
 
I 

 

ةيالآ  

 

 

 قال تعالى:
 

 (02) أمََّنْ هَذَا الَّذِي هُوَ جُندٌ لَّكُمْ ينَصُركُُم مِّن دُونِ الرَّحَْْنِ إِنِ الْكَافِرُونَ إِلاَّ فِ غُرُور  ’’ 
 أفََمَن يََْشِي  (02) أمََّنْ هَذَا الَّذِي يَ رْزقُُكُمْ إِنْ أمَْسَكَ رزِْقَهُ بَل لََُّّّوا فِ عُتُ وٍّ وَنُ فُور  
 قُلْ هُوَ الَّذِي (00) مُكِبًّا عَلَى وَجْهِهِ أهَْدَى أمََّن يََْشِي سَويًِّا عَلَى صِراَط  مُّسْتَقِيم  

 (02) أنَشَأَكُمْ وَجَعَلَ لَكُمُ السَّمْعَ وَالأبَْصَارَ وَالأفَْئِدَةَ قلَِيلا مَّا تَشْكُرُونَ  
 وَيَ قُولُونَ (02) هِ تُُْشَرُونَ قُلْ هُوَ الَّذِي ذَرأََكُمْ فِ الَأرْضِ وَإلِيَْ  

اَ الْعِلْمُ (02) مَتََ هَذَا الْوَعْدُ إِن كُنتُمْ صَادِقِيَ   قُلْ إِنََّّ
اَ أنَاَ نَذِيرٌ مُّبِيٌ   (02) عِندَ اللَّهِ وَإِنََّّ

،،
 . 
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IV 

 

ABSTRACT 

 

 

          Stability study is the most important issue in power system; which keep 

the system secure and continuous operation. Stability of power system means 

the ability of the synchronous generators to be in synchronism when small or 

large disturbances occur in load or network of power system. If one of the 

generators losses the synchronism the other generators will be overloaded, 

which in turn leads to system separation and in worst case to blackout.  

         This project concerned to study and analyzes the small signal and 

transient stability problem for multi machines system. The nonlinear 

equations which represent the system have been linearized, then state space 

model is derived in order to study and analysis the dynamic performance of 

the system. The two area system (four machines-ten busbars system) has been 

taken as case study.  The AVR system causes negative damping of oscillation; 

so that the PSS was designed and added in optimal location by using 

participation factor technique to increase the damping ratio. The eignvalue 

analysis and time domain simulation are carried out to analyze the system 

stability; finally the responses and results have been represented for several 

cases by using time domain simulation.  

  

 

 

 

 



 
V 

 

 المستخلص

 

عمى أمن النظام ستقرارية النظام من أهم الدراسات في منظومة القدرة الكهربائية, حيث تحافظ إ       

بها عمى , والمقصود بإستقرارية منظومة القدرة الكهربائية مقدرة الآلات المتزامنة ستمرارية الخدمةا  و 

الإحتفاظ بتزامنها بعد أي تغيير يحدث تدريجياً او فجائياُ لشبكة او أحمال منظومة القدرة . عند فقد 

نقطاع كامل لمكهرباء وخروج إ مما يؤدي اليائد لبقية المولدات يحصل تحميل ز  تزامنملالمولدات  أحد

 . عةلذا يجب حل ومعالجة مشكمة عدم الإستقرارية بسر  الشبكة من الخدمة

ستقرارية لنظام متعدد الماكينات تحت تأثير التغيرات لإا المشروع يهتم بدراسة وتحميل اهذ         

. حيث تم تمثيل النظام في صورة معادلات تفاضمية غير خطية ثم تحويمها لتغيرات العابرةاو  الطفيفة

ديناميكي لمنظام. لاداء التحميل امن أجل فراغ الحالة  تم إشتقاق نموذج ن ثملي معادلات خطية ,ومإ

نظام  ليإضافة لإعة ماكينات وعشرة قضبان تجميع باربأخذنا نظام يتكون من أولغرض الدراسة 

لمتذبذبات التي  اً سالب اً توماتيكي يسبب اخمادنظام متحكم الجهد الأن أ و بما .توماتيكيمتحكم الجهد الأ

تم  عطال مثل الأ و التغيرات العابرة , أملالح تحصل نتيجة لمتغيرات الطفيفة في المنظومة مثل تغيير

ضافته مثبت نظام القدرة الكهربائية  تصميم و أشتراك ستخدام تقنية معامل الإإب في الموقع المناسب وا 

ثم حممت إستقراية النظام عن طريق نظريتي أقطاب معادلة المساهمة وذلك لزيادة نسبة التخميد. 

ن التغيرات لعدد موالنتائج ستجابات الإ تعرضز الزمن. واخيراً الخصائص, و نظام المحاكاة في حي

 الزمني. منظام وتمثيمها في نظام المحاكاةل حدثضطرابات التي توالإ
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