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Metody wyznaczania stałych czasowych członów korekcyjnych 
stabilizatorów systemowych 

 
 

Streszczenie. W artykule przedstawiono 3 metody wyznaczania stałych czasowych członów korekcyjnych stabilizatorów systemowych, mających za 
zadanie tłumienie kołysań elektromechanicznych w systemie elektroenergetycznym. Pierwsza, klasyczna metoda bazuje na wyodrębnieniu 
składowych momentu elektromagnetycznego generatora przy wykorzystaniu transmitancji: moment elektromagnetyczny generatora do napięcia 
zadanego regulatora napięcia. Dwie autorskie modyfikacje tej metody wykorzystują łatwiej mierzalne transmitancje: napięcie lub prąd stojana 
generatora do napięcia zadanego regulatora napięcia. Weryfikację metod przedstawiono na podstawie analizy układu: zespół wytwórczy - sieć 
sztywna. 
  
Abstract. The paper presents three methods for determining the time constants of the correction blocks of the power system stabilizers, designed to 
damp the electromechanical swings in the power system. The first classic method is based on the separation of components of the electromagnetic 
torque of the generator using transmittance: the electromagnetic torque of the generator to the reference voltage of the voltage regulator. Two 
authors' modifications of this method use more easily measurable transmittances: the voltage or current of the generator stator to the reference 
voltage of the voltage regulator. Verification of the methods is presented on the basis of analysis of the system: generating unit - infinite busbar. (The 
methods for determining the time constants of the correction blocks of the power system stabilizers). 
 
Słowa kluczowe: system elektroenergetyczny, kołysania elektromechaniczne, stabilność kątowa, stabilizatory systemowe. 
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Wstęp 
System elektroenergetyczny (SEE) jest wielkim nielinio-

wym układem dynamicznym służącym do wytwarzania, 
przesyłu i rozdziału energii elektrycznej. Od kilku lat 
obserwuje się dynamiczny wzrost liczby rozproszonych 
źródeł energii elektrycznej pracujących w SEE, w tym 
odnawialnych źródeł energii. W tej nowej sytuacji wzmacnia 
się tendencja do pojawiają się w systemie kołysań 
elektromechanicznych (o częstotliwości z zakresu 
0.12 Hz) po różnych zakłóceniach stanu równowagi. 

Jednym ze sposobów poprawy warunków pracy źródeł 
może być zastosowanie układów stabilizujących pracę 
zespołów wytwórczych, w tym stabilizatorów systemowych 
instalowanych w układach wzbudzenia generatorów 
synchronicznych [1-6]. 

Obecnie preferuje się dwuwejściowe stabilizatory 
PSS2A. Stabilizatory te mają więcej stopni swobody niż 
stabilizatory jednowejściowe. Przy odpowiednim doborze 
ich parametrów mogą lepiej tłumić kołysania w złożonych 
systemach elektroenergetycznych [3, 4, 7-16].  

W artykule w pierwszej kolejności przedstawiono 
podstawy teoretyczne klasycznej metody wyznaczania 
stałych czasowych członów korekcyjnych stabilizatorów 
systemowych przy wykorzystaniu transmitancji momento-
wo-napięciowej układu (moment elektromagnetyczny 
generatora do napięcia zadanego regulatora napięcia) [3, 4, 
7-11]. Następnie przedstawiono jej nowe, autorskie 
modyfikacje polegające na zastąpieniu ww. transmitancji 
przez łatwiej mierzalne transmitancje: napięciowo-
napięciową (napięcie zaciskowe generatora do napięcia 
zadanego regulatora napięcia) lub prądowo-napięciową 
napięciową (prąd stojana generatora do napięcia zadanego 
regulatora napięcia). Weryfikację metody przedstawiono na 
podstawie analizy układu jednomaszynowego typu zespół 
wytwórczy - sieć sztywna.  
 
