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Abstract 

Transient stability is the ability of power system to maintain synchronism when 

subjected to a severe disturbance such as three phase fault on transmission line or large 

increase in load or loss of large load. Static synchronous compensator (STATCOM) is 

one of the FACTS devices used to improve the transient stability of the power system. It 

regulates voltage at its terminal by controlling the amount of reactive power injected into 

or absorbed from power system.  

In this thesis the ability of STATCOM to improve the transient stability has been 

studied. Firstly two machine system under three phase fault is considered. The system is 

simulated using MATLAB/SIMULINK environment, then STATCOM of 200 MVA is 

implemented in the system to study its effect in improving the transient stability, after 

that the two machine system with step changing load is simulated in two steps without 

STATCOM and with STATCOM then the STATCOM damping characteristics have been 

analyzed. Secondly the study has been extended to a multi-machine system and IEEE 3-

machine 9 bus system is taken as case study. The simulation is carried out using PSAT 

software. At the beginning the system has been simulated under fault and without 

STATCOM. Then STATCOM is installed in the system and its ability to enhance the 

transient stability has been investigated. 
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 المستخلص

شزديد ملزا الاع زا  الالاستقراريه العابره هي مقدرة نظام القدره للمحافظه على التزاام  عدزد رعر زه لر ز را  

المعزز ا التاامدزي يعت ززر ا ززد اقها  ا  . ثرثيزة الاوزز ار علزى لززل الدقززا اه الايزاقه اه الدقحززا  فززي الا مزا  ال  يززره

FACTS  فهز  يقز م بتدظزيل ال هزد بزالتح ل فزي لميزة القزدره . التي رسزتخدم لتحسزي  الاسزتقراريه العزابره لدظزام القزدره

 .نظام القدره م  الممتحهالمحق نه اه 

اهلا رزل قراسزة . لتحسي  الاسزتقراريه العزابره لدظزام القزدره السال  في هذا ال حث رل قراسة قدرة المع ا التاامدي

ثزل هلزا معز ا  Matlab/Simulinkرزل محالزاة الدظزام باسزتخدام برنزام  . ع ا ثرثزي ال ز رر مالدتي  رحت رأثي

بعزد للزت رزل محالزاة نظزام المزالدتي  مزع . مع الدظام لدراسة رأثيره على الاستقراريه العابره MVA 200 سال  راامدي

ثزل رزل رحليزا لحزالاص الالمزاق  السزال  تاامدزيالمعز ا ال هبزده  اسزتخدام اسزتخدامب ما متغير بخ  ه ثابتزه بزده  

ثرثزه  IEEEثانيزا رزل ر سزيع الدراسزه لتشزما الدظزام المتعزدق الماليدزا   يزث رزل الزذ نظزام . السال  للمع ا التاامدي

في ال دايه رزل محالزاة الدظزام عدزد . PSATرل محالاة الدظام باستخدام . م لر  عم ميه لدم لج للدراسه 9, ماليدا 

هرزل  السزال  هبعزد للزت رزل اسزتخدام المعز ا التاامدزي. السزال  تاامدزيالمع ا ال  ر هبده  استخدام ع ا ثرثي ال

  .مقدرره على رحسي  الاستقراريه العابرهالتحقق م  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


