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4.5 Aplicacién (Generador Sincrono)

A continuacién, presentamos otra aplicacién del observador adaptable desarrollado en
este capitulo, considerando ahora el problema de monitorear el desempeiio de una maquina
sincrona.

4,5.1 Modelo Matematico

El modelo matemético de la mdquina sincrona con la que trabajamos ahora, es el pre-
sentado en la seccidn 3.8.1, (véase (3.40})). La dnica diferencia se presenta en el término
de amortiguamiento (D) el cual en este caso si es considerado (D # 0), (ver pagina 61).
Asi, considerando las constantes ya definidas en la seccién 3.8.1 (véase (3.42)), sélo
agregamos la correspondiente al pardmetro D, definida de la siguiente manera
mg=—7s

y puesto que ahora existe un término adicional en las ecuaciones dindmicas para la

maquina sfnerona, el punto de equilibrio cambia, y ahora lo expresamos como la, solucién
de

w—w; = 0
my + {ng; + mg cos (6)} sen(6) +my{lw—ws) = 0
myE, 1+ mgcos(8) +ms(u+ Erg) = 0

Si consideramos (6*,w*, E}"} como el punto de equilibrio estable, ya considerando D,
el modelo matemético en términos de las variables de desviacion (3.41) ests dado por

dAé
&~ A
dAw *
— = Mt {maAE, + B + mgcos(8) } sen(6) + mzAw
dAE] .
= e _ m4(AE;+E; ) + ms cos{6) + me{u+ E7,)

con el siguiente cambio de variable

= AIS, g = A&J, Ty = AE;, g= m1



