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摘　 要:大规模电动汽车与新能源参与电网调频的同时ꎬ自身也会影响电网频率稳定性ꎬ针对该问题ꎬ基于模型预测

控制ꎬ提出了一种考虑源荷随机扰动的电动汽车与风电联合调频控制策略ꎮ 首先ꎬ根据电动汽车接入状态及风速ꎬ刻
画电动汽车集群、风电机组的输出功率边界与扰动变化ꎻ其次ꎬ建立多区域电力系统负荷频率控制模型ꎬ综合考虑电

动汽车集群与风电机组接入所伴随的随机扰动ꎬ基于模型预测控制对系统频率偏差进行有效调节ꎻ最后ꎬ以三区域互

联电力系统为例进行仿真实验ꎮ 结果表明ꎬ所提控制策略能显著抑制源荷随机扰动带来的频率偏差ꎬ提高系统的动

态控制性能ꎮ
关键词:电动汽车ꎻ 风电机组ꎻ 辅助调频ꎻ 模型预测控制ꎻ 源荷随机扰动

中图分类号:ＴＭ ７２１　 文献标志码:Ａ　 文章编号:１００３－６９５４(２０２４)０６－００１９－０９
ＤＯＩ:１０.１６５２７ / ｊ.ｉｓｓｎ.１００３－６９５４.２０２４０６０３

Ｊｏｉｎｔ Ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ Ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ Ｃｏｎｔｒｏｌ Ｓｔｒａｔｅｇｙ ｆｏｒ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ
Ｖｅｈｉｃｌｅｓ ａｎｄ Ｗｉｎｄ Ｐｏｗｅｒ Ｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇ Ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ

Ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ ｉｎ Ｓｏｕｒｃｅ￣Ｌｏａｄ Ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎｓ
ＪＩＡＮＧ Ｘｉａｏｆｅｎｇ１ꎬ２ꎬ ＷＥＮ Ｃａｏ３ꎬ ＨＵＡＮＧ Ｙａｎｇ４ꎬ ＺＨＯＵ Ｂｏ１ꎬ２ꎬ ＷＡＮＧ Ｙｏｎｇｃａｎ１ꎬ２ꎬ ＣＥＮ Ｙｉｆａｎ５

(１. Ｓｔａｔｅ Ｇｒｉｄ Ｓｉｃｈｕａｎ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ Ｒｅｓｅａｒｃｈ Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅꎬ Ｃｈｅｎｇｄｕ ６１００４１ꎬ Ｓｉｃｈｕａｎꎬ Ｃｈｉｎａꎻ ２. Ｐｏｗｅｒ
Ｉｎｔｅｒｎｅｔ ｏｆ Ｔｈｉｎｇｓ Ｋｅｙ Ｌａｂｏｒａｔｏｒｙ ｏｆ Ｓｉｃｈｕａｎ Ｐｒｏｖｉｎｃｅꎬ Ｃｈｅｎｇｄｕ ６１００４１ꎬ Ｓｉｃｈｕａｎꎬ Ｃｈｉｎａꎻ ３. Ｓｔａｔｅ Ｇｒｉｄ

Ｓｉｃｈｕａｎ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ ＵＨＶ ＤＣ Ｃｅｎｔｅｒꎬ Ｃｈｅｎｇｄｕ ６１００４１ꎬ Ｓｉｃｈｕａｎꎬ Ｃｈｉｎａꎻ ４. Ｓｔａｔｅ Ｇｒｉｄ
Ｓｉｃｈｕａｎ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ Ｃｏｍｐａｎｙꎬ Ｃｈｅｎｇｄｕ ６１００４１ꎬ Ｓｉｃｈｕａｎꎬ Ｃｈｉｎａꎻ ５. Ｓｃｈｏｏｌ ｏｆ Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ

Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇꎬ Ｓｏｕｔｈｗｅｓｔ Ｊｉａｏｔｏｎｇ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙꎬ Ｃｈｅｎｇｄｕ ６１００３１ꎬ Ｓｉｃｈｕａｎꎬ Ｃｈｉｎａ)