Obliczenie stałych czasowych korektora stabilizatora 
systemowego metodą klasyczną  

Metodę przedstawiono badając układ korektora 
stabilizatora typu PSS2A. Jednak metoda ta jest także 
stosowana do wyznaczania stałych czasowych członów 
korekcyjnych innych typów stabilizatorów (np. PSS1A, 
PSS4B, PSS4C [17-20]), które zawierają korektor. 

Ogólną strukturę stabilizatora PSS2A przedstawionego 
na rys. 1.  
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Rys. 1. Schemat strukturalny stabilizatora systemowego PSS2A, , 
P, US - prędkość kątowa, moc chwilowa (czynna) generatora, 
sygnał wyjściowy stabilizatora 
 

Na wejściu korektora stabilizatora PSS2A uzyskuje się 
wolny od zakłóceń torsyjnych sygnał Uwej kor, zbliżony do 
sygnału odchyłki prędkości kątowej generatora  sΔ , 

Uwej kor  sΔ  [21], który może być użyty do formułowania 

członów korekcyjnych oraz odpowiedniego sygnału 
wyjściowego stabilizatora systemowego.  

Podstawowym zadaniem stabilizatorów systemowych 
jest wysterowanie, przez układ regulacji napięcia, dodatko-
wej składowej momentu elektromagnetycznego w gene-
ratorze synchronicznym. W zakresie częstotliwości kołysań 
elektromechanicznych składowa ta ma mieć charakter 
momentu tłumiącego, czyli ma być proporcjonalna do 
odchyłki prędkości kątowej wirnika generatora synchro-
nicznego [7-11, 21].  

Transmitancja operatorowa korektora stabilizatora 
systemowego wynika z wyodrębnienia składowych 
momentu elektromagnetycznego generatora w zespole 
wytwórczym, które przedstawiono na rys. 2.  

Moment elektromagnetyczny Me (rys. 2) ma dwie 
składowe uzależnione od zmiany prędkości kątowej :  
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Rys. 2. Schemat blokowy określający składowe momentu 
elektromagnetycznego generatora synchronicznego, Tm, N, Uzad - 
mechaniczna stała czasowa, znamionowa prędkość kątowa, 
napięcie zadane regulatora napięcia 

 
 składową Me(s), związaną ze zmianą kąta obciążenia 
generatora (s) i transmitancją GM(s),  
 składową MeS(s), związaną z działaniem korektora 
stabilizatora systemowego poprzez regulator napięcia i uk-
ład wzbudzenia oraz transmitancją GM(s) = GMU(s)GSK(s). 

Transmitancje:  
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określa się w warunkach wyłączenia stabilizatora 
systemowego i przy założeniu nieskończenie dużej wartości 
mechanicznej stałej czasowej zespołu wytwórczego, co 
odpowiada odcięciu sygnałów sterujących pomiędzy 
momentem elektromagnetycznym a prędkością kątową 
generatora na schemacie blokowym z rys. 2.  

Stabilizator systemowy powinien sterować dodatkową 
składową tłumiącą momentu elektromagnetycznego 
generatora, proporcjonalną do odchyłki prędkości wirnika 
[3, 4, 21]: 
(2)        sDsGsGsM  ΔΔΔ SKMUeS  ,  
gdzie: D jest współczynnikiem tłumienia generatora, 

 sGSK  jest funkcją przejścia korektora stabilizatora 

systemowego.  
Z zależności (1)(2) wynika funkcja przejścia korektora 

stabilizatora systemowego, którą można zrealizować 
poprzez wprowadzenie kilku, najczęściej trzech, członów 

korekcyjnych o transmitancji postaci 
j
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sT

sT




1

1
 i współczynni-

ka wzmocnienia KS1.  
Stałe czasowe członów korekcyjnych stabilizatora 

można obliczyć poprzez aproksymację charakterystyki 
częstotliwościowej kąta fazowego (argumentu) transmitancji 
GMU, określanej dla zlinearyzowanego modelu układu, 
przez kąt fazowy transmitancji korektora stabilizatora. Stałe 
czasowe korektora powinny spełniać warunek kompensacji 
w przedziale częstotliwości kołysań elektromechanicznych:  
(3)       0π2jargπ2jarg MUSK  fGfG .  
 
