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Nationales Vorwort

Diese Norm hat den Status einer nationalen elektrotechnischen Norm gemalR ETG 1992. Bei ihrer
Anwendung ist dieses Nationale Vorwort zu bertcksichtigen.

Fir den Fall einer undatierten normativen Verweisung (Verweisung auf einen Standard ohne Angabe des
Ausgabedatums und ohne Hinweis auf eine Abschnittsnummer, eine Tabelle, ein Bild usw.) bezieht sich die
Verweisung auf die jeweils neueste Ausgabe dieses Standards.

Fur den Fall einer datierten normativen Verweisung bezieht sich die Verweisung i
genommene Ausgabe des Standards.

er auf die in Bezug

Der Rechtsstatus dieser nationalen elektrotechnischen Norm ist den jeweils ge
Elektrotechnikgesetz zu enthehmen.

ungen zum

Bei mittels Verordnungen zum Elektrotechnikgesetz verbindlich rein  dsterreichischen

elektrotechnischen Normen ist zu beachten:

— Hinweise auf Veroffentlichungen beziehen sich, sofern nicht ane
Zeitpunkt der Herausgabe dieser rein Osterreichischen elektn
Anwendung dieser rein Osterreichischen elektrotechnischen
Elektrotechnikgesetz oder gegebenenfalls auf andere
berucksichtigen.

— Informative Anhange und Ful3noten sowie normative Verweise und Hinweise auf Fundstellen in anderen,

nicht verbindlichen Texten werden von der Verbindlicher g nicht erfasst.
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Einleitung

Dieses Dokument enthalt die Fortsetzung und Weiterentwicklung friherer Synchrophasornormen,
insbesondere der Normenreihe IEEE C37.118. Es werden Messungen des Synchrophasors, der Frequenz
und der Frequenzanderungsgeschwindigkeit (ROCOF) definiert, die bei dieser Technologie zum Einsatz
kommen. Diese Definitionen stehen im Einklang mit dem tberwiegenden Teil der Forschung zu und Analyse
von Messungen von dynamischen elektrischen Stromversorgungssystemen, kénnen sich aber von den
Definitionen in anderen Zusammenhangen unterscheiden. Es werden Funktions- und Leistungsanforderungen
an Synchrophasormessungen angegeben. Es werden Prifungen, Bewertungskriterien und Fehlergrenzwerte
angegeben, damit ermittelt werden kann, ob die Anforderungen erfullt werden.

Die informativen Anhange A, B, C, F und H enthalten Einzelheiten zu Zeits spekten, der Anwendung
und Ableitung von Definitionen, PMU-Messungen, dem Generatorleistu gebungsprufungen.
In dem informativen Anhang D werden die Referenzmodelle der KI erortert, mit denen
e dienen lediglich der
ierungen eine bessere Leistung
itete Leistungsanforderungen

ng der Norm als Grundlage dienen.
einer erweiterten Genauigkeit unter
andbreite.

Eine Phasor Measurement Unit (PMU) schatzt anhand der Signale an ihren Eingangsanschlissen oder
ihrer Schnittstelle die Parameter Betrag, Phasenwi Frequenz und Frequenzanderungsgeschwindigkeit.
Die Eingangssignale kénnen durch Oberschwingungén,*Rauschen und Zustandsanderungen aufgrund von
Lastédnderungen, Steuerungs- und Schutzmalinah t werden, was die Schatzung der Parameter
erschwert. Beispiele daflir sind Oberschwi durch nichtlineare Lasten eingeflhrt werden,
Phasenspriinge durch schaltbare reaktive Bauele e und statisches Rauschen durch Lichtbogendfen. Diese
Erscheinungen erschweren die Messung der
des Systems. Ziel dieses Dokuments ist es

dass sie unter den Bedingungen eine§preale %

liefert. \

Die Synchrophasoren werden anhan n Abtastungen der Wechselstrom-Kurvenformen von Spannung und
Strom geschatzt. Da es sich hierbei chselstromsignale handelt, wird bei der Schatzung ein Intervall
oder ,Fenster angesetzt, Gber das Abtastungen vorgenommen werden, die fir die Schatzung verwendet
werden. Innerhalb des Schat kann es zu Anderungen der Kurvenformparameter kommen, die

ng einer PMU zu beschreiben und zu quantifizieren, so
sorgungssystems eine zuverlassige, genaue Messung

Schatzung stellt also eine A tswert“ der Sinusgréf3e Uber dieses Fenster dar. Die Lange und die
Gewichtung des Fensters ; auf die Schatzung aus. Ein langeres Fenster reduziert Stérungen,
zugleich ,verschwinden® ere Veranderungen jedoch in der Mittelung. Unter Bedingungen schneller
dynamischer Verande bei einem Fehler, kdnnen die Zeigerwerte sehr ungenau sein. Der Anwender

muss ihre Verwend p.und gegebenenfalls Filter einsetzen, wenn solche Bedingungen Probleme
verursachen konnte

