
Formation sur les moteurs électriques



Principe de 
Fonctionnement
 Électricité:

En terme simple, l’électricité est produite, quand un flux d’électron (aussi appelé flux de courant) passe 
dans un conducteur.

L’entrée du flux est considérée comme le bout positif et la sortie est considérée comme le bout négatif.

Conducteur

Direction du Flux d’électron 



Principe de 
Fonctionnement
 Électricité & Magnétisme:

Lorsqu’un objet, tel qu'une barre de fer (Noyau ferreux), est placé dans le flux de 
courant, l’objet devient magnétisé. Ce noyau ferreux possédera, comme tous les 
aimants, un côté Nord et un côté Sud.

Le côté de la barre de fer dans l’entrée du flux de courant sera le pôle Nord de cet 
aimant et le côté de la barre de fer dans la sortie du flux du courant sera le pôle Sud.

Barre de Fer

Direction du Flux d’électron 



Principe de 
Fonctionnement
 Courant Alternatif:
La tension CC (Courant Continu) circule dans un circuit de positif à négatif.

La tension CA (Courant Alternatif) change la direction de circulation du courant dans le 
circuit, sur une période de temps donnée. 

Ce mouvement de Va et Vient du flux de courant est appelé la Fréquence. 

1 Cycle complet = 1 Va & 1 Vient

La fréquence s’exprime en Hertz (Cycle par Seconde).

Amérique du Nord = 60Hz (120 Va & Vient)

Conducteur

Direction du Flux d’électron 



Principe de 
Fonctionnement

 Tous les moteurs se composent de trois parties essentielles:

. Le Stator (Partie Fixe)

. Le Rotor (Partie Tournante)

. Les Roulements (Support mécanique du Rotor)



Principe de 
Fonctionnement

 Induction / champ magnétique

Tension de ligne 

Courant rotatif Statorique 

Champ tournant magnétique dans le Stator 

Tension Rotorique Induit 

Courant Rotorique 

Champ magnétique dans le Rotor 

L’interaction du champ magnétique tournant du Stator et le champ magnétique du Rotor 
produit le couple et c’est l’accouplement          des champs magnétiques qui produit la rotation 
de l’arbre.



Principe de 
Fonctionnement

 Puissance / Densité Flux magnétique

La puissance, ou la quantité de «travail» qu'un moteur peut effectuer, est déterminée par la force du champ 
magnétique que les enroulements du stator peuvent produire. 

L'intensité du champ magnétique est déterminée par la quantité de conducteurs de fil (fil de stator) et le 
courant qui les traverse. 

Par conséquent, en ayant plus d'espace interne, un plus gros moteur fournira généralement plus de puissance 
étant donné que la quantité totale de fil de stator est plus grande que celui d'un moteur plus petit.

Bobinage Petit Moteur Bobinage gros moteur



Principe de 
Fonctionnement

 Efficacité
Non seulement la quantité de fil de stator détermine la puissance potentielle, mais elle peut également 
affecter l'efficacité d’un moteur.

Les techniques modernes de bobinage permettent d’insérer plus de fils dans une       encoche qu’avant.

1) Augmentation de la densité des forces magnétiques.                                   (Plus de puissance dans la même espace)

2) Diminution de perte d’énergie. (Température d’opération moins élevée)

3) Espérance de vie prolongée

Bobinage Efficacité Standard Bobinage gros moteur

(192 conducteurs) (220 conducteurs)



 Conception Haute Efficacité
4 avantages clés d’un moteur de conception                               ‘’NEMA Premium’’ vs Efficacité 
standard:

1) Rotor et stator allongés ce qui produit des champs magnétiques plus forts.

2) Amélioration de la tolérance par la diminution de l’espace entre le rotor             et le stator et amélioration des 
caractéristiques magnétiques du moteur.

3) Plus grande quantité de conducteurs dans les enroulements du stator.

4) Acier au silicium de meilleure qualité dans les noyaux du bâti, du stator et du rotor, plutôt que de l’acier de 
carbone de qualité inférieure. 

