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OPTYMALIZACJA PARAMETROW DWUWEJSCIOWEGO
STABILIZATORA SYSTEMOWEGO PSS3B

W JEDNOMASZYNOWYM SYSTEMIE
ELEKTROENERGETYCZNYM GENERATOR - SIEC SZTYWNA

Streszczenie. W artykule przedstawiono metode optymalizacji parametréw dwuwejscio-
wego stabilizatora systemowego PSS3B poprzez minimalizacje wskaznika jakosci
przebiegow regulacyjnych. Zatozono, ze stabilizator systemowy wchodzi w sktad uktadu
wzbudzenia generatora synchronicznego w jednomaszynowym systemie elektroenerge-
tycznym (typu generator - sie¢ sztywna) o nieliniowym modelu matematycznym.
Przyktadowe obliczenia optymalizacyjne przeprowadzono przy uwzglednieniu réznych
standw obcigzenia generatora i réznych warto$ci impedancji linii przesytowej.

DUAL INPUT STABILIZER PSS3B PARAMETER OPTIMISATION IN A
SINGLE MACHINE POWER SYSTEM GENERATOR - INFINITE BUS
SYSTEM

Summary. The paper presents the parameters optimisation method of the dual input power
system stabilizer PSS3B. In the algorithm the quality factor of adjusting processes is
minimized. It is assumed that the PSS is the part of a synchronous generator excitation
system in the single machine power system (type generator - infinite bus system) with a
non-linear mathematical model. The exemplary calculation is carried out at various loads
of the generator and different values of the power line impedance.

1. WPROWADZENIE

Stabilizatory systemowe wchodzace w sktad uktadéw wzbudzenia generatoréw synchro-
nicznych majg za zadanie wyttumienie wolnozmiennych kotysan wirnikéw generatoréw synchro-
nicznych. Kotysania te nazywane kotysaniami elektromechanicznymi pojawiajg sie w systemie
elektroenergetycznym po réznych zaktdceniach stanu rownowagi. Skutkiem wystepowania tych
kotysan jest ograniczenie mozliwosci przesytu energii elektrycznej, a w skrajnych przypadkach
moga one doprowadzi¢ do utraty stabilnoSci systemu elektroenergetycznego. Tradycyjne
stabilizatory systemowe maja jeden sygnat wejSciowy proporcjonalny do odchytki predkosci
katowej badz mocy czynnej generatora [1, 2,4].
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Te tradycyjne stabilizatory systemowe o jednym sygnale wejSciowym majg ograniczone
zastosowanie w szczegélnosci do tlumienia kotysan miedzyobszarowych o bardzo matej
czestotliwosci.

Obecnie szerokie zastosowanie majg stabilizatory systemowe o dwdch sygnatach wejscio-
wych proporcjonalnych do mocy czynnej (P) i predkosci katowej (co) generatora (lub do
odchytek tych wielkosci od stanu ustalonego). Przykiadem takiego dwuwejSciowego
stabilizatora jest stabilizator PSS2A, ktory ma skomplikowang strukture i zaopatrzony jest w
filtr dolnoprzepustowy stuzacy do eliminacji drgan torsyjnych pojawiajgcych sie w ukladzie
pomiarowym predkos$ci obrotowej generatora wzdtuz jego watu [8, 9],

Alternatywnie stosowanym w KSE dwuwejsciowym stabilizatorem systemowym jest
stabilizator PSS3B [7, 9]. Przy zastosowaniu tego stabilizatora pomiar chwilowej $redniej
(wzdtuz watu generatora) predkosci katowej generatora zastgpiono przez posredni pomiar
pulsacji napiecia wewnetrznego generatora E\ ktéry odbywa sie poprzez pomiar napiecia i
pradu twomika.

2. DWUWEJSCIOWY STABILIZATOR SYSTEMOWY PSS3B

Stabilizator systemowy PSS3B ma dwa sygnaty wejsciowe proporcjonalne do mocy
czynnej i do odchytki predkosci katowej generatora oraz prostg strukture przedstawiong na
rys.1. W kazdym torze regulacji wystepuje: czton rozniczkujgcy o postaci transmitancji

sT 1
1— stuzacy do eliminacji sktadowej statej, wspotczynnik korekcyjny typu 1 ----- T oraz
+ +ts

wspoOtczynnik wzmocnieniowy. Ograniczenie sygnatu wyjsciowego stabilizatora do przedziatu
Usmax + Usmin stosuje sie w celu wyeliminowania znacznego wptywu stabilizatora na tor
regulacji napiecia (niedopuszczenie do nadmiernego forsowania lub rewersji napiecia
wzbudzenia).

