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MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Trong những năm qua, với sự phát triển mạnh mẽ về kinh tế và từng bước công 

nghiệp hóa, hiện đại hóa đất nước, nhu cầu sử dụng điện của nước ta tăng trưởng 

không ngừng. Các nội dung thiết kế vận hành đường dây siêu cao áp 500 kV Bắc 

Trung Nam đã gắn liền với những tính toán phân tích có tính chất quyết định về 

phương diện ổn định hệ thống. Sự suất hiện trong tương lai những nhà máy điện lớn 

(Thủy điện Sơn La, Lai Châu, Trung tâm nhiệt điện Phú Mỹ…) nối vào HTĐ bằng 

đường dây 500 kV, dự án liên kết HTĐ Việt Nam với các nước trong khu vực đang đòi 

hỏi phải nghiên cứu sâu sắc tỉ mỉ hơn về phương diện ổn định HTĐ trong quá trình 

vận hành. 

Theo quan điểm truyền thống, vấn đề ổn định là duy trì sự hoạt động đồng bộ. 

Điều kiện cần thiết để HTĐ hoạt động bình thường là tất cả các máy phát duy trì đồng 

bộ với nhau. Về khía cạnh này ổn định HTĐ chịu ảnh hưởng của đặc tính động học 

góc rotor và quan hệ công suất - góc [10], [13]. 

Mối quan tâm trong việc đánh giá ổn định là phản ứng của HTĐ khi chịu nhiễu 

loạn tức thời. Nhiễu này có thể lớn hoặc nhỏ. Các nhiễu nhỏ là dạng tương tác giữa các 

máy phát hay thay đổi tải diễn ra thường xuyên trong quá trình vận hành, và hệ thống 

phải tự điều chỉnh để thích ứng với các điều kiện đó. Hệ thống phải có khả năng hoạt 

động dưới các điều kiện này và cung cấp đủ công suất cho tải. Đồng thời hệ thống phải 

có khả năng chịu được các nhiễu lớn như ngắn mạch trên đường dây tải điện, mất máy 

phát, mất tải lớn, hoặc mất liên lạc giữa 2 hệ thống. Cũng chính vì sự phức tạp này mà 

nhiều giả thiết thường được sử dụng để làm đơn giản bài toán và chỉ tập trung vào các 

nhân tố ảnh hưởng đến loại đặc tính của ổn định [10]. 

Việc sử dụng các bộ kích từ đáp ứng nhanh có ảnh hưởng bất lợi với ổn định các 

nhiễu nhỏ tương ứng với các dao động cục bộ do tạo ra sự cản âm [10]. Một nguồn 

khác gây nên mất ổn định dạng dao động là hệ quả của kết nối các HTĐ với nhau, của 

một nhóm lớn các máy phát gần nhau liên kết bằng đường truyền yếu. Với công suất 

truyền tải lớn, hệ thống như vậy sẽ tạo ra các dao động liên khu vực tần số thấp [12]. 

Để giải quyết các vấn đề này có thể sử dụng bộ ổn định hệ thống điện – PSS. 

Theo IEEE, PSS chia ra hai loại: Bộ ổn định dựa trên tín hiệu tốc độ và bộ ổn 

định đầu vào kép (tín hiệu tốc độ và công suất) [9]. Trên thế giới PSS đã được rất 
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nhiều các tác giả quan tâm nghiên cứu, tuy nhiên trong nước thì rất ít tác giả hay có tài 

liệu viết về PSS [1], [2], [4], [5]. Ở Việt Nam, nó được lắp đặt trong các nhà máy nhiệt 

điện Phả Lại, Phú Mỹ; nhà máy thủy điện Thác Bà, Yaly và Sơn La… Vì nhiều lý do 

khác nhau trong đó có vấn đề về kỹ thuật mà ở các nhà máy này chức năng PSS tích 

hợp trong hệ thống kích từ cho máy phát điện đã không được sử dụng. 

Với những lý do nêu trên, tác giả đã mạnh dạn tìm hiểu nghiên cứu, đánh giá bộ 

ổn định PSS theo chuẩn IEEE 421.5-2005 để làm sáng tỏ vấn đề ổn định góc rô to máy 

phát điện với hy vọng PSS sẽ được ứng dụng rộng rãi trong thực tế, góp phần nâng cao 

hiệu quả hoạt động của các trạm phát điện hiện có. 