Alternatywna metoda wyznaczania parametrów 
członów korekcyjnych stabilizatora systemowego 

Jak przedstawiono powyżej stałe czasowe korektora 
stabilizatora systemowego PSS2A można obliczyć poprzez 
aproksymację charakterystyki częstotliwościowej kąta 
fazowego transmitancji GMU przez kąt fazowy transmitancji 
korektora stabilizatora przy założeniu nieskończenie dużej 
wartości mechanicznej stałej czasowej.  

Transmitancję GMU można wyznaczyć dysponując 
wiarygodnym modelem zespołu wytwórczego i zestawem 
rzeczywistych parametrów tego modelu [22]. Przy wyzna-
czaniu parametrów korektora stabilizatora systemowego 
decydujące znaczenie mają: modele i parametry generatora 
synchronicznego i jego układu wzbudzenia. Nie zawsze 
jednak te wiarygodne parametry modeli są dostępne przy 

wyznaczaniu parametrów stabilizatora systemowego, np. 
przy uruchomiania nowych zespołów wytwórczych lub po 
ich remontach.  

Bezpośredni lub pośredni (poprzez określenie 
składowych osiowych napięcia i prądu stojana i prędkości 
kątowej generatora) pomiar momentu elektromagnetycz-
nego generatora w celu wyznaczenia transmitancji GMU jest 
utrudniony.  

Można jednak skorzystać z innych, łatwo mierzalnych 
sygnałów pomiarowych, np. napięcia lub prądu stojana 
generatora, aby uzyskać dobry efekt przy wyznaczaniu 
stałych czasowych członów korekcyjnych stabilizatora.  

Przy modelowaniu generatora synchronicznego 
pracującego w SEE często stosuje się model GENROU [22, 
23]. W modelu tym można wyodrębnić elektromagnetyczne 
równania stanu, algebraiczne równania więzów, równania 
ruchu i m.in. następujące równania wyjścia (w jednostkach 
względnych dla  = 1) [22]:  

(4) qqdde IUIUM  ,  2
q

2
d UUU  ,  2

q
2
d III  , 

gdzie: Ud, Uq, Id, Iq - napięcie i prąd stojana w osiach d i q, 
U, I - napięcie zaciskowe (stojana), prąd stojana 
generatora.  

Dla generatora pracującego w układzie jednomaszyno-
wym z siecią sztywna w stanie ustalonym obowiązuje 
zależności wynikające z rys. 3: 

(5a)     d0q0d0q000
""

0 jjj UUIIXRUIZE  , 

(5b)    sd0sq0d0q0sss00s0 jjj UUIIXRUIZU  , 

gdzie: R, "
q

"
d

" XXX   - rezystancja stojana, impedancja 

poprzejściowa generatora (przy założeniu symetrii 
podprzejściowej generatora, typowej dla modelu 
GENROU), sss jXRZ   - zastępcza impedancja SEE, 

"
0E ,

 0U , 0I , s0U  - fazory: napięcia za reaktancją 

podprzejściową, napięcia i prądu stojana generatora, 
napięcia sieci sztywnej, indeksem „0” oznaczono wielkości 
w stanie ustalonym.  

''
0

''
0 jE

 

Rys. 3. Obwód zastępczy stojana generatora synchronicznego 
i sieci sztywnej 

 
Korzystając ze związku pomiędzy fazorami napięcia za 

reaktancją podprzejściową i podprzejściowego strumienia 

skojarzonego q0d0
"
0

"
0 jj  E  z rozdzielenia części 

rzeczywistych i urojonych w równaniach (5) można uzyskać 
zależności: 
(6a) d0q0q0d0 IXRIU  , q0d0d0q0 IXRIU  , 

(6b) sq0d0sq0sq0 UIXIRU  , sd0q0sd0sd0 UIXIRU  . 