Rys. 1. Schemat strukturalny dwuwejsciowego stabilizatora systemowego PSS3B
Fig. 1 The structural diagram of the dual-input stabilizer PSS3B

Przy badaniach optymalizacyjnych stabilizatoréow systemowych o jednym sygnale
wejsciowym oraz dwuwejsciowych stabilizatorow PSS2A state czasowe ich cztonéw
korekcyjnych dobiera sie w ten spos6b, aby sktadowa momentu elektromagnetycznego
generatora wysterowana przez stabilizator systemowy miata charakter momentu tlumigcego, a
wiec byta proporcjonalna do odchytki predkosci katowej generatora. Taka optymalizacje
parametrow stabilizatorow przeprowadza sie poprzez kompensacje kata fazowego (argumentu)

transmitancji momentowo - napieciowej uktadu Gru (s = 2njf) = — — (s = 2njf) poprzez kat
AV zad

fazowy transmitancji  korektora stabilizatora w  zakresie czestotliwosci  kotysan

elektromechanicznych (Me- moment elektromagnetyczny generatora, Vzad - napiecie zadane

regulatora napiecia) [1, 4, 6],
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Prosta struktura stabilizatora systemowego PSS3B nie pozwala na spetnienie warunku

kompensacji:
arg{Gsr G2*®)} +arE{Gru 02"®)} =0 (0

w zakresie czestotliwosci kotysan elektromechanicznych, gdzie Gsc - funkcja przejscia
korektora stabilizatora systemowego PSS2A.

W zwigzku z tym dobdr parametrow stabilizatora PSS3B trzeba przeprowadzi¢ w inny
sposob.

W niniejszym artykule zaproponowano optymalizacje parametrow stabilizatora
systemowego PSS3B poprzez minimalizacje uogo6lnionego wskaznika jakosci przebiegow
regulacyjnych.

3. OPTYMALIZACJA PARAMETROW STABILIZATOROW SYSTEMOW YCH

Optymalizacje parametréow stabilizatorbw systemowych mozna przeprowadzi¢ poprzez
minimalizacje odchytek wybranych wielkosci regulacyjnych od ich wielkosci ustalonych przy
roznych typowych zaktoceniach stanu ustalonego. Z punktu widzenia zastosowania
stabilizatorow uwzglednia sie przede wszystkim kotysania elektromechaniczne, czyli przebiegi
predkosci katowej (a) i mocy czynnej generatora (P). Wprowadzenie stabilizatoréw
systemowych nie powinno niekorzystnie wptywac na przebiegi regulacyjne napiecia twomika
generatorow (VT). Szczegdlne znaczenie ma ttumienie kotysan przy wystepowaniu duzych
zaktocen, np. przemijajacych zwar¢, ktére mogg zagrozi¢ stabilnosci systemu. Z jednym
zaktéceniem wybranego stanu obcigzenia wielomaszynowego systemu elektroenergetycznego
mozna zwigza¢ wskaznik jakosci [6]:

E k K ~1) 2+ Ww«,\M j(ptf +(™v\AVTIj{p)\f , (2)

y:i =]
gdzie: P - wektor optymalizowanych parametréow stabilizatorow systemowych wprowadzonych do
poszczegblnych zespotéw wytwdrczych, N -liczba zespotow wytwoérczych w  systemie

elektroenergetycznym, APy, Aa<y, AVTj- - odchytki mocy czynnej, predkosci katowej i napiecia

generatora poszczegolnego (/-tego) zespotu wytwdrczego (w jednostkach wzglednych) w kolejnych
i-tych chwilach czasu, wp, wm wy, - wspétczynniki wagowe.

W przypadku analizy ukitadu jednomaszynowego typu generator- sie¢ sztywna przy
typowym zakidceniu: przemijajagcym symetrycznym zwarciu w linii przesytowej, wskaznik
jakos$ci (2) upraszcza sie do postaci:

Jk(P)= Awr\AVT{p f , (3)
i=i
gdzie: P - wektor optymalizowanych parametréw jedynego stabilizatora systemowego, APt, Aml,
AVn - odchytki mocy czynnej, predkosci katowej i napiecia rozpatrywanego generatora w
kolejnych i-tych chwilach czasu.

