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Résumé 

Ce mémoire comporte une étude bibliographique sur l'analyse des courants statoriques, les 

principaux défauts des moteurs asynchrones, une explication des techniques de traitement de 

signal les plus utilisées pour le diagnostic et une introduction des méthodes de classification par 

reconnaissance des formes. Ensuite, une présentation détailler de la base de données sur lequel 

notre travail sera effectué, suivie des résultats d'une étude utilisant la méthode SVM pour 

diagnostiquer les défauts des moteurs. Le mémoire se conclut par une synthèse des conclusions 

principales. 

Abstract 

This brief includes a bibliographic study on the analysis of stator currents, the main defects of 

asynchronous motors, an explanation of the most commonly used signal processing techniques 

for diagnosis and an introduction of form recognition classification methods. Next, we will 

present the database on which our work will be carried out, followed by the results of a study 

using the SVM method to diagnose engine defects. The brief concludes with a summary of the 

main conclusions. 

 الملخص 

ب الرئيسية للمحركات غير المتزامنة، وشرحًا يتضمن هذا الموجز دراسة ببليوغرافية حول تحليل التيارات الثابتة، والعيو

كل. بعد ذلك، سنقدم قاعدة  لجة الإشارات الأكثر استخدامًا للتشخيص وإدخال طرق تصنيف التعرف على الشلتقنيات معا

لتشخيص عيوب المحرك. ويختتم الموجز   SVMالبيانات التي سيتم تنفيذ عملنا عليها، تليها نتائج دراسة باستخدام طريقة 

 بموجز للاستنتاجات الرئيسية
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Introduction générale 
 

Les moteurs asynchrones, souvent appelés moteurs à induction sont largement employés 

dans l’industrie. La moitié de l’énergie électriques générée dans le monde est dédiée aux 

moteurs et généralement c’est des moteurs à induction [1]. C’est grâce à leurs robustesse, 

rendement et cout raisonnable qu’ils sont si utilisés et si propagés dans l’industrie, mais malgré 

leurs qualités, ils sont exposés aux risques de défaillances car ils sont soumis à des contraintes 

importantes lors de leur utilisation, que ce soit des contraintes de surcharge, des chocs, des 

températures inadéquates, une mauvaise manipulation, fautes de montage, mauvaise 

lubrification, vieillissement, etc. Cela mène à l’apparition de défaillances de manière aléatoire 

dans différents composants du moteur et ils sont souvent inaperçues aux premiers temps. 

L’aggravation de ces défauts a des conséquences néfastes sur le plan financier en raison des 

arrêts techniques et des pannes. 

Plusieurs techniques non-invasives ont été développées afin de détecter les défauts de 

manière précoce dès leurs apparitions, cela permet d’avoir une idée sur l’état de la machine au 

cours du temps et minimiser les temps d’arrêt. Tel que l’analyse vibratoire, l’analyse infrarouge, 

l’émission acoustique, l’analyse des lubrifiants, l’analyse des flux électromagnétiques, 

l’analyse des courants statoriques (MCSA), l’analyse du couple instantané, etc.[2]–[4], mais la 

plupart de ces techniques nécessitent des capteurs spéciaux, couteux et généralement ils 

détectent seulement quelques défauts compatibles à la grandeur mesurée. Les meilleurs 

techniques de diagnostic des défauts de moteurs qui peuvent fournir des informations sur la 

totalité des défauts sont bien l’analyse vibratoire et la MCSA [5], [6] 

Après le développement des outils informatiques, une nouvelle discipline a émergé dans le 

domaine de diagnostic des défauts. En introduisant l’intelligence artificielles pour une 

automatisation du processus et plusieurs recherches sur le sujet ont été effectuées, en utilisant 

diverses méthodes de plus en plus innovantes, en partant de l’intelligence calculatoire au Deep 

Learning [2], [7]. 

Le chapitre 1 consistera à introduire la technique d’analyse des courants statoriques et les 

défauts de moteurs, leurs causes et répercutions et les techniques les plus utilisées de traitement 

du signal, ensuite on évoquera les techniques de surveillance les plus utilisées ainsi que les 

méthodes de classification supervisée utilisées en diagnostic par reconnaissance des formes. 
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Dans le chapitre 2, nous allons présenter les points essentiels de la base de données utilisée 

dans cette étude. 

Le chapitre 3 sera consacré à la mise en œuvre de la surveillance intelligente des défauts 

des moteurs, par l’approche de reconnaissance de formes « RdF », basée sur les signaux 

vibratoires et la classification par SVM. 


