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munie d'un onduleur et a étre reliée a un réseau d'alimentation électrique (6) et une partie mobile (1b) destinée a étre liée au véhi -
cule et a étre reliée a la batterie (2). Le dispositif de recharge comprend un systéme de commande muni de moyens de détermina-
tion d'une durée de conduction en fonction de variables électriques de l'onduleur et de moyens de commande de l'onduleur en
fonction de la durée de conduction. Référence: Figure
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Dispositif de recharge sans contact pour batterie de véhicule

automobile et procédé de commande associé

L’invention a pour domaine technique la recharge des batteries
de véhicules automobiles, et plus particuliérement, la recharge sans
contact des batteries de véhicules automobiles.

La recharge des véhicules ¢lectriques requiert généralement
une liaison filaire associée a des contacts électriques entre le véhicule
et sa borne de recharge. En utilisation courante, cette méthode de
recharge présente un certain nombre d’inconvénients pour ['utilisateur.
La manipulation de cables est fastidiecuse voir difficile de par un
manque d’ergonomic (masse, effort d’insertion, etc...) des cables et de
leur connexion.

Certains utilisateurs sont réfractaires a 1’utilisation d’un tel
systéme de par la présence de contacts électriques associé¢s a la
présence supposée de hautes tensions synonymes d’un risque
¢lectrique.

Enfin, le systéme de recharge filaire fait peser sur ['utilisateur
le risque d’avoir un véhicule inutilisable en cas d’oubli de
branchement du systéme de recharge.

A cause de ces inconvénients, il est nécessaire de recourir a
une solution alternative, la charge sans contact. La transmission de
I’énergic se fait alors par un couplage magnétique entre une bobine
primaire fixée au sol et une bobine secondaire situé¢e dans le plancher
du véhicule et reli¢e a la batterie du véhicule.

De I’¢tat de la technique, on connait les documents suivants.

La demande de ©brevet frangais FR2947113 décrit un
convertisseur permettant l’alimentation de la bobine primaire d’un

systéme de recharge sans contact.
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Le document EP 0715389 présente la topologie et le principe
de transmission d’énergie au travers d’un transformateur pour la
charge d’une batterie.

Le document US 5654621 décrit un systéme de charge sans
contact avec un positionnement mécanique de la bobine primaire afin
de minimiser les variations d’impédance.

Le document EP 2 317 624 décrit également un contrdle de la
puissance bas¢ uniquement sur la variation de fréquence du signal
PWM de commande.

Le document US 20110193416 divulgue [’utilisation de la
technique ZVS (acronyme anglais pour « Zero Voltage Switching »,
commutation a tension nulle) dans un systéme de transmission de
puissance par induction.

Le transfert d’¢nergie entre la bobine primaire et la bobine
secondaire doit présenter la sensibilité la plus faible possible quant
aux écarts de positionnement de la bobine secondaire par rapport a la
bobine primaire. D’autre part, un pilotage fin de la puissance envoyée
de la bobine primaire a la bobine secondaire est indispensable pour
assurer une charge efficace, rapide et non destructive de la batterie.

La figure 1 illustre 1’¢tat de 1’art. On peut voir un enroulement
primaire 11 du transformateur qui représente la bobine primaire fixée
au sol. Il est alimenté par le réseau domestique via un correcteur de
facteur de puissance (acronyme anglais PFC pour Power Factor
Corrector, ref. 7 fig. 1) qui redresse la tension fournie par le réseau
avec un facteur de forme et un facteur de puissance qui satisfont les
critéres de connexion au réseau en respectant un gabarit harmonique
du courant absorb¢ sur le réseau et en assurant un facteur de puissance
proche de 1 (le courant absorbé est en phase avec la tension du
réseau).

