Stabilita jednoduchvch prenosiu

Propojen¢ soustavy v synchronnim chodu (stejna frekvence), kdyz Cinny
vykon < mezni hodnota, jinak vypadnuti ze synchronismu (naruseni
stabilniho paralelniho chodu).

Staticka stabilita — schopnost soustavy udrzet se v synchronnim chodu pi1
pomalych zménach.

Dynamick4 stabilita — schopnost udrzet se v synchronnim chodu 1 pfi
nahlych velkych zménach (zatiZzeni, parametru ES). Elektromechanicke
pirechodn¢ déje — mit dostateCnou rezervu vykonu pi1 statickém chodu.

Vyznam: udrzeni spoluprace zdroju a soustav, omezuje delku AC vedeni



Zékladni vztahy

Predpoklad: uvazovany jen podélné reaktance
Uhel prenosu (zatézny thel) B, — mezi fazory napéti na obou koncich
prenosu
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Odebirany Cinny fazovy vykon (jednofazov¢)
Py =U;,lcos o, Q; =Up,Ising,



BC ~ X Icosp, =U; smf, X Ismoe,+U,, =U; cosP3,

Lcosg, =~ sinf, Ising, =100 21

\" v A\

Vykonova rovnice pienosu
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0" +90° : stabilni oblast
90" +180" : nestabilni oblast
B, =90": mez statické stability
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Kromé vedeni i reaktance generatort, 0B 90°  180° By
transformatort,.. — vétsi zatézny uhel. Nejvetsi viiv (X) maji generatory.



Turboalternator pracujici do ,.tvrde sité
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X'd Xvn
E' U = konst.
f = konst.
Xdc — Xd + Xvn
Vnitini vykon alternatoru
P = £V sin [3
Xdc
E’ E.U
Q. = — cosf3
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Plati pro tvrdou sit’ (f, U = konst., X =0), q
konstantni buzeni (E), hladky rotor
(turboalternator).

Stabilitu ovliviiuje prenaseny vykon (P), buzeni
(E), konfigurace prenosu (X).
— podélna kompenzace (C), pfibuzovani




Staticka stabilita soustavy

Stabilni stav
Py =P,
(elektricky stroje = mechanicky turbiny, beze ztrat)
o, = konst. (st stroj)
Mech. vykon turbiny konstantni — nezavisi na B, ale na o (regulace P-f)



Bod A: urychleni rotoru — AB — (Py+AP) — Py > Pech — zpomaleni
rotoru — ustaleni — bod A staticky stabilni

Bod D: urychleni rotoru — A — (Py-AP) — P < Ppech — urychleni
rotoru — ztrdta synchronismu — bod D staticky nestabilni

Synchroniza¢ni vykon
dP E-U
PC = =
dB X dc

cosf3

Stabilni oblast
P >0

Mez statické stability
P =0



Cinitel rezervy vykonu (bézné nad 20%)
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Pozn.: Vice stroji — sledovat P kiivku kazdeho stroje



Dvojstrojovy problém s meziodbérem (poruchou)
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Regulace buzeni
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Stroj s vyniklymi pdly

I-Xq -COS (P = Eq -sin 3 L(XaXo)
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Stroj do sité pres sériove impedance
E-U U’ X,-X
= gsinf+—= 4 _—d

P = :
X, +X,, 2 (X, + X, )X, + X,

)sin 23



Dynamickd stabilita soustavy

Zmeény parametri v soustavé — narazove zmeény vykonu — moznost ztraty
stability.
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e pfed zménou bod A

e setrvacnost — [3p se neméni skokem — vykon generatoru poklesne
o AP

e P, — P, =urychlujici vykon
e vbodé D o> wy— P roste az do bodu C, postupné brzdéni
e ustaleni po n¢kolika kyvech v bod€ D (perioda nékolik sekund)
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Kdyby bod C prili§ daleko (AP urychlujici) — ztrata synchronismu.



Stanoveni prab&hu B =1(t)
Pohybova rovnice

1
W, =—Jo’
2

p—p —p =W 1y, do
dt 277 dt

P, >0 _urychlujici vykon
P, <0 _ brzdny vykon

Rovnice kyvani

_E-U . B dm(t)
P_ X sin 3(t) = Jo(t) —dt
_ dp(t)
o(t) = o, + N

P(0) =B, ; ©(0) =,



Moment setrvacnosti z doby rozbchu
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Metoda stejnych ploch
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Urychlujici prace (plocha +)

By
A, = [(P,~P,)dp
Bo

Brzdna prace (plocha -)
P

Ar — J‘(Pel o P() )dB
Py
Pro udrZeni v synchronismu
A, <A,

Dynamicka stabilita
e mez pii Aa = A;, neni pevna mez thlu

e pi1 kyvnuti muze byt i B>90°



Opétné zapinani (OZ)

Pt1 poruSe kratke vypnuti a po chvili opétné zapnuti postizen¢ho useku.
e zmizela prechodna porucha — provoz
e porucha trva — definitivni odpojeni

OO
St

1




Ay pocateCni stav

A1 - B1 zkrat

B, odepnuti zkratu

B, - C, odpojené vedeni

C, OZ (Gspesne)

Cs - D3 dokyvnuti na ptivodni
charakteristice

Cas vypnuti OZ ~ mezi thly B, a B,
(kompromis mezi stabilitou a
hofenim oblouku).
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