2. Obvodové prvky

V nasledujicich podkapitolach je popsano nastaveni modeld jednotlivych zatizeni. Tento popis navazuje a
obsahove rozsituje kapitoly ,,Zacatecnik™ a ,,Pokrocily*, které byly zpracovany v ramci pfedchoziho grantu, o

nové modely zafizeni.

2.1 Tocivé stroje (Machines )

Pro feSeni byl z nabidky ATPDraw pouzit model univerzalniho stroje typ UM1 pro synchronni generator a UMS8

pro stejnosmérny stroj.

Synchronni stroj (UM1 Synchronous )
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Pro model univerzalniho stroje je nutné nejprve nastavit typ inicializace v nabidce ATP/Settings/Switch/UM. Je
mozno nastavit bud’ automatickou inicializaci nebo inicializaci manuélni. Automatickd inicializace se nasledné
fidi hodnotou inicializacniho napéti (V) nastavenou v dialogovém okné¢ stroje
Attributes/Init/Automatic/Amplum a hodnotou thlu posunuti napéti faze A, ktera se zadava v tomtéz
dialogovém okné pod ozna¢enim Anglum (°). Manualni inicializace se ¥idi hodnotou budiciho proudu (A)

v dialogovém okné Attributes/Init/Manual/Rotor. Po¢ate¢ni mechanicka rychlost (rad/s, pu) se zada

v OMEGM, pocatecni natoceni rotoru (rad elektrické) v THETAM.
Déle je mozno nastavit jednotkovy systém pro zadavani v ATP/Settings/Switch/UM/Units, bud’ v pomérnych
jednotkach (per unit) nebo v jednotkach soustavy SI. Nastaveni ATP/Settings/Switch/UM/Interface definuje

propojeni mezi stroji (Prediction nebo Compensation).

Obecné parametry stroje se nastavi ve sloZzce General, kde vyznam jednotlivych polozek je nasledujici:



Stator coupling
Zapojeni statorového vinuti (Y, D-lead, D-lag),
Pozn.:

D —lead, D - lag,

AV

AL

Pole pairs

pocet polpard,

Rotor coils

pocet vinuti v podéIné ose d a pti¢né ose g, max. pocet je 3,
Frequency

frekvence statorového pole (Hz),

Tolerance

mezni hodnota konvergence vypoctu.

Global

Nastaveni propojeni mezi stroji, nastaveni je v zavislosti na volbé ATP/Settings/UM.

Parametry magnetického obvodu jsou definovany ve slozce Magnet. Magneticky obvod je definovan
induk¢nosti ve sméru podélném LMUD a pficném LMUQ (H/pu). Vliv nasyceni se nastavi v Saturation pro

osu d, g nebo ob¢ osy.

Obvod statoru je definovan ve slozce Stator hodnotami indukénosti (H/pu) a odporu (Q) v osovém systému

(0, d, q) po Parkové¢ transformaci.

Vinuti rotoru je ur¢eno hodnotami indukénosti (H/pu) a odporu (Q), které jsou definovany pro kazdé vinuti

v zavislosti na poc¢tu vinuti. Hodnoty se nastavi ve slozce Rotor.



Nastaveni sledovani pribéhii jednotlivych veli¢in se provede v hlavnim dialogovém okné Attributes, kde
vyznam jednotlivych oznaceni je nasledujici:
TQOUT = 1 — pribéh mech. momentu,
2 —jako 1 + magneticky tok v podélné ose d,
3 — jako 2 + magnetiza¢ni proud v podélné ose d,
OMOUT =1 —rychlost na htideli (rad/s),
2 —jako 1 + magneticky tok v pficné ose g,
3 —jako 2 + magnetiza¢ni proud v pfi¢né ose g,
THOUT = nastaveno - pozice rotoru (stupn¢ mechanické),

CURR = nastaveno — sledovani vSech proudt ve vinuti.

Oznadeni svorek modelu:

FieldA,

STATOR
BUSF 1‘5_@5-/7

Meut

BUSM

Obvod buzeni
FieldA — budici vinuti (+),
FieldB — budici vinuti (-),

BUSF - pole zdroje buzeni pro automatickou inicializaci buzeni.

Zadani mechanické zatéze

M_Node — propojeni s jinym strojem, svorka pro pfipojeni mech. momentu. Je zde zadan moment setrvacnosti.
Moment setrvacnosti je zde respektovan prostrednictvim kapacitoru. Jednotka Farad kapacitoru predstavuje
jednotku momentu setrva¢nosti kgm®.

BUSM - pole zdroje pro automatickou inicializaci. Proud zdroje v Ampérech piedstavuje mechanicky moment
v Nm.

