
  

  

  

 هفتمفصل ادامه 
  

  پايداری و کنترل سيستم های قدرت

Power System Stability & Control 
  

  

  

  پايداری سيگنال کوچک سيستم مدرن يک ماشينه متصل به شين بينهايت 

نيروی . نراتور سيستم وبا صرفنظر از کليه مقاومتها نمايش سيستم بصورت زير خواهد بودژبرای 

 Eژزاويه ولتاδ.  بوده و اندازه آن قبل از وقوع اغتشاش ثابت فرض می شودd Xمتصل به راکتانسEمحرکه
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 به عنوان فازور مرجع Vر گرفتن با در نظ. تغيير می يابد δ در اينصورت با وقوع نوسان در روتور مقدار
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 برابر می باشد و در مبنای واحد P با توان پايانه Pe توان فاصله هوايی ,مقاومت استاتورگرفتن نبا در نظر 
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  :معادله نوسان با در نظر گرفتن مولفه گشتاور ميرا کننده
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  : ضريب گشتاور سنکرون کننده داده سده با معادله زير استSKکه در آن 
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از خطی سازی معادله 
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  :به دست می آوريم,ماتريسی- بصورت بردارδ∆p و ∆rwpبا نوشتن معادلات 
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buAxxکه بصورت  TD به پارامترهای سيستمA است و مشاهده می شود که عناصر ماتريس =+ XHK و ,,

 برای ۵-١٢می توان از نمايش نمودار بلوکی شکل . بستگی دارندoδ وEايط اوليه نشان داده شده با مقادير شر

   .توصيف عملکرد سيگنال کوچک استفاده کرد
                                                  مولفه گشتاور سنکرون کننده

  
  لفه گشتاور ميراکنندهمو                                                                                                      

  نراتورژنمودار بلوکی سيستم تک ماشينه متصل به شين بينهايت با مدل کلاسيک 

  

SK =مبنای واحد گشتاور بر راديانضريب گشتاور سنکرون کننده بر حسب   

DK =ضريب گشتاور ميرا کننده بر حسب گشتاور مبنای واحد انحراف سرعت مبنای واحد  

H = ثابت لختی بر حسبMVASMW /.  

rw∆ =  انحراف سرعت بر حسبoor www /)( −  

δ∆ =انحراف زاويه روتور بر حسب راديان الکتريکی  

S =عملگر لاپلاس  

ow = سرعت ناشی بر حسبsradelecfo /.2 =π  



  :داريم  فوقاز نمودار بلوکی شکل
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  :از مرتب کردن اين رابطه نتيجه می شود
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از .  فرکانس طبيعی افزايش يافته و نسبت ميرای کاهش می يابد,SKبا افزايش ضريب گشتاور سنکرون کننده 

 حال آنکه افزايش در ثابت لختی , نسبت ميرايی را افزايش دادهDKسويی افزايش ضريب گشتاور ميرا کننده 

  . را کاهش می دهدξ,nwو هر د

  

 , 555MVA , 24KVتشکيل شده از چهار واحد( سيستمی قابل اعمال به نيروگاهی حرارتی زيرشکل  -مثال
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به ( هستند 2220MVA , 24KV در مبنای واحد بر پايه مقادير,راکتانسهای شبکه نشان داده شده در شکل 

. پوشی باشند و فرض شده مقاومتها قابل چشم)ارضعيف ترانسفورمر بالا برنده ارجاع شده استطرف فش

هدف از اين مثال تحليل مشخصه های پايداری سيگنال کوچک سيستم حول نقطه کارحالت ماندگار به دنبال از 

 , 2220MVA وضعيت پيش از خطای  سيستم در مبنای واحد رب پايه مقادير.  می باشد٢دست دادن مدار 
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ماندگار را پس از بروز خطا با کليه پارامترهای - مدل مدار نشان دهنده نقطه کار حالت زيرشکل )الف

  : نشان می دهد2220MVAتوصيف شده در مبنای واحدبر پايه
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هرتز   0101/1 راديان بر ثانيه با ٣۵/۶پس با سيستمی مرتبه دوم با يک مد نوسانی پاسخ با فرکانس ميراشده 

نوسانها با ثابت زمانی. سرو کارداريم
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که متناظر با نسبت ( فتثانيه از بين خواهند ر  1

 به طور مساوی در آن مشارکت ∆δو∆rwاز آنجا که اين يک مد زاويه روتور است). است ζ112/0ميرايی
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