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OPTYM ALIZACJA PARAMETRÓW DW UW EJŚCIOW EGO  
STABILIZATORA SYSTEMOWEGO PSS3B  
W JEDNOMASZYNOWYM SYSTEMIE  
ELEKTROENERGETYCZNYM GENERATOR -  SIEĆ SZTYW NA

Streszczenie. W  artykule przedstawiono m etodę optym alizacji param etrów  dwuwejścio- 
wego stabilizatora systemowego PSS3B poprzez m inim alizację w skaźnika jakości 
przebiegów  regulacyjnych. Założono, że stabilizator system ow y w chodzi w  skład układu 
wzbudzenia generatora synchronicznego w  jednom aszynow ym  system ie elektroenerge
tycznym  (typu generator -  sieć sztywna) o nieliniow ym  m odelu m atem atycznym . 
Przykładowe obliczenia optymalizacyjne przeprow adzono przy uw zględnieniu różnych 
stanów obciążenia generatora i różnych wartości im pedancji linii przesyłowej.

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

Summary. The paper presents the param eters optim isation m ethod o f  the dual input pow er 
system stabilizer PSS3B. In the algorithm  the quality factor o f  adjusting processes is 
minimized. It is assumed that the PSS is the part o f  a synchronous generator excitation 
system in the single machine pow er system  (type generator - infinite bus system) w ith a 
non-linear m athem atical model. The exem plary calculation is carried out at various loads 
o f  the generator and different values o f  the pow er line impedance.

1. W PROW ADZENIE

Stabilizatory systemowe wchodzące w  skład układów wzbudzenia generatorów synchro
nicznych m ają za zadanie wytłumienie wolnozm iennych kołysań wirników generatorów synchro
nicznych. Kołysania te nazywane kołysaniami elektromechanicznymi pojaw iają się w  systemie 
elektroenergetycznym po różnych zakłóceniach stanu równowagi. Skutkiem występowania tych 
kołysań jest ograniczenie możliwości przesyłu energii elektrycznej, a w  skrajnych przypadkach 
m ogą one doprowadzić do utraty stabilności systemu elektroenergetycznego. Tradycyjne 
stabilizatory systemowe m ają jeden sygnał wejściowy proporcjonalny do odchyłki prędkości 
kątowej bądź mocy czynnej generatora [1, 2 ,4 ].
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Te tradycyjne stabilizatory systemowe o jednym  sygnale wejściowym  m ają ograniczone 
zastosowanie w szczególności do tłum ienia kołysań m iędzyobszarow ych o bardzo małej 
częstotliwości.

Obecnie szerokie zastosowanie m ają stabilizatory system owe o dwóch sygnałach w ejścio
wych proporcjonalnych do m ocy czynnej (P ) i prędkości kątowej (co) generatora (lub do 
odchyłek tych w ielkości od stanu ustalonego). Przykładem  takiego dwuwejściowego 
stabilizatora je s t stabilizator PSS2A, który m a skom plikow aną strukturę i zaopatrzony je s t w 
filtr dolnoprzepustow y służący do elim inacji drgań torsyjnych pojawiających się w  układzie 
pom iarowym  prędkości obrotowej generatora w zdłuż jego  wału [8, 9],

A lternatyw nie stosowanym  w KSE dw uw ejściow ym  stabilizatorem  system owym  jest 
stabilizator PSS3B [7, 9]. Przy zastosow aniu tego stabilizatora pom iar chwilowej średniej 
(wzdłuż wału generatora) prędkości kątowej generatora zastąpiono przez pośredni pom iar 
pulsacji napięcia wewnętrznego generatora E \  który odbywa się poprzez pom iar napięcia i 
prądu twomika.

2. D W UW EJŚCIOW Y STABILIZATOR SYSTEM OW Y PSS3B

Stabilizator system owy PSS3B m a dw a sygnały wejściowe proporcjonalne do mocy 
czynnej i do odchyłki prędkości kątowej generatora oraz prostą strukturę przedstaw ioną na 
rys. 1. W  każdym  torze regulacji występuje: człon różniczkujący o postaci transm itancji

sT  1
—-— służący do elim inacji składowej stałej, współczynnik korekcyjny typu ---------  oraz
1 + sT  1 + sT

współczynnik wzm ocnieniowy. Ograniczenie sygnału wyjściowego stabilizatora do przedziału
Usmax + Usmin stosuje się w celu w yelim inow ania znacznego wpływu stabilizatora na tor
regulacji napięcia (niedopuszczenie do nadm iernego forsow ania lub rewersji napięcia
wzbudzenia).