La tension continue produite par le correcteur de facteur de
puissance est supérieure a la tension que produirait un redresseur a
diodes. Cette tension alimente un onduleur monophasé¢ a résonance

piloté par un systéme de commande.
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Une spécificité de la recharge sans contact de véhicules
¢lectriques est qu’elle doit étre robuste vis-a-vis de la variabilité
importante de la position entre la bobine secondaire équipant le
v¢hicule et la bobine primaire fixée au sol. En effet, la position de la
voiture garée par rapport a la bobine au sol varie fortement d’un
stationnement a [’autre. Un des moyens de compenser cette variabilité
est d’adapter la fréquence de 1I’alimentation du primaire 4 la résonance
du circuit primaire-secondaire couplé qui varie en fonction de la
position d’une bobine part rapport a 1’ autre.

Cette variation peut se faire directement par suivi (« tracking »
en langue anglaise), c'est-a-dire en recherchant la fréquence
d’alimentation de [’enroulement primaire qui permet d’obtenir le
courant maximal dans la bobine primaire, le réglage de la puissance se
faisant par la tension d’alimentation continue fournie par le correcteur
de facteur de puissance (Ref. 7, Fig. 1). Toutefois, cette solution est
particulierement complexe, ce qui implique une difficulté et un cott de
mise en ceuvre ¢levés.

Il existe un besoin pour une solution alternative a ce probléme,
qui soit conciliable avec un controle fin de la puissance et une faible
sensibilité au positionnement.

On propose un dispositif de recharge sans contact pour batterie
de véhicule automobile, comprenant un systéme de recharge sans
contact comprenant une partie fixe destinée a étre liée au sol munie
d’un onduleur et a étre reliée a un réseau d’alimentation ¢lectrique. Le
dispositif de recharge comprend un systéme de commande muni de
moyens de détermination d’une durée de conduction en fonction de
variables ¢lectriques de l’onduleur et de moyens de commande de
I’onduleur en fonction de la durée de conduction.

Les moyens de détermination peuvent comprendre une
cartographie de la durée de conduction en fonction d’une tension
d’alimentation continue mesurée en entrée de [’onduleur. Ces moyens
de détermination présentent ’avantage d’une détermination rapide et a

bas colt de la durée de conduction lorsque I'impédance varie peu.
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Les moyens de détermination peuvent comprendre un moyen de
régulation apte a déterminer une correction de la durée de conduction
issue de la cartographie, la correction étant fonction de 1’écart entre
une consigne de courant de créte et une mesure du courant de créte en
sortic de 1’onduleur. Ces moyens de détermination présentent
I’avantage d’un contréle robuste de la puissance échangée lorsque
I’impédance varie de fagon notable.

Les moyens de commande peuvent €tre aptes a déterminer des
signaux de commande en fréquence et/ou en durée de conduction des
transistors compris dans [’onduleur en fonction de la durée de
conduction regue des moyens de détermination et de la tension de
saturation des transistors.

Le syst¢me de recharge sans contact peut comprendre un circuit
résonant connecté en sortic de 1’onduleur, le circuit résonant
comprenant une premicére capacité connectée en série avec un
enroulement primaire, et une deuxiéme capacité connectée aux
extrémités de 1’enroulement primaire entre la premicre capacité et
I’enroulement primaire.

On propose ¢galement un procédé de commande d’un dispositif
de recharge sans contact pour batterie de véhicule automobile, le
dispositif de recharge comprenant une partie fixe destinée a étre liée
au sol munie d’un onduleur et a étre reli¢ée a un résecau d’alimentation
¢lectrique. Le procédé de commande comprend les ¢tapes suivantes :

on détermine des variables électriques de ’onduleur,

on détermine une durée de conduction en fonction de variables
¢lectriques de 1’onduleur, et

on détermine des signaux de commande de [’onduleur en
fonction de la durée de conduction.

On peut déterminer la durée de conduction dans une
cartographie en fonction d’une tension d’alimentation continue
mesurée en entrée de 1’onduleur.