Ponieważ występują kłopoty z dokładnym pomiarem lub 
obliczeniem momentu elektromagnetycznego, czyli 
wielkości wyjściowej związanej z transmitancją GMU, której 
kąt fazowy wykorzystuje się przy wyznaczaniu członów 
korekcyjnych stabilizatora, można rozpatrzyć zastąpienie jej 
poniżej określonymi transmitancjami: GUU [24-27] lub GIU.  

Transmitancje GMU, GUU i GIU można przedstawić 
następująco:  
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(7b)            sGsGs
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(7c)            sGsGs
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gdzie Efd - napięcie wzbudzenia generatora. 
Z powyższych zależności widać, że na ewentualne 

różnice w transmitancjach (7a), (7b) i (7c) decydujący 
wpływ mają pierwsze składowe transmitancji, zależne od 
modelu i parametrów generatora i zastępczego SEE. Nie 
wpływa na te różnice natomiast transmitancja GEU, która 
zależy od modelu i parametrów układu wzbudzenia.  

Równania (4) dla zlinearyzowanego modelu układu 
przekształcają się do postaci:  
(8a) qq0qq0dd0dd0e ΔΔΔΔΔ IUUIIUUIM  ,  

(8b) 
0

qq0dd0 ΔΔ
Δ

U

UUUU
U


 , 

(8c) 
0

qq0dd0 ΔΔ
Δ

I

IIII
I


 . 

W konsekwencji obowiązują zależności:  
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Dalsze rozważania można rozpocząć przy wprowadze-
niu następujących uproszczeń:  
 przyjęcie zerowych wartości rezystancji stojana 
generatora R = 0 i rezystancji zastępczej SEE Rs = 0,  
 przyjęcie liniowej charakterystyki, co powoduje, że układ 
równań stanu elektromagnetycznego generatora synchro-
nicznego jest układem równań liniowych i przy linearyzacji 
tych równań wokół ustalonego punktu pracy odpowiednie 
wielkości fizyczne mogą być zastąpione przez ich odchyłki. 

W konsekwencji powyższych założeń przy analizie 
stanów nieustalonych, dla zlinearyzowanego w punkcie 
pracy układu, równania (6) można przekształcić do postaci:  
(10a) dqd ΔΔΔ IXU  ,  qdq ΔΔΔ IXU  , 

(10b) sqdsq ΔΔΔ UIXU  ,  sdqsd ΔΔΔ UIXU  . 

Dla układu jednomaszynowego z siecią sztywną zmiana 
napięcia wzbudzenia nie wpływa na napięcie sieci, więc 
z zależności (10b) wynika:  
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Z kolei przy przyjętych założeniach upraszczających 
z równań opisujących model typu GENROU wynika, że 

zmiana napięcia wzbudzenia (w osi d generatora) nie 
wpływa na strumień q  , co prowadzi do zależności:  
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W konsekwencji z równań (9) i (12) wynika:  
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Z zależności (13) widać, że przy przyjętych założeniach 
upraszczających, transmitancje GME, GUE i GIE, 
a w konsekwencji zależności (7), również transmitancje 
GMU, GUU i GIU mają takie same kąty fazowe.  

Gdy założenia upraszczające nie są spełnione, kąty 
fazowe powyższych transmitancji w zakresie częstotliwości 
kołysań elektromechanicznych są sobie równe tylko 
w przybliżeniu.  

Charakterystykę częstotliwościowo-fazową transmitancji 
GUU i GIU można wyznaczyć poprzez pomiar różnicy kątów 
fazowych pomiędzy napięciem i prądem stojana generatora 
a sygnałem testowym Utest, gdy wprowadza się sinusoidalny 
sygnał, o zmienianej częstotliwości, równolegle do napięcia 
zadanego regulatora Uzad, przy wyłączonym stabilizatorze 
systemowym (rys. 4) [24].  