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

Przy badaniach optym alizacyjnych stabilizatorów  system owych o jednym  sygnale 
w ejściow ym  oraz dwuwejściowych stabilizatorów  PSS2A stałe czasowe ich członów 
korekcyjnych dobiera się w  ten sposób, aby składowa m om entu elektrom agnetycznego 
generatora wysterowana przez stabilizator system owy m iała charakter m om entu tłum iącego, a 
więc była proporcjonalna do odchyłki prędkości kątowej generatora. T aką optym alizację 
param etrów  stabilizatorów  przeprowadza się poprzez kom pensację kąta fazowego (argumentu)

transm itancji momentowo -  napięciowej układu Gru ( 5  = 2n jf) = —— — (s = 2n jf ) poprzez kąt
A V zad

fazowy transm itancji korektora stabilizatora w  zakresie częstotliwości kołysań 
elektrom echanicznych (Me -  mom ent elektrom agnetyczny generatora, Vzad -  napięcie zadane 
regulatora napięcia) [1, 4, 6],
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Prosta struktura stabilizatora systemowego PSS3B nie pozw ala na spełnienie w arunku 
kompensacji:

a rg { G sr G2 *®)} + arE {G ru  O2 "® )} =  0 ( 0
w  zakresie częstotliwości kołysań elektromechanicznych, gdzie Gsc - funkcja przejścia 
korektora stabilizatora systemowego PSS2A.

W związku z tym  dobór parametrów stabilizatora PSS3B trzeba przeprow adzić w inny 
sposób.

W  niniejszym  artykule zaproponowano optym alizację param etrów  stabilizatora 
systemowego PSS3B poprzez minimalizację uogólnionego w skaźnika jakości przebiegów  
regulacyjnych.

3. OPTYM ALIZACJA PARAM ETRÓW  STABILIZATORÓW  SYSTEM OW Y CH

Optymalizację param etrów  stabilizatorów system owych m ożna przeprow adzić poprzez 
minim alizację odchyłek wybranych wielkości regulacyjnych od ich w ielkości ustalonych przy 
różnych typowych zakłóceniach stanu ustalonego. Z punktu w idzenia zastosowania 
stabilizatorów  uwzględnia się przede wszystkim kołysania elektrom echaniczne, czyli przebiegi 
prędkości kątowej (a )  i mocy czynnej generatora (P). W prowadzenie stabilizatorów  
system owych nie pow inno niekorzystnie wpływać na przebiegi regulacyjne napięcia tw om ika 
generatorów  (VT). Szczególne znaczenie ma tłum ienie kołysań przy w ystępowaniu dużych 
zakłóceń, np. przem ijających zwarć, które m ogą zagrozić stabilności systemu. Z jednym  
zakłóceniem  wybranego stanu obciążenia w ielom aszynowego system u elektroenergetycznego 
m ożna związać w skaźnik jakości [6]:

E k K ^ l ) 2 + (w« , \ M j ( p t f  +(™v \AVTij{ p ) \f  , (2)
y=i ;=i

gdzie: P  - wektor optymalizowanych parametrów stabilizatorów systemowych wprowadzonych do 
poszczególnych zespołów wytwórczych, N  - liczba zespołów wytwórczych w  systemie 
elektroenergetycznym, APy, Aa<y , A V Tj- - odchyłki mocy czynnej, prędkości kątowej i napięcia

generatora poszczególnego (/-tego) zespołu wytwórczego (w jednostkach względnych) w  kolejnych 
i-tych chwilach czasu, wp, wm wy, - współczynniki wagowe.