Ａｂｓｔｒａｃｔ: Ｌａｒｇｅ￣ｓｃａｌｅ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅｓ ａｎｄ ｎｅｗ ｅｎｅｒｇｙ ｐａｒｔｉｃｉｐａｔｉｎｇ ｉｎ ｇｒｉｄ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ ｃａｎ ｉｍｐａｃｔ ｔｈｅ ｓｔａｂｉｌｉｔｙ ｏｆ
ｇｒｉｄ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ. Ｆｏｒ ｔｈｉｓ ｐｒｏｂｌｅｍꎬ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｍｏｄｅｌ ｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅ ｃｏｎｔｒｏｌꎬ ａ ｊｏｉｎｔ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｔｒａｔｅｇｙ ｆｏｒ ｅｌｅｃｔｒｉｃ
ｖｅｈｉｃｌｅｓ ａｎｄ ｗｉｎｄ ｐｏｗｅｒ ｉｓ ｐｒｏｐｏｓｅｄ ｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇ ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ ｉｎ ｓｏｕｒｃｅ￣ｌｏａｄ ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ. Ｆｉｒｓｔｌｙꎬ ａｃｃｏｒｄｉｎｇ ｔｏ ｔｈｅ ａｃｃｅｓｓ
ｓｔａｔｅ ａｎｄ ｗｉｎｄ ｓｐｅｅｄ ｏｆ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅꎬ ｔｈｅ ｏｕｔｐｕｔ ｐｏｗｅｒ ｂｏｕｎｄａｒｙ ｏｆ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅ ｃｌｕｓｔｅｒｓ ａｎｄ ｗｉｎｄ ｔｕｒｂｉｎｅｓ ｉｓ ｐｏｒｔｒａｙｅｄ
ｗｉｔｈ ｔｈｅ ｃｈａｎｇｅ ｏｆ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ. Ｓｅｃｏｎｄｌｙꎬ ａ ｌｏａｄ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｃｏｎｔｒｏｌ ( ＬＦＣ) ｍｏｄｅｌ ｉｓ ｅｓｔａｂｌｉｓｈｅｄ ｆｏｒ ｍｕｌｔｉ￣ａｒｅａ ｐｏｗｅｒ
ｓｙｓｔｅｍꎬ ａｎｄ ｔｈｅ ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ ａｃｃｏｍｐａｎｉｅｄ ｂｙ ｔｈｅ ａｃｃｅｓｓ ｏｆ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅ ｃｌｕｓｔｅｒｓ ａｎｄ ｗｉｎｄ ｔｕｒｂｉｎｅｓ ｉｓ ｔａｋｅｎ ｉｎｔｏ
ａｃｃｏｕｎｔ ｃｏｍｐｒｅｈｅｎｓｉｖｅｌｙ ｔｏ ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｌｙ ｒｅｇｕｌａｔｅ ｔｈｅ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｄｅｖｉａｔｉｏｎ ｏｆ ｔｈｅ ｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｍｏｄｅｌ ｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅ ｃｏｎｔｒｏｌ.
Ｆｉｎａｌｌｙꎬ ａ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｉｓ ｃａｒｒｉｅｄ ｏｕｔ ｔａｋｉｎｇ ａ ｔｈｒｅｅ￣ｒｅｇｉｏｎ ｉｎｔｅｒｃｏｎｎｅｃｔｅｄ ｐｏｗｅｒ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｅｘａｍｐｌｅ. Ｔｈｅ ｒｅｓｕｌｔｓ ｓｈｏｗ
ｔｈａｔ ｔｈｅ ｐｒｏｐｏｓｅｄ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｔｒａｔｅｇｙ ｃａｎ ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔｌｙ ｓｕｐｐｒｅｓｓ ｔｈｅ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｄｅｖｉａｔｉｏｎ ｃａｕｓｅｄ ｂｙ ｔｈｅ ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ ｉｎ
ｓｏｕｒｃｅ￣ｌｏａｄ ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎｓꎬ ａｎｄ ｃａｎ ｉｍｐｒｏｖｅ ｔｈｅ ｄｙｎａｍｉｃ ｃｏｎｔｒｏｌ ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｏｆ ｔｈｅ ｓｙｓｔｅｍ.
Ｋｅｙ ｗｏｒｄｓ:ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅｓꎻ ｗｉｎｄ ｔｕｒｂｉｎｅꎻ ａｕｘｉｌｉａｒｙ ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎꎻ ｍｏｄｅｌ ｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅ ｃｏｎｔｒｏｌꎻ ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ
ｉｎ ｓｏｕｒｃｅ￣ｌｏａｄ ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎｓ

基金项目:国网四川省电力公司科技项目(５２１９９７２３００３１)ꎻ四川省重点研发项目(２０２３ＹＦＧ０１０７)

四 川 电 力 技 术　 　 　 　
２０２４ 年 １２ 月　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 Ｓｉｃｈｕａｎ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 第 ４７ 卷　 第 ６ 期　 　 　 １９
􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉􀪉



０　 引　 言

在“双碳”背景下ꎬ可再生能源与电动汽车(ｅｌｅｃｔｒｉｃ
ｖｅｈｉｃｌｅꎬＥＶ)的发展是能源低碳化转型的重要保障ꎮ
但源、荷伴随的随机扰动影响了电力系统的频率稳

定[１]ꎮ 因此ꎬ合理利用并网的源、荷资源ꎬ使其参与

电网调频来提高系统频率的稳定性是主要的研究目

标[２]ꎮ
在众多可再生能源中ꎬ风能因其高度的灵活性

与较强的可预测性而在调频方面显得尤为重要ꎮ 对

于风电机组参与电网调频ꎬ现有研究主要为风电辅

助调频、风储联合辅助调频的控制策略[３－６]ꎬ以及风

电参与调频时各机组、各区域之间的功率分配问

题[７－１０]ꎮ 风电机组参与电力系统调频ꎬ可以改善电

力系统频率的稳定性ꎬ但风速具有明显的随机性和

间歇性使得风电出力不确定ꎬ同时转子动能有限ꎬ在
转速恢复的状态下容易造成频率的二次跌落ꎮ 风储

联合调频的控制策略有效解决了大规模风电并网带

来的频率不稳定问题ꎬ充分发挥风电机组的调频能

力ꎮ 但是能源设备的建设和运行成本较高ꎬ且具有

有限的储能容量和寿命ꎬ在频繁的充放电过程中ꎬ其
效率和寿命可能会受到影响ꎬ利用范围不广ꎮ

电动汽车作为移动性储能ꎬ灵活性高ꎬ成本比储

能更低ꎬ可以一定程度上等效储能系统解决大规模

风电并网带来的频率不稳定问题ꎬ同时减少火电机

组的启停成本ꎬ响应国家“低碳环保”的号召ꎮ 但电

动汽车容量对于火电机组较小ꎬ同时电动汽车空间

分布较广ꎬ不同电动汽车的各类属性差异较大ꎬ使得

ＥＶ 出力随机且分散ꎬ因此ꎬ电动汽车需以在大型充

电站聚合的形式参与电网调频ꎮ 在 ＥＶ 参与电网辅

助调频策略的研究中ꎬ比例积分微分( ｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌ
ｉｎｔｅｇｒａｌ ｄｅｒｉｖａｔｉｖｅꎬ ＰＩＤ ) [ １１－ １３] 、 模 糊 算 法 ( ｆｕｚｚｙ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍ) [１４－１６]、模型预测控制 ( ｍｏｄｅｌ ｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅ
ｃｏｎｔｒｏｌꎬＭＰＣ) [１７－２０]等经典控制方法常应用于电力