On peut déterminer une durée de conduction en fonction de
I’écart entre une consigne de courant de créte et une mesure du courant

de créte en sortie de 1’onduleur.
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On peut déterminer des signaux de commande en fréquence
et/ou en durée de conduction des transistors compris dans [’onduleur
en fonction de la durée de conduction et de la tension de saturation des
transistors.

D’autres buts, caractéristiques et avantages apparaitront a la
lecture de la description suivante donnée uniquement en tant
qu’exemple non limitatif et faite en référence aux dessins annexés sur
lesquels :

-la figure 1 illustre un systéme de recharge sans contact selon
1’art antéricur,

-la figure 2 illustre un systéme de commande en boucle
ouverte,

-la figure 3 illustre un systéme de commande en boucle ouverte
avec correction par une boucle fermée,

-la figure 4 illustre un systéme de commande en boucle fermée,
ct

-la figure 5 illustre un systéme de recharge sans contact a
double résonance.

Comme décrit dans la partie introductive, la figure 1 illustre la
topologiec d’un systéme de recharge sans contact. Le systéme de
recharge sans contact comprend une partie fixe 1b située par exemple
dans le sol et est couplé a une partiec mobile la li¢e par exemple a un
véhicule.

La partie fixe 1b est alimentée par le résecau ¢lectrique 6
connecté en entrée a un correcteur de facteur de puissance 7
(communément désigné par [’anglicisme PFC pour Power Factor
Corrector). Les sorties du correcteur 7 sont connectées a une capacité
8 connectée en paralléle et & un onduleur 9.

L’onduleur 9 présente une structure en H dans laquelle une
premicre entrée est reli¢e au collecteur d’un premier transistor T1, a la
cathode d’une premiére diode DI, a une armature d’une premicre
capacité d’aide a la commutation a 'ouverture (communément appelée

snubber en anglais) Cs;, au collecteur d’un troisié¢me transistor T3, a
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la cathode d’une troisiéme diode D3 et, 4 une armature d’une troisiéme
capacité snubber Cgs.

La deuxiéme entrée de I’onduleur est relice a 1’émetteur d’un
deuxiéme transistor T2, a 1’anode d’une deuxiéme diode D2, a
I’armature d’une deuxiéme diode snubber Cgy, & 1’émetteur d’un
quatriecme transistor T4, a 1’anode d’une quatri¢me diode D4 et a
I’armature d’une quatri¢me diode snubber Cgy.

L’émetteur du premier transistor T1, [’anode de la premiére
diode D1, 1’autre armature de la premic¢re diode snubber Cs,, sont
reliés a4 une premicre sortie de 1’onduleur et au collecteur du deuxi¢me
transistor T2, a la cathode de la deuxiéme diode D2 et a 1’autre
armature de la deuxiéme diode snubber Cs,.

L’émetteur du troisiéme transistor T3, 1’anode de la troisiéme
diode D3, I'autre armature de la troisiéme diode snubber Csz; sont
reliés a4 une deuxi¢me sortic de ['onduleur et au collecteur du
quatri¢cme transistor T4, a la cathode de la quatri¢me diode D4 et a
I’autre armature de la quatri¢me diode snubber Cgy.

Un capteur de courant 12, par exemple un shunt, est connecté
en sortie de 1’une ou 1’autre des sorties de 1’onduleur, de préférence,
la premicre sortie. Une extrémité de [’enroulement primaire 11 est
reliée au capteur de courant 12, ’autre extrémité étant reliée a une
armature d’une premiére capacité 10, ’autre armature de la premicre
capacité 10 ¢tant connectée a 1’autre sortie de ’onduleur.

La partiec mobile 1a comprend une batterie 2 reliée aux sorties
d’un redresseur a diodes 3, une entrée du redresseur étant reliée a une
armature d’une capacité 4, 1’autre armature étant reliée a une extrémité
d’un enroulement secondaire 5, 1’autre extrémité étant reliée a 1’autre
entrée du redresseur. Le redresseur comprend deux bras formé chacun
par un pont de diodes.

