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As UPS (ou Nobreaks, segundo norma brasileira)
sao equipamentos com a finalidade de fornecer tensoes
iguais as da rede em casos de falha. Alem disso,
variagoes de carga, sendo elas lineares ou nao, devem
alterar o minimo possivel o formato da tensao de saida.
O presente trabalho tem por finalidade apresentar
controladores, atravées do metodo Virtual Reference
Feedback Tuning, ou VRFT, para qualquer UPS na qual
possa ser realizada coleta de dados de entrada e saida

e variacoes de carga.

O VRFT € um método baseado em dados. Isso
significa que nao € necessario levantamento de funcao
de transferéncia da planta. Essa caracteristica torna o
metodo interessante industrialmente, visto que nao €
necessario interromper o processo.

O diagrama de blocos a sequir ilustra o procedimento
do VRFT. Basicamente, define-se uma referéncia virtual
r(t), atravées de uma fungcao de transferéncia desejada
representada por T-',(z). O algoritmo calcula o
controlador que melhor se ajuste a esta funcao.
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Atraves de simulacao computacional (softwares PSIM
e Matlab), foi possivel a realizacao de testes em malha
aberta e fechada na UPS em questao.

O controlador é definido de forma a seguir referéncia
senoidal de 60 Hz. Isso € atingido posicionando dois
polos sobre a frequéncia de referéncia. Outros dois
polos na origem fazem com que haja mais liberdade
para alocacao dos zeros.
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No qual as raizes de n(z) sao a localizagao dos zeros
do controlador, calculados automaticamente quando o

metodo € aplicado.
Foi escolhida uma funcao de transferéncia desejada

com quatro polos reais e iguais. Um zero € fixo na
origem. Os outros dois sao alocados automaticamente
utilizando-se de relagoes trigonometricas, de modo que
essa funcao de transferéncia apresente modulo unitario
e fase nula para frequéncia de 60Hz.
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A localizacao dos polos pode ser alterada pelo
usuario, de acordo com criterios de tempos de
estabilizacao e maximo sobrepasso.

A figura abaixo representa saida do sistema em
malha fechada, para T (z) com polos em 0,7.
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Obteve-se tempo de estabilizacao de 1,93ms (erro
menor que 1%) e overshoot desprezivel. Todavia, a
iInsercao de carga nao-linear provocou aumento
significativo da THD. Devem ser inseridos modulos de
rejeicao de harmonicas no controlador.
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