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INTRODUCAO

Desenvolvimento de Métodos de ldentificacao e Controle para Sistemas Complexos:
Estratégias de Controle Utilizando Inteligéncia Artificial;
ldentificacao de Sistemas Voltada para Aplicacoes em Sistemas de Energia;

Métodos e Modelos para Simulacdo e Otimizacao de Malhas de Controle de Velocidade e
Carga/Frequéncia de Unidades Geradoras Hidraulicas;

Sistemas de Controle em Rede (Networked Control System — NCS).

vVvyyvyy

\ 4

Um dos grandes desafios do SEP é manter a frequéncia em torno de seu valor nominal apds a ocorréncia de um disturbio ou perturbacao, resultando num equilibrio entre a

geracdo e a carga. O Controle de Carga/Frec

uéncia (LFC) de um SEP desempenha um papel importante no ajuste das saidas do gerador de acordo com as mudancas de

carga. Assim, a acao de controle ¢ indispensavel para manter a frequéncia do sistema em seus valores especificados.1
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Figura: Sistema de controle de velocidade.

OBJETIVOS
Sintetizar controlador PID adaptativo de ordem fracionaria (AFOPID) para o pro-

blema de Carga/Frequéncia de um sistema elétrico de poténcia.

MATERIAIS E METODOS

O conceito por tras do controlador PID fracionario é o calculo fraciondrio. A equacao
1 apresenta a funcao de transferencia de um controlador PID fracionario. Neste traba-
lho, os parametros (K, K;, K;) sdo sintonizados em tempo real por um sistema fuzzy,
enquanto os parametros (A e 1) sdo sintonizados em tempo real por um algoritmo
de evolucao diferencial, conforme apresentado na figura abaixo.
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Figura: Controlador proposto aplicado no sistema de controle de velocidac

Pelo fato do controlador proposto possuir a habilidade de auto ajustar-se, espera-
se que este controlador apresente um bom desempenho no sistema de controle de

velocidade da usina sob estudo.
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RESULTADOS E DISCUSSOES

Nesta secao, sao apresentados resultados da aplicacao do controlador proposto em
um estudo de caso baseado em uma UHE que fica localizada na regiao sudeste do
Brasil e gera energia elétrica através de trés maquinas sincronas, cada uma com

poténcia de 399 MW.
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Figura: Controlador proposto aplicado no sistema de controle de velocidade.

Através do grafico, percebe-se que o controlador proposto apresentou um bom de-
sempenho, visto que, em comparacao com os outros controladores, suas respostas
foram mais suaves, menos oscilantes e com um pico de frequéncia menor.

CONCLUSAO

Neste trabalho, foi aplicado um controlador AFOPID para o problema de
Carga/Frequéncia de uma UHE. Simula¢ées comprovaram seu bom desempenho.
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