24

Dl &1 Xdl Hl T:ﬂ. Pml B12 B23
5 1025211863 1 6.9 | 0.35 | 0.56 | 0.6

Dy | Xp2 | Xon |Ho | Tip | P2 | Bia | ws
3 10319 236 | 2 |796|0351053| 1

Tabla 2.1: Pardmetros para el sistema de potencia multimdquinas

También, de las figuras se observa que el controlador en modos deslizante, con la
superficie de conmutacién (2.20) proporciona un mejor desemperio transitorio que el con-
trolador con la superficie de conmutacién (2.19). Sin embargo, cuando los controladores
basados en modos deslizantes se comparan con €l controlador Hamiltoniano, el contro-
lador en modos deslizantes presenta mejor tiempo de convergencia.

Con relacién a la magnitud de la ley de control, se percibe en las gréficas 2.11 - 2.12,

que el consumo de energfa no difieren mucho del controlador hamiltoniano.
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Figura 2.5: Angulo de potencia del generador 1.