W  przypadku analizy układu jednom aszynowego typu generator -  sieć sztywna przy 
typowym zakłóceniu: przem ijającym  symetrycznym zw arciu w linii przesyłow ej, wskaźnik 
jakości (2) upraszcza się do postaci:

Jk(P)= Ą w r \AVTi{ p f  , (3)
i=i

gdzie: P -  wektor optymalizowanych parametrów jedynego stabilizatora systemowego, APt , Am1, 

AVn -  odchyłki mocy czynnej, prędkości kątowej i napięcia rozpatrywanego generatora w 
kolejnych i-tych chwilach czasu.

Stabilizatory systemowe powinny tłumić kołysania elektrom echaniczne w  różnych stanach 
obciążenia i różnych konfiguracjach systemu. W  zw iązku z tym  wprowadzono uogólniony 
wskaźnik jakości przebiegów regulacyjnych w  system ie jednom aszynow ym :

J  = t J k(P ) ’ W
k=i

gdzie: K  = L *  M, M  -  ilość rozpatrywanych stanów obciążenia generatora, L -  liczba 
rozpatrywanych wartości im pedancji linii przesyłowych.
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W yznaczenie optym alnych param etrów  stabilizatora system owego m ożna sprowadzić do 
m inim alizacji wskaźnika jakości (4).

W ażnym  zagadnieniem  jest odpowiedni dobór współczynników wagowych występujących 
w m inim alizow anym  wskaźniku jakości. Przy badaniach optym alizacyjnych odnoszących się 
do układu w ielom aszynow ego współczynniki wagowe związane z m ocą czynną można 
uzależnić od znamionowej m ocy pozornej generowanej w poszczególnych zespołach 
w ytw órczych [6]. W  przypadku analizy układu jednom aszynow ego ważne są relacje pomiędzy 
współczynnikam i wagowym i związanym i z różnym i wielkościam i. Proponuje się przyjęcie 
stosunkowo dużych wartości współczynników wagowych w ^ iw ^ w  porównaniu do współczynnika 
wagowego w v. Spowodowane jest, z jednej strony, niewielkimi zmianami prędkości kątowej 
generatora w porównaniu ze zmianami mocy czynnej generatora (w jednostkach względnych), 
a z drugiej strony, potrzebą zapewnienia zadowalających przebiegów regulacyjnych napięcia 
twomika generatora. W  rozdziale piątym podano przyjęte wartości współczynników wagowych.

W  niniejszym  artykule pow yższą metodykę zastosowano do optym alizacji wybranych 
param etrów  dwu wejściowego stabilizatora system owego PSS3B.

4. M ODEL M ATEM ATYCZNY UKŁADU

Przedstaw ioną strukturę dwuwejściowego stabilizatora system owego PSS3B uwzględnio
no przy opracowaniu nieliniowego m odelu m atem atycznego układu jednom aszynow ego typu 
generator - sieć sztywna. Równania stanu układu uzyskano łącząc ze sobą równania stanu i 
równania wyjścia:

— generatora synchronicznego połączonego z siecią sztywną,

— układu regulacji napięcia wzbudzenia,

— turbiny i je j układu regulacji,

— dwuwejściowego stabilizatora systemowego.
W  równaniach odnoszących się do obwodów tw ornika generatora i sieci sztywnej 

pominięto napięcia transform acji.
W  środowisku M atlab - Sim ulink opracowano ogólny model jednostki wytwórczej 

połączonej poprzez linię przesyłow ą z siecią sztyw ną przy w ykorzystaniu bloków  typu 
„Configurable Subsystem s” (rys. 2).

W  obliczeniach przedstawionych w  niniejszym  artykule założono, że generator 
synchroniczny odw zorow any je st za pom ocą nieliniowego m odelu m atem atycznego 
turbogeneratora GENROE [5, 9]. O dpow iadają mu cztery zastępcze obwody elektryczne w 
wirniku, po dwa w  osiach podłużnej d  (obwód wzbudzenia i jeden  obwód tłum iący) i 
poprzecznej q (dwa obwody tłum iące). M odel ten w sposób w ykładniczy uwzględnia 
nasycenie obw odu m agnetycznego. W  przedstaw ionych obliczeniach przyjęto dane dla 
generatora TW 2-150-2 o mocy znamionowej Sn=166.5 MVA.

