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02 MPC Controllers: Theory and Design
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03 Operation Modes
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04 Simulations and Results
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04 Simulations and Results
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05 Conclusions
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   x k


  ↓


  모델을 이용해 미래  x  예측


  ↓


  미래 상태를 가장 좋게 만드는  u  계산


  ↓


  첫 번째   u k  적용


  ↓


  새로운   x  k + 1  측정 후 다시 계산


   x  k + 1 =  A k  x k +  B k  u k +  f k


        H u  U  k + i ≤  K u ,   i = 0 , … , N − 1      H x  X  k + i ≤  K x ,   i = 0 , … , N − 1      H y  Y  k + i ≤  K y ,   i = 0 , … , N − 1


  x


  u


  y


   P  a c , M T =   3  m  a , M T  V  d c , M T  V  a c , M T  2  2  x f   sin ⁡   (   𝜃  M T 0 −  𝜑  f , M T +  ∫ 0 t   (   𝜔  M T −  𝜔  f , M T ) d 𝜏 )


   𝛿  M T =  ∫ 0 t   (   𝜔  M T  ( 𝜏 ) −  𝜔  f , M T  ( 𝜏 ) ) d 𝜏


   P  d c , M T −  P  a c , M T =  V  d c , M T  C  M T   d  V  d c , M T  d t


  MP C  측 정  :   v  ⅆ c   ,    P  ⅆ C   ,   v  a c ,    p  a c ,    w f


   P  ⅆ c ∗


   w  M T ,      J  M T


   P  ⅆ c ∗   ( 마 이 크 로   터 빈   출 력 )   :    P  d c , M T −  P  a c , M T =  V  d c , M T  C  M T   d  V  d c , M T  d t


  MP C  측 정  :   v  ⅆ c   ,    P  ⅆ C   ,   v  a c ,    p  a c ,    w f


   P  ⅆ c ∗


   w  M T ,      J  M T


   w  M T   ( 인 버 터   주 파 수 ,   위 상   조 절 )   vs   droop   control    


   J  M T   ( 변 조 지 수 ,   전 압   조 절 )   vs   droop   control  


   P  S T ←  P  S T + 20  kW


  + 20 ,   0 ,   0


  + 10 ,   + 6 ,   + 3 ,   + 1

