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Resumo

O projeto tem como objetivo a proposta de um estudo de novos métodos de controle
para a reducdo de esfor¢cos mecénicos em turbinas edlicas. A carga mecénica associada a
operacdo normal da turbina pode ser modelada como um sinal periédico com periodo
dependente da velocidade do vento, logo propde-se um estudo para adaptacao das técnicas de
controle baseadas nos controladores repetitivos para lidar com estes sinais. O problema de
saturacdo do sinal de controle ocorre na maioria das técnicas de controle moderno,
especialmente as baseadas em alto ganho, como o0s controladores citados. Assim, 0
desenvolvimento de condi¢des de sintese de controladores tais que os efeitos da saturacdo do
atuador sdo minimizados é de grande interesse.

O Controlador Repetitivo é uma metodologia de controle desenvolvida para tratar do
problema de seguimento e/ou rejeicdo de sinais periddicos. Por outro lado, esta metodologia
assume o conhecimento exato do periodo fundamental do sinal a ser seguido/rejeitado, sendo
que o desempenho do sistema em malha fechada piora significativamente quando o periodo do
sinal de interesse difere do periodo para qual o controlador foi sintonizado. Portanto, este estudo
propde o uso de Controlares Repetitivos de Alta Ordem (High Order Repetitive Control —
HORC) para minimizar estes efeitos. O HORC visa reduzir a perda de desempenho em sistemas
onde o periodo do sinal de interesse € incerto, porém com uma faixa de variacdo limitada.
Entretanto, é necessario que a formulacdo do HORC seja adaptada, para que este seja capaz de
atuar sob condic6es de saturacdo do sinal de controle.

Primeiramente, foram modelados tanto o HORC, quanto a planta, na formulacdo de
espaco de estados, considerando saturacao. O espaco de estados é uma representacdo matricial
de um sistema, baseado em varidveis que representam a descri¢do interna do mesmo. As
formulacGes em espaco de estados foram entdo combinadas, resultando em uma formulacéo de
estados aumentados, a qual é responsavel por descrever a interconexao dos estados da planta
com os do controlador. A sintese do controlador foi realizada através da solucdo de um
problema de otimizacdo com restricdes na forma de LMI (Linear Matrix Inequalities), que
garantem a estabilidade e o seguimento de referéncias.

O sistema foi entdo programado no software Matlab e na ferramenta Simulink para
validacdo da formulacéo obtida, analise de factibilidade em relagcdo as condi¢Ges impostas e,
por fim, simulacdo do sistema e analise dos resultados teoricos obtidos.