Principe de 
Fonctionnement



Les moteurs électriques sont conçus de façon a ce 
qu’ils puissent s’auto refroidir.

TEFC

ODP



Enveloppes de Moteurs Normalisées

TEFC, (IP40+, IC411)
TENV, (IP40+, IC410)
TEAO (IP40+)
TEXP, (IP50+, IC31+)

ODP, (IP12, IC01)
OPAO, (IP12)  
WP1, (IP13, IC01)
WP11, (IP13, IC01)



Nomenclature des pièces d’un moteur
(Couvert de ventilateur)

(Ventilateur de refroidissement)

(Œillet de levage)

(Boite de connexion)

(Pieds de fixation)

(Châssis)

(Arbre d’entrainement)

(Flasque côté opposé de l’arbre (ODE))(Flasque côté de l’arbre (DE))

(Ouverture de ventilation)



Principe de 
Fonctionnement

 Vitesse Synchrone (RPM ou TPM)

Le nombre de pôles (2) 

Fréquence du réseau (50, 60Hz)

Constante: 

Agencement géométrique des bobines (120°)

(Fréquence * 120) / Pôles = RPM

(60 * 120) / 2 = RPM (50 * 120) / 2 = RPM

(7200) / 2 = RPM (6000) / 2 = RPM 

3600 = RPM 3000 = RPM



Principe de 
Fonctionnement

 Vitesse Synchrone (RPM ou TPM)

Le nombre de pôles (4) 

Fréquence du réseau (50, 60Hz)

Constante: 

Agencement géométrique des bobines (120°)

(Fréquence * 120) / Pôles = RPM

(60 * 120) / 4 = RPM (50 * 120) / 4 = RPM

(7200) / 4 = RPM (6000) / 4 = RPM 

1800 = RPM 1500 = RPM



Principe de 
Fonctionnement
 Vitesse Synchrone (RPM ou TPM)

Le nombre de pôles (6) 

Fréquence du réseau (50, 60Hz)

Constante: 

Agencement géométrique des bobines (120°)

(Fréquence * 120) / Pôles = RPM

(60 * 120) / 6 = RPM (50 * 120) / 6 = RPM

(7200) / 6 = RPM (6000) / 6 = RPM 

1200 = RPM 1000 = RPM



Principe de 
Fonctionnement
 Vitesse Synchrone (RPM ou TPM)

Le nombre de pôles (8) 

Fréquence du réseau (50, 60Hz)

Constante: 

Agencement géométrique des bobines (120°)

(Fréquence * 120) / Pôles = RPM

(60 * 120) / 8 = RPM (50 * 120) / 8 = RPM

(7200) / 8 = RPM (6000) / 8 = RPM 

900 = RPM 750 = RPM



Principe de 
Fonctionnement Vitesse vs Glissement

 Sans charge, le rotor tournera à la vitesse du champ tournant du stator,        (ou tout prêt).

 Nous appelons cela la vitesse synchrone du moteur.

 Avec une charge, la vitesse du rotor se déphase avec le champ tournant statorique

 Les flux magnétiques du moteur s’amplifient, créant le couple du moteur.

 Ce déphasage s’appelle le Glissement.

 La Vitesse synchrone – le glissement = Vitesse Asynchrone.

 Le Couple d’un moteur est proportionnel au glissement du moteur.

S N
B
sBr



Principe de 
Fonctionnement

 Vitesse vs Couple

Deux facteurs importants qui déterminent la puissance mécanique

d’un moteur 

 Vitesse

 Couple 

Le couple est un unité de mesure qui exprime la puissance mécanique soit                                 requise ou 
produite.

 Les plus populaires: lb/pi, lb/po et N.m



Principe de 
Fonctionnement

La puissance d’un moteur est définie comme le produit de la vitesse x le couple.

 Puissance = Vitesse (RPM) x Couple (lb/pi) / 5252

 (1HP (2P) = 1.49 lb/pi) (1HP (4P) =2.92 lb/pi) (1HP (6P) =4.38 lb/pi)

 1 HP = 746W. 

 BHP = HP avant les pertes mécaniques (poulies / courroies, réducteurs de vitesse)

 Amérique du Nord: HP, Guide de fabrication normalisé: MG1

 Europe: Kw, Guide de fabrication normalisé: IEC



Principe de 
Fonctionnement
 Caractéristiques Couple / Vitesse
A) Couple de démarrage (LRT): 

B) Couple minimal pendant le démarrage (PUT): 

C) Couple de décrochage (BDT).