系统调频的传统结构[２１－２４]ꎬ能够发挥 ＥＶ 快速响应

的特点ꎬ十分适合系统调频中的快速性要求ꎬ对抑制

频率偏差有显著作用ꎮ 在电动汽车参与联合调频策

略中ꎬ电动汽车常与风电、光伏、储能 ３ 种可再生能

源进行联合调频ꎬ并考虑调频指令的分配[２５－２７]ꎬ可
促进可再生能源的消纳ꎬ通过源荷互动提高电网的

频率稳定性ꎮ

上述研究工作表明电动汽车与风电机组参与电

网调频具有可行性ꎬ但是大规模电动汽车并网随机

性与风力发电不确定性将对电网频率的安全稳定带

来冲击ꎬ因此考虑 ＥＶ 与风电机组接入伴随的随机

扰动具有重要意义ꎮ 此外ꎬ从系统调频功率分配上

有效整合两者调频能力ꎬ发挥各自优势ꎬ使得 ＥＶ 与

风电机组的联合调频可以达到更好的控制效果ꎮ 下

面基于模型预测控制ꎬ提出了一种考虑源荷随机扰

动的 ＥＶ 与风电联合调频控制策略ꎬ工作主要分为

以下 ３ 个部分:
１)根据充电站中各 ＥＶ 的实时荷电状态( ｓｔａｔｅ

ｏｆ ｃｈａｒｇｅꎬ ＳＯＣ)ꎬ计算单车的实时可控容量以及充

电站的动态可控容量ꎬ从而明确 ＥＶ 参与调频的输

出功率边界ꎻ同时ꎬ刻画 ＥＶ 接入、退出时刻所引起

的功率变化ꎬ以表征车辆集群带来的扰动ꎮ
２)基于风速变化计算由风生成的功率ꎬ明确风

电机组参与调频的输出功率边界以及带来的功率扰

动变化ꎮ
３)建立多区域互联电力系统频率控制模型ꎬ基

于模型预测控制ꎬ考虑风电机组、火电机组爬坡率

以及风电机组、火电机组与 ＥＶ 的输出功率边界ꎬ
实现多区域互联电力系统的负荷频率控制( ｌｏａｄ
ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ ｃｏｎｔｒｏｌꎬＬＦＣ)ꎮ

１　 ＥＶ 与风电联合调频控制框架

针对源、荷的随机扰动问题ꎬ建立了 ＥＶ 和风电

联合调频的控制框架如图 １ 所示ꎮ 在该框架中将火

电机组、风电机组与 ＥＶ 按容量 ＳＯＣ 所占比例分配

相应的调频功率ꎮ 其中ꎬ风电场的可控容量由风速

与额定功率限制ꎬ充电站的可控容量由入站车辆的

图 １　 ＥＶ 和风电联合调频的控制框架
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电池状态限制ꎮ 当电网出现扰动时ꎬ电网调度中心

下达指令ꎬ充电站、风电场接收到调频信号ꎬ根据实

时可控容量进行响应ꎮ 通过控制风机备用功率与车

辆充放电功率达到抑制电网频率波动的目的ꎮ

２　 ＥＶ 与风电机组的边界与扰动

ＥＶ 和风电机组能够作为灵活调控资源参与电

网的频率调控过程ꎬ但其输出功率会受到自然、人为

等因素的影响ꎬ具有不确定性ꎮ 下面分别刻画电动

汽车与风电机组的输出功率边界和功率扰动ꎬ将两

部分扰动组合成一个总扰动ꎬ为系统状态方程建立

与模型预测控制提供基础ꎮ
２.１　 ＥＶ 的输出功率边界与扰动

ＥＶ 的输出功率边界与接入车辆的 ＳＯＣ 运行区

域有关ꎬ同时车辆的接入、退出会引起功率变化ꎬ依
次计算电动汽车输出功率边界以及所产生的功率变

化ꎬ为模型预测中充电站的可控容量提供约束量与

扰动量ꎮ
２.１.１　 ＥＶ 的输出功率边界

充电站内 ＥＶ 荷电状态的变化过程受到电网状

态、用户需求等多方面的约束ꎬ为表征 ＥＶ 从接入电

网到离开电网的 ＳＯＣ 变化范围ꎬＥＶ 入网后的 ＳＯＣ
运行区域如图 ２ 所示[２８]ꎮ

图 ２　 ＥＶ 入网后 ＳＯＣ 的运行区域

　 　 图中:Ｔｉꎬｓｔａｒｔ为第 ｉ 辆 ＥＶ 入网时刻ꎻＳＯＣｉꎬｓｔａｒｔ为第 ｉ
辆 ＥＶ 起始荷电状态ꎻ运行状态上边界 Ａ′－Ｂ′－Ｃ′表
示 ＥＶ 入网后立即以 Ｐｍａｘ充电至最大值 ＳＯＣｉꎬｍａｘꎬ在
Ｔｉꎬｄｉｓｃｈａｒｇｅ时刻以－Ｐｍａｘ强制放电ꎻ运行状态下边界 Ａ－

Ｂ－Ｃ 表示 ＥＶ 入网后立即以 Ｐｍａｘ 放电至最小值

ＳＯＣｉꎬｍｉｎꎬ在 Ｔｉꎬｃｈａｒｇｅ时刻以 Ｐｍａｘ强制充电ꎻｔｉꎬｅ为该车入

网时长ꎬＴｉꎬｓｔａｒｔ＋ｔｉꎬｅ时刻 ＥＶ 离网ꎬ达到期望荷电状态

ＳＯＣｉꎬｅꎮ
根据 ＳＯＣ 阈值将 ＥＶ 分为双向 Ｖ２Ｇ (Ｖｅｈｉｃｌｅ￣

ｔｏ￣Ｇｒｉｄ)状态和单向 Ｖ２Ｇ 状态ꎬ并将处于两个状态

的车辆集群分别定义为 ＥＶＳ１和 ＥＶＳ２ꎮ 对应单辆 ＥＶ
的可控容量分别为

ΔＰ１ꎬｉ ＝ α１ꎬｉ􀅰Ｐｍａｘꎬｉ ( ｉ ∈ ＥＶＳ１)