Vodivost odporu modeluje tfeni na hiideli jednotka vodivosti siemens odpovida jednotce Nm/(rad/s).



STATOR

Vystup statorového vinuti.

Neut

Nula statorového vinuti (zapojeni Y).

Shrnuti vyznamu jednotlivych veli¢in a jim odpovidajicich jednotek
Moment setrva¢nosti <—> kapacita,
(1kg/m2 <-> 1 F).

Tuhost vazby <-> Inverzni induk¢nost
(1 Nm/rad <-> 1/H).

Tteni na htideli <-> Konduktance

(1 Nm/rad/s <-> S).

Uhlova rychlost <-> Napéti

(1 rad/s <> 1V).

To¢. moment <-> Proud

(1 Nm<->1A).

Uhel <-> El. Néboj

(1rad<->1C).

Stejnosmérny stroj (UM 8 DC)
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Nastaveni modelu stejnosmérného stroje je podobné jako u synchronniho. Pro upfesnéni je mozno snad jen fict,
ze parametry obvodu kotvy se nastavi ve slozce Stator, kde je kotevni obvod definovan hodnotou odporu (€2) a
induk¢nosti (H/pu).

Parametry obvodu buzeni se nastavi ve slozce Rotor, kde podobné jako u obvodu kotvy, jsou tyto definovany

hodnotou odporu (€2) a indukénosti (H/pu).



2.2 Ridici systémy (TACS - Transient Analysis Control Systems)

Tacs/Sources

DC 01 (DC - 11)

Zdroj stejnosmeérného signalu, ktery je definovan jeho amplitudou Ampl. a ¢asovym rozmezim funk¢nosti T_sta

- T_sto v jednotkach sekund.

Tacs/Device

Pro vSechny Taes moduly v nabidce Device je spoleéné definovani v dialogovém okné DATA/Type typu
funkce:
Type = 88 vnitini veli€ina,

98 vystupni veli¢ina,

99 vstupni veli¢ina.

U kazdého uzlu modulu se jesté nastavi jeho charakter ktery je rovnéz spoleény pro Tacs moduly v nabidce
Device, pro vstupni uzly lze zadat:
Type 0 vystupni,

1 vstupni kladna,

2 vstupni zaporna,

3 ignorovan.

Pozn.: Jak jiz bylo feceno, definovani téchto dvou nastaveni je spolecné pro vSechny Tacs moduly v nabidce

Device, jejich vysvétleni jiz nebude v nasledujicich typech modulti uvadéno.



DEVICE 54 (Pulse delay - 54)
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Umoziuje vytvorit zpozdéni signalu na zéklad¢ definovaného algoritmu.
Jestlize je vstupni signal definovan pro €as ¢ < 0, je nutné tento ¢as definovat v T_on (s). V delay (s) je mozné
nastavit pevné casové zpozdéni. Jestlize je vstupni signal ukoncen v Case ¢ < 0, je nutné tento Cas definovat v
T off (s).
Uzly s oznacenim IN1, IN2, IN3, IN4, IN5 jsou vyhrazeny pro pfivedeni vstupnich signald. Vystup z bloku OUT
se zobrazi podle vztahu:

OUT(t)=sum(inputs)(z-delay-Delay), kde Delay je oznaceni uzlu urc¢eného pro definovani vnéjsiho zpozdéni.

DEVICE 58 (Cont integ — 58)

Tento modul je ve funkci fizeného integratoru.

V polozce Gain se nastavi faktor zesileni. Vyraz ptenosové funkce je dale definovan pomoci ¢lend ve
jmenovateli D0 a D1.

Uzly s oznacenim IN1, IN2, IN3, IN4, IN5 jsou vyhrazeny pro piivedeni vstupnich signalt. Do uzlu Contr. se

privede fidici a do Reset hodnota resetovaciho signalu.

Na vystupni uzel z bloku s ozna¢enim OUT je vyveden signal podle algoritmu:
If Contr.> 0 nebo nepfipojen)

then OUT(s)=Gain/(D0+D1%*s) * sum(inputs)(s)

If Contr.<= 0 then OUT(f)=hodnota Reset signalu.

Kde s je nezavisla proménna Laplaceovy transformace.



DEVICE 60 (Input IF - 60)
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Jedna se o podminkovy modul logické funkce IF.

R

Nastavi se hodnota konstanty Const.

Uzly s oznac¢enim /N1, IN2, IN3 jsou vyhrazeny pro pfivedeni vstupnich signald, do uzla Sign 1 a Sign 2 se
privedou porovnavané signaly.

Na vystup z bloku s oznacenim OUT se zobrazi signaly podle nasledujiciho algoritmu:

OUT=INI if Sign_1 <Sign_2 + Const.