D) Couple à pleine charge (FLT).



Principe de 
Fonctionnement
 Afin de facilité le choix des moteurs, NEMA (National Electrical Manufacturers

Association) a normalisé les caractéristiques couple – vitesse dans les moteurs à ‘’Cage 

d’écureuil’’ jusqu’à 200HP. 

Design A Design B
LRT 70 – 275% LRT 70 – 275%
BDT 175 – 600%                                                                      BDT 175 – 300%

LRT 200 – 250% LRT 275%
BDT 190 – 225% BDT 275%

Design C Design D

% Couple à 
Pleine Charge 

% Couple à 
Pleine Charge 

% Couple à 
Pleine Charge 

% Couple à 
Pleine Charge 

% Vitesse Synchrone

% Vitesse Synchrone

% Vitesse Synchrone

% Vitesse Synchrone



1) Enveloppe type du manufacturier (TEFC, ODP, etc)
2) Bâti du manufacturier (NEMA, IEC)
3) Puissance nominale ( HP, Kw) 
4) Facteur de service (SF: 1.00, 1.15, etc.)
5) Temps d’opération (Duty: Continuous, etc.)
6) Température Ambiante: (Maximum °C)
7) Désignation de la Classe d’isolation (B, F, H)
8) RPM: Rev. Par Min. à la charge nominale (3550, 1750, etc.)
9) Fréquence d’opération (50, 60 Hz)
10) Nombre de phases (1, 3 ph.)
11) Ampérage à la charge nominale (FLA:, SFA: )
12) Tension nominale, ( 208 - 230/460, 575 )
13) Code KVA rotor bloqué (Code G, H etc.
14) Code du profile de couple (Design A, B, C, D )
15) Efficacité à pleine charge (91.7%, etc) Nema Premium
16) Notification des options lorsque présentes (RTD, Thermistors, 
Thermostats)
17) Bien que le schéma de raccordement n’est pas toujours sur la 
plaque signalétique, il fait partie des renseignements requis pour 
remplacer un moteur.
18) Protection: IP12, 43, 55, 66 etc)
19) Lubrification
20) Compatibilité avec des entrainements à fréquence variable

La plaque signalétique d’un moteur porte l’information 
essentielle et nécessaire à son remplacement.









Note: Température ci-haut exprimée en Celsius

Classe d’Isolation
Type A 

(105°C)
(221°F)

B 
(130°C) 
(266°F)

F 
(155°C)
(311°F)

H
(180°C)
(356°F)

ODP (SF 1.0) 60 80 105 125

TEFC (SF 
1.0)

60 80 105 125

TENV (SF 
1.0)

65 85 110 130

SF 1.15 ou 
plus

70 90 115 130

Élévation de température maximale NEMA pour un moteur à 
usage continue et méthode de mesure par résistance, dans 

un ambiant de 40°C à moins de 1000 mètres d’altitude



Durée de vie de l’isolation en 
fonction de la température 

Pour chaque 10°C d’élévation de température, l'espérance de vie diminue 
de moitié 



Tension Nominale du Réseau vs Tension 
de la plaque signalétique d’un moteur

Tension nominale 
du réseau

Tension Plaque 
signalétique

120 VAC – 1 phase 115 VAC

208 / 120 VAC – 3 phases 200 VAC

240 VAC – 1 ou 3 phases 230 VAC

480 / 277 VAC – 3 phases 460 VAC

600 / 347 VAC – 3 phases 575 VAC

2400 VAC – 3 phases 2300 VAC

4160 / 2400 VAC – 3 phases 4000 VAC



Caractéristiques d’un moteur vs                   
fluctuation de la Tension

90% 110% 120%

Couple de démarrage -19% +21% +44%

Courant de démarrage -10% +10% +25%

% Glissement +23% -17% -30%

Efficacité -2% +1% +1.5%

Facteur de puissance +1% -3% -5 a 15%

Courant pleine charge +11% -7% -11%

Élévation de température +7% -4% -21%



Effet d’un déséquilibre de tension sur les 
performances d’un moteur 

Phase A-B Phase B-C Phase A-C

Tension 460 467 450

Calcul du pourcentage de débalancement de phase

Moyenne = 460 + 467 + 450 / 3
Moyenne = 459 
% débalancement = 100 * max. volt déviation – moyenne / moyenne
% =100 * 9/459 
% = 1.96%

