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Анотація 
Здійснено моделювання системи керування вітровою енергетичною установкою з використанням 

теорії нечітких множин. 
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Abstract 
The wind power plant control system is modeled using fuzzy set theory 
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Математичне моделювання процесів в системах керування дозволяє значно спростити 

налагодження елементів системи регулювання, виходячи з критеріїв стійкої роботи [1]. При цьому 
рівняння, що входять до складу математичної моделі і якими описуються перехідні процеси в 
системі, повинні адекватно відображати фізичну сутність об’єкта дослідження. Диференційні 
рівняння мають досить складну методику розв’язку та пошуку коренів [2], а тому їх прийнято 
аналізувати за допомогою передаточних функцій [1]. Відносно вітроенергетичної установки (ВЕУ) 
вказані висновки поширюються на автоматичний регулятор системи керування. 

Розглянемо структурну схему регулятора системи автоматичного керування, яка 
запропонована в [3]. 

Автоматичне керування струмом збудження перетворювача енергії передбачається 
здійснювати в два прийоми. Так, при низькій швидкості обертання вітрового колеса пропонується 
використовувати математичну модель регулятора збудження з використанням нечіткої логіки, при 
високих швидкостях достатньо високі показники якості регулювання має ПІ-закон регулювання. 
Таким чином математична модель регулятора є сукупністю нечітких правил та ПІ-регулятора в 
рівнянні формування завдання за напругою для ВЕУ (1). 
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Запропонована структура системи керування ВЕУ суттєво нелінійна і викликана з однієї 
сторони дискретністю визначення методу формування регулюючого впливу на об’єкт, а з іншої 
нелінійністю характеристик вітрового колеса та електромеханічного перетворювача енергії. Тому 
проводити параметричну оптимізацію таких систем з застосуванням класичних методів (методу 
штрафних функцій, градієнтного спуску тощо) неможливо, а перевага надається дослідженню 
імітаційних моделей [4]. 
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