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弱电网APF系统稳定性分析及有源阻尼方法
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摘要：有源电力滤波器（APF）被广泛应用于电力系统谐波的动态补偿。然而在弱电网条件下，APF、非线

性负载与电网线路阻抗间的交互容易引发补偿频率附近谐波振荡的稳定性问题，导致APF谐波补偿失效，系

统的电能质量进一步恶化。通过对APF系统环路的小信号建模，揭示了弱电网APF系统的谐波振荡机理，并

根据稳定性分析结论提出了一种基于电感电流反馈的有源阻尼方法抑制了这类谐波振荡，从而保证了APF在
弱电网条件下稳定的谐波补偿能力。该方法的有效性经PLECS时域仿真及硬件平台实验得以验证。
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Stability Analysis and Active Damping Scheme for APF System Under Weak Grid Condition
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Abstract：Active power filters（APF）are widely used for dynamic compensation of power system harmonic.

However，under weak grid conditions，the interaction between APF，nonlinear loads and grid impedance can easily

lead to the stability issue of harmonic oscillation around the compensation frequency，resulting in the fault of

harmonic compensation and further deterioration of the system's power quality. Through small-signal modelling of

the loop，the harmonic oscillation mechanism in APF system under weak grid conditions was revealed，and an

active damping scheme based on inductor current feedback was proposed to suppress harmonic oscillation

according to the conclusion of stability analysis，which ensures the stable harmonic compensation capability of APF

under weak grid conditions. The effectiveness of the proposed scheme was verified by PLECS time-domain

simulations and hardware platform experiments.
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有源电力滤波器（active power filter，APF）作

为一种功能型并网变流器，被广泛应用于动态抑

制电力系统谐波、补偿无功等场景[1-3]。然而，随

着近年来新能源渗透率的上升，配电网的弱电网

化趋势愈发明显，这加剧了线路阻抗与并网变流

器之间的交互特性[4-7]。在弱电网条件下，由APF
有源控制环节、非线性负载及线路阻抗构成的并

网系统存在复杂的交互影响，从而降低了系统的

稳定性[8-9]。
现阶段关于 APF系统稳定性问题的研究内

容较为丰富。文献[10]研究了 LCL型APF系统存

在的高频谐振问题，并分析了 LCL无源谐振峰频

移对系统稳定性的影响。文献[8，11-14]关注到

APF动态补偿非线性负载产生的谐波过程中因

交互而引发的谐波振荡现象，并通过建模分析了

这类稳定性问题的诱因。在此基础上，文献[15]
进一步考虑直流侧电压对环路稳定性的影响，提

出了在不影响谐波补偿稳定性前提下直流电压

控制环的带宽提升方案。文献[9]则从多APF并
网的交互影响入手，分析了交互影响程度与控制
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回路参数及弱电网等效电感间的定量关系。

针对上述稳定性问题，文献[12]提出通过降

低APF谐波补偿比例抑制谐波振荡的方法，但该

方法降低了稳态下的谐波补偿效果，且仅适用于

分次检测补偿控制模式的APF系统[16]。文献[17]
首次提出了阻性有源电力滤波器（resistive active
power filter，R⁃APF）的概念，其通过有源控制塑造

