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ABSTRACT 

In this research a non-linear model for the static excitation system of Rosiers 

Hydro Powered generators has been developed using MATLAB/SIMULINK 

integrated environment, and the response of model analyzed using step signal. 

To derive the linear model of the static excitation system, closed loop frequency 

response test was carried out and the response of the system was approximated 

to a second order representation and the parameters (gain, natural frequency and 

damping factor) were obtained. 

The resultant second order approximation was found to behave as integrator, so 

the linear system reduced to a first order system. Simulation is carried out for 

the non-linear model to verify the step response and compare it with the existing 

excitation system in the station. 
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  مستخلص
فى سیاق ھذا البحث تم تطویر نموذج حاسوبى لا خطى لنظام الاثارة الثابت لمولدات محطة تولید     

 كھرباء الروصیرص و تم تحلیل استجابة النظام لاشارة الخطوة.

المغلقة و تم تقریب استجابة لاشتقاق النموذج الخطى لنظام الاثارة تم اختبار استجابة التردد لحالة الحلقة 

النظام لیتم تمثیلھا بنظام من الرتبة الثانیة و من ثم تم الحصول على معاملاتھ (الكسب, التردد الطبیعى و 

  معامل الاخماد).

للمكامل و لذلك تم خفض رتبة المنظومة وجد ان المنظومة من الرتبة الثانیة الناتجة تبدى سلوكا مشابھا 

اجراء محاكاة للنظام اللاخطى لتحقیق استجابة الخطوة و مقارنتھا مع النظام الموجود  للرتبة الاولى. تم

  بالمحطة.
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