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Introducéo

O primeiro registo de uma maquina a relutancia
variavel foi por volta de 1830 na Escécia, sua
aplicagdo foi em um veiculo ferroviario (MILLER,
2001).

Embora seu registro ndo seja recente seu
desenvolvimento foi desacelerado, devido a
dependéncias da eletrdnica necesséria para realizar
seu controle. Devido a redug¢do dos custos da
eletrbnica, as maquinas estéo se tornando cada vez
mais acessiveis, como o0 Gerador a Relutancia
Variavel (GRV) (OLIVEIRA, 2008).

O objetivo principal do trabalho é implementar,
através do software Matlab™/Simulink®, um maodulo
gue permita a simulacdo do GRV sob diversos
regimes de operacdo, em velocidade e carga
variavel, além do comportamento do rendimento. A
simulacédo sera realizada com a implementacao do
controle da tenséo gerada, utilizando o controlador Pl
e Modos Deslizantes. Posteriormente sera realizado
a comparacao entre as técnicas.

Metodologia

A simulacdo foi implementada no ambiente
Matlab™/Simulink® a partr de um modelo
matematico desenvolvido especificamente para
representar esta maquina, contendo suas equagdes
mecanicas e elétricas.

Para o desenvolvimento da simulacgéo foi dividido as
principais etapas da maquina em blocos, sendo eles:
conversor half-bridge, sensor de posicdo, rendimento
e controle de tensao.

Sendo o controle de tenséo € responsavel por regular
a tensdo gerada por meio das técnicas de controle:
Proporcional Integral (Pl) e Modos Deslizantes (MD).

Resultados e Discussao

Na figura 1, € mostrado a tenséo gerada aplicada nos
dois controladores Pl e MD, onde foi projetado um
degrau de carga em 1,5s. A partir da andlise da figura
€ possivel verificar que tanto os dois controladores Pl
e MD conseguiram corresponder no controle da
tensdo do GRV. Sendo a atuacédo da resposta do
controle Pl ligeiramente mais rapida que do MD.
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Figura 1: Tenséo gerada utilizando o controlador Pl e MD.

A figura 2, apresenta o rendimento do GRV aplicada
nos controladores Pl e MD. O controle por MD fez
que o GRV obtivesse um rendimento superior que do
cqontrolador PI.
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Figura 2: Rendimento do GRV com o controlador Pl e MD.

Conclusoes

Analisando o0s resultados obtidos através da
simulacdo computacional foi verificado que o controle
da tensdo gerada para os dois controladores Pl e MD
foi satisfatoria, visto que houve um acréscimo de
rendimento, com o GRV operando em mesmas
condi¢cdes. Olhando para o cenario das energias
renovaveis o estudo mostra-se promissor, pois o
GRV teve um melhor aproveitamento de sua energia
guando submetido a técnica do MD.
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