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STABILITATEA SI CONTROLUL STABILITATEA SI CONTROLUL 
SISTEMELOR SISTEMELOR 

ELECTROENERGETICEELECTROENERGETICE

StabilitateaStabilitatea la la micimici
perturbatiiperturbatii

GSGSModelul GS conectat la Modelul GS conectat la 
barele unui sistem de barele unui sistem de 

putere infinitaputere infinita

GS conectat la barele unui GS conectat la barele unui 
sistem de putere infinitasistem de putere infinita

Schema monofilara: Schema echivalenta:

Caracteristica de putere:
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GS conectat la barele unui GS conectat la barele unui 
sistem de putere infinitasistem de putere infinita

Cazul retelei cu pierderi:

)(sinsin
2





UEE

P )(sinsin 
ZZ

P

GS conectat la barele unui GS conectat la barele unui 
sistem de putere infinitasistem de putere infinita

Cazul retelei cu fara pierderi:
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Definitii:

Stabilitatea la mici perturbatiiStabilitatea la mici perturbatii

Stabilitatea la mici perturbaţii reprezintă capacitatea 
sistemului sau a unui GSde a-şi menţine funcţionarea stabilă 
în urma unei perturbaţii de mică amploare. 
Asemenea perturbaţii pot fi cele generate de variaţia aleatorie 
a sarcinilor din sistem sau de conectarea / deconectarea unor 
sarcini sau grupuri generatoare de mică putere
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Interpretare:

Stabilitatea la mici perturbatiiStabilitatea la mici perturbatii

Caracteristica unghiulara de putere

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu
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Caracteristica unghiulara de putere

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Limita ideala de putere:
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In regim permanent:
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Cazul functionarii stabile - punctul (a)

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Cazul functionarii instabile - punctul (b)

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Sistemul are un comportament stabil pe partea ascendentă a 
caracteristicii de putere şi un comportament instabil pe partea p ş p p p
descendentă a aceleiaşi caracteristici.

Zona ascendentă: la o variaţie pozitivă a unghiului δ (Δδ > 0) 
corespunde o variaţie de asemenea pozitivă a puterii active 
produse de generator (ΔP > 0). 

Zona descendentă: la o variaţie pozitiva a unghiului δ (Δδ > 
0) îi corespunde o variaţie negativă a puterii (ΔP < 0). 
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Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Se poate trage concluzia că orice punct de pe caracteristica 
de putere pentru care ΔP / Δδ > 0 este un punct de p p p
funcţionare stabilă. Prin trecerea la limită, se obţine derivata 
puterii generate în raport cu unghiul δ şi relaţia:
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- putere sincronizantaCriteriul dP/dδ :

Funcţionarea sistemului este stabilă atât timp cât puterea 
sincronizantă în punctul de funcţionare este pozitivă.

Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Apreciere cantitativă a stabilităţii sistemului:
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Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Coeficientul de rezerva a stabilitatii statice:
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Conform acestui criteriu, funcţionarea sistemului este cu atât 
mai sigură din punctul de vedere al stabilităţii statice cu cât 

coeficientul de rezervă Kr este mai mare.
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Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Rezerva de stabilitate statică într-o secţiune a SEN :
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• PLIM – puterea limită de stabilitate statică în secţiunea SEN
(puterea activă maximă transferabilă prin secţiunea 
respectivă, pentru care se păstrează stabilitatea statică); 

• PFUNCT – puterea tranzitată pe secţiunea SEN în condiţiile 
de funcţionare date; 

• PFL – puterea fluctuantă: CFL PP  4.1

Criteriul puterii sincronizante

Stabilitatea la mici perturbatii Stabilitatea la mici perturbatii ––
cazul sistemului simplucazul sistemului simplu

Rezerva de stabilitate statică într-o secţiune a SEN :

Dimensionarea şi verificarea diferitelor secţiuni ale SEN seDimensionarea şi verificarea diferitelor secţiuni ale SEN se 
fac astfel încât puterea maximă admisibilă ce se transferă pe 
fiecare secţiune să asigure rezerva normată de stabilitate 
statică, definită prin valorile:

• KREZ = 20% din PLIM, în schema completă de funcţionare;
• KREZ = 8% din PLIM, în cazul contingenţelor simple.

Puterea maximă admisibilă :
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… urmeaza …

STABILITATEA TRANZITORIE


