ANNEXE IV

FLOWCHARTS

r =Initialiser les variables: k=1; goto=1; A=0.03; )
€=0.01
*Sélectionner la premiére valeur de critical clearing

\ time corr ita un te i ble: te(k) J

NG

LAppeler le sous-programme de stabilité
transitoire:

*Variables d’entrée: t_fault, t_clered, tf
*Variables de sortie: wr, n, y, t, pm, p_el, v_c

7

OAppeler le sous-programme SIME :

*Variables d’entrée: wr, n, y, t, pm, p_el, v_c, k,
Stability_Margin, delta_unstable, delta_stable
*Variables de sortie: Stability_Margin, deltaOMIB,
wOMIB, delta_unstable, delta_stable

Qcalculer la marge stabilité:

= stm(k)=5Stability_Margin(k)

A

sInitialiser le vecteur ku(k)=k
*Modifier k=k+1

=Calculer le nouveau CCT: te(k)=te(k-1)-A*te(k-1)

OAppeler le sous-programme de stabilité
transitoire avec la nouvelle valeur te(k) :
“Variables d’entrée: t_fault, t_clered, tf
=Variables de sortie: wr, n, t,

OAppeler le sous-programme SIME :

Variables d’entrée: wr, n, y, t, pm, p_el, v_c, k,
Stability_Margin, delta_unstable, delta_stable

*Variables de sortie: Stability_Margin, deltaOMIB, wOMIB,
delta_unstable, delta_stable

Ocalculer la nouvelle marge de stabilité:

= stm(k)=Stability_Margin(k)

If stm(k)>0 no

(Systéme stable)

Enregistrer la position de la
marge de stabilité instable dans
le vecteur ku(k)=k

Chercher la derniére position dans le
vecteur ku et définir kku=ku(dernier
position)

QOinterpolation entre la valeur actuelle stable du
CCT-marge stabilité et la derniére valeur instable du
CCT-marge stabilité pour trouver le nouveau CCT :
syi=interpo( [stm(kst),stm(kku)],[te(kst),te(kku)] )

[

Dans le vecteur stm, prendre stm(actuel) et 1
chercher le premier stm (précédent) de fagcon
que: | stm(actuel) l< |stm(précédent) |

nouveau CCT

COJExtrapolation entre la valeur actuelle instable CCT-marge stabilité et la
wvaleur précédente instable du CCT-marge stabilité pour trouver le

syizextrapo( [stm(actuel),stm(précédent)],[te(actuel),te( précédent)] )

“K=l+1

*te(k)=vyi; goto=1

Figure-A IV-1 Flowchart programme principal
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Entrée des variables dans le sous-programme:
t_fault, t_cleared, tf .

*Appeler le programme MatPower pour faire
I’écoulement de puissance du systéme en étude

*Définir le défaut : déterminer la barre et la ligne ou le court-
circuit se produit

sLire les données dynamiques : coefficients d’inertie et réactances sous
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*Calculs préliminaires : détermination des matrices d’admittance du
réseau avant-pendant et apres le défaut et calcul des angles internes
des machines.

+A I'aide d’'un méthode de résolution des équations différentielles,
résoudre les équations de mouvement du systéme pour obtenir les
angles, la vitesse ainsi que la puissance électrique et mécanique de
chaque machine

*Chercher les machines critiques et non critiques du
systéme
*Sortie des variables du sous programme : wr, n, y, t, pm, p_el, v_c } @

Figure-A IV-2 Flowchart sous programme analyse stabilité transitoire
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Entrée des variables dans le sous-programme :
wr, n, y, t, pm, p_el, v_c, k, Stability_Margin,
delta_unstable, delta_stable

|

*Appeler les coefficients d’inertie des machines : [Mjk]
*Définir la matrice des angles et de la vitesse: d(:,:)=y(:,1:ng),
w(:,:)=y(:,ng+1:2*ng)

+*Définir le nombre des données : n_data=length(t)
*Initialiser la variable : verification=0

|- Calculer les coefficients d’inertie OMIB: Mn,Mc,M | } @

%I for kk=1: n_data I

|

*Calculer les paramétres OMIB :
dOMIB(kk), wOMIB(kk), PmOMIB(kk),
PeOMIB(kk), PaOMIB(kk)

If r
PmOMIB(kk)<PeOMIB(kk
or
no verification=1
verification=1

If
WOMIB(kic)<0 & PaOMIB(kk)<0
vérification condition stable

OUi (stable)

+condition=1
*Break cycle for

OUi (instable)

PeOMIB(kk)<PmOMIB(kk]
(vérification condition instable)

%

*condition=0
*Break cycle for

L]

If
condition=1

no
(instable)

OUi (stable)

Calculer : Stability_Margin(k),
delta_unstable(k)

Calculer : area WST,
Stability_margin(k),
delta_stable(k)

Sortie des variables du sous-programme:
Stability_Margin, deltaOMIB, wOMIB,
delta_unstable, delta_stable

@

Figure-A IV-3 Flowchart sous programme SIME




