MODES v.2.2/12
Ve verzi 2.2/12 byly zavedeny tyto inovace:

1. Novy objekt : Automaticka regulace ripv pilotnim uzlu ARN

Pod pojmem ARN rozumime automatickou regulacitiappilotnim uzlu. ARN vyhodnocuje odchylku skéteho napti

v pilotnim uzlu od zadané hodnoty &iupotebny jalovy vykon @ pro jeji odregulovani. Hodnota pozadovaného vykenu
rozesilana na elektrarny, jejichz bloky poskytujéipirnou sluzbu sekundarni regulace U/Q. ARN je modaigodle blokového
schématu na nasledujicim obrazku:
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Do modelu vstupuje jako regulovana ¢l nagti v pilotnim uzlu W, zadanou hodnotou je prémma U, ktera Ize minit béhem
simulace zasahem ARNU. Regtni@dodchylka je vynasobena zesilenim regulatogukteréodpovida citlivostnimu koeficientu
AQ/AU. Regulator ma pulzn- integr&ni charakter. To znamena, Ze v kazdé penagghaietniho cyklu nini ARN pgiimo
pozadované hodnoty jalového vykony @regul&ni odchylku REG vynasobenou particigaim koeficientem K i-tého regulaiho
bloku (miZe byt az 13 regutaich bloki na jeden pilotni uzel - v Obr. 78 jsou jednotlregula&ni bloky zn&eny hornim indexem i
a stard hodnota je z¥fena spodnim indexem -1). ARN tedy¢mn Qs tak dlouho , dokud neodstrani regulodchylku nebo se
nevycerpa reguléni rozsah Rmin —Rmax. ARNdi Qs tak, aby blok nevyh#il z mezi svého PQ diagramu. RozsahnR Rnax @
participa&ni koeficienty K zavisi na regutai rezer¢ jednotlivych blolk, které se zjisti z aktualnich vykibgeneratoru Pa Q;
pomoci vztah:

Rimin=QMN+(QMM-QMN)/(PN-PM)*(PN{IPc[)-Qs  prodPc[=PM;  Ryn=QMM- Qs  prolPg[<PM [50]
Rmar=QXN+(QXM-QXN)/(PN-PM)*(PN{P:[)-Qz  prolPg[=PM;  R,0i=QXM- Qs  proldPgkPM

Regula&ni rozsahyinného vykonu PM-PN a jalového vykonu QMM-QXM (pronimalnicinny vykon PM) a QMN-QXN (pro
jmenovity ¢inny vykon PN) jsou vstupni data.

Rmin= ZRminI R ZRmaxI [51]
Za Ry, se dosadi vztahy [52Fisplnini podminek R, <0 a sodasré Ug>0.95 jinak nula
Za Rnax Se dosadi vztahy [52Fisplreéni podminek Ra,>0 a sotasré Ug'<1.05 jinak nula.
Particip&ni koeficienty jsou urrné podilu regukéni rezervy na sumarnich mezich:

K' =Rmin/Rmin Pro REG <0 a k=Rimas/Rmax Pro REG, >0 [52]
Parametry pro @eni regulénich rozsah jsou uteny P-Q diagramem podle nasledujiciho obrazku:
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Vystupy ARN — poZadované hodnoty jalového \))’/kOQ,Lp@tﬂO vstupuji do modelu sekundarni regulace jalowghmonu, ktery je
standardni saiasti modelibloku podle nasledujiciho obrazku.
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Vystupy sekundarni regulace jalového vykonuitymZzadovana hodnota rgipgeneratoru i ktera vstupuje do primarniho
regulatoru nagti bloku.

2. Ochrany bloku
VSechny bloky jsou vypnuty, jestlize skluz generatoybaii z mezi -0.08>s>0.1.



3. Zdokonaleny model dvofitnapajeného asynchronniho generatoru DWIG a matigié/turbiny WIND

Nasledujici obrazek ukazuje propojeni mad&lIND pro wtrnou turbinu a DFIG pro dvoithapajeny asynchronni generator.
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Regulator Q
Regulace DFIG spidva ve dvou odélenych a nezavislyctastech {i ¢inny a jalovy pozadovany vykon,N Q. Cilem regulace NN
je prizpisobovatinny vykon dodavany do gitaby odpovidal vykonové rovnovaze soustroji, teigydevsim vykonu vyramému
vétrnou turbinou v zavislosti na rychlostitw.
Inovace modelu DFIG spdiva v zavedeni omezeni poZzadované hodnatipyného proudu I podle velikosti svorkového napti

