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 چكيده :

اه ه همررا، در سيستم بتوسعه شبكه های قدرت نوسانات خود به خودی با فركانس كم 

دن د آمداشته است. بروز اغتشاش هايی نسبتاً كوچك و ناگهانی در شبكه باعث بوجو

 ده وشچنين نوساناتی در سيستم می شود. در حالت عادی اين نوسانات بسرعت ميرا 

ر مقادي ار وكدامنه نوسانات از مقدار معينی فراتر نمی رود. اما بسته به شرايط نقطه 

در  های سيستم ممكن است اين نوسانات برای مدت طولانی ادامه يافته وپارامتر

كانس با فر اناتبدترين حالت دامنه آنها نيز افزايش يابد. امروزه جهت بهبود ميرايی نوس

كار  ( بهPSSكم سيستم، در اغلب شبكه های قدرت پايدار كننده های سيستم قدرت )

 گرفته می شود.

نقطه  شين بينهايتِ سيستم در يك –اساس مدل تك ماشين اين پايدار كننده ها بر 

قطه نغير كار مشخص طراحی می شوند. بنابراين ممكن است با تغيير پارامترها و يا ت

 كار جديد تهديد شود. كار شبكه، پايداری سيستم در نقطه

موضوع اين پايان نامه طراحی پايدار كننده های مقاوم برای سيستم های قدرت است، 

قسمی كه پايداری سيستم در محدوده وسيعی از تغيير پارامترها و تغيير شرايط به 

 نقطه كار تضمين شود. در اين راستا ابتدا به مطالعه اثر تغيير پارامترهای بر پايداری 

سيستم های قدرت تك ماشينه و چند ماشينه پرداخته می شود. سپس دو روش 

و در مسئله مورد مطالعه به كار گرفته  طراحی كنترل كننده های مقاوم تشريح شده،

می شوند. سرانجام ضمن نقد و بررسی اين روش ها، يك روش جديد برای طراحی 

PSS  ارائه می شود. در اين روش مسئله طراحی پايدار كننده مقاوم به مسئله پايدار


