
Предварительные расчеты показали высокую эффективность предло­
жен кого подхода.
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II. մ փ ո փ ո ւ մ

Ասաշարկէքում Լ դադաարանսպորտային րարղ բանդում դադի !ոսյ>ի հաշ­
վարկման մեթոդ, Հիմնված ! ետադասվող ամ ակարդի կաոուդվածրային 
առանձնահատկությունների վերյուծման վրա, որր իրականայյվոէմ Է վերջի­
նի ։ւ ինֆորմ տրիոն գրաֆի օդնաթ յս>մ բ և. Նյուտոնի ձաւի է։ քսված մեթոդի կի- 
րաոմամբ։ Մշակված մեթոդր նպաստում Լ բարդ բանդի Հ ոս բաբամ անմ ան 
խնդրի գործադրական յուծմ անր ԷՀՄ-ի Հիշողության <ի'՝բր ծավայի օղտա- 
դ ործման պա յմ աններում է
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эн1 ри-тика

А с лвлкимов. г л хпрапетяп. т. и. лслтряп. р. Д. .МХРЛДЯИ

1’1 АЛПЗЛЦИЯ ПРОТИВОАВЛРИПНОП АВТОМАТИКИ 
ЭЛЕКТРОЭНЕРГЕТИЧЕСКИХ СИСТЕМ ИА БАЗЕ МИКРО ЭВМ

Технические характеристик;։ установленных п настоящее время в 
электроэнергетических системах ОЭС) устройств протиноаваринной 
интим 1тик;| |ИА| нс удовлетворяют современным требованиям Низ- 
кимв являются вето габаритные пока.чатс.111. практически отсутствуют 
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системы самоконтроля и диагностики, устарела основанная на элек­
тромеханических реле элементная база, из-за недостатка необходимой 
информации и несовершенства средств дозировки управляющие воз- 
действия сильно завышены.

Для современного состояния протизоаваринного управления ха­
рактерен новый этап з развитии: комплексы средств ПА перестают 
быть вспомогательным средством и становятся основным фактором, 
кардинально влияющим на перспективы развития ЭЭС. Дальнейшее 
развитие и совершенствование ПА сня.чано с внедрением управляю­
щих ЭВМ Для обеспечения аппаратно-вычислительной части, связан­
ной с задачами управления установившимися и переходными режима­
ми ЭЭС, в мировой практике начато широкое применение микропро­
цессоров. обеспечивающих высокое быстродействие при повышенном 
живучести. Прогресс в области создания отечественной микропроиес 
сорной техники, неуклонное повышение техники экономических пока­
зателей разрабатываемых и выпускаемых микро-ЭВМ побуждает раз­
работку комплексов ПА (КПА), в состав которых входят микропро­
цессоры. выполняющие функции отдельных звеньев П \.

В Армянском научно-исследовательском институте энергетики раз­
работан КПА предотвращения нарушения устойчивости ЭЭС при воз­
никновении аварий на межсистсмных связях (МС).

В состав КПА входят следующие устройства [I- -3]՛
1. Нейтральный анализатор режима (ЦАР», осуществляющий 

функции определения значений предельно юпустямых перетоков по 
различным сечениям МС, ориентировочных объемов разгрузки с рас­
пределением но объектам уставок для установления факта аварии, а 
также преобразования этой информации с целью передачи ее через 
телеканалы па объектные дозирующие устройства Функции ПАР вы­
полняет ЭВМ. установленная на шспётчерском пункте ЭЭС.

2. Объектные дозирующие устройства (ДУ). выполняющие функ­
ции автоматов дозировки воздействий (АДВ), автоматов запоминания 
дозировки (АЗД|. преобразователей сигналов, устройств фиксации 
факта и тяжести зларнв на МС, а также функции определения ооъе- 
моз экстренной разгрузки при перегрузке МС. В качестве устройств 
ДУ используются .микропроцессоры, устанавливаемые на объектах 
протнвоаварпйнэго управления ЭЭС.

