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Considere o sistema gerador diesel — carga isolada
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Modelo de um gerador sincrono acoplado com um motor a diesel.
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Tempo de simulacao: 15s

Instantes de transicoes de carga: 4, 8 e 12s
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Variavel de entrada: velocidade angular (pu)
Variavel de saida: poténcia mecanica (pu)



Funcoes de inferéncia e saida do controlador para P Fuzzy Linear
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Variavel de entrada: velocidade angular (pu)
Variavel de saida: poténcia mecanica (pu)



Velocidade angular {(pu)

Velocidade angular com controlador P Fuzzy Linear
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Poténcias eletricas e mecanica com controlador P Fuzzy Linear

P Fuzzy Linear
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Superficie de Controle para PD Fuzzy Linear




Comparacao de Controladores PD — Convencional x Fuzzy Linear

Comparacéo de Controladores PD - Convencional x Fuzzy Linear
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Poténcias elétricas e mecanica com controlador PD Fuzzy Linear

FD Fuzzy Linear
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Superficie de Controle para PD Fuzzy Nao Linear
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Comparacao de Controladores PD Fuzzy — Linear x Nao Linear

Comparacao de Controladores PD Fuzzy - Linear x Nao Linear
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Poténcias eléetricas e mecanica com controlador PD Fuzzy Nao Linear

FD Fuzzy Linear
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Superficie de Controle para PD+| Fuzzy Nao Linear
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Comparacao de Controladores Fuzzy Nao Linear — PD x PD+|
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