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3: SECTION, RAPPORT N° 14. (U.R.S. 8)

RECHERCHES
SUR

LA STABILITE STATIQUE ET LA STABILITE DYNAMIQUE

DES

MACHINES SYNCHRONES

Par le Prof. Dr. Nicolas KRYLOFF
et Dr. Nicolas BOGOLIUBOFF.

1. Considérons un systeme quelconque de n alternateurs, a
poles non saillants, branchés en paralléle.

Pour étudier la stabilité de ce systéme, il faut tout d’abord, par
les procédés connus, simplifier les circuits compliqués composés des
lignes, des transformateurs, des charges, elc., et caractériser le

systéme ainsi simplifié par les admittances (vectorielles), A, qui
seront les coefficients dans les expressions

(1) I =

ou i, sont les courants circulant dans les enroulements des induits
et E, sont les forces électromotrices joubertiques.

(*) Pour le calcul effectif des coefficients A, , voir par exemple O. MUEHLEISEN.
Theory of power system stability (The Electric Journal, june, 1930).
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Dans tout ce qui suit, nous envisagerons seulement les systemes
ou la distribution des constantes est symétrique sur les trois phases;
ceci ne diminue pas la généralité de I’étude, car, si’on est amene a
envisager des systémes non symétriques, on peut toujours les
décomposer en trois systémes symétriques.

Cela étant, étudions d’abord les couples agissant sur les rotors
des alternateurs. Ces couples seront :

1° Le couple électromagnétique (synchronisant);

20 Le couple d’amortissement, qu’on pourrait appeler aussi le
couple asynchrone; ' ‘ '

30 Les couples mécaniques : l'un provenant de linertie des
parties tournantes et ’autre, couple extérieur, exercé par le moteur.

Le couple synchronisant a pour expression
‘ n
D e

<
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(2) Cpm= — partie réelle Fzi;- - — partie réelle E Awg Bq Ly
: 0) W -

g=1
ol w est la fréquence du courant dans le réseau.

>
Représentons maintenant les vecteurs E; sous forme complexe
en choisissant pour origine des phases la phase de la force électro-
motrice interne d'un alternateur fictif tournant a vide a une
vitesse v rigoureusement constante de facon que sa fréquence soit
égale 4 la fréquence moyenne du courant dans le réseau (vitesse
synchrone). Soit

Gk:pka

I’angle géométrique formé par les parties homologues des rotors
(du k-iéme alternateur et de l'alternateur fictif), p, étant le nombre
de paires de péles. On a évidemment

4.,.>. .
Ip—=— e/ Ok

De méme on peut représenter les admittances vectorielles sous

la forme
s w
Arg= Apy€ .

| (*) V. ForTEscug, Transact. of the Americ. Inst. Eleciric. Engineers, vol. 37.
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Alors de la formule (2) on tire
. AN S N
C[f 0 — o Z /]./;,/ 1y 14 COS (9/* 0,/ — (),;,/),

d’out en introduisant les angles

i A
- — 0
2

8/u/ —

on obtient finalement

n
. 1 vy e .
CHW — = Z Ay 1512y sin (G- 0, + 0py).
]
=1

Le couple d’amortissement (couple asynchrone) se présente
sous la forme

. asy s S
(J) C[Aflh“‘"': ﬁg s
ﬁ/c -+ 8% 7k

ou oy, (5 et y, sont les coefficients & déterminer expérimentalement
pour le k-ieme alternateur, g, le glissement (lesindices k se rapportenL
au k-i¢cme alternateur). On a évidemment

ol gy,

désigne I’argument du courant :

>_‘ Apyloy= Z Ay 1, cos (0, -+ 0k,) + ) Z Ay 1y sin (0,4 0%y).

¢ =1 g =1 g -1
gk oSk ’ .k

Par conséquent
( , ({&P/.

1) JLL —

ol ¢, est 'argument de I'expression

n n

| M N . N . .
ZAM 15y cos(0,— Ui~ 0Opy) -+ Z Ay td, sin(0, — Qk_—|— 0sq)
qg=1 g =1
gFAL g Ak

n "n

= 2 4/”/E,/ 5111(9/;— Dy —+ 5A4/) -] ? A/.,/L(/CON(@/L* @,/—i— 5/‘(1),

g =1 f/_l
qF#k VER

3° Sect., Rap. no 14 b
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