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 ده چکی
 

با پیدایش منطق فازی و کنترل کننده های فازی یا بطور کلی کنترل 

کننده های هوشمنند، بیمیاری از کندودهمای کنتمرل کننمده همای       

در عین حال مشملالاتی نیمد در اراحمی    ولی کلاسیک مرتفع گردید 

که به عنوان مثال ممی تموان بمه     .کنترل کننده های فازی بوجود آمد

اعد فازی و انتخاب توابمع عومویو ورودی و   انتخاب مناسب پایگاه قو

برای حل مشلالات اراحی و انتخاب مناسب این  .خروجی اشاره ننود

دی و سییتم های می توان از راهلاار ترکیب شدلاه های عص ،پارامترها

-یجاد شدلاه همای فمازی  اکه این ترکیب منجر به  فازی استفاده ننود

ه آنلامه مشملالات   این کنتمرل کننمده هما عملاو     عصدی گردیده اسو.

کننده های فازی را ندارند قابلیمو تنیمیم خودکمار    اراحی در کنترل

 .پایگاه قواعد و توابع عوویو ورودی و خروجی را نید دارا می باشمند 

حال میئله اساسی پس از تعیین ساختار شدلاه فازی عصدی آموزش 

ز این مقاله اینلاار با اسمتفاده ا ها می باشد که در  شدلاه و تعیین وزن

کمارآیی ایمن    صمورت گرفتمه اسمو     (BP)لگوریتم پس انتشار خطما ا

در توربین بمادی بما    (DPC)کنترل کننده برای کنترل میتقیم توان 

با استفاده از شدیه سمازی در نمرم    (DFIG)د القایی دوسو تغذیه مولّ

افدار متلب و فرض تغییرات در سرعو باد، نامتعادلی ولتاژ و تغییمرات  

 و اثدات گردیده اسو. مرجع توان بررسی

سییتم های فازی،  شدلاه های عصمدی،  شمدلاه    واژه های کلیدی:

مولد القمایی   عصدی،  –عصدی، کنترل کننده های فازی –های فازی 

     DFIG-دو سو تغذیه

 مقدمه

 -، با استفاده از دو کنترل کننده مدل مرجع تطدیقی و فمازی [1]در 

پرداختمه شمده    DFIGد توربین بادی با مولم  DPCعصدی به کنترل 

، بمه  [2]اسو و نتایج آنها بما هنمدیگر مقاییمه گردیمده اسمو و در      

کاربردهای متنوع شدلاه همای عصمدی در زمینمه توربینهمای بمادی و      

پرداخته شمده اسمو و بیمان گردیمده کمه بیشمتر        DFIGمولدهای  

کاربردهای آنها در زمینه شناسایی و کنترل مدل دینمامیلای سییمتم   

دارای عنللامرد   DFIG  مولمدهای القمایی،   مولمدهای  در بمین اسمو.  

مددل توان باشند و نیدتا بهتری نیدو به سایر ژنراتورهای القایی می

فقم  کیمری از کمل    بدلیل قرارگرفتن در مییر بین شدلاه و روتمور،  

های ایمن  ترین مدیواز مهم .کنددرصد( را جابجا می 02تا  22توان )

ساختار ملاانیلای ساده و تولیمد اندموه بما    توان به پایداری، می ،مولدها

قینو پایین اشاره کرد. هنچنین متغیر بودن سرعو آنها، این قابلیو 

بماد   تری از وزشکند که توربین بتواند در محدوده وسیع را ایجاد می

-های اخیر توربینای سال در [.3]در راندمان ماکدینم خود کارکند

رد توجمه قمرار سمازندگان قمرار     های بادی با تغذیه دوگانه بیمیار ممو  

بمه   DPCاند. در این مقالمه قصمد داریمم بما اسمتفاده از روش      گرفته 

 .اسو DFIG مولد از نوع  ،کنترل در این روش کنترل توان بپردازیم

اساس  بر کار شود. اینمی انجام آن در راکتیو، و اکتیو توان کنترل که

-ممی  انجامسراسری  هشدلا سنو در راکتیو و اکتیو توان گیریاندازه

 نوسمان  ثابمو  فرکانیمی  بما  هاجریان و ولتاژها سنو، این در که شود

موقعیو شار استاتور و خطاهای توان  اساساین روش بر در  .کنندمی

 مناسب در سنو روتور انتخاب ممی  یاکتیو و راکتیو، بردارهای ولتاژ

ور، از های مربوط  به تخنین شار روتشوند. و به منیور حذف دشواری

شمود. در ایمن روش از یمک جمدول     شار تخنینی استاتور استفاده می

کننده هییترزیس سه سطحی برای سوییچینگ بهینه و از دو مقاییه

همای تموان اکتیمو و راکتیمو     تعیین خطاهای توان برای تولیمد حالمو  

کنترل ممورد   ، ولتاژ[5]در  .[4شود]استفاده می qSو  pSمربواه 

را با یک روش کنتمرل ییمر خطمی بما ممد لغدشمی، بطمور         نیاز روتور

همای  ای تموان کند به اوریلامه خطاهمای لحیمه   میتقیم محاسده می

-بدون تددیل هرگونه مختصات سمنلارون حمذف ممی    و راکتیو اکتیو

ندموده بنمابراین بما    های کنترل جریان شوند. در نتیجه نیازی به حلقه

یابمد.  را بهدمود ممی  شدن اراحی سییمتم میمدان عنللامرد گمذ    ساده 

فرکانس سوئیچ زنی مددل ثابو با استفاده از مدولاسیون بردار فوایی 

 بطوری که اراحی مدمدل تموان و فیلتمر هارمونیمک     .آیدبدسو می

ACکنتمرل تموان ورودی بمه ژنراتمور توسم        ،[6در] .کندرا ساده می

ژنراتور برای بدسو آوردن حداکثر توان از نیمروی بماد و    مددل سنو

کنترل توان راکتیو شدلاه با کنترل ولتاژ ترمینمال ژنراتمور در شمرای     

ی بارهای ییرخطی توس  مددل سنو شدلاه اضافه بار، خطا و تغذیه

موجمود   PI ی پارامترهای کنترل کننمده اسو. به منیور تعیین بهینه

استفاده پرندگان  از الگوریتم بهینه سازیدر روش کنترل تک سیلالی، 

پایداری در هنگام بروز خطا و سرعو بازیابی ولتاژ پمس از   شده اسو.

اسمو.   PWM برارف شدن خطا در روش تک سیلالی بهتمر از روش 