Założono, ze układ wzbudzenia jest reprezentowany poprzez nieliniowy model EXAC1 [8, 
9]. Układ EXAC1 jest przykładem elektromaszynowego układu wzbudzenia z prostownikiem 
diodowym prostującym prąd wyjściowy wzbudnicy synchronicznej.

Założono ponadto, że turbina je st reprezentowana przez model IEEEG1 turbiny parowej z 
przegrzew aczem  m iędzystopniowym  [8, 9].
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Rys. 2. Model strukturalny systemu generator - sieć sztywna w środowisku Matlab -  Simulink 
Fig. 2. Matlab -  Simulink model of the power system generator -  infinite bus system

5. W YNIKI OBLICZEŃ

Badania symulacyjne przeprowadzono modelując przem ijające zwarcie w  linii 
przesyłowej, zakładając przejściow ą zm ianę reaktancji linii (przejściowe zm niejszenie 
reaktancji linii o 33%) w układzie ze stabilizatorem i bez stabilizatora system owego. Założono 
czas trw ania zwarcia 0.25 s.

W  pierwszym  etapie obliczeń założono punkt pracy system u elektroenergetycznego 
scharakteryzowany przez następujące wielkości (w jednostkach względnych):

— moc czynna generatora P 0 =  0.5,

— moc bierna generatora Q0 =  0.2,

— napięcie tw om ika generatora =  1,

— im pedancja linii przesyłowej Ze = Re+ j  Xe= 0 +  j  0.3.
Wartości parametrów stabilizatora systemowego przyjęto wstępnie na podstawie dostępnych 

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

Wstępne parametry (literaturowe) stabilizatora PSS3B

Model Ksi Ks2 Ks3 T\ t2 t3 tą Vsmax k'sntin

PSS3B 1.0 1.0 0.05 0.02 1.5 0.02 1.5 0.2 -0.066
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Z rys. 3 widać, że w prow adzenie do układu stabilizatora PSS3B (o param etrach z tabeli 1) 
spowodowało tylko nieznaczne wytłum ienie kołysań mocy czynnej przy nieznacznym 
pogorszeniu przebiegu regulacyjnego napięcia tw om ika generatora.

W  celu popraw y przebiegów  regulacyjnych w  rozpatrywanym  punkcie pracy 
przeprowadzono optym alizację w ybranych param etrów  stabilizatora PSS3B (współczynników 
w zm ocnienia K & i Ks-\ oraz wszystkich stałych czasowych 7 ) ,  T2, 7 ) , T ą)  poprzez minimalizację 
w skaźnika jakości (4) (określonego dla jednego punktu pracy). Założono następujące wartości 
współczynników wagowych: wp =  1, wa =  100, w y= 10.

b)
1.006

1.004 

1.002 

: 1

998-

0.996

0 994

4 t W 6 10

Rys. 3. Przebiegi mocy czynnej (a), napięcia twor- 
nika (b) i odchyłki prędkości kątowej ge
neratora (c) przy zwarciu w układzie ze 
1 stabilizatorem (dla wstępnych -  literatu
rowych parametrów 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

M inim alizację wskaźnika jakości przeprowadzono przy użyciu algorytm u gradientowego 
New tona z ograniczeniam i, zaim plem entowanego w Optim ization Toolbox programu M atlab
[10]. A lgorytm  ten um ożliw ia określenie górnych i dolnych ograniczeń, zapewniając fizyczny 
sens optym alizowanych parametrów.

Punkty startowe, wyniki optym alizacji oraz dolne i górne ograniczenia optym alizowanych 
param etrów  stabilizatora PSS3B zestawiono w  tabeli 2. Pozostałe param etry stabilizatora 
przyjęto wg tabeli 1.