ΔＰ２ꎬｉ ＝ α２ꎬｉ􀅰ｍｉｎ ＰｂꎬｉꎬＰｍａｘꎬｉ － Ｐｂꎬｉ{ } ( ｉ ∈ ＥＶＳ２)
{

(１)
式中:Ｐｍａｘꎬｉ为第 ｉ 辆车充电时充电桩充放电的功率限

制ꎻＰｂꎬｉ为第 ｉ 辆 ＥＶ 的充电基准功率ꎬ即不参与调频

时的充电功率ꎻα１ꎬｉ、α２ꎬｉ分别为两个车辆集群中第 ｉ 辆
车的参与调频情况ꎻΔＰ１ꎬｉ、ΔＰ２ꎬｉ分别为两个集群中第 ｉ
辆 ＥＶ 的调频容量ꎮ
　 　 由式(１)可以得出 ＥＶ 在单向 Ｖ２Ｇ 状态下充

电功率可在 [ Ｐｂꎬｉ － ΔＰ２ꎬｉꎬ Ｐｂꎬｉ ＋ ΔＰ２ꎬｉ ] 区 间 内 调

节[２９] ꎬ保证充电功始终为正ꎬ在 Ｖ２Ｇ 状态下充放

电功率可在[ －ΔＰ１ꎬｉꎬΔＰ１ꎬｉ]区间内调节ꎬ单车可控

容量如图 ３ 所示ꎮ

图 ３　 单车可控容量

　 　 根据 ＳＯＣ 阈值的划分得到集群 ＥＶＳ１和 ＥＶＳ２的数

量ꎬ由式(２)计算出各集群的总可控容量为

Ｓ１ ＝ ∑
ｉ∈ＥＶＳ１

ΔＰ１ꎬｉ ｉ ∈ ＥＶＳ１

Ｓ２ ＝ ∑
ｉ∈ＥＶＳ２

ΔＰ２ꎬｉ ｉ ∈ ＥＶＳ２

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

(２)

式中ꎬＳ１ 和 Ｓ２ 分别为 ＥＶＳ１和 ＥＶＳ２的总可控容量ꎮ
将充电站内 ＥＶ 的 ＳＯＣ 实时状态与入站时间相

结合ꎬ得到充电站的动态可控容量ꎬ以 ＥＶＳꎬｉ(ＥＶＳꎬｉ∈
ＥＶＳ１)和 ＥＶＳꎬｊ(ＥＶＳꎬｊ∈ＥＶＳ２)为例ꎬ充电站的可控容量

如图 ４ 所示ꎮ
　 　 图中ꎬＳｉꎬｍａｘ、Ｓｉꎬｍｉｎ 和 Ｓ ｊꎬｍａｘ、Ｓ ｊꎬｍｉｎ 分别为 ＥＶＳꎬｉ 和

ＥＶＳꎬｊ为充电站所提供的容量裕度ꎬ得到由橙色与蓝

色线表示的充电站总输出功率上下边界ꎮ 其他车辆

进入充电站后容量同理叠加ꎬ得到第 ｋ 时刻充电站

的输出功率边界为
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图 ４　 充电站可控容量

Ｐｋ
ｅｍａｘ ＝ ∑

ｊ∈ＥＶＳ２

Ｓｋ
ｊꎬｍａｘ ＋ ∑

ｉ∈ＥＶＳ１

Ｓｋ
ｉꎬｍａｘ

Ｐｋ
ｅｍｉｎ ＝ ∑

ｊ∈ＥＶＳ２

Ｓｋ
ｊꎬｍｉｎ ＋ ∑

ｉ∈ＥＶＳ１

Ｓｋ
ｉꎬｍｉｎ

ì

î

í

ï
ï

ïï

(３)

式中ꎬ Ｐｋ
ｅｍａｘ、Ｐｋ

ｅｍｉｎ 分别为第 ｋ 时刻充电站的输出功率

的最大值与最小值ꎮ
２.１.２　 ＥＶ 的扰动变化

将第 ｋ 时刻充电站内接入、退出的 ＥＶ 分别定

义为 Ｍ１ 和 Ｍ２ꎬ第 ｋ 时刻 ＥＶ 所引起的功率变化分

别为

ΔＰｅｋ ＝
∑Ｐ ＋

ｅｋꎬｉꎬｉ ∈ Ｍ１

∑Ｐ －
ｅｋꎬｉꎬｉ ∈ Ｍ２

{ (４)

式中: ΔＰｅｋ 为第 ｋ 时刻电动汽车引起系统变化的功

率ꎻＰ ＋
ｅｋꎬｉ、Ｐ

－
ｅｋꎬｉ 分别为第 ｋ时刻第 ｉ 辆车所引起的总功

率变化ꎮ
２.２　 风电机组的输出功率边界与扰动

风电机组的输出功率边界与风速的变化以及风

电机组的额定功率有关ꎬ依次计算风电机组输出功

率边界以及所产生的功率变化ꎬ为模型预测中风电

机组的可控容量提供约束量与扰动量ꎮ
２.２.１　 风电机组的输出功率边界

根据风速变化得到的风电机组输出功率计算表

达式为

Ｐｗｔ ＝

０ Ｖ ≤ ＶｉｎꎬＶ ≥ Ｖｏｕｔ

Ｎｗｔ(Ｖ３ａ － Ｐｎｂ) Ｖｉｎ < Ｖ < Ｖｒａｔｅ

ＮｗｔＰｎ Ｖｒａｔｅ ≤ Ｖ < Ｖｏｕｔ

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

(５)

式中:Ｎｗｔ为风机的数量ꎻＰｎ 为风机的额定功率ꎻＶｉｎ

为切入风速ꎻＶｏｕｔ为切出风速ꎻＶｒａｔｅ为额定风速ꎻＶ 为

当前时刻的风速ꎻａ、ｂ 为中间变量ꎬ计算公式为

ａ ＝
Ｐｎ

Ｖ３
ｒａｔｅ － Ｖ３

ｉｎ

ꎬ ｂ ＝
Ｖ３

ｉｎ

Ｖ３
ｒａｔｅ － Ｖ３

ｉｎ

(６)