Une premicre entrée est connectée entre 1’anode d’une premiére
diode 3a et la cathode d’une troisi¢éme diode 3¢c. Une deuxiéme entrée
est connectée entre 1’anode d’une deuxiéme diode 3b et la cathode

d’une quatrie¢me diode 3d.
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Une premiére sortie est connectée aux cathodes de la premiére
diode et de la deuxi¢me diode. Une deuxi¢me sortic est connectée aux
cathodes de la troisiéme diode et de la quatrieme diode.

Les capacités 10,4 mises en série respectivement avec
I’enroulement primaire 11 et 1’enroulement secondaire 5 du
transformateur entrent en résonnance avec les inductances de fuite de
I’enroulement primaire 11 et de |’enroulement secondaire 5
respectivement.

L’onduleur 9 alimente |’enroulement primaire 11 en pleine
onde, c’est-a-dire en tension rectangulaire non modulée et de
fréquence identique a celle du courant Ip mesuré par le capteur de
courant 12. Le principe général de la commande consiste en ce que
I’onduleur 9 fonctionne toujours a une fréquence fondamentale
supérieure a la fréquence de résonance du circuit résonant formé par la
premiére capacité 10 et [’inductance de fuite de 1’enroulement
primaire 11. Ce pilotage est couramment appelé pilotage ZVS
(acronyme anglais pour Zero Voltage Switching, commutation a
tension nulle) ou parfois pilotage hyper-résonant ou méme pilotage a
thyristor dual.

L’enroulement secondaire 5 et la capacité 4 sont reliés a un
pont de diode permettant de générer une tension continue de recharge
de la batterie 2.

L’avantage principal réside dans le fait que les pertes par
commutation des transistors (T1, T2, T3, T4) sont quasi-nulles et
permet donc de travailler & des fréquences ¢levées (de 1’ordre de
quelques dizaines de kilohertz) avec un bon rendement.

On rend conducteur chaque transistor dés que la tension a ses
bornes (tension Vce entre collecteur et émetteur de chaque transistor
bipolaire a grille isolée IGBT) s’annule. En pratique, le transistor est
amorcé lorsque la tension Vce passe en dessous d’un seuil défini.

La commutation est sans pertes car réalisée a tension Vce
nulle. L’instant de blocage est défini par la commande, mais cette
commutation se fait a pertes réduites gridce a la présence d’une

capacit¢ Cs, dite capacité snubber (ou capacité¢ d’aide a la
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commutation), en parall¢le de chaque transistor. Une capacité snubber
permet de limiter trés fortement la croissance de la tension vue par le
composant et donc 1’énergie qu’il dissipe dans cette phase.

La variable de commande des transistors est la durée de
conduction des transistors, notée Tt. La puissance transmise a
I’enroulement secondaire 5 croit avec cette variable.

Lorsque I'impédance du systé¢me de recharge sans contact est
trés faible, notamment aux alentours de la fréquence propre, le
pilotage par durée de conduction des transistors Tt est nécessaire pour
avoir un pilotage robuste de la puissance lors de fortes charges.

Dans le cas de fortes charges, un fort courant est présent au
niveau de ’enroulement primaire 11. La variation de I’impédance du
circuit résonant en fonction de la fréquence est forte alors que les
temps de conduction des transistors sont assez longs. Comme décrit
plus haut, la puissance transférée entre 1’enroulement primaire 11 et
I’enroulement secondaire 5 présente une forte sensibilité au temps de
conduction Tt.

En revanche, pour piloter de faibles puissances, notamment en
fin de charge, il est avantageux de piloter directement la fréquence. En
effet, dans cette configuration la variation de I’impédance du circuit
résonant en fonction de la fréquence est faible, alors que les temps de
conduction des transistors deviennent de plus en plus faibles et donc
difficiles a gérer. D’autre part, dans cet ¢état, la fréquence est
suffisamment ¢élevée pour ne pas risquer de passer en dessous de la
fréquence de résonance.