ROCOF sind definiert als die erste und zweite Ableitung des Phasenwinkels. Sie
wendung eines Finite-Differenzen-Verfahrens auf den gemessenen Winkel berechnet.
Winkels beeintrdchtigt diese Messungen. In der Folge sinkt die Genauigkeit der
Messungen u kdnnen sich irrefuhrende Werte ergeben. Dieses Dokument enthalt eine Reihe von
Leistungsanforderungen fur PMUs, mit denen sichergestellt werden soll, dass sich konforme Messgerate gleich
verhalten, wenn diese Folge von Prufsignalen an sie angelegt wird. Anwender sollten sich dariber im Klaren
sein, dass bei Stérungen eines realen Systems grofere Messfehler auftreten kénnten. Diese Fehler kénnen
ein betrachtliches Ausmal} annehmen, insbesondere bei Ableitungen héherer Ordnung (wie der ROCOF). Zur
Verringerung oder Beseitigung dieser Fehler kdnnen alternative Formen der Signalverarbeitung zur Anwendung
kommen, diese sind jedoch in einer Echtzeitumgebung schwierig umzusetzen. In diesem Dokument werden
keine Alternativen beschrieben oder bewertet.

In diesem Dokument werden funktionale Anforderungen festgelegt; spezifische Anforderungen an die

Umgebung liegen aullerhalb des Anwendungsbereichs dieses Dokuments. Die in diesem Dokument
geforderten Prifungen werden unter Standardlaborbedingungen durchgefiihrt; Umgebungsbedingungen, wie

11
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sie fur bestimmte Anwendungen mdoglicherweise festgelegt werden, werden davon nicht abgedeckt. Geréate,
die die Funktionen aus diesem Dokument beinhalten, werden méglicherweise auch an Umgebungsnormen
wie |IEEE Std 1613™ und IEC 60255—-1 ausgerichtet. Den Anbietern wird nahegelegt, Informationen Uber
die Auswirkungen von Umgebungseinflissen auf die Leistung des Gerates anzugeben, mdglicherweise unter
Beschreibung der Kriterien des Bestehens/Nichtbestehens fiir die Ermittlung der Ubereinstimmung mit den
Anforderungen an die Umgebung. Anhang F enthalt Hilfestellung bezlglich infrage kommender Prifprofile.
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Messrelais und Schutzeinrichtungen — Teil 118-1:
Synchrophasor fiir Stromversorgungssysteme — Messungen

1 Anwendungsbereich

Dieser Teil von IEC 60255 behandelt Synchronzeigermesssysteme in Stromversorgungssystemen.
Er definiet Messungen des Synchronzeigers (Synchrophasors), der Frequenz und der
Frequenzanderungsgeschwindigkeit. Er beschreibt Anforderungen an Zeitmarken und die Synchronisation fir
die Messung aller drei GréRen. Er legt Methoden fir die Bewertung dieser Méssungen und Anforderungen
fir die Ubereinstimmung mit dieser Norm unter statischen und unter ischen Bedingungen fest.
Er definiert eine Phasor Measurement Unit (PMU), die ein eigenstandi nisches Gerat oder eine
Funktionseinheit innerhalb eines anderen technischen Gerates sein kan Dokument werden
weder Hardware oder Software noch ein Berechnungsverfahren Frequenz oder die
Frequenzanderungsgeschwindigkeit festgelegt.

2 Normative Verweisungen

Die folgenden Dokumente werden im Text in solcher Weise i
ihr gesamter Inhalt Anforderungen des vorliegenden Doku
nur die in Bezug genommene Ausgabe. Bei undatierten Ve
genommenen Dokuments (einschlieBlich aller Anderungen).

men, dass einige Teile davon oder
gllen. Bei datierten Verweisungen gilt
gilt die letzte Ausgabe des in Bezug

IEC 60255-1, Measuring relays and protection equipm art 1. Common requirements

IEEE Std C37.90™, IEEE Standard for Relay. ela stems Associated with Electric Power Apparatus

3 Begriffe und Abkiirzungen

Fir die Anwendung dieses Dokumengx enden Begriffe.
ISO, IEC und IEEE stellen termin ische Datenbanken fir die Verwendung in der Normung unter den

folgenden Adressen bereit:

ttp://www.electropedia.org/

bar unter http://www.iso.org/obp

Ugbar unter http://dictionary.ieee.org

emessenen Frequenz und der Referenzfrequenz zum gleichen Zeitpunkt

31.2
Schaltsekunde

Hinzufligen (positive Sekunde) oder Abziehen (negative Sekunde) einer Sekunde zur bzw. von der koordinierten
Weltzeit (UTC), damit die mittlere Sonnenzeit annahernd eingehalten wird

3.1.3
MessgroRe
physikalische oder elektrische GroRe, Eigenschaft oder Bedingung, die zu messen ist

3.1.4

Nyquist-Frequenz
halbe Abtastfrequenz eines Verarbeitungssystems diskreter Signale
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