为使风机参与调频ꎬ必须确保风机在减载状态

下运行ꎬ留有一定的功率备用参与系统调频ꎬ因此第

ｋ 时刻风电机组参与调频的输出功率边界为

Ｐｋ
ｗｍａｘ ＝ １０％Ｐｋ

ｗｔ

Ｐｋ
ｗｍｉｎ ＝ ０{ (７)

式中ꎬＰｋ
ｗｍａｘ、Ｐｋ

ｗｍｉｎ分别为第 ｋ 时刻风电机组参与调频

的输出功率最大值与最小值ꎮ
２.２.２　 风电机组的扰动变化

第 ｋ 时刻风电机组所引起的功率变化为风力产

生的功率ꎬ即
ΔＰｗｋ ＝ Ｐｗ＿ｓｔａｒｔ － Ｐｗ＿ｎｏｗ (８)

式中:Ｐｗｋ为第 ｋ 时刻风电机组引起系统变化的功

率ꎻＰｗ＿ｓｔａｒｔ、Ｐｗ＿ｎｏｗ分别为初始时刻风功率与该时刻风

功率ꎮ

３　 基于 ＭＰＣ 的多区域互联电力系统

频率控制模型

　 　 基于风电机组、ＥＶ 的输出功率约束以及扰动计

算ꎬ建立多区域电力系统 ＬＦＣ 模型ꎬ同时构建系统

状态量方程进行模型预测控制ꎮ
３.１　 多区域互联电力系统 ＬＦＣ 模型

建立第 ε 个控制区域框图如图 ５ 所示ꎬ其中ꎬ每
个区域的 ＬＦＣ 应保持电力系统的联络线交换功率

的稳定性ꎮ

图 ５　 电力系统 ＬＦＣ 第 ε 个区域的控制框架

　 　 图中:Δｆε、ΔＰｍε、ΔＰｇε分别为系统频率、同步机

机械输出、调速器位置的偏差ꎻｕε为模型预测控制器

的输出ꎻΔＰｅε、ΔＰｗε分别为 ＥＶ 和风电机组的输出功

率偏差ꎻΔＰｄε为 ＥＶ 和风电机组的扰动变化ꎻＴεφ为

区域 ε 与区域 φ 之间的联络线同步系数ꎻβε、Ｈε、
Ｄε、Ｔｇε、Ｔｔε、Ｔｗε、Ｒε 分别为区域频率偏差系数、发电

机惯量系数、电机阻尼系数、调速器时间常数、汽轮

机时间常数、风电机组时间常数和下垂系数ꎻΔＰ ｔｉｅꎬε
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为邻域间的联络线功率偏差ꎻＡＣＥε为系统区域控制

偏差ꎮ
图 ５ 中多区域互联电力系统的动力学可以用微

分方程表示为

Δｆ
􀅰
ε ＝ １

Ｈε
ΔＰｍε ＋ １

Ｈε
ΔＰｗε － １

Ｈε
ΔＰｄε － Ｄ

Ｈε
Δｆε － １

Ｈε
ΔＰｔｉｅꎬε

ΔＰ
􀅰

ｍε ＝ １
Ｔｔε

ΔＰｇε － １
Ｔｔε

ΔＰｍε

ΔＰ
􀅰

ｇε ＝
Ｋ１

Ｔｇε
ｕε － １

ＲεＴｇε
Δｆε － １

Ｔｇε
ΔＰｇε

ΔＰ
􀅰

ｗε ＝
Ｋ２

Ｔｗε
ｕε － １

Ｔｗε
ΔＰｗε

ΔＰ
􀅰

ｅε ＝
Ｋ３

Ｔｅε
ｕε － １

Ｔｅε
ΔＰｅε

ΔＰ
􀅰

ｔｉｅꎬε ＝ ２π ∑
Ｎ

φ ＝ １ꎬφ≠ε
Ｔεφ(Δｆε － Δｆφ)

ＡＣＥε ＝ βΔｆε ＋ ΔＰ ｔｉｅꎬε

ΔＰｄε ＝ ΔＰｅｋ－ε ＋ ΔＰｗｋ－ε

ì

î

í

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
ïï

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï
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(９)
式中ꎬＫ１、Ｋ２、Ｋ３ 分别为控制信号 ｕε 作用于火电机

组、风电机组和 ＥＶ 的比例因子ꎬ由火电场、风电场

和充电站的可控容量比例决定ꎮ
参考文献[３０]中的建模方法ꎬ所提多区域互联

电力系统状态空间模型可表示为

ｘ􀅰ε( ｔ) ＝ Ａεｘε( ｔ) ＋ Ｂεｕε( ｔ) ＋ ＦεΔＰｄε( ｔ)
ｙε( ｔ) ＝ Ｃεｘε( ｔ)

{
(１０)

式中:ｘε( ｔ) ＝ [Δｆε ΔＰｍε ΔＰｇε ΔＰｗε ΔＰｅε ΔＰ ｔｉｅꎬε] Ｔꎬ

ｘ􀅰ε( ｔ)为 ＬＦＣ 系统状态变量ꎻｙε( ｔ)为系统输出变量ꎬ
ｙε(ｔ)＝ ＡＣＥεꎻＡε、Ｂε、Ｆε、Ｃε 分别为区域 ε 对应的状

态矩阵、制矩阵、扰动矩阵和输出矩阵ꎬ即:

Ａε ＝

－ Ｄ
Ｈε

１
Ｈε

０ １
Ｈε

１
Ｈε

－ １
Ｈε

０ － １
Ｔｔε

１
Ｔｔε

０ ０ ０

－ １
ＲεＴｇε

０ － １
Ｔｇε

０ ０ ０

０ ０ ０ － １
Ｔｗε

０ ０

０ ０ ０ ０ － １
Ｔｅε

０

２π∑
Ｎ

φ ＝１ꎬφ≠ε
Ｔεφ ０ ０ ０ ０ ０

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú

Ｂε ＝ ０ ０
Ｋ１

Ｔｇε

Ｋ２

Ｔｗε

Ｋ３

Ｔｅε
０

é

ë

ê
ê

ù

û

ú
ú

Ｔ

Ｃε ＝ [β ０ ０ ０ ０ １]