N a rys. 4 przedstaw iono przebiegi mocy czynnej, napięcia generatora i odchyłki prędkości 
kątowej generatora dla układu bez stabilizatora i ze stabilizatorem  system owym  (o param etrach 
wynikających z optym alizacji i przedstawionych w tabeli 2). W prowadzenie stabilizatora o 
optym alizowanych param etrach (w w ybranym  punkcie pracy) znacznie zwiększa tłum ienie 
kołysań mocy i prędkości kątowej generatora przy nieznacznym  pogorszeniu przebiegów 
regulacyjnych napięcia generatora.
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Tabela 2

Wartości parametrów stabilizatora PSS3B optymalizowanych w jednym punkcie pracy

Parametry stabilizatora Ksj Ti r2 r3 t4

Wartości
parametrów

punkt startowy 1 0.05 0.02 1 . 5 0.02 1 . 5

po optymalizacji 5.825 0.163 0.012 3.996 0 . 0 1 1 0.232

Wartości
graniczne

parametrów

wartości minimalne 0.1 0.001 0.01 0.1 0 . 0 1 0.1

wartości maksymalne 6.0 0.3 0.1 5.0 0 . 1 5.0

a)
0.71----

0 05

0.6----

0.55-----

0.45 -  

0 .4 -  

0 .35-

0.3L

c)
„x 10" Rys. 4. Przebiegi mocy czynnej (a), napięcia

twomika (b) i odchyłki prędkości kątowej 
generatora (c) przy zwarciu w układzie ze 
stabilizatorem (dla optymalizowanych 
parametrów stabilizatora PSS3B) i bez 
stabilizatora systemowego 

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

N a rys. 5a przedstawiono rozkład wartości własnych m acierzy stanu układu (zline
aryzowanego wokół punktu pracy) bez stabilizatora i ze stabilizatorem  o param etrach po 
optymalizacji, a dla porównania na rys. 5b w układzie bez stabilizatora i ze stabilizatorem  o 
param etrach wstępnych (literaturowych).

W prowadzenie do układu stabilizatora systemowego o optymalizowanych parametrach 
spowodowało znaczne (w porównaniu z oddziaływaniem stabilizatora o wstępnych — 
literaturowych parametrach) przesunięcie w lewo na płaszczyźnie zespolonej 
elektromechanicznych wartości własnych. Część rzeczywista elektromechanicznych wartości 
własnych odpowiedzialna za tłumienie kołysań zmniejsza się z wartości około -0 .8  do —1.5 nie 
zmieniając znacznie położenia innych wartości własnych. Należy zauważyć, że niewłaściwy 
dobór parametrów stabilizatora mógłby doprowadzić do przesunięcia w prawo innych wartości 
własnych, a tym samym do pogorszenia przebiegów regulacyjnych innych wielkości w  systemie 
np. napięcia twom ika generatora.

b)
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Rys. 5. Rozmieszczenie wartości własnych macierzy stanu po optymalizacji (a) i przed optymalizacją 
(b) w układzie ze stabilizatorem i bez stabilizatora PSS3B 

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

Stabilizator powinien również prawidłowo działać dla innego punktu pracy. Na rys. 6, 
przedstawiono przebiegi mocy czynnej i napięcia twom ika generatora dla zmienionego 
obciążenia generatora (PO =  0.85, Q0 =  0.5) oraz impedancji linii (Ze =  0 +  j  0.6). Nie zmieniono 
parametrów stabilizatora wyznaczonych dla poprzedniego punktu pracy.

a) b)

Rys. 6. Przebiegi mocy czynnej (a) i napięcia twomika generatora (b) przy zwarciu w układzie w 
zmienionym punkcie pracy (P0 = 0.85, Q0 = 0.5, 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 wskazują, że PSS3B o parametrach wyznaczonych dla określonego 
punktu pracy nie działa poprawnie w innym punkcie pracy. Tłumienie kołysań mocy i przebiegi 
napięcia generatora nie są zadowalające. W  celu zapewnienia prawidłowej pracy stabilizatora w 
różnych stanach obciążenia układu konieczne jest uwzględnienie we wskaźniku jakości (4) 
różnych charakterystycznych stanów obciążenia układu i impedancji linii przesyłowej.

W obliczeniach optym alizacyjnych uwzględniono następujące stany pracy i im pedancji 
linii przesyłowej:

— stan znam ionowy: P0 = 0.85, Q0 = 0.5;

— stan pracy przy częściowym  obciążeniu: P0 =  0.5, Q0 =  0.2;
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— stan pracy przy obciążeniu pojemnościowym: P0 = 0.6, Q0 = -0.2;

— Ze = Re + jX e= 0 + j 0 .3 ;

— Ze = Re + j Xe— 0 + j 0.6.