Us (v modelu oznd@ena LVPL —,Low Voltage Power Limiter* podle [1] ) Omezeni rychlosti znény je nastaveno na
konstantni hodnotu 5 p.j./s. Parametry LVPL jsousowasti alternativnich typovych parametni modelu as. stroje:
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Pro Tio<0 reguluje regulator na konstantni &inik.
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Pti poklesu svorkového n&p pod Umez je generator modelovaeghodnym
napEtim za gechodnou reaktanci, coz odpovida modelu ELM1 (rezZkatvou
nakratko zkratovanoures fidavny odpor R) a se s kapacitou meziobvodu C
trvale gipojenou na svorky, coZ ukazuje prasést obrazku.

V modelu DFIG se fedpoklada spoluprace stknou turbinou s prosmnymi
ot&kami (model WIND), takze zadana hodnotatetase uuje v zavislosti na
skute&né dodavce vykonu do &itPs. V pripadt vykonové nerovnovéhy (rozdilu
mezi vykonem turbiny Na vykonem generatoruPa vzniku reguléni odchylky
€p je pozadovany vykon Nménén trendem y, aby se dostal do souladu

s vykonem turbiny. NaopaKipoklesu dodavky do $itPs (nap. vlivem zkratu)
se zmenSuji zadané 8k§ w;, (vstupujici i do modelu turbinyjmz se zmensuje
akcelerace soustroji.

Zadana hodnota aték wy, vstupuje do regulatoru turbiny, ktery ovlada tetd
lopatek — Uhep. Pozadovana hodnota né&mi je dana regulatorem rychlosti.



V inovovaném modelu se k reguléni odchylce rychlosti g¢i¢ita vystup kompenzace natéeni. Ta zaji¥’uje stabilni provoz
(optimalizuje Uhel g pro dosazeni nej¥tSiho vykonu turbiny pro danou rychlost &tru a otacky). Ma integraéni charakter
dany typovym parametrem pfidavnych automatik regulatoru turbiny T c. Regulace otéek je naopak proporcionalni
(integraéni ¢ast je nepouzita T,=0). Parametry jsou sodasti typovych parametn piidavnych automatik reg. Turbiny.
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4. Zdokonaleny model synchronniho generatoru s peremaimmi magnety a plnovykonovymémcem PMGC

Podobg jako DFIG byl zdokonalen model PMGC. Modéigeni¢inného a jalového vykonu jsou obdobné jako u DFIG a

PMG

E ) odpovidaji informacim uvedenym v [1] . Jako u DEi&Fedpoklada spoluprace

I, Us |, s wtrnou turbinou s prosmnymi ota&kami.
> —> Rozdil od predchozi verze je také v tom, Zegwodni ndhrada generatoru
lc H#z Us s plnovykonovym méniéem Taveninovym ekvivalentem ( nagti za nahradni
I reaktanci XT) byl zménén na Nortoniv (ale bez nahradni admitance) jak

ukazuje obrazek.

Nasledujici obrazek ukazuje propojeni mad&IND pro vtrnou turbinu a

modelu PMGC. V modelu sénna a jalova slozka prouduémice reguluje zvlaSa

U rovréz se omezuje zvI&Spiicemz oba limity zavisi na velikost n&tp  Zlug
vyznaené parametry se zadavaji v Useku typovych parameidelu generatoru.
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Model WIND ukazuje roz&né moznosti regulace frekvence it Turbina niZze pracovat va‘ech regulanich rezimech.
Standardni rezim je regulace &l (zadavana Klovym slovem SPD v databazi dynamickych méd#bki). Kompenzace
nataseni vyreguluje vykon turbiny na dosazitelny vykdippdré modifikovany v zavislosti na frekvenci &ft (pro nenulové
parametry dR, a dR.s). Druhym rezimem je zapnuta regulace vykonu (zada kléovym slovem ZAP), kdy turbina ive
pracovat jak v primarni regulace frekvence, takkusidarni regulaci na pozadovanou hodnosuMélikost primarni regukai

rezervy se zadava hodnotou PRR jako parametr biéregulovana turbina se zvoliddivym slovem VYP. Typové parametry
tykajici se regulace frekvence jsou zadavany vuisegulatoru turbin:
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