 
Rys. 4. Układ pomiarowy do wyznaczania kąta fazowego 
transmitancji GUU i GIU 
 
Przykładowe wyniki obliczeń dla układu jednomaszyno-
wego zespół wytwórczy - sieć sztywna 

W badaniach przedstawionych w niniejszym artykule 
analizowano układ jednomaszynowy: zespół wytwórczy - 
sieć sztywna, który zamodelowano w środowisku programu 
Matlab-Simulink.  

Równania stanu i równania wyjścia układu uzyskano 
łącząc ze sobą równania stanu i równania wyjścia:  
 generatora synchronicznego o mocy znamionowej 
SN = 3,75 MVꞏA, odwzorowanego poprzez model GENROU, 
połączonego z siecią sztywną,  
 statycznego układu wzbudzenia i regulatora napięcia, 
pracujących w Polskim SEE [22],  
 turbiny parowej i jej układu regulacji, reprezentowanej 
przez model IEEEG1 [23, 28]  
 i wariantowo stabilizatora systemowego PSS2A.  

W pierwszej kolejności obliczono kąty fazowe 
transmitancji GMU, GUU i GIU w zakresie częstotliwości 
kołysań elektromechanicznych, które w różnych wariantach 
przedstawiono na rys. 5. Te kąty fazowe przedstawiono dla 
układu bez uproszczeń, dla dwóch wartości mechanicznej 
stałej czasowej Tm = ∞ i Tm = 7,2 s (wartość rzeczywista) 
i dwóch skrajnie różnych początkowych obciążeń generato-
ra (bardzo małe i znamionowe obciążenie).  
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Rys. 5. Charakterystyki częstotliwościowo-fazowe dla układu bez 
uproszczeń, dla Tm=∞ i Tm=7,2 s transmitancji: GMU (a), GUU (b) 
oraz GIU (c) 

 
Z obliczeń można wyciągnąć następujące wnioski:  

 Kąty fazowe transmitancji GMU, GUU i GIU przy 
uproszczonym modelu układu dla Tm = ∞ są sobie równe 
dla różnych początkowych wartości obciążenia (te wyniki 
nie zostały przedstawione na rysunku).  
 Kąty fazowe transmitancji GMU, GUU i GIU dla układu 
bez uproszczeń i z uproszczeniami, przy Tm = ∞ tylko 
nieznacznie się różnią i w niewielkim stopniu zależą od 
początkowego obciążenia.  
 Kąty fazowe transmitancji GMU, GUU i GIU przy Tm = ∞ 
i rzeczywistej wartości Tm = 7,2 s nieznacznie się różnią 
tylko przy bardzo małym początkowym obciążeniu 
generatora. Przy zwiększonym obciążeniu, np. obciążeniu 
znamionowym, te różnice są już jednak dosyć duże.  
 Do wyznaczenia stałych czasowych członów 
korekcyjnych stabilizatora systemowego można przyjąć 
właściwie wszystkie charakterystyki przedstawione na rys. 5 

oprócz charakterystyk odnoszących się do obciążenia 
znamionowego i Tm = 7,2 s.  
 Wybór charakterystyki fazowej GUU określonej dla 
rzeczywistej wartości stałej czasowej inercji zespołu 
wytwórczego przy niewielkim początkowym obciążeniu 
generatora (np. P0 = 0,05, Q0 = 0) wydaje się jednak 
najkorzystniejszy z punktu widzenia możliwości dokładnego 
pomiaru odpowiednich wielkości.  