W yniki optymalizacji oraz punkty startowe (wyniki analizy w ybranego punktu pracy) 
przedstawiono w tabeli 3. Dolne i górne ograniczenia optymalizowanych param etrów  przyjęto 
takie same jak  w  tabeli 2.

N a rys. 7 przedstawiono odpowiednie przebiegi przy przem ijającym  zw arciu przy uw zglę
dnieniu wyników  optym alizacji param etrów  PSS3B przedstawionych w  tabeli 3. U w zglę
dniono analogiczny punkt pracy jak  na rys. 6: Po = 0.85, Q0 =  0.5, Ze =  0 +  j  0.6. Z rys. 7 
widać, że stabilizator praw idłow o tłumi kołysania elektrom echaniczne bez znacznego 
pogorszenia przebiegów  regulacyjnych napięcia generatora.

Z przeprowadzonych badań wynika ponadto, że po przeprowadzeniu optymalizacji 
parametrów stabilizatora następuje zmniejszenie wartości uogólnionego wskaźnika jakości, jak  
również jego składowych odnoszących się do mocy czynnej i prędkości kątowej generatora przy 
tylko nieznacznym zwiększeniu składowej związanej z napięciem generatora.

Tabela 3

Wartości parametrów stabilizatora PSS3B optymalizowanych w różnych punktach pracy

Param etry stabilizatora Ksi R.S3 T, T2 t3 T4

Wartości
parametrów

punkt startowy 5.825 0.163 0.012 3.996 0.011 0.232

po optymalizacji 5.998 0.248 0.01 3.992 0.01 1.097

Wartości
graniczne

parametrów

wartości minimalne 0.1 0.001 0.01 0.1 0.01 0.1

wartości maksymalne 6.0 0.3 0.1 5.0 0.1 5.0

a) b )

Rys. 7. Przebiegi mocy czynnej (a) i napięcia twomika generatora (b) przy zwarciu w układzie w 
zmienionym punkcie pracy (P0 = 0.85, Q0 = 0.5, Ze = 0 + j  0.6) po optymalizacji parametrów 
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. PODSUM OW ANIE

Stabilizatory systemowe wchodzące w skład układów wzbudzenia generatorów 
synchronicznych m ają za zadanie wytłumienie wolnozmiennych kołysań wirników generatorów 
synchronicznych. Obecnie szerokie zastosowanie m ają stabilizatory system owe o dwóch 
sygnałach w ejściow ych proporcjonalnych do m ocy czynnej i prędkości kątowej generatora (lub 
do odchyłek tych w ielkości od stanu ustalonego). Przykładem  takiego stabilizatora jest 
stabilizator system owy PSS3B przedstawiony na ry s .l. Z przedstawionych obliczeń wynika, że 
stabilizator system owy PSS3B, m im o bardzo prostej struktury, może dobrze tłum ić kołysania 
elektrom echaniczne pojawiające się w system ie elektroenergetycznym . Konieczne je s t jednak 
praw idłow e ustaw ienie jego  parametrów.

W  artykule przedstaw iono m etodę optym alizacji param etrów  stabilizatora systemowego 
poprzez m inim alizację uogólnionego wskaźnika jakości przebiegów regulacyjnych w systemie. 
Stabilizator system owy dobrze tłum i kołysania m ocy czynnej i prędkości obrotowej generatora 
w różnych punktach pracy system u nie pogarszając znacznie przebiegów regulacyjnych 
napięcia tw om ika generatora, gdy we w skaźniku jakości uw zględnia się różne charakte
rystyczne stany obciążenia i konfiguracji linii przesyłow ych (rys. 7).

U w zględnienie we wskaźniku (4) tylko jednego stanu pracy pow oduje, że stabilizator nie 
działa praw idłow o w  innych w arunkach obciążenia (rys. 6).

Przedstawioną metodę optymalizacji parametrów dwuwejściowego stabilizatora syste
m owego PSS3B w układzie jednom aszynowym  typu generator -  sieć sztywna (o nieliniowym 
modelu matematycznym) można również zastosować do optymalizacji parametrów różnych 
rodzajów stabilizatorów systemowych w wielomaszynowym systemie elektroenergetycznym.
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