Un petit débalancement de tension / phase a pour résultat un débalancement de 
courant / phase beaucoup plus grand.
Les moteurs électriques sont conçus pour accepter 1% de débalancement de tension.
Au delà de 1%, les performances du moteur seront affectées. 
Pour compenser: - réduction de charge

- Déclassement du moteur (SF 1.0 – SF 1.15)

Un moteur ne devrait jamais être en opération sur une alimentation 
débalancée de 5 % et plus.



Code NEMA KVA courant de démarrage

Lettre de 
Désignatio
n

KVA / HP Lettre de 
Désignation

KVA / HP

A
B

0 – 3.15
3.15 – 3.55

K
L

8.0 – 9.0
9.0 – 10.0

C
D

3.55 – 4.0
4.0 – 4.5

M
N

10.0 -11.2
11.2 – 12.5

E
F

4.5 – 5.0
5.0 – 5.6

P
R

12.5 – 14.0
14.0 – 16.0

G
H

5.6 – 6.3
6.3 – 7.1

S
T

16.0 – 18.0
18.0 – 20.0

J 7.1 – 8.0 U
V

20.0 – 22.4
22.4 & +

KVA de démarrage/HP = Volts * Courant Rotor Bloqué * 1.732 / HP * 1000

Courant Rotor Bloqué = KVA de démarrage/HP * HP * 1000 / Volts * 1.732













Définitions
 Tension: Volts

 Courant: Ampères

 Kw: Volts x Ampères

 Température ambiante: 40°C

 Élévation de température: ≤ 80°C

 Altitude: 1000M (3300 pieds)

 Facteur de service: 1.15

 Facteur de puissance:0.8

 Efficacité: 90%

 Enveloppe (carcasse) refroidissement: ODP, TEFC

 Environnement: IP23, IP41, IP55, IP56, IP66 

 Bâti: 48 56, 143T – 449T

 Refroidissement: ODP, TEFC

 Montage mécanique: Horizontale, verticale ↑↓, pattes, flasque C ou D.

 Facteurs de déclassement: Service Factor (1.0, 1.15, 1.25 etc)

 Cycle d’Arrêt / départ: (X / l’heures)

 Démarrage: DOL, Star / Delta, 2 vit. 1 enroul., 2 vit. 2 enroul., Softstarter, VFD.





Qu’est ce qui cause la défaillance d’un
moteur 

 Les bris proviennent généralement des roulements ou du bobinage. 

- Défaut de manufacture
- Température ambiante trop élevée
- Contaminants
- L’eau, condensation
- Manque de ventilation
- Défaillance d’enroulement
- Rotor bloqué
- Surcharge
- Trop de graisse lors d’entretien
- Mauvaise qualité de la M.A.L.T
- Roulements défectueux
- Défaillance des roulements
- Surtension / Sous tension

-Crête de tension transitoire
-Débalancement de la tension Ø-Ø
-Tension de sortie des EFV
-Longueur de câble vs chute de tension
-Connexions de puissance desserrées
-Câblage de puissance abimé
-Relais de surcharge mal sélectionné
-Perte de phase
-Cycle d’arrêt / départ trop élevé
-Altitude 1000M (3,300pi)
-Mauvaise installation électrique d’EFV
-Vibration
-Mauvaise application du moteur



Une défaillance mécanique cause souvent
une défaillance électrique



Principales causes de bris 
de roulements
- Vibration excessive
- Perte d’efficacité de la lubrification par contaminants
- Mauvaise graisse ajoutée
- Température de roulements trop chaud / froid 
- Mauvaise pratique d’assemblage du moteur à la charge
- Mauvais enlignements
- Surcharge (Tension courroie)
- Humidité (Eau, corrosion)
- Courant Électromagnétique               induit dommageable 

du à           l’utilisation d’EFV  



Tension des courroies et mauvais enlignement



- Courant Électromagnétique induit 
dommageable dû à l’utilisation d’EFV

- Courant en Mode Commun





Vibrations
Des vibrations excessives réduisent la durée de vie des paliers et nuisent au 
rendement du moteur.

