20

El grado relativo de cada salida (dngulo de potencia) es igual a 8, por lo tanto el sistema
no tiene dindmica cero. Mds avn, podemos hocer un andlisis de estabilidad mediante la
funcidn candidata de Lyapunov V(z — 3*) = 3067 (z ~ z*)o(z — z*), sin la necesidad de

invocar la hipdtesis 2.1

2.5.2 Disefio de Control Hamiltoniano

A continuacién, se presenta la ley de control basada en pasividad reportada en [51, 41]

mediante una funcién de energfa. El sistema de potencia multiméquinas se describe en

una representacidn hamiltoniana que ademds resulta 1itil para propésitos de estabilidad.
Consideremos el sistema (2.5) y la siguiente funcién de energia

3 3
1
H=Y ( $:1 — 5% > @3By cos(zi — 351) + 0 2d; T3 ) (2.21)
J=

i=1

Cabe mencionar con relacién a la funcién de energia anterior, que en [52] los autores
presentan una funcién de energfa similar a la dada anteriormente (2.21), pero para una
sola maquina. En el estudio que se presenta en este capitulo para el sistema de eléctrico
de potencia multimiquinas, la funcién de energia total se obtiene como la suma de la
energia de cada mdquina del sistema [51]. En [52] los autores presentan un estudio para
la funcién de energia de un maquina.

Asi, la dindmica del sistema puede escribirse de acuerdo con la estructura de sistemas

de control Hamiltonianos con disipacién, como sigue

Ti1 0 ¢ 0
e | = o (2240 |u (2.22)
iz | =| —a —aa 9o u; :
T3 0 0 d; 1

donde

Ti=1 Ti2 Jiz)=| —o .0 0 - Ri(x)=| 0 —cia; 0 gi{z) =

T 0 00/, 0 0 &