Stabilizatory systemowe powinny ttumié¢ kotysania elektromechaniczne w r6znych stanach
obcigzenia i réznych konfiguracjach systemu. W zwigzku z tym wprowadzono uogdélniony

wskaznik jakosci przebiegdw regulacyjnych w systemie jednomaszynowym:

I =1 Ik(P) w

gdzie: K = L* M, M - ilo$¢ rozpatrywanych stanéw obcigzenia generatora, L - liczba
rozpatrywanych warto$ci impedancji linii przesytowych.
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Wyznaczenie optymalnych parametrow stabilizatora systemowego mozna sprowadzi¢ do
minimalizacji wskaznika jakosci (4).

Waznym zagadnieniem jest odpowiedni dobér wspdtczynnikdw wagowych wystepujacych
w minimalizowanym wskazniku jakosci. Przy badaniach optymalizacyjnych odnoszacych sie
do uktadu wielomaszynowego wspotczynniki wagowe zwigzane z mocg czynng mozna
uzalezni¢ od znamionowej mocy pozornej generowanej w poszczeg6lnych zespotach
wytwaérczych [6]. W przypadku analizy uktadu jednomaszynowego wazne sg relacje pomiedzy
wspdtczynnikami wagowymi zwigzanymi z r6znymi wielkosciami. Proponuje sie przyjecie
stosunkowo duzych warto$ci wspotczynnikéw wagowych w”iw~w poréwnaniu do wspotczynnika
wagowego wv. Spowodowane jest, z jednej strony, niewielkimi zmianami predkosci katowej
generatora w poréwnaniu ze zmianami mocy czynnej generatora (w jednostkach wzglednych),
a z drugiej strony, potrzeba zapewnienia zadowalajgcych przebiegéw regulacyjnych napiecia
twomika generatora. W rozdziale pigtym podano przyjete wartosci wspotczynnikéw wagowych.

W niniejszym artykule powyzsza metodyke zastosowano do optymalizacji wybranych
parametrow dwuwejsciowego stabilizatora systemowego PSS3B.

4. MODEL MATEMATYCZNY UKLADU

Przedstawiong strukture dwuwejsciowego stabilizatora systemowego PSS3B uwzglednio-
no przy opracowaniu nieliniowego modelu matematycznego uktadu jednomaszynowego typu
generator - sie¢ sztywna. RAwnania stanu uktadu uzyskano tgczac ze sobg réwnania stanu i
rownania wyjscia:

— generatora synchronicznego potgczonego z siecig sztywna,
— uktadu regulacji napiecia wzbudzenia,

— turbiny ijej uktadu regulaciji,

— dwuwejsciowego stabilizatora systemowego.

W réwnaniach odnoszgcych sie do obwodéw twornika generatora i sieci sztywnej
pominieto napiecia transformacji.

W sSrodowisku Matlab - Simulink opracowano ogdlny model jednostki wytwérczej
potaczonej poprzez linie przesytowa z siecig sztywng przy wykorzystaniu blokéw typu
»Configurable Subsystems” (rys. 2).

W obliczeniach przedstawionych w niniejszym artykule zatozono, ze generator
synchroniczny odwzorowany jest za pomoca nieliniowego modelu matematycznego
turbogeneratora GENROE [5, 9]. Odpowiadajg mu cztery zastepcze obwody elektryczne w
wirniku, po dwa w osiach podiuznej d (obwéd wzbudzenia i jeden obwdd tlumigcy) i
poprzecznej q (dwa obwody tlumigce). Model ten w sposéb wyktadniczy uwzglednia
nasycenie obwodu magnetycznego. W przedstawionych obliczeniach przyjeto dane dla
generatora TW2-150-2 0 mocy znamionowej Sn=166.5 MVA.

Zatozono, ze uktad wzbudzenia jest reprezentowany poprzez nieliniowy model EXAC1 [8,
9]. Uktad EXAC1 jest przyktadem elektromaszynowego uktadu wzbudzenia z prostownikiem
diodowym prostujagcym prad wyjsciowy wzbudnicy synchroniczne;j.

