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2.5 Aplicacion a Sistemas de Potencia

Introducimos ahora un sistema de potencia multimdquinas como el que se muestra en
la figura 2.4 (véase [21] para las consideraciones de este modelo matemdtico), a fin de
mostrar el desempefio del controlador basado en modos deslizantes. En este sistema,
consideramos el generador 3 como referencia (E}; = constante = 1£0°). Bajo esta
consideracién, el sistema multimiquinas tiene la siguiente representacién en variables de
estado

11 = 9
Tg = a2

. 1 i
L1z = 2_H1 [—D195‘12 +wp (Pml - Pel)l

. 1 2.18
Bog = 2_H2 [~ Dazoy + wo (Fng — Fey)l ( )
s = = (Bp, — o)

Tz = Té! f1 q

Zoy = ﬂ(Efz_E@)

donde los estados son definidos como en (2.3), es decir, zy; = 61, 2y = &2, T12 = wy,

Top = wa, T13 = Bl y w23 = Ey. Ademds, en términos de estas variables de estado, se

tiene
P, = 213ly, Iy = 93 Brgsen (w11 — x12) + Bigsen ()
P, = z93l, I, = z13Boisen (212 — £11) + Bassen ()
Qe, = z1aly,, Iy = —[z:Bizcos (211 — 712) + Brz cos (z11)]

Qe, = 723lyy, oy = — 713821 cos (x2) — 211) -+ Bazcos (x12)]
qu = $13 + (Xdl - X(’il) Idl

qu = To3 + (Xd2 - X:ig) I,



