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Estabilidad transitoria

Modelo clasico multi-médquina

SR

Fk |

En-

%

Hipotesis:

e modelo clasico: fems detras de las reactancias transitorias

e sistema reducido a los nodos generadores,

e cargas de impedancia constante,
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I=YE ﬂ X

Y, = Y0, = Gy + jB;;

=

Y: matriz de admitancia nodal

Sei = EI; = P+ jQ.

P.=EG;+ Y  EEY;cos(0;—8+0;) =

F=1.7+1

=BG+ Y EE[Bysen(s: — 6;) + Gy cos(6 — 6;)

g=1.3#1

El modelo basico | 2Hidw . Ko, Wi = P — P.

resulta: wy d “o

= Pi — E-_}G‘u o Z E; E__I.[E.'__I.Hr:'rill::l:}!. - ‘5_.:] + |:r—-;!'_.: cos(d; — fij:'

g=1,351

dd; -
& wi; Vi=1.2. ..n
i
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Modelo clasico multi-maquina

El
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2H; dw; f‘s-_.';al
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- F - - o - — o -
=P .—EG,; — E E.E;|B;;sen(d; — 8;) + G;; cos(8; — d;)

dd;
— W vi=1. 2. ..n

— — g iy ma
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Que sigue admitiendo un simil mecanico sencillo:

Donde hay una masa por cada maquina y
un resorte de constante Bij en cada linea.
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Modelo clasico multi-maquina

Los puntos de equilibrio resultan F,; = Fo, Vi = 1..n:

G=1,j4i

w; =0, ¥i=1..n

Despreciemos las pérdidas en las lineas en el modelo bésico:

Multiplico por w; v sumo en i = 1..n.
EH IE'L,
__..L

Kp;
L dt +Z
—Z Z E;E;Bi;jsen(8; — &;)w;

=Y [Pui— ElGilwi— Y EiE;Bijsen(s; — §;)(wi —
i £, 7=1.1<7

J _ Z[P - E G:.:.:”L.!. —

() = P”“- — EI‘}[:-;,, — Z Ei'E_i:[B!'_i:.':-'l’:'fi'[tE; — EE_I;] + G;J; :"tii'.*:-"::ﬁ; — f';_i.ll

EH!- {II_,I_.-I: I‘L-!:I,: 0 n ) B
Wo I"Ejr Ll 0 Wiy = R.l!f - .E:' G:':' - z E!'-E_J'B!'_i:-‘.-'f: ”llll':'l _ f:'_lij
=171
E —TY '-;-"!. — J_ E 1
dt

'-"-"I_i'.l

Balance de activa del
flujo de carga

Podemos aun razonar en
términos de energia?
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Modelo clédsico multi-méaquina

=e cumple entonces

I’uiIIr-':.r'f‘-..,;,':l . h-;].
dt =~ L

Y la funcion de energia sigue siendo valida independientemente de:

e ¢]l nimero de maquinas;
e quitar la hipotesis E cte.;
e considerar modelos de maquina de tercer, quinto o sexto orden.

No soporta .
e lineas o cargas resistivas (*); Podemos razonar en términos C.1€ energia;
e sistemas de excitacion. Debemos analizar con simulaciones.
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Modelo clasico multi-maquina

El P
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EH!'EIW'.- L -ﬁ‘-!:"l = P . — P

..,L-'|:] -"ff w'||

— P'Iii' - E-_}r—-;.. -
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— = Vi=1, 2 .n
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Coémo se mueve el Centro de Inercia?

M
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L= — N M.
' My ZI: o

Z ;’lf!-:
i—1

flirl:i('r'

dt

Entonces

dw - =~ 2H.: dw:
Mpe N 20
' dt ZI: o dt

(=]
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i=1 i=1
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Modelo clasico multi-maquina B ( —

Ek | |:;:|
Entonces

—--—Z Z EiE;G;; cos(d; — ;)

Potencia Potencia K .
generada consumida Pérdidas

El centro de masa se mueve de acuerdo al balance de potencia activa del sistema.
Particularmente relevante para el estudio de variaciones de frecuencia de una isla...
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Una isla que no cuenta con un adecuado sistema de rechazo de carga o generacion
(o una inercia apreciable) tendra una deriva rapida de frecuencia.
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Un par de precisiones

S1 la nercia total del sistema es muy grande, o
s1 el sistema tiene control de frecuencia,
no se advierten variaciones persistentes de frecuencia frente a una falta.

En otro caso, todos los d&ngulos 0, se moveran apreciablemente y
la estabilidad transitoria dependera de los angulos relativos 6,—9; .
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