Zatozono ponadto, ze turbinajest reprezentowana przez model IEEEG1 turbiny parowej z
przegrzewaczem miedzystopniowym [8, 9].
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ETSsem 2

Rys. 2. Model strukturalny systemu generator - sie¢ sztywnaw $rodowisku Matlab - Simulink
Fig. 2. Matlab - Simulink model of the power system generator - infinite bus system

5. WYNIKI OBLICZEN

Badania symulacyjne przeprowadzono modelujac przemijajace zwarcie w linii
przesytowej, zaktadajac przejsciowag zmiane reaktancji linii (przejSciowe zmniejszenie
reaktancji linii 0 33%) w uktadzie ze stabilizatorem i bez stabilizatora systemowego. Zatozono
czas trwania zwarcia 0.25 s.

W pierwszym etapie obliczen zatozono punkt pracy systemu elektroenergetycznego
scharakteryzowany przez nastepujace wielkosci (wjednostkach wzglednych):

— moc czynna generatora P0= 0.5,
— moc bierna generatora Q0= 0.2,
— napiecie twomika generatora =1,
— impedancja linii przesytowej Ze= Re+j Xe=0+]j 0.3.
Warto$ci parametrow stabilizatora systemowego przyjeto wstepnie na podstawie dostepnych

danych literaturowych [7] (tabela 1). Wyniki obliczen przedstawiono na rys. 3.
Tabela 1

Wstepne parametry (literaturowe) stabilizatora PSS3B

Model Ksi Ks2 Ks3 T t2 t3 ta Vemax K'srtin
PSS3B 1.0 1.0 0.05 0.02 15 0.02 15 0.2 -0.066
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Z rys. 3 wida¢, ze wprowadzenie do uktadu stabilizatora PSS3B (o parametrach z tabeli 1)
spowodowato tylko nieznaczne wyttumienie kotysan mocy czynnej przy nieznacznym
pogorszeniu przebiegu regulacyjnego napiecia twomika generatora.

W celu poprawy przebiegow regulacyjnych w rozpatrywanym punkcie pracy
przeprowadzono optymalizacje wybranych parametrow stabilizatora PSS3B (wspétczynnikow
wzmocnienia K& i Ks\ oraz wszystkich statych czasowych 7), T2, 7), Ta) poprzez minimalizacje
wskaznika jakos$ci (4) (okreslonego dla jednego punktu pracy). Zatozono nastepujace wartosci
wspoétczynnikéw wagowych: wp = 1, wa= 100, wy= 10.

b)
1.006
1.004

1.002

998-
0.996

0994

4 tW 6

Rys. 3. Przebiegi mocy czynnej (a), napiecia twor-
nika (b) i odchyiki predkosci katowej ge-
neratora (c) przy zwarciu w ukfadzie ze
Istabilizatorem (dla wstepnych - literatu-
rowych parametrow PSS3B- tabela 1) i bez
stabilizatora systemowego

Fig. 3. Real power (a), generator voltage (b) and
speed deviation dynamics (c) to the short-
circuit in the system with (PSS3B para-
meters from literature - table 1) and
without the PSS

Minimalizacje wskaznika jakosci przeprowadzono przy uzyciu algorytmu gradientowego
Newtona z ograniczeniami, zaimplementowanego w Optimization Toolbox programu Matlab
[10]. Algorytm ten umozliwia okreslenie gérnych i dolnych ograniczen, zapewniajac fizyczny
sens optymalizowanych parametréw.

Punkty startowe, wyniki optymalizacji oraz dolne i gérne ograniczenia optymalizowanych
parametrow stabilizatora PSS3B zestawiono w tabeli 2. Pozostate parametry stabilizatora
przyjeto wg tabeli 1.

Na rys. 4 przedstawiono przebiegi mocy czynnej, napiecia generatora i odchytki predkosci
katowej generatora dla uktadu bez stabilizatora i ze stabilizatorem systemowym (o parametrach
wynikajacych z optymalizacji i przedstawionych w tabeli 2). Wprowadzenie stabilizatora o
optymalizowanych parametrach (w wybranym punkcie pracy) znacznie zwigksza ttumienie
kotysan mocy i predkosci katowej generatora przy nieznacznym pogorszeniu przebiegéw
regulacyjnych napiecia generatora.
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Tabela 2