2. Mục tiêu nghiên cứu 

Mục tiêu chung: 

Đề tài này đặt mục tiêu chính là qua phân tích ổn định của HTĐ và phân tích các 

cấu trúc của PSS theo chuẩn IEEE 421.5-2005, thấy được sự cần thiết của PSS đối với 

việc nâng cao ổn định của HTĐ. Đồng thời đánh giá được hiệu quả của các loại PSS 

trong vấn đề ổn định góc rôto máy phát điện. 

Mục tiêu cụ thể: 

1. Tổng quan ổn định của HTĐ, trong đó đi sâu nghiên cứu ổn định góc rô to, tiếp 

cận theo hướng ổn định các nhiễu nhỏ. 

2. Lựa chọn hệ thống kích từ AVR dùng trong nghiên cứu và PSS. 

3. Xây dựng mô hình toán học của trạm phát điện trong HTĐ. 

4. Phân tích cấu trúc điển hình của PSS, tính chọn các thông số cơ bản của một 

loại PSS. 

5. Tiến hành mô phỏng trong Matlab so sánh hiệu quả của các loại PSS sản xuất 

theo chuẩn IEEE 421.5-2005. Kết quả nghiên cứu còn được kiểm chứng bằng  

thí nghiệm trên Card R&D DS1104  thời gian thực. 

3. Phương pháp nghiên cứu 

- Nghiên cứu lý thuyết: Phân tích đánh giá và hệ thống hóa các công trình nghiên 

cứu được công bố thuộc lĩnh vực liên quan: bài báo, tạp chí, sách chuyên ngành; 

nghiên cứu cấu trúc và phương pháp lựa chọn thông số PSS. 



3 
 

Số hóa bởi Trung tâm Học liệu – Đại học Thái Nguyên        http://www.lrc-tnu.edu.vn/ 

 

- Nghiên cứu thực tiễn: Nghiên cứu cấu trúc các PSS đang lắp đặt trong các nhà 

máy điện hiện nay ở Việt Nam, rồi phân tích lý giải so sánh. Kiểm chứng bộ điều 

khiển PSS bằng mô phỏng trong Matlab R2010a & Simulink và thí nghiệm trên Card 

R&D DS1104 của hãng dSPACE. 

4. Những kết quả đạt được 

Luận văn đã đánh giá được hiệu quả của các bộ PSS trong vấn đề ổn định góc 

rôto của máy phát điện, cụ thể: 

- Xây dựng các bước để thiết lập mô hình toán học tuyến tính hóa của HTĐ gồm 

một máy phát điện nối với thanh cái qua đường dây tải điện. 

- Mô phỏng thành công ảnh hưởng của hai loại PSS theo chuẩn IEEE 421.5-2005 

đối với ổn định góc tải. 

- Kiểm chứng kết quả nghiên cứu bằng thí nghiệm trên Card R&D DS1104 theo 

thời gian thực của hãng dSPACE tại phòng thí nghiệm Điện – Điện tử trường đại học 

KTCN. 

- Là nguồn tư liệu phục vụ cho công tác học tập và giảng dạy trong nhà trường; 

Làm tài liệu tham khảo cho các chuyên gia và cán bộ kỹ thuật ngành Điện lực. 

5. Cấu trúc của luận văn 

Tính cấp thiết của đề tài được trình bày ở phần mở đầu của luận văn. Chương I 

của luận văn trình bày tổng quan vấn đề ổn định của HTĐ, trong đó đi sâu nghiên cứu 

ổn định góc rôto, tiếp cận theo hướng ổn định các nhiễu nhỏ. Chương II xây dựng mô 

hình toán học của trạm phát điện trong HTĐ. Chương III phân tích cấu trúc điển hình 

của PSS, xây dựng mô hình toán tuyến tính hóa xung quanh điểm làm việc của HTĐ 

nghiên cứu. Các kết quả mô phỏng ổn định góc rôto với PSS theo chuẩn IEEE 421.5-

2005 được trình bày trong chương IV của luận văn. 

 

 

 

 

 

 

 