OUT = IN2 if Sign_1 = Sign 2 + Const.

OUT = IN3 if Sign_1 > Sign_2 + Const.

DEVICE 65 (Acc count - 65)

Tento modul je ve funkci akumulator a ¢itac.
V nabidce DATA se dale nastavi hodnota resetovaciho signalu (reset). Uzly s oznacenim IN/, IN2, IN3, IN4,
INS5 jsou vyhrazeny pro pfivedeni vstupnich signald, do uzlu Reset je ptiveden vnéjsi resetovaci signal, do uzlu
Hold je ptivedena hodnota ptidrzného signalu. Na vystup OUT je vyveden signal podle nasledujiciho algoritmu:
If Reser>0 then OUT = reset
else
IF Hold>0 then OUT(t)=OUT(t-dr)
else

OUT(t) = OUT(t-df) + sum(inputs)



DEVICE 66 (Rms meter 66)

Frste
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Vystup z bloku uréi efektivni hodnotu souctu vstupnich signald.
Nastavi se hodnota frekvence Freg., tato definuje poéet pozadovanych hodnot zobrazeni podle vztahu: pocet
hodnot = 1+ 1/(Freg. * df).
Jak jiz bylo zminéno vystup z bloku ur¢i efektivni hodnotu souctu vstupnich signalii (uzly INI az INS5):
OUT = rms(sum(inputs)).
U kazdého uzlu modulu se jesté nastavi jeho charakter, pro vstupni uzly lze zadat:
Type 0 vystupni
1 vstupni kladna
2 vstupni zadporna
3 ignorovan
Do uzlu s oznacenim OUT je nutné pfipojit prvek, jehoz prostiednictvim bude sledovany pribéh zobrazovan

(Probes & 3 phase / Probe Tacs)

a do uzlu s oznacenim /N je nutné pfipojit prvek, ktery bude sledovany prub¢h métit (EMTP — OUT).

?

U tohoto prvku se nastavi typ sledovaného pribéhu:
Type 90 napéti
91 proud
92 vnitini proménna
93 definuje stav spinace: spina¢ sepnut Probe = 1, spina¢ vypnut Probe =0

T staaT_sto nastavi ¢as zacatku a konce sledovani (s)



Tacs/Fortran statements/General

Fortranl
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Pomoci bloku Fortranl je mozno nadefinovat jakoukoliv funkci, jejiz tvar se pouze piepise do fadku obsazeného

v dialogovém okné Attributes.

Ve slozce DATA/Type se nadefinuje typ pouziti:
Type = 88 vnitini veliCina
98 vystupni velicina

99 vstupni veli€ina.

Tacs/Fortran statements/Math

V této roleté prvki je obsazena nabidka jednoduchych matematickych funkei.

DIFF2 (x-y)

Ur¢i rozdil dvou signall pfivedenych do uzlii s oznacenim IN_POS, IN_NEG a zobrazi jej na vystup OUT podle
algoritmu:

OUT= IN_POS - IN_NEG

SUM2 (x+y)
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Urci soucet dvou signall privedenych do uzli s oznacenim IN 1, IN 2 a zobrazi jej na vystup OUT podle

algoritmu:

OUT=IN 1 +IN 2.

MULTK (x*K)

(k-

Umoznuje vynasobit konstantou K vyraz signal ptivedeny do uzlu /N. Pro vystup plati OUT = K*IN.

DIV2 (x/y)
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Ur¢i podil dvou signala ptivedenych do uzli s oznacenim IN 1, IN 2 a zobrazi jej na vystup OUT podle
algoritmu:

OUT=IN_1/IN 2.



Tacs/Fortran statements/Logic

V této roleté prvku je obsazena nabidka jednoduchych logickych operatort.

NOT

oo

Do uzlu OUT je v zavislosti na signalu pfivedeného do uzlu s oznac¢enim IN vyveden vystupni signal podle
podminky
OUT=NOTIN=1ifIN=0

else NOTIN=0

AND

D

Logicky soucin vyhodnocujici dva signaly ptivedené do vstupnich uzlti s oznacenim IN 7 a IN 2. Signdly jsou
vyhodnoceny a zobrazeny na uzel OUT podle nasledujici podminky:
OUT=IN_1 ANDIN 2=1ifIN /aIN 2>0

else OUT=IN_ 1 ANDIN 2=0.

OR

D

Logicky soucet vyhodnocujici dva signaly pfivedené do vstupnich uzld s ozna¢enim IN [ a IN 2. Signaly jsou
vyhodnoceny a zobrazeny na uzel OUT podle nasledujici podminky:
OUT=IN_10RIN 2=0if/N /aIN 2=0

else OUT=IN_ 1 ORIN 2=1.