Wartosci parametrow stabilizatora PSS3B optymalizowanych w jednym punkcie pracy

Parametry stabilizatora Ksj Ti r2 r3 t4
Wartosci punkt startowy 1 0.05 0.02 1.5 0.02 1.5
parametrow po optymalizacji 5825 0163 0.012 3996  o0.01 0.232
Wartosci warto$ci minimalne 0.1 0.001 0.01 0.1 0.01 0.1
graniczne
parametrow ~ Wartosci maksymalne 6.0 0.3 0.1 5.0 0.1 5.0
a) b)
0.7+
005
0.6--—
0.55---
0.45 -
0.4-
0.35-
03L
©)
10 Rys. 4. Przebiegi mocy czynnej (a), napiecia

twomika (b) i odchytki predkosci katowej
generatora (c) przy zwarciu w uktadzie ze
stabilizatorem (dla optymalizowanych
parametrow stabilizatora PSS3B) i bez
stabilizatora systemowego

Fig. 4. Real power (@), generator voltage (b) and
speed deviation dynamics (c) to the short-
circuit in the system with (for optimised
PSS3B parameter) and without the PSS

Na rys. 5a przedstawiono rozkiad wartosci wiasnych macierzy stanu uktadu (zline-
aryzowanego wokdt punktu pracy) bez stabilizatora i ze stabilizatorem o parametrach po
optymalizacji, a dla pordwnania na rys. 5b w uktadzie bez stabilizatora i ze stabilizatorem o
parametrach wstepnych (literaturowych).

Wprowadzenie do ukiadu stabilizatora systemowego o optymalizowanych parametrach
spowodowato znaczne (w poréwnaniu z oddziatywaniem stabilizatora o wstepnych —
literaturowych  parametrach)  przesuniecie w lewo na ptaszczyznie  zespolonej
elektromechanicznych warto$ci wasnych. Cze$¢ rzeczywista elektromechanicznych wartosci
wiasnych odpowiedzialna za ttumienie kotysan zmniejsza sie z wartosci okoto -0.8 do —1.5 nie
zmieniajac znacznie potozenia innych wartosci wiasnych. Nalezy zauwazy¢, ze niewtasciwy
dobor parametrow stabilizatora mégtby doprowadzi¢ do przesuniecia w prawo innych wartosci
wiasnych, a tym samym do pogorszenia przebiegéw regulacyjnych innych wielko$ci w systemie
np. napiecia twomika generatora.
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Rys. 5. Rozmieszczenie wartosci wasnych macierzy stanu po optymalizacji (a) i przed optymalizacja
(b) w uktadzie ze stabilizatorem i bez stabilizatora PSS3B

Fig. 5. Locus of eigenvalues state matrix after optimisation (a) and before optimisation (b) in the system
with and without the PSS3B

Stabilizator powinien réwniez prawidtowo dziata¢ dla innego punktu pracy. Na rys. 6,
przedstawiono przebiegi mocy czynnej i napiecia twomika generatora dla zmienionego
obciazenia generatora (PO = 0.85, Q0 = 0.5) oraz impedancji linii (Ze =0 +j 0.6). Nie zmieniono
parametréw stabilizatora wyznaczonych dla poprzedniego punktu pracy.

a) b)

Rys. 6. Przebiegi mocy czynnej (a) i napiecia twomika generatora (b) przy zwarciu w uktadzie w
zmienionym punkcie pracy (PO= 0.85, Q0=10.5,Ze =0 +j 0.6)

Fig. 6. Real power (a) and generator voltage dynamics (b) to the short-circuit in the system for another
operating point (P0=0.85, Q0=0.5, Ze =0 +j 0.6)

Przedstawione wyniki wskazuja, ze PSS3B o parametrach wyznaczonych dla okre$lonego
punktu pracy nie dziata poprawnie w innym punkcie pracy. Ttumienie kotysan mocy i przebiegi
napiecia generatora nie sg zadowalajagce. W celu zapewnienia prawidtowej pracy stabilizatora w
réznych stanach obcigzenia uktadu konieczne jest uwzglednienie we wskazniku jakosSci (4)
réznych charakterystycznych stanow obcigzenia uktadu i impedancji linii przesytowe;j.

W obliczeniach optymalizacyjnych uwzgledniono nastepujgce stany pracy i impedancji
linii przesytowej:

— stan znamionowy: P0= 0.85, Q0= 0.5;
— stan pracy przy czesciowym obciazeniu: P0O= 0.5, Q0= 0.2;
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— stan pracy przy obciagzeniu pojemnosciowym: P0=0.6, Q0= -0.2;
— Ze=Re+jXe=0+j0.3;
— Ze=Re+jXe—0+j 0.6.