3. Устройства сопряжения с объектными исполнительными Ор а ка­
ми (УСО) ПА, предназначенные для коммутации выходных цепей АЗЛ 

|п исполнительных органов. УСО представляет кз себя релейную 
панель.

4. Передача информации в ЦАР и сп ЦАР к (У осуществляется 
с помощью телеканалов в двоичном коде. При этом ис пользу ют с я ус­
тройства УТ К 1.

ЦАР постоянно находится в рабочем состоянии. Согласно инфор­
мации о перетоках активной мощности ио МС.. поступающей в ЭВМ. 
для возможных аварийных ситуаций выбираются объекты ирои։воаог 
рнйного управления, определяюгея уставки, ио которым может быть 
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на объекте фиксирован факт аварии, определяются предельные значе­
ния перетоков в нормальном и иослеаварнниом режимах. С этой целью 
используется также поступающая в ЦАР экспресс-информация о мощ­
ности ряда станций ЭЭС.

Информация, необходимая для дозировки нротивоаваринных воз­
действий, передается в ДУ только тех объектов, которые определены в. 
ЦАР как объекты противоаварнйиого управления в данном режиме. В 
основе алгоритма расчета дозировки лежат следующие выражения:

„ е рго(*пн - U ~ ™% ~ ,Ут cos % ~ ecs. -
5ПВ ~

р.. р
% ~ arcsin 2кр 18с г - arcsin-~֊\ (2>

п "tn
Aw 4՜ Д<% Дш

U = ч + U ֊֊-------= ч + С,к ֊֊ •; (3>

9.314Д1%гв=՜֊ |/ —cos^)|; (4>

, Дч>.. Дк>

г„в = *,« + ■ "-Х ՛՛ ('п. - (5>•*
>7314

А-пв»| ——(cosг„в — cosг„,в)]. (б>

где заданными являются следующие величины: Р1П — мощность пе­
редаваемого генератора, эквивалентно замещающего избыточную энер­
госистему; Р\, Р՛., Р " — пределы передаваемой мощности по сече­
нию МС в доаварийном, аварийном и послеаварийном режимах, рас­
считываемые в микро-ЭВМ но полиномам в зависимости от коли­
чества агрегатов на отправных электростанциях; / ՛•,н.. время и 
электрический угол отключения короткого замыкания (я*, з.): r[]Jk 
о in,—время и электрический угол противоаварнйиого воздействия.

В процессе расчета организуются три итерации соответственно 
•между формулами (3) и (4), (5) и (6), (1) в (3) тля различных слу­
чаев повреждения на каждой из МС (условно-тяжелое, среднее и лег­
кое к. з., определяемое уровнем напряжения прямой последовательно­
сти) После щвершення итерационного процесса определяется вели­
чина разгружаемой мощности по выражению

AP--.-P.ro-Pf, (7)

согласно которой ? режиме выдачи мощности производится отключе­
ние генераторов на электрических станциях, а н режиме приема—фи­
деров на подстанциях.
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В случае импульсной разгрузки тепловых турбин величина раз­
оружаемой мощности пересчитывается- а соответствующую длитель­
ность импульса согласно полиному'

7;1^«(,ч֊</։АР-|-а2ДР». (8)

Расчет коэффициентов полинома для конкретно!!) типа паровых 
турбин предварительно производится по специальной методике, где в 
зависимости от базисной разгружаемой мощности определяется равно- 
(мачная в смысле количества рассеянной энергии длительность импуль- 
са. Иа условия обеспечения статической устойчивости послеаварийно- 
го режима производятся также расчеты амплитуды остаточного нм 
пульса на входе электрогвдропрсобразойателя (ЭГГ1) и «лигельности 
сигнала на входе механизма изменения скорости вращения (МНС В) 
турб1П1Ь|. Полученная дозировка заносится в специально отведенные 
пол АЗД ячейки памяти микро-ЭВМ. Поступающая по телеканалам 
информация анализируется п повторная процедура прозводится в слу­
чае. если переток по одной н.ч МС. изменился на некоторую величину, 
большую е.

