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3° Laboratério

Simulagéo Dindmica de Sistemas de Poténcia, utilizando o Toolbox

"SIMULINK" do Programa "MATLAB"

Introducao

O "MATLAB" é um programa interativo para ajudar na computacdo numérica
e visualizacdo de dados. Fundamentalmente o "MATLAB" foi construido & base de
“softwares” avancados que envolvem manipulacdo e tratamento de matrizes na
solucao de equacgOes e na analise de sistemas lineares.

b)

d)

Para o sistema de controle da figura 1 (Sem considerar a parte
pontilhada correspondente ao controle suplementar), que representa o
modelo de duas areas interligadas, calcule utilizando o teorema do
valor final, o desvio de frequéncia e de poténcia de intercambio para
uma variacdo de carga apenas na area 1 de 1 p.u. Considere que ndo ha
variacdo nas frequéncias de referencia.

Plote as variacGes de frequéncia e das poténcias de intercambio do item
a utilizando o "SIMULINK". Verifique os resultados finais com o0s
obtidos no item a.

Agora considere a acdo de um controlador suplementar tipo integrador
conforme a figura 1 (parte pontilhada correspondente ao controle
suplementar). Calcule utilizando o teorema do valor final, o desvio de
freqiiéncia e de poténcia de intercdmbio para uma variagdo de carga
apenas na area 1 de 1 p.u.

Plote as variagOes de freqliéncia e poténcias de intercambio do item ¢
utilizando o "SIMULINK". Verifique os resultados finais com os
obtidos no item c.

Considere os seguintes valores numéricos:
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Figura 2.2

Diagram de blocos de duas areas com controle suplementar.