Facteurs de bris:
. Mauvais équilibrage de la charge entrainée.
. Mauvais enlignement de l’accouplement.
. Usure dans le temps.
. Courant de palier qui se décharge à la terre par les roulements.

Limites NEMA de vibration des paliers



Un moteur à usage général est conçu 
pour recevoir une tension sinusoïdale. 

Voici un exemple de la tension PWM fournie par un entrainement à 
fréquence variable.



Pour NEMA, un moteur d’usage général doit avoir une 
conception électrique standard et une limitation standard pour 
subir les crêtes de tension produites par des onduleurs (aussi 
appelé VFD ou EFV).

MG1-30.02.2.9 stipule que les crêtes de tension aux bornes du 
moteur devraient être limitées à 1000 volts avec un temps de 
montée de pas moins de 2 microsecondes (usec).  Puisque les 
onduleurs sur le marché d’aujourd’hui peuvent produire des 
crêtes de tension aussi courtes que .04 à .3 usec et par 
conséquent des crêtes de tensions potentiellement beaucoup 
plus élevées, un filtre doit obligatoirement être installé entre 
l’onduleur et le moteur pour qu’il puisse survivre et ainsi ce 
conformer à cette norme. L’utilisateur a la responsabilité de 
s’assurer que le moteur ne sera pas endommagé par l’onduleur 
qui l’alimente.

MG1 Parts 30 



Pour NEMA, parts 31 défini seulement les moteurs à usage défini avec     
une conception pour alimentation par onduleur. Le marché industriel en a 
besoin, mais le marché HVAC n’a pas besoin de toutes les caractéristiques 
de cette définition et se limite aux spécifications MG1 parts 31.4.4.2 et 
31.4.4.3.

MG1 parts 31.4.4.2 défini les crêtes de tensions subites par le moteur qui 
pourront être du niveau de: 3.1 * la tension nominale du moteur. 
230 * 3.1 =   713V
460 * 3.1 = 1426V
575 * 3.1 = 1783V
Le temps de montée subit sera de pas moins que .1 microsecondes (usec). 

Ces niveaux de tensions ne définissent pas la longueur de câble entre le 
moteur et l’onduleur ni la fréquence porteuse à utiliser dans l’onduleur. 

MG1 parts 31.4.4.3 décrit le phénomène des dommages au roulements du 
courant électromagnétique induit, mais n’est pas encore claire sur la 
méthode normalisée de mesure. Toutefois, tous les manufacturiers ont 
des solutions à proposer lorsque requis. 

MG1 Parts 31 



Le principe de fonctionnement de l’onduleur:
- Convertie AC en DC (575 * 1.4)

- IGBT pulse 800V à l’ouverture, donc sur un cycle +800 et -800 = 1600V 

- Effet destructeur ‘’CIV’’ Corona Inception Voltage @ 1000V. 

- Changement d’impédance du câble d’alimentation vs moteur

Pourquoi les niveaux de tensions aux bornes 
d’un moteur sont si élevés?





Qu’est ce qui fait qu’un moteur est conçu 
MG1 parts 31.4.4.2?

Essentiellement 3 choses.
1) Un fil isolé avec une couche de céramique. ‘’Spike Resistant Wire’’ 
2) Dans chaque encoche, plus de conducteurs sont insérés pour réduire 
les espaces d’aire. 

192 fils 220 fils

3) Lorsque chaque groupe est inséré, grand soins est apporté pour s’assurer 
que les conducteurs d’entrée et de sortie ne sont pas l’un à côté de l’autre



Causes typiques de défaillance des 
enroulements du stator. 