При постуления в микро-ЭВМ сигнала об аварии на одной из МС 
и фиксации аварийного отключения производится цифро-аналоговое 
преобразование дозировки, согласно которой производятся воздейст­
вия на объектах противоазарийного управления.

Фиксация перегрузки МС сверх предельно допустимых значений 
осуществляется путем определения разности мощностей в двух сосед­
них информационных сериях, поступающих с интервалом 0.01 . После 
чего определяется объем экстренной разгрузки и формируется соот­
ветствующий сигнал тля реализации противоаварийпых воздействий

Высокая надежность функционирования КИА обеспечивается со­
поставлением входных величин, а также млжпри гарны м епппстянле- 
нием результатов, полученных на трех микро-ЭВМ.

Арм НИ ИЗ 17. IV. 1985

Ա. Ա. ԱՎԱԿԻՄՈՎ. Դ. Ա. >1ԱԱ-|1."1)։Տ:’,ԱՆ, I»-. *1. 1ԼՍԱՏ1':'.։1Ն, 11՛ !>. 1П1|Ч111Д:',1Ц,

1;|.Ի>ւՏ1'ԱԷՆ1>1։ԴհՏԻԿԱԿ11.Ն 2ԱՄԱԿԱ1։Դ1;1*Ի ՀԱԿԱՎԲ՚Ա ԲԱՅԻՆ 
ԱՎՏՈՄԱՏԻԿԱՅԻ ԻԲԱԴՈԲՄՈԻՄԲ ՄԻԿՐՈԱՄ-Ի ԿԻՐԱՈՄԱՄՈ

Ա էէ փ ո փ п I մ

Հողվածր նվիրված Լ մ իկրոկձՄ • ի կիրաոմամր էակավք] արային ավտո­
մատիկա Համալիրի իրագմանր, ոյւր նախատեսված Լ Հ[եկ ւորաԼներգէ.աի - 
կական համակարգերի կայունության խանգարման կաււելյմ անր միջհամակս/ր- 
գային կապերի վթարային անջատման կամ գերրեոնծան դեպքում է հերված Լ 
Հակավք/ արային ղեկավարող ադդեյյ ութ քունն երի շափի որոշման տյդորիթմրէ
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СИСТЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ

С. В. ПЛМБУ.ХЧЯН, .1. С. КОСТАНЯН

СИНТЕЗ КВАЗИОПТИМАЛЬНЫХ СИСТЕМ АВТОМАТИЧЕСКОГО 
УПРАВЛЕНИЯ ТРЕТЬЕГО ПОРЯДКА С ПРИМЕНЕНИЕМ

НЕЛИНЕЙНОГО программирования

Системы автоматического управления (САУ). синтезированные на 
основ։ линейной модели объекта, на практике могут оказаться нера­
ботоспособными. Причиной этому может юслужить ют фак։. что ча­
сто в состав автоматических систем входят существенно нелинейные 
элементы, которые меняют характер системы л придают ей такие свой­
ства. которые никак нс могут быть исследованы в рамках линейной тео­
рии [1].

В настоящей работе на примере объекта трсн.его наряд*;; решает­
ся задача синтеза квазиоптимальмой САУ с учетом в канале управ­
ления нелинейности типа зоны нечувствительности <ЗН). Синтез про­
водим в два этапа. На первом этапе пренебрегаем существенными не­
линейностями п считаем, что объект управления является линейным. 
На втором этапе, используя результаты первого этапа, с помощью ме­
тода нелинейного программирования находим кзззноптима.н.пый за­
кон управления, обеспечивающий более низкий уровень амплитуды 
воз и и к щ и х а вт л ко л о б а и и и

Рассмотрим линеаризованный объект третьего порядка с матема­
тической моделью

Х~ЛХ-НГ, у = и. (1)
Требуется определить С. минимизирующего критерии качества

(2)

Оптимальный закон управления будет [2՜]

и = к\х, 4- у, (3)

где .V вектор фазовых координат: А —
(11\ 11 VI 

“’И “п
- постоям-
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