Ｆε ＝ － １
Ｈε

０ ０ ０ ０ ０é

ë
ê
ê

ù

û
ú
ú

Ｔ

式中ꎬＨε、Ｄ 分别为发电机惯量系数和电机阻尼系数ꎮ
３.２　 基于 ＭＰＣ 的 ＬＦＣ 系统求解流程

１)预测模型应为离散状态空间模型ꎬ因此ꎬ将
式(１０)表示的状态空间模型进行离散化处理ꎬ即可

得到:

ｘ
􀅰
ε(ｋ ＋ １) ＝ Ａεｘε(ｋ) ＋ Ｂεｕε(ｋ) ＋ ＦεΔＰｄε(ｋ)

ｙε(ｋ) ＝ Ｃεｘε(ｋ)
{

(１１)
为了引入积分以减小或者消除系统静态误差ꎬ

将式(１１)改写为增量形式:
Δｘ(ｋ ＋ １) ＝ ＡΔｘ(ｋ) ＋ ＢΔｕ(ｋ) ＋ ＦΔｄ(ｋ)
ｙ(ｋ) ＝ ＣΔｘ(ｋ) ＋ ｙ(ｋ － １){

(１２)
式中:Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｆ 分别为区域 ε 对应的状态矩阵、制
矩阵、扰动矩阵和输出矩阵ꎻΔｄ 为 ＥＶ 和风电机组

的扰动变化ꎻｙ(ｋ)为系统输出变量ꎮ
其中ꎬ各增量的表达式为

Δｘ(ｋ) ＝ ｘ(ｋ) － ｘ(ｋ － １)
Δｕ(ｋ) ＝ ｕ(ｋ) － ｕ(ｋ － １)
Δｄ(ｋ) ＝ ｄ(ｋ) － ｄ(ｋ － １)

ì

î

í

ï
ï

ïï

(１３)

２)根据 ＭＰＣ 的基本原理ꎬ测量出每一个时刻

系统状态量的值ꎬ将 ＬＦＣ 系统的初始条件设定为最

新的测量值ꎬ并根据式(１２)预测系统的未来动态ꎮ
假设两个条件:

(１)在控制时域之外ꎬ控制量不变ꎬ即 Δｕτ( ｋ＋
τ∣ｋ)＝ ０ꎬτ ＝ ＭꎬＭ＋１ꎬ􀆺ꎬＰ－１ꎮ 其中:τ 为时间序

列ꎻＰ 为预测时域ꎬＭ 为控制时域ꎬ且 Ｍ≤Ｐꎮ
(２)可测干扰在 ｋ 时刻之后保持不变ꎬ即 Δｄ(ｋ＋

τ∣ｋ)＝ ０ꎬτ＝ １ꎬ２ꎬ􀆺ꎬＰ－１ꎮ
在这里假设(１)是因为控制时域有可能小于预

测时域ꎬ而预测系统未来动态ꎬ需要在整个预测时域

的控制输入ꎻ假设(２)是因为在当前时刻还不知道

未来时刻干扰的取值ꎮ
３)在当前时刻 ｋꎬ计算得到系统状态增量Δｘ(ｋ)＝

ｘ(ｋ)－ｘ(ｋ－１)ꎬ将其作为预测系统未来动态的起点ꎬ
根据式(１２)模型可预测 ｋ＋１ 至 ｋ＋Ｐ 时刻的系统状
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态增量为:
Δｘ(ｋ ＋ １∣ｋ) ＝ ＡΔｘ(ｋ) ＋ＢΔｕ(ｋ) ＋ＦΔｄ(ｋ)
Δｘ(ｋ ＋ ２∣ｋ)＝ ＡΔｘ(ｋ ＋ １∣ｋ) ＋ＢΔｕ(ｋ ＋ １) ＋ＦΔｄ(ｋ ＋ １)

⋮
Δｘ(ｋ ＋ Ｍ∣ｋ)＝ ＡΔｘ(ｋ ＋ Ｍ － １∣ｋ) ＋ＢΔｕ(ｋ ＋ Ｍ － １)
＋ＦΔｄ(ｋ ＋ Ｍ － １)

⋮
Δｘ(ｋ ＋ Ｐ∣ｋ)＝ ＡΔｘ(ｋ ＋ Ｐ － １∣ｋ) ＋ＢΔｕ(ｋ ＋ Ｐ － １)
＋ＦΔｄ(ｋ ＋ Ｐ － １)

ì

î

í

ï
ï
ï
ï
ïï

ï
ï
ï
ï
ïï

(１４)
进而ꎬ预测时域 ｋ ＋ １ 至 ｋ ＋ Ｐ 时刻的系统被控

输出为

ｙ(ｋ ＋ １∣ｋ) ＝ ＣΔｘ(ｋ ＋ １∣ｋ) ＋ ｙ(ｋ)
ｙ(ｋ ＋ ２∣ｋ) ＝ ＣΔｘ(ｋ ＋ ２∣ｋ) ＋ ｙ(ｋ ＋ １∣ｋ)

⋮
ｙ(ｋ ＋ Ｍ∣ｋ) ＝ ＣΔｘ(ｋ ＋ Ｍ∣ｋ) ＋ ｙ(ｋ ＋ Ｍ － １∣ｋ)

⋮
ｙ(ｋ ＋ Ｐ∣ｋ) ＝ ＣΔｘ(ｋ ＋ Ｐ∣ｋ) ＋ ｙ(ｋ ＋ Ｐ － １∣ｋ)

ì

î

í

ï
ï
ï
ï

ï
ï
ï
ï

(１５)
则对系统未来 Ｐ 步预测的输出可以表示为

Ｙｐ(ｋ ＋ １∣ｋ) ＝ ΦΔｘ(ｋ) ＋ Γｙ(ｋ) ＋
ＥΔｄ(ｋ) ＋ ＨΔＵ(ｋ) (１６)

其中ꎬΦ、Γ、Ｅ、Ｈ 参数求取如下:

Φ ＝

ＣＡ

∑
２

τ ＝１
ＣＡτ

⋮

∑
ｐ

τ ＝１
ＣＡτ

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú

Ｐ×１

ꎬΓ＝

１
１
⋮
１

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú

Ｐ×１

ꎬＥ ＝

ＣＦ

∑
２

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｆ

⋮

∑
Ｐ

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｆ

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú

Ｐ×１

(１７)

Ｈ ＝

ＣＢ ０ ０ 􀆺 ０

∑
２

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ ＣＢ ０ 􀆺 ０

⋮ ⋮ ⋮ ⋱ ⋮

∑
Ｍ

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ ∑

Ｍ－１

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ 􀆺 􀆺 ＣＢ

⋮ ⋮ ⋮ ⋱ ⋮

∑
Ｐ

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ ∑

Ｐ－１

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ 􀆺 􀆺 ∑

Ｐ－Ｓ＋１

τ ＝１
ＣＡτ－１Ｂ

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú
ú

Ｐ×Ｍ

(１８)
４)在步骤 ３ 中预测轨迹的基础上ꎬ利用优化算

法计算出使系统预测输出量与期望值的误差最小的

控制量的值ꎬ该值为对应预测的结果ꎬ即系统下一时

刻的控制量ꎮ 为了保证区域 ε 的频率偏差趋于 ０ꎬ优
化目标函数的选择以及约束条件的设置具体如下:
ｍｉｎ
ΔＵ(ｋ)

Ｊ[ｘ(ｋ)ꎬΔＵ(ｋ)ꎬｍꎬｐ] ＝

∑
Ｐ

τ ＝ １
ｙε(ｋ ＋ τ∣ｋ) ２

Ｑε

＋ ∑
ｍ

τ ＝ １
ｕε(ｋ ＋ τ － １∣ｋ) ２

Ｒε

(１９)

式中ꎬＱε 和 Ｒε 分别为区域 ε 输出变量和控制变量

的对角加权矩阵ꎮ
并针对系统有功功率平衡、机组的爬坡率约束以

及 ３ 种调频资源的输出功率对目标函数进行约束ꎮ
考虑系统有功平衡约束:

　 ΔＰｍε ＋ ΔＰｗε ＋ ΔＰｅε － ΔＰｄε － ΔＰ ｔｉｅꎬε ＝ ０ (２０)
考虑火电机组与风电机组的爬坡率约束:

ΔＰｍε －ｍｉｎ ≤ ΔＰｍε ≤ ΔＰｍε －ｍａｘ

ΔＰｗε －ｍｉｎ ≤ ΔＰｗε ≤ ΔＰｗε －ｍａｘ
{ (２１)

考虑风电机组和火电机组的输出功率约束:
Ｐｍε －ｍｉｎ ≤ Ｐｍε ≤ Ｐｍε －ｍａｘ

Ｐｋ
ｗｍｉｎ ≤ Ｐｗε ≤ Ｐｋ

ｗｍａｘ
{ (２２)

考虑充电站的输出功率约束:
Ｐｋ

ｅｍｉｎ ≤ ΔＰｅε ≤ Ｐｋ
ｅｍａｘ (２３)

式中: ΔＰｍε －ｍｉｎ、ΔＰｗε －ｍｉｎ 分别为火电机组和风电机

组爬坡速率允许下限ꎻΔＰｍε －ｍａｘ、ΔＰｗε －ｍａｘ 分别为火

电机组和风电机组爬坡速率允许上限ꎻＰｍε －ｍｉｎ、Ｐｋ
ｗｍｉｎ

分别为火电机组和风电机组有功出力下限ꎻＰｍε －ｍａｘ、
Ｐｋ

ｗｍａｘ 分别为火电机组和风电机组有功出力上限ꎻ
Ｐｋ

ｅｍａｘ、Ｐｋ
ｅｍｉｎ 为第 ２ 章节所描述的充电站的有功出力上、

下限ꎮ

４　 仿真分析

４.１　 仿真系统设置

以三区域电力系统 ＬＦＣ 模型为例ꎬ每个区域含

１０ 个充电站ꎬ各站可接入电动汽车容量为 ５００ 辆ꎬ
所有充电桩的额定功率均为 １００ ｋＷꎬ最大充电功率

为 １２０ ｋＷꎬ且同一个区域内所有充电站的充电桩占

用率相同ꎬ区域 １、２、３ 的充电桩占用率分别为 ５０％、
２５％、７５％ꎮ 三区域的火电机组装机容量一致ꎬ各
区域火电机组的总装机容量为 ５００ ＭＷꎬ爬坡率为

０.３ ｐｕ / ｍｉｎꎮ 区域 １ 无风电机组接入ꎬ区域 ２、３ 风

电机组装机容量一致ꎬ均有风电机组 １０ 台ꎬ额定

功率为 １０ ＭＷꎬ设定切入风速为 ３ ｍ / ｓꎬ切出风速

为 ２５ ｍ / ｓꎬ额定风速为 １２ ｍ / ｓꎬ总装机容量为
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１００ ＭＷꎬ爬坡率为 ０.１ ｐｕ / ｍｉｎꎮ 仿真步长为 １ ｓꎬ预
测时域 Ｐ 为 １０ ｓꎬ控制时域 Ｍ 为 ２ ｓꎮ ３ 个区域的仿

真参数设置如表 １ 所示ꎮ
表 １　 仿真参数设置

参数 区域 １ 区域 ２ 区域 ３
Ｔｔε ０.３０ ０.３５ ０.４０
Ｈε １０.０ １２.５ ９.０
Ｔｇε ０.１００ ０.１７５ ０.２００
Ｒε ０.０５ ０.０５ ０.０５
Ｄε １.００ １.４５ １.８０