Enroulements de stator normal.

Enroulements (Wye à gauche & Delta à droite), défaillance dû à la 
perte d’une phase.

http://www.easa.com/indus/stator_a.html
http://www.easa.com/indus/stator_a.html
http://www.easa.com/indus/stator2.html
http://www.easa.com/indus/stator2.html


Causes typiques de défaillance des 
enroulements du stator. 

Enroulements court-circuit phase à phase.
Cause probable contaminant, abrasion, 

vibration ou crête de tension transitoire.

Enroulements avec bobine court-circuit.
Cause probable contaminant, abrasion, 
vibration ou crête de tension transitoire.

Enroulements court-circuit tour à tour. 
Cause probable contaminant, abrasion, 
vibration ou crête de tension transitoire.

Enroulements court-circuit au bord de l’encoche. 
Cause probable contaminant, abrasion, vibration 

ou crête de tension transitoire.

http://www.easa.com/indus/stator3.html
http://www.easa.com/indus/stator3.html
http://www.easa.com/indus/stator4.html
http://www.easa.com/indus/stator4.html
http://www.easa.com/indus/stator5.html
http://www.easa.com/indus/stator5.html
http://www.easa.com/indus/stator6.html
http://www.easa.com/indus/stator6.html
http://www.easa.com/indus/stator6a.html
http://www.easa.com/indus/stator6a.html


Enroulements court-circuit dans l’encoche.
Cause probable contaminant, abrasion, 

vibration ou crête de tension transitoire.

Enroulements endommagé par un 
débalancement de tension.

.

Court-circuit au connexion des groupes 
d’enroulements. Cause probable contaminant, 

abrasion, vibration ou crête de tension transitoire.

Causes typiques de défaillance des 
enroulements du stator. 

http://www.easa.com/indus/stator5.html
http://www.easa.com/indus/stator5.html
http://www.easa.com/indus/stator7.html
http://www.easa.com/indus/stator7.html
http://www.easa.com/indus/stator8.html
http://www.easa.com/indus/stator8.html


Enroulements endommagés: 
cause une surcharge.

Enroulements endommagés par une crête de tension transitoire. Cause 
probable une commutation de puissance électronique, orage électrique, 

ou une décharge d’un système de correction automatique.
.

Enroulements endommagés: 
cause rotor bloqué trop long

Causes typiques de défaillance des 
enroulements du stator. 

http://www.easa.com/indus/stator10.html
http://www.easa.com/indus/stator10.html
http://www.easa.com/indus/stator11.html
http://www.easa.com/indus/stator11.html
http://www.easa.com/indus/stator12.html
http://www.easa.com/indus/stator12.html


Causes typiques de défaillances 
des enroulements du stator. 

Les enroulements sont considérés normaux si la résistance de 
l’isolation est inférieure aux valeurs du tableau 9-3. Cela indique que les 

enroulements doivent être séchés ou qu’il sont endommagés.

Une vérification de l’état de l’isolation d’un moteur doit se faire aux niveaux 
suivants:
- Pour des moteurs neufs: (2 * la tension signalétique 

+ 1000V)
- Pour des moteurs déjà en service: (2 * la tension signalétique)(Tension CC: 

0.6(2*tension signalétique + 1000V)1.6



Note d’application

 Les réactances de Ligne et de Charge ont des fonctions très différentes.

 Simplement dit, une réactance de Ligne protège l’entraînement à fréquence 
variable et une réactance de Charge protège le moteur et le câble qui l’alimente.

 Une réactance d’entrée ou de Ligne,  protège l’EFV des perturbations présentes  
sur l’alimentation qui peuvent causer des arrêts nuisibles ou des dommages à l’EFV. 

 Une réactance de ligne réduit aussi la contribution d’harmoniques laissée par l’EFV 
sur le réseau.

 Les réactances de ligne sont sélectionnées en fonction de la capacité courant / 
tension de l’EFV.

