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Abstract 

The power system is a dynamic system and it is constantly being subjected to 

disturbances. It is important that these disturbances do not drive the system to 

unstable conditions. For this purpose, additional signal derived from deviation, 

excitation deviation and accelerating power are injected into voltage regulators. 

The device to provide these signals is referred as power system stabilizer. 

The use of power system stabilizer has become very common in operation of 

large electric power systems. The conventional PSS which uses lead-lag 

compensation, where gain setting designed for specific operating conditions, is 

giving poor performance under different loading conditions. Therefore, it is very 

difficult to design a stabilizer that could present good performance in all 

operating points of electric power systems. In an attempt to cover a wide range 

of operating conditions, Fuzzy logic control has been suggested as a possible 

solution to overcome this problem, thereby using linguist information and 

avoiding a complex system mathematical model, while giving good performance 

under different operating conditions. Using Matlab program.  
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 المستخلص

 فمن تعرض )ضطراباتالكھربائية  ھو نظام ديناميكي يعمل  باستمرار و قد ت قويمن المعلوم ان نظام ال

 قويد تقلل من كمية القو لكن  ) تدفع النظام إلى الظروف غير المستقرةالمھم أن ھذه ا)ضطرابات قد 

نظام مستمدة من  بنفس قيمة ا=نحراف لھذا الغرض، يتم حقن إشارة إضافية و.المنتجة بواسطة النظام

ھو جھاز توفير ھذه ا=شارات عن  المسؤل الجھاز و. اتيةذجھد الفي منظمات ال قويال تسريعلا=ثارة 

الكھربائية  قويشائع جدا في تشغيل نظم ال قويجھاز مثبت نظام الأصبح استخدام حيث  .قوينظام المثبت 

 كما  تحت ظروف التحميل المختلفة قويلنظام الإعطاء ضعف اQداء لك الجھاز بذحيث يقوم  . الكبيرة

ة لتغطية مجموعة في محاولو . الكھربائية قويفي جميع نقاط التشغيل لنظم ال يمكن أن يقدم أداء جيد

كحل ممكن  قويغامض مع مثبت نظام ال يتحكم منطق أستخدام نظام تم واسعة من ظروف التشغيل،

مثيل منظومة التحكم باستخدام تتم . قوي الكھربائيةا=ضطرابات التي تواجه نظام الللتغلب على ھذه 

  .مات]ببرنامج 
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