Afin de commander le systéme de recharge de facon optimale,
on passe ainsi d’une commande de la durée de conduction Tt & une
commande en fréquence lorsque le courant requis (ou la durée Tt
correspondante) passe en dessous d’un seuil défini. Le correcteur étant
a commutation & tension nulle, la fréquence doit toujours é&tre
supéricure a la fréquence propre du circuit résonnant.

Le systéme de commande permet un pilotage fin du transfert de
puissance avec le moins de pertes possibles. Les figures 2 a 4

illustrent le systéme de commande dans sa forme adaptée a chaque
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domaine de fonctionnement décrit ci-dessus. Comme on peut le voir,
les différents modes de réalisation comprennent [’association de
moyens de détermination d’une durée de conduction et de moyens de
commande 14 de ’onduleur en fonction de la durée de conduction.
Chacune des figures 2 a 4 illustre un moyen de détermination
différent. Toutefois, I’homme du métier comprendra que les différents
moyens de détermination peuvent étre combinés.

La figure 2 illustre un systéme de commande en boucle ouverte.
On peut voir une cartographie 13 reliée en sortic & un moyen de
commande des transistors 14, apte a ¢mettre un signal de commande de
la grille des transistors en fonction du signal recu de la cartographie
13 et des tensions de saturation des transistors Vce sat. La tension
Vce sat correspond a la tension résiduelle entre collecteur et ¢metteur
du transistor IGBT lorsque celui-ci est saturé. Cette tension peut &tre
directement mesurée ou déduite a partir du signe du courant Ip et de
1’¢tat de la commande des transistors T1 a T4.

La cartographie 13 rec¢oit en entrée une valeur mesurée de la
tension continue Vpc aux bornes de la capacité 8 ainsi qu’une consigne
de courant de créte |Ip|. La cartographie 13 peut étre une table
interpolée en fonction d’un certain nombre de points expérimentaux.
La cartographie 13 ¢met en sortie une valeur de la durée de conduction
Tt des transistors.

Le moyen de commande des transistors ¢met en sortiec un signal
de commande de la grille des transistors en fonction de la valeur de la
durée de conduction Tt des transistors reg¢ue de la cartographie 13 et
des tensions de saturation des transistors Vce sat.

Ce systéme et ce procédé¢ de commande sont particulie¢rement
adaptés lorsque les impédances du systéme de recharge sans contact
varient peu. La durée de conduction Tt est directement issue d’une
table interpolée.

La figure 3 illustre un syst¢me de commande combinant la
structure du systéme de commande en boucle ouverte illustré par la
figure 2 et une correction de la variable de commande par une boucle

de régulation.
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On peut voir une cartographie 13 et un moyen de commande
des transistors 14 semblables a ceux illustrés sur la figure 2 et
assurant les mémes fonctions. On peut voir également un moyen de
régulation 15 connecté en entrée a la sortie d’un soustracteur 16 et en
sortic & une entrée d’un sommateur 17. L’autre entrée du sommateur
17 est relice a la sortie de la cartographie 13 tandis que la sortie du
sommateur 17 est relice a ’entrée du moyen de commande 14. Le
régulateur 15 compense les variations entre la situation réelle et celle
modélisée dans la cartographie 13 et utilisée pour la régulation en
boucle ouverte.

En considérant de nouveau le soustracteur 16, on peut voir
qu’une de ses entrées est reliée a une dérivation, portant une consigne
de courant de créte |Ip|, d’une des connexions reli¢es en entrée de la
cartographie 13. L’autre entrée est reli¢e a capteur de courant portant
la référence 12 sur la figure 1 apte a mesurer le courant de créte
TP mes|-

La cartographie 13 détermine une durée interpolée de
conduction Tt i qui est ensuite corrigée par sommation d’une
correction AT; de la durée de conduction issue du moyen de régulation
15.