 À moins d’avis contraire d’un manufacturier, un réacteur de 3% ou 5% devrait être 
utilisé dans les circonstances suivantes:

 La ligne est sujet à des perturbations tel que, surtensions, tensions crêtes, et tensions 
transitoire.

 La ligne d’alimentation est très rigide (plus de 10 fois la capacité KVA de l’EFV connectée).

 Quand les distorsions d’harmonique sont un problème. (Voir: IEEE-519 Harmonic Control in 
Electrical Power Systems)

Quand utiliser une réactance de Ligne ou de Charge



 Une réactance de ligne offre aussi une protection à l’EFV en cas de court circuit.

 Si la capacité en KVA du transformateur de distribution excède par 10 fois la capacité de l’EFV, il 
serait souhaitable, à fin de réduire la capacité de court circuit, d’installer une réactance de ligne dans 
cette installation.  

 L’impédance du réacteur à choisir dépend de la capacité de court circuit de l’EFV et du 
transformateur de distribution.

 Exemple: 150KVA 575VAC 150amp transfo de puissance jumelé avec réacteurs de 3% & 5% 
impédance.

 150/0,03 = 5,025A capacité de court circuit

 150/0,05 = 3,000A capacité de court circuit  

Quand utiliser une réactance de Ligne ou de Charge
Note d’application



 Une réactance de sortie, ou Charge est utilisée pour protéger le moteur et le câble qui 
l’alimente.

 L’EFV génère une tension PWM, 3 phases à haute fréquence, avec un temps de montée 
très court. Ce ‘’bruit’’ est amplifié par la capacitance additionnelle quand les câbles sont 
longs. Les crêtes de tension résultantes peuvent excéder la capacité de l’isolation du 
moteur alimenté et provoquer une dégradation de l’isolation dans le temps et la 
défaillance prématurée du moteur.

 Règle de pouce, une réactance de Charge devrait être utilisée avec des distances de 
câbles au delà de 40 pieds, 575/3/60, à une fréquence porteuse de 3kHz. Cela peut 
varier selon le type de moteur. 

 Si le moteur rencontre la norme NEMA MG-1 Part 31, il est possible d’excéder 100 pieds 
sans réacteur. Même 650 pieds pour certains manufacturiers.

 Si les distances de câbles sont entre 500 et 1 000 ft, vous devriez utiliser un filtre de 
type dV/dT, pour une meilleur protection à ces distances extrêmes. 

Note d’application
Quand utiliser une réactance de Ligne ou de Charge



Couple Constant vs HP constant

Zone couple constant Zone HP constant
100%

Couple

100%
(60 Hz)

Vitesse

HP Couple

150%
(90 Hz)

•Zone couple constant

•HP  = Torque(lb.ft) *RPM

5252

Ex:  

5HP 1762 RPM = 14,88lb/pi

Donc 50% de vitesse.

HP = 14,88 * 881

5252

HP = 2,5

•Zone HP constant

•Couple (lb/pi)  = HP *5252

RPM

Ex:  

5HP 1762 RPM = 14,88lb/pi

Donc 150% de vitesse.

Couple  = 5 * 5252

1762*1.5 (2643)

Couple = 9,93 lb/pi



Charge à Couple Variable

Couple est proportionnel au carré de la 
vitesse

Donc, un petit changement de vitesse 
change beaucoup le couple requis pour 
faire le travail.

Couple

100%

100%

Charge

Vitesse0%

HP

HP est proportionnel au cube de la 
vitesse

Donc, un petit changement de 
vitesse change beaucoup le besoin 
en HP pour faire le travail.



Couple Variable

＊ Peut opérer à basse vitesse mais pas efficace de le faire
＊ Peut diminuer le ‘’mid-point voltage’’ pour économiser de l’énergie

Ventilateur
Pompe
Soufflante

T(n)~n 2

Speed n

To
rq

ue
T

3W~n

Speed n

Po
w

er
 k

W



Différents types de 
Moteurs Simple Phase



Moteur à Condensateur de 
Marche Permanent



Moteur à Condensateur de Démarrage



Moteur à Condensateur de 
Démarrage et de Marche



ECM



Moteur à Enroulement 
Auxiliaire de Démarrage
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