W związku z powyższymi uwagami i biorąc pod uwagę 
warunek kompensacyjny (3) przy obliczeniach stałych cza-
sowych członów korekcyjnych stabilizatora systemowego 
PSS2A aproksymowano charakterystykę fazową transmi-
tancji GUU, określoną dla rzeczywistej wartości mechanicz-
nej stałej czasowej zespołu wytwórczego przy niewielkim 
początkowym obciążeniu generatora: P0 = 0,05, Q0 = 0. 
Aproksymowaną charakterystyką fazową transmitancji GUU 
i jej aproksymację poprzez kąt fazowy transmitancji 
korektora stabilizatora systemowego GSK w przedziale 
częstotliwości kołysań elektromechanicznych przedstawio-
no na rys. 6. Do obliczeń optymalizacyjnych, związanych 
z minimalizacją błędu kompensacji z warunku (3), 
wykorzystano algorytm gradientowy Newtona z ogranicze-
niami z programu Matlab [29].  
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Rys. 6. Wyznaczenie stałych czasowych korektora stabilizatora 
systemowego poprzez aproksymację charakterystyki fazowej 
transmitancji GUU przez kąt fazowy korektora GSK 

 
W dalszej kolejności wyznaczono współczynnik 

wzmocnienia stabilizatora KS1 poprzez analizę położenia 
wartości własnych λh macierzy stanu układu zlinearyzowa-
nego w punkcie pracy, przy znamionowym początkowym 
obciążeniu generatora. Zmieniano wartość współczynnika 
KS1 i obliczano wartości własne macierzy stanu (rys. 7). 
Wybrano wartość (KS1 = 5) dla, której moduł części 
rzeczywistej elektromechanicznych wartości własnych [21, 
30-33] był odpowiednio duży, bez znacznego przesunięcia 
w prawo innych wartości własnych na płaszczyźnie 
zespolonej, czemu odpowiada m.in. brak znacznego 
pogorszenia przebiegów regulacyjnych napięcia stojana 
generatora.  

Tak zaproponowany wybór współczynnika wzmocnienia 
stabilizatora KS1 jest w pewnym stopniu arbitralny, ale gdy 
przeprowadza go doświadczony badacz, wyniki są zwykle 
zadowalające.  

Obliczone (odpowiednio KS1 = 5, T1 = 0,076 s, 
T2 = 0,015 s, T3 = 0,076 s, T4 = 0,015 s, T10 = 0,076 s, 
T5 = 0,161 s) i przyjęte parametry stabilizatora systemowe-
go uwzględniono w obliczeniach symulacyjnych, odnoszą-
cych się do skokowej zmiany (o +5% w stosunku do stanu 
ustalonego) napięcia zadanego regulatora napięcia oraz 
przy symetrycznym, trójfazowym, przemijającym zwarciu 
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(czas zwarcia tz = 0,15 s) w linii przesyłowej. Zwarcie w linii 
przesyłowej zamodelowano poprzez zmianę zastępczej 
impedancji SEE (zmiana zastępczej reaktancji SEE z 0,3 na 
0,18 w jednostkach względnych). Na rys. 8 przedstawiono 
przebiegi mocy czynnej (chwilowej) i napięcia generatora w 
układzie ze stabilizatorem i bez stabilizatora systemowego. 
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Rys. 7. Położenie wartości własnych macierzy stanu systemu 
(obciążenie znamionowe) przy zmienianym współczynniku KS1, 
wybór wartości współczynnika KS1 

 
Z wyników symulacji przedstawionych na rys. 8 widać, 

że wprowadzenie stabilizatora systemowego o odpowiednio 
wyznaczonych parametrach znacznie zwiększa tłumienie 
kołysań mocy generatora, tylko przy nieznacznym pogor-
szeniu przebiegów regulacyjnych napięcia generatora. 

