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1. Uvod

Regulatori uzbudnih sustava sinkronih generatora imaju vaznu primjenu u
smanjivanju oscilacija kod prijelazne stabilnosti 1 stabilnosti malih

f>(t) = 4000 - os(t)? + 1000 - us(t)* + ts(t)?

poremecaja elektroenergetskog sustava. AVR regulatori (engl. Automatic - <5 =
Voltage Regulator) u kombinaciji sa PSS uredajima (engl. Power System F(£) = wy - 500 - f1(£) + W, - fo(8), { wy = [0,1]
Stabilizer) mogu znacajno utjecati na oscilacije raznih frekvencija koje se Lol Sl

Javljaju prilikom razlicitih poremecaja u elektroenergetskom sustavu. Slika 3: Ispitna skalarizacija dviju ciljnih funkcija u viseciljnoj optimizaciji
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2.  Minimum zbroja kvadrata tezinskih pokazatelja kvalitete prijelaznog

_ . e o B Rezultati Ispithog modela viSepodru¢nog EES-a pokazuju efektivnost
procesa brzina vrtnji generatora (nadvisenje, podvisenje 1 vrijeme

L . . viSeciljne optimizacije u smislu broja 1 kvalitete rjeSenja. Prilagodeni
smirivanja do stacionarnog stanja). viSeciljni ALO algoritam pokazuje u vecini Ispitanih pogonskih situacija
dominaciju u vidu kvalitete rjesenja (globalnog minimuma) uz efektivno
Izbjegavanje upadanja u lokalne minimume. VisSeciljna optimizacija se u
Izvedenim istrazivanjima pokazala uspjesnom alternativom jednociljnoj
optimizaciji 1 ve¢ postoje¢im nacinima parametriranja regulatora uzbudnih
sustava generatora u elektroenergetskom sustavu.

A priori analiza rjeSenja viSeciljne optimizacije:
- skalarizacija medusobnog odnosa dviju ciljnih funkcija f; 1 f5:

— svodenje na trecu ciljnu funkciju pomocu tezinskih faktora
— definiranje utjecaja pojedine ciljne funkcije u optimizaciji.

Dan doktorata Fakulteta elektrotehnike i racunarstva, 16. travnja 2019.