参数 区域 １ 区域 ２ 区域 ３
βε ２１.０ ２１.３ ２０.８
Ｔｅε ０.０２ ０.０２ ０.０２
Ｔｗε — １.５ １.５

４.２　 源荷扰动下 ＭＰＣ 的控制效果分析

为了验证 ＭＰＣ 算法的优越性ꎬ将 ＰＩ 控制下与

ＭＰＣ 控制下电网频率偏差的抑制情况进行对比验

证ꎬ对比结果如图 ６ 所示ꎬ各区域的扰动情况如图 ７
所示ꎮ

图 ６　 各区域的频率偏差

图 ７　 各区域的扰动情况

　 　 由图 ６ 可知ꎬＭＰＣ 控制效果优于传统 ＰＩ 算法

的控制效果ꎬ比 ＰＩＤ 算法更快地抑制频率波动ꎬ其
中区域 １ 的控制效果最好ꎬ这是由于区域 １ 的扰动

最小(见图 ７)ꎮ 区域 １ 只有电动汽车的伴随扰动以

及联络线的扰动ꎬ区域 ２、３ 中有电动汽车、风电机组

的伴随扰动以及联络线的扰动ꎬ其中充电桩占用率

分别为 ２５％、７５％ꎬ联络线的扰动相对电动汽车、风
电机组的伴随扰动较小ꎬ因此区域 ３ 相对于区域 ２
的扰动量增加主要因为 ＥＶ 的增加ꎬ可以看出 ＥＶ 的

伴随扰动随充电桩占用率的增加而增加ꎬ使得调频

效果变差ꎮ
４.３　 源荷扰动下电动汽车－风电联合调频

为了验证电动汽车－风电联合调频的优越性ꎬ
以区域 ２ 为例ꎬ固定风电机组的接入量为 １００％ꎬ充
电站的充电桩占用率为 ５０％ꎬ对应其电动汽车、风
电机组接入所带来的扰动总量如图 ８ 所示ꎬ默认初

始时刻系统状态量为 ０ꎬ最高功率扰动量达到系统功

率的 ３４％以上ꎮ 基于 ＭＰＣ 控制器ꎬ设定以下 ４ 种策

略ꎬ对比验证 ４ 种策略下电网频率偏差的抑制效果ꎮ
１)策略 １:ＥＶ、风电机组均不参与调频ꎮ
２)策略 ２:只有 ＥＶ 参与调频ꎮ
３)策略 ３:只有风电机组参与调频ꎮ
４)策略 ４:ＥＶ、风电机组均参与调频ꎮ
其中ꎬ策略 ４ 为所提策略ꎬ对比结果如图 ８ 所

示ꎬ各机组、车辆集群的出力情况如图 ９ 所示ꎮ

图 ８　 ＥＶ、风电机组自身扰动

图 ９　 频率偏差
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　 　 由图 ８、图 ９ 可知ꎬ从整体的控制效果来看ꎬ策
略 ４>策略 ２>策略 ３>策略 １ꎮ 从图 ８ 可以看出ꎬ初
始时刻的扰动量为 ０.３０８ꎬ在随后 ３ ｓ 内先增加至

０.３３９ꎬ后又下降到 ０.３００ꎮ 面对此类幅值较大的突

发扰动ꎬ策略 １、策略 ３ 下的频率偏差也较大ꎬ这是

由于受爬坡率的限制ꎬ风电机组与火电机组调节速

度较慢ꎬ但风电机组爬坡率高于火电机组ꎬ一定程度

上缓解了调节压力ꎬ所以策略 ３ 的控制效果略优于

策略 １ꎮ 而 ＥＶ 响应时间短ꎬ能够很好地弥补机组爬

坡率问题ꎬ因此策略 ２ 与策略 ４ 均有更好的控制效

果ꎬ其中策略 ４ 的 ＥＶ 与风电联合调频的控制效果

最好ꎮ ４ 种策略下的频率偏差均稳定在 ２‰以内ꎬ可
见所设计 ＭＰＣ 控制器在面对幅值较大的扰动时仍

能很好地抑制频率波动ꎮ

图 １０　 各机组、ＥＶＳ 的出力变化

　 　 由图 １０(ａ)中可知ꎬ从整体的火电机组出力情

况来看ꎬ策略 １>策略 ３>策略 ２>策略 ４ꎮ 风电机组

和 ＥＶ 任意一方的参与均使得火电机组出力减少ꎬ
ＥＶ 与风电机组联合参与调频时ꎬ火电机组出力变化

最小ꎮ
如图 １０(ｃ)所示ꎬ风电机组出力在独自参与和

联合参与情况下出力已经达到上限ꎬ由于火电机组

在策略 ４ 中占比小于策略 ２ꎬ因此图 １０(ｂ)中 ＥＶ、风
电机组联合参与调频时 ＥＶ 的出力相对于 ＥＶ 独自

参与有所增加ꎮ 从图 ９ 中仿真结果显示策略 ３ 没有

较好的抑制效果ꎬ而策略 ４ 对扰动带来的影响有很

好的抑制效果ꎮ
综上所述ꎬ风电机组与 ＥＶ 联合调频可以弥补

风电机组调频能力的限制ꎬ同时能减小传统备用机

组容量ꎬ具有更好的控制效果ꎮ

５　 结　 论

ＥＶ 与风电的大规模发展是新型电力系统建设

的必然趋势ꎮ 然而ꎬＥＶ 与风电机组在参与电网调频

的同时ꎬ自身也会带来随机扰动ꎮ 对此ꎬ提出了一种

基于 ＭＰＣ 的多区域电力系统负荷频率控制策略ꎮ
通过仿真验证ꎬ得到如下结论:

１)与传统 ＰＩＤ 控制相比ꎬＭＰＣ 控制器不仅可以

根据被控对象的历史信息和未来输入预测系统的未

来输出ꎬ还可以将频率控制过程转化为求解优化问

题ꎬ从而很好地适应电网系统中的随机场景ꎮ
２)ＥＶ 与风电联合参与电网辅助调频能够更好

地降低火电机组的调频出力ꎬ从而减少传统备用机

组容量ꎮ
３)ＥＶ 与风电联合参与电网辅助调频可有效提

高含有风电机组、ＥＶ 集群的电力系统的频率稳定

性ꎬＥＶ 集群的参与可灵活弥补风电机组调频出力受

限的问题ꎮ
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