Wyniki optymalizacji oraz punkty startowe (wyniki analizy wybranego punktu pracy)
przedstawiono w tabeli 3. Dolne i goérne ograniczenia optymalizowanych parametréw przyjeto
takie same jak w tabeli 2.

Na rys. 7 przedstawiono odpowiednie przebiegi przy przemijajagcym zwarciu przy uwzgle-
dnieniu wynikow optymalizacji parametrow PSS3B przedstawionych w tabeli 3. Uwzgle-
dniono analogiczny punkt pracy jak na rys. 6: Po=0.85, Q0=0.5, Ze= 0 +j 0.6. Z rys. 7
widaé, ze stabilizator prawidtowo tlumi kotysania elektromechaniczne bez znacznego
pogorszenia przebiegdéw regulacyjnych napiecia generatora.

Z przeprowadzonych badan wynika ponadto, ze po przeprowadzeniu optymalizacji
parametréw stabilizatora nastepuje zmniejszenie wartosci uogélnionego wskaznika jakosci, jak
réwniez jego sktadowych odnoszacych sie do mocy czynnej i predkosci katowej generatora przy
tylko nieznacznym zwiekszeniu sktadowej zwiazanej z napieciem generatora.

Tabela 3

Wartosci parametrow stabilizatora PSS3B optymalizowanych w r6znych punktach pracy

Parametry stabilizatora Ksi RS3 T, T2 t3 T4
Wartosci punkt startowy 5.825 0.163 0.012 3.996 0.011 0.232
parametrow po optymalizacji 5.998 0.248 0.01 3.992 0.01 1.097
Wartosci wartoéci minimalne 01 0001 001 01 0.01 01
graniczne
parametrow warto$ci maksymalne 6.0 0.3 0.1 5.0 0.1 5.0
a) b)

Rys. 7. Przebiegi mocy czynnej (a) i napiecia twomika generatora (b) przy zwarciu w uktadzie w
zmienionym punkcie pracy (P0=0.85, Q0=0.5 Ze = 0 +j 0.6) po optymalizacji parametréw
stabilizatora

Fig. 7. Real power (a) and generator voltage dynamics (b) to the short-circuit in the system for another
operating point (PQ= 0.85, Q0= 0.5, Ze = 0 +j 0.6) after PSS parameter optimisation
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6. PODSUMOWANIE

Stabilizatory systemowe wchodzace w sktad uktadéw wzbudzenia generatorow
synchronicznych maja za zadanie wytlumienie wolnozmiennych kotysan wirnikéw generatorow
synchronicznych. Obecnie szerokie zastosowanie majg stabilizatory systemowe o dwoch
sygnatach wejsciowych proporcjonalnych do mocy czynnej i predkosci katowej generatora (lub
do odchytek tych wielkosci od stanu ustalonego). Przyktadem takiego stabilizatora jest
stabilizator systemowy PSS3B przedstawiony na rys.l. Z przedstawionych oblicze wynika, ze
stabilizator systemowy PSS3B, mimo bardzo prostej struktury, moze dobrze ttumic¢ kotysania
elektromechaniczne pojawiajgce sie w systemie elektroenergetycznym. Konieczne jest jednak
prawidtowe ustawienie jego parametrow.

W artykule przedstawiono metode optymalizacji parametréw stabilizatora systemowego
poprzez minimalizacje uogo6lnionego wskaznika jakosci przebiegdw regulacyjnych w systemie.
Stabilizator systemowy dobrze ttumi kotysania mocy czynnej i predkosci obrotowej generatora
w réznych punktach pracy systemu nie pogarszajac znacznie przebiegdw regulacyjnych
napiecia twomika generatora, gdy we wskazniku jako$ci uwzglednia sie rézne charakte-
rystyczne stany obcigzenia i konfiguracji linii przesytowych (rys. 7).

Uwzglednienie we wskazniku (4) tylko jednego stanu pracy powoduje, ze stabilizator nie
dziata prawidtowo w innych warunkach obcigzenia (rys. 6).

Przedstawiong metode optymalizacji parametrow dwuwejsciowego stabilizatora syste-
mowego PSS3B w uktadzie jednomaszynowym typu generator - sie¢ sztywna (o nieliniowym
modelu matematycznym) mozna rowniez zastosowa¢ do optymalizacji parametrédw réznych
rodzajow stabilizatoréw systemowych w wielomaszynowym systemie elektroenergetycznym.
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