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Razvijen1 algoritam modelskog prediktivnog upravljanja (engl. model pre-
dictive control, MPC):
Sinkroni generator1 sa stalnim magnetima (engl. permanent magnet genera- —1zravno upravljanje sklopkama generatorskog dijela pretvaraca,
tor, PMG) 1maju Siroku primjenu u vjetroelektranama zbog visokog stupnja —dva moda rada: prijelazna pojava (m = 0) i stacionarno stanje (m = 1) —
ucCinkovitosti, povoljnog faktora snage, velike gustoCe snage 1 Sirokog opsega smanjenje sklopnih gubitaka pretvaraca,

brzine vrtnje. —stabilnost osigurana fleksibilnom upravljackom Ljapunovljevom funkci-
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Slika 1: Vjetroelektrana temeljena na PMG-u

Opis problema

Vjetroturbina

S ciljem povecCanja pouzdanosti, robusnosti 1 energetske ucinkovitosti vjetro- (asinkroni motog
e e, o . AC-DC-AC), %= f

elektrane, u sklopu doktorskog istrazivanja istrazeni su 1 razvijeni napredni [prewaméj o)

algoritmi upravljanja PMG-om:

s

— letec1 start generatorskog dijela pretvaraca te estimacija brzine vrtnje 1 kuta PMG
rotora,
— modelsko prediktivno 1zravno upravljanje strujama PMG-a s ciljem sma- | o
njenja sklopnih gubitaka generatorskog dijela pretvaraca. Slika 5: Laboratorijski postav
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Leteci start ostvaren je diskontinuiranim radom generatorskog dijela pretva- 3 S ol _
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y Slika 6: Leteci start generatorskog dijela pretvaraCa
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Slika 2: Struja u diskontinuiranom radu pretvaracCa > s 06 |
Ista struktura, temeljena na fazno zatvorenoj petlji, koristi se za letedi start te e D
estimaciju brzine vrtnje i kuta rotora u trajnom radu. Slika 7: Sklopna frekvenciyja 1 THD struje uz MPC upravljanje
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s By + oo Integrator 2 Razvijeni algoritam leteCeg starta te estimacije brzine vrtnje 1 kuta rotora
omogucava ukljuCenje generatorskog dijela pretvaraca te trajan rad bez
T T mjernog Clana brzine 1 pozicije. Razvijeni algoritam modelskog predik-
-0 tivnog upravljanja omogucava kompromis izmedu niskih sklopnih gubi-
m/2 taka generatorskog dijela pretvaraca 1 prihvatljivog harmoniCkog 1zobliCenja
Slika 3: Struktura estimacije brzine 1 kuta rotora struje.
( pmgef C Ovaj rad je financirala Hrvatska zaklada za znanost projektom pod brojem
permanent magnet generator efficient control UIP_20 1 3 - 1 1 _760 1 .
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