Le moyen de régulation 15 détermine la correction AT; de la
durée de conduction en fonction de 1’¢cart entre la consigne de courant
de créte |Ip| et la valeur mesurée |Ip mes|]. La correction AT, de la durée
de conduction correspond formellement a une durée de conduction.
Toutefois, 1’écart entre la consigne de courant de créte et la valeur
mesurée étant faible, la durée de conduction déterminée en fonction de
cet ¢cart peut étre considérée comme une correction a la durée de
conduction déterminée avec la cartographie.

La wvaleur de conduction T égale a la somme de la durée
interpolée de conduction Tt i et correction AT, de la durée de
conduction tient ainsi compte des faibles variations d’impédance.

Par ailleurs, comme pour le mode de réalisation illustré par la
figure 2, la durée de conduction T est suffisamment ¢levée pour &tre

commandée de fagon précise au niveau des transistors. Il est toutefois
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possible de commander les transistors en fréquence, l’incertitude sur
la commande est alors plus importante.

Un tel systéme est particuliérement adapté lorsque I’impédance
du systéme de recharge sans contact est faiblement variable, la boucle
de régulation permettant de compenser la variation d’impédance.

La figure 4 illustre un systéme de commande en boucle fermée.
Un tel systéme comprend uniquement une boucle de régulation
permettant de déterminer la variable d’asservissement. Le moyen de
commande des transistors 14 et le moyen de régulation 15 sont
semblables a ceux illustrés sur la figure 3 et assurent les mémes
fonctions.

On peut voir le moyen de régulation 15 connecté en entrée a la
sortiec d’un soustracteur 16 et en sortie a 1’entrée du moyen de
commande 14.

Une des entrées du soustracteur 16 est reliée & connexion
portant une consigne de courant de créte |Ip|. L’autre entrée est relice a
capteur de courant portant la référence 12 sur la figure 1 apte a
mesurer le courant de créte |Ip pesl.

Le moyen de régulation 15 détermine la durée de conduction T,
en fonction de 1’écart entre consigne de courant de créte |Ip| et valeur
mesurée |Ip mes|. Les fortes variations d’impédance peuvent ainsi étre
corrigées.

A la différence du mode de réalisation illustré par la figure 3,
I’écart entre la consigne de courant de créte et la valeur mesurée est
suffisamment important pour considérer la valeur déterminée par le
moyen de régulation 15 comme une durée de conduction.

A la différence des modes de réalisations illustrés par les
figures 2 et 3, la durée de conduction T; ne permet pas une commande
précise au niveau des transistors. En effet, la durée de conduction Tt
est suffisamment faible pour que les écarts et déviations du systéme
créés une variation importante de sa valeur. Afin de conserver une
commutation précise, on régule de préférence la commutation des

transistors en fréquence. On remarquera toutefois que la fréquence de
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commutation et la durée de conduction des transistors sont des valeurs
dépendantes 1’une de 1’autre.

Ce systéme est particuliérement adapté lorsque 1’impédance du
systéme de recharge sans contact est fortement variable. Il présente de
plus 1avantage d’éviter tout passage en dessous de la fréquence de
résonnance potentiellement destructrice pour 1’¢lectronique.

De fagcon plus générale, il apparait que les différents modes de
réalisation illustrés par les figures 2, 3 et 4 permettent une commande
des transistors de [’onduleur soit en fréquence, soit en durée de
conduction, soit les deux a la fois. En effet, il peut étre avantageux
d’employer une commande en fréquence dans un domaine fréquentiel
et une commande en durée de conduction dans un autre domaine
fréquentiel, les deux commandes étant issues du méme systéme de
commande.