Na rys. 9 przedstawiono charakterystyki amplitudowo-
częstotliwościowe transmitancji: mocy czynnej generatora P 
do napięcia zadanego regulatora napięcia Uzad (lub napięcia 
Utest z rys. 4) z włączonym i wyłączonym stabilizatorem 
systemowym. Z rysunku tego wynika, że wartości 
maksymalne, określone dla układu bez i ze stabilizatorem 
systemowym, występują dla częstotliwości kołysań 
elektromechanicznych, równej wartości części urojonej 
elektromechanicznych wartości własnych z rys. 7 
podzielonej przez 2π. Tym samym wprowadzenie 
stabilizatora do systemu elektroenergetycznego praktycznie 
nie zmienia położenia tego maksimum – czyli kompensacja 
zgodnie z zależnością (3) została wykonana prawidłowo, a 
tłumienie mocy czynnej dla systemu ze stabilizatorem 
systemowym jest zadowalające, ponieważ maksimum 
charakterystyki jest w tym przypadku około 3 razy mniejsze 
niż dla układu bez stabilizatora.  

 
Wnioski 

Z przeprowadzonych obliczeń można wyciągnąć 
następujące wnioski szczegółowe:  
 Na podstawie analizy teoretycznej odnoszącej się do 
składowych momentu elektromagnetycznego generatora 
synchronicznego, wyznaczenie stałych czasowych członów 
korekcyjnych stabilizatora systemowego można przeprowa-
dzić poprzez aproksymację częstotliwościowo-fazowej 
transmitancji momentu elektromagnetycznego do napięcia 
zadanego regulatora napięcia GMU (określanej dla zlinea-
ryzowanego modelu układu przy przyjęciu nieskończonej 
wartości mechanicznej stałej czasowej zespołu wytwórcze-
go Tm) przez kąt fazowy transmitancji korektora stabilizatora 
w zakresie częstotliwości kołysań elektromechanicznych.  
 Z przeprowadzonych badań wynika, że w powyższych 
obliczeniach transmitancję fazową GMU można zamienić na 
transmitancje fazowe: GUU (transmitancja napięcia 
zaciskowego generatora do napięcia zadanego regulatora 

napięcia) lub GIU (transmitancja prądu stojana generatora 
do napięcia zadanego regulatora napięcia), które łatwiej 
wyznaczyć dla nieskończonej i rzeczywistej wartości 
mechanicznej stałej czasowej zespołu wytwórczego. 
Charakterystyki te w tylko w niewielkim stopniu się różnią 
dla różnych stanów obciążenia przy Tm = ∞. 
 Wybór charakterystyki fazowej GUU lub GIU, określonych 
dla rzeczywistej wartości mechanicznej stałej czasowej 
zespołu wytwórczego przy niewielkim początkowym 
obciążeniu generatora, wydaje się jednak najkorzystniejszy 
z punktu widzenia możliwości dokładnego pomiaru 
odpowiednich wielkości. 
 Poprzez analizę położenia wartości własnych macierzy 
stanu układu jednomaszynowego zlinearyzowanego wokół 
ustalonego punktu pracy, przy zmienianej wartości 
współczynnika KS1, można wyznaczyć wartość tego 
współczynnika.  
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Rys. 8. Przebiegi: mocy czynnej (a) przy 5% skokowej zmianie 
napięcia zadanego oraz mocy czynnej (b) i napięcia generatora (c) 
przy przemijającym zwarciu w układach ze stabilizatorem i bez 
stabilizatora systemowego 
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Rys. 9. Porównanie charakterystyk amplitudowo-częstotliwościo-
wych transmitancji: mocy czynnej P generatora do napięcia 
zadanego regulatora napięcia Uzad przed i po załączeniu 
stabilizatora systemowego, P0 = 0,5 p.u., Q0 = 0,2 p.u. 
 
 Stabilizator systemowy o odpowiednio dobranych 
parametrach dobrze tłumi kołysania mocy i jednocześnie 
nie pogarsza przebiegów regulacyjnych napięcia przy 
różnych zakłóceniach stanu ustalonego w układzie 
jednomaszynowym zespół wytwórczy – sieć sztywna. 
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