Cette thése porte sur la commande des convertisseurs de puissance AC/DC
fonctionnant en commutation a travers un générateur a modulation de largeur
d’impulsions en vu de se conformer avec les standard de qualité de I'énergie électrique.
Cette classe de convertisseurs suscite un grand intérét compte tenu de son rendement
énergétique élevé et de sa capacité a fonctionner en mode de conduction continue
minimisant ainsi les interférences électromagnétiques, conduites et rayonnées.
L’objectif de commande est double. Le premier est un objectif de régulation du signal
de sortie : régulation de tension dans le cas d'une charge résistive ou régulation de la
vitesse si la charge est un moteur. Le second objectif consiste a assurer la liaison du
convertisseur a un réseau d’alimentation, supposé a tension sinusoidale, avec un
facteur de puissance quasi-unitaire (Power Factor Correction). Ce probléme de
commande est appréhendé en développant une stratégie de commande bi-boucle
impliquant deux régulateurs montés en cascade, La premiere boucle (dite boucle
interne ou de courant) est congue de telle sorte que le courant absorbé a I'entrée du
convertisseur soit proportionnel avec la tension sinusoidale du réseau d’alimentation.
L’entrée de référence pour cette boucle, 2 savoir le rapport de proportionnalité
mentionné, constitue aussi le signal de commande de la boucle externe qui opére
quand a elle en vue de réguler le signal de sortie (tension ou vitesse). Les régulateurs
sont élaborés a partir du modéle non linéaire du systéeme commandé, en utilisant
différentes techniques de synthese. Le systeme de commande en boucle fermée
résultant s'avére non linéaire et temps variant. En utilisant des outils d'analyse
appropriés, tels que ceux de stabilité et de moyennage, nous démontrons que les
objectifs de commande sont réalisés en moyenne avec une erreur qui dépend de la
fréquence du réseau d’alimentation. Cette erreur est d’autant plus petite que la
fréquence du réseau est plus élevée. Cest la premiére fois que de tels résultats sont
aussi formellement établis.

Les résultats obtenus sont expérimentalement validés sur une plate forme industrielle
aux laboratoires "CODALAB" et "[OC" de I'Université Polytechnique de Barcelone. En
effet les lois de commande élaborées ont été implantées sur une carte DSP Analog-
Device utilisant un processeur a virgule flottante pour les calculs de précision, des
processeurs a virgule fixe pour gérer les entrées sorties et un FPGA pour la mise en
place des générateurs a modulation de largeur d’impulsions.

Le sujet présente un caractere pluridisciplinaire puisqu’il fait intervenir des outils de
l'automatique, de I'électronique numeérique et de I'électronique de puissance.
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