La figure 5 illustre un autre mode de réalisation du systéme de
recharge sans contact illustré par la figure 1, dans lequel une deuxi¢me
capacité 30 est reliée en paralléle avec I’enroulement primaire 11. Ce
mode de réalisation permet de réduire la plage de fréquence de
pilotage pour une variation de puissance transmise importante. Ce
mode de réalisation repose sur 1’utilisation d’une double résonance
griace a I’ajout de la deuxié¢me capacité 30 qui joue le role de circuit
bouchon. Il en découle que I'impédance du circuit augmente fortement
dés que 1’on s’¢loigne de la fréquence de résonance du circuit série
comprenant la capacité 10 et 1’inductance de fuite de I’enroulement 11
ainsi que de la capacité et I’inductance de fuite de I’enroulement 5.
Les systémes de commande illustrés par les figures 2 a 4 sont
applicables a un systéme de recharge sans contact a double résonance.

Le dispositif de recharge sans contact permet ainsi de concilier
un contréle fin de la puissance et une faible sensibilité au

positionnement du véhicule par rapport a I’emplacement de recharge.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de recharge sans contact pour batterie de véhicule
automobile, comprenant un systéme de recharge sans contact
comprenant une partie fixe (1b) destinée a étre lice au sol munie d’un
onduleur et a étre reliée 4 un réseau d’alimentation électrique (6), le
dispositif de recharge ¢&tant caractéris¢é en ce qu’il comprend un
systéme de commande muni de moyens de détermination d’une durée
de conduction en fonction de variables ¢lectriques de 1’onduleur et de
moyens de commande (14) de 1’onduleur en fonction de la durée de
conduction, lesdits moyens de détermination comprenant une
cartographie (13) de la durée de conduction en fonction d’une tension
d’alimentation continue mesurée en entrée de 'onduleur (9).

2. Dispositif de recharge sans contact selon revendication 1,
dans lequel les moyens de détermination comprennent un moyen de
régulation (15) apte a déterminer une correction de la durée de
conduction issue de la cartographie (13), la correction étant fonction
de 1’¢écart entre une consigne de courant de créte et une mesure du
courant de créte en sortie de ’onduleur.

3. Dispositif de recharge sans contact selon ['une quelconque
des revendications précédentes, dans lequel les moyens de commande
(14) sont aptes a déterminer des signaux de commande en fréquence
et/ou en durée de conduction des transistors compris dans [’onduleur
(9) en fonction de la durée de conduction regue des moyens de
détermination et de la tension de saturation des transistors.

4. Dispositif de recharge sans contact selon 1’une quelconque
des revendications précédentes, dans lequel le systéme de recharge
sans contact comprend un circuit résonant connecté en sortie de
I’onduleur (9), le circuit résonant comprenant une premicre capacité
(10) connectée en série avec un enroulement primaire (11), et une
deuxiéme capacité (30) connectée aux extrémités de [’enroulement

primaire (11) entre la premicre capacité (10) et ’enroulement primaire

(11).
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5. Procéd¢ de commande d’un dispositif de recharge sans
contact pour batterie de véhicule automobile, le dispositif de recharge
comprenant une partie fixe (1b) destinée a étre lice au sol munie d’un
onduleur et a étre reliée a un résecau d’alimentation électrique (6),
caractérisé en ce qu’il comprend les étapes suivantes

on détermine des variables électriques de ’onduleur,

on détermine une durée de conduction dans une cartographie en
fonction d’une tension d’alimentation continue mesurée en entrée de
I’onduleur (9),

et on détermine des signaux de commande de [onduleur en
fonction de la durée de conduction.

6. Procéd¢ de commande selon la revendication 5, dans lequel
on détermine une durée de conduction en fonction de 1’¢écart entre une
consigne de courant de créte et une mesure du courant de créte en
sortiec de 1’onduleur.

7. Procédé de commande selon 1’une quelconque des
revendications 5 ou 6, dans lequel on détermine des signaux de
commande en fréquence et/ou en durée de conduction des transistors
compris dans 1’onduleur (9) en fonction de la durée de conduction et

de la tension de saturation des transistors.
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