具有阻尼端口特性的并网变流器，有效抑制了电

网潜在的背景谐波放大现象并阻止振荡传播。

在R⁃APF的基础上，众多学者开展了有源阻尼器

的相关研究[18-20]。文献[19]设计了有源阻尼器自

适应阻尼输出的调控方案，以确保功率损耗最小

化；文献[20]兼顾了稳态下APF的动态谐波补偿

功能，提出了对APF进行模态切换以实现高频谐

振的阻尼控制策略。但这些研究并未计及APF、
线网阻抗与非线性负载三者间的“源-网-荷”动

态交互影响，且有源阻尼器的接入使系统多设备

间的宽频交互特性变得更为复杂，现阶段仍难以

在工程实际中推广[21]。文献 [22-24]研究了基于

状态量反馈的并网变流器有源阻尼方法，其有效

地抑制了弱电网 LCL无源滤波网络诱发的高频

振荡，尽管现有的有源阻尼方法未涉及APF系统

动态交互的稳定性问题，但为抑制APF系统谐波

振荡提供了思路。

本文针对网侧电流检测电流源型APF装置，

首先建立APF系统“源-网-荷”交互的小信号模

型，通过对系统环路做稳定性分析揭示弱电网条

件下谐波振荡的产生机理。在谐波稳定性分析

结论的基础上，提出并设计了一种基于电感电流

反馈的有源阻尼方法用以抑制APF系统动态交

互所引发的谐波振荡，从而确保APF能够稳定地

补偿非线性负载产生的谐波电流。最后，本文通

过 PLECS时域仿真和硬件平台实验进一步验证

了该有源阻尼方法的有效性。

1 APF系统小信号建模

1.1 APF控制原理简述

本文以网侧电流检测的电流源型 APF装置

作为分析对象，考虑典型的二极管整流器作为非

线性负载，该系统结构如图 1所示。其中，ug，udc
分别为网侧并联点电压和APF直流侧电压；ig，iL
和 ic分别为网侧输出电流、负载电流和APF输出

电流；Lg，Rg分别为网侧线路电感及电阻；CPFC为并

联点补偿电容，主要用作并网点功率因数校正；

Lc，Cdc分别为 APF端口输出侧电感和直流侧电

容。考虑将二极管整流器作为非线性负载，其

中，Ld，Cd和 Rd分别为负载直流侧电感、电容和

电阻。

图1 电流源型APF系统结构

Fig.1 Structure of current-source-based APF system
APF采用电流源型并网变流器控制方法，其

输出电流参考值 ic，ref由两部分生成：1）经直流电

压环控制输出的合成分量；2）网侧电流中提取出

的谐波电流分量。ic，ref与 ic作差后经电流内环控

制生成 PWM调制波，最终输出抵消非线性负载

谐波的补偿电流。

为了实现快速的动态响应性能以及对指令

值的无差跟踪效果，对直流电压环Hdc（s）采用比

例-积分（proportion-integrator，PI）控制。对于电

流内环Hi（s），为了无静差跟踪特征次谐波，减少

坐标旋转变换次数，故采用比例-谐振（propor⁃
tion-resonance，PR）控制。于是，Hdc（s）和Hi（s）的

表达式分别为

Hdc ( s) = KPdc + K Idc 1s （1）
H i ( s) = KPi +∑

k

KRi,k
s - jkω1

（2）
式中：KPdc，KIdc分别为 Hdc（s）的比例系数和积分

系数；KPi，KRi，k分别为 Hi（s）的比例系数和 k次谐

振系数。

为了补偿二极管整流器产生的谐波，设置 k=-5，
7，-11，13。

此外，D（s）可以被设计为在基波处具有陷波

特性的控制器，用以滤除基波分量的影响，从而

提取谐波分量。通常还需对提取的谐波分量作

进一步放大以提升补偿性能和谐波外环的控制

带宽[25]，于是D（s）表达式为

D ( s) = Kd ⋅ s - jω1
s - jω1 + Nd

（3）
式中：Kd为谐波外环的比例系数；Nd为陷波器的
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作用带宽。

为保证陷波深度且不影响环路在其它频段的频

率特性，陷波器作用带宽通常设置为 1 Hz左右，

即Nd=1×2π。
1.2 APF小信号模型

根据上述分析，APF可以被描述为采用双闭

环控制结构的电流源型并网变流器，其小信号建

模方法与一般的并网变流器类似。由于APF直
流侧电容Cdc通常较大，使得直流电压环相较于电

流内环对APF整体环路的影响很小，从而可忽略

不计[26]。APF电流内环控制的闭环结构可由如图

2所示的框图表示。

图2 APF电流内环控制框图

Fig.2 Control diagram of current inner loop of APF
由于 PR控制的无静差特性，系统达到控制

稳态时，可认为参考值 ic，ref与输出值 ic具有相同的

稳态分量，故系统输入的小信号波动量可以由 ic
的小信号分量 îc表示。在不考虑直流电压外环的

情况下，电流内环可以视作一个多输入单输出

（multi⁃input single⁃output，MISO）系统，其中输入

变量小信号为[îc，ûg]，输出变量小信号为[îc]。于

是，该MISO系统的小信号传输关系为

îc = G i ( s) îc + Y i ( s) ûg （4）
式中：Gi（s）为电流内环的闭环传递函数；Yi（s）为

APF的等效端口导纳。

考虑 PWM调制所引起的数字控制延时为开

关周期的 1.5倍，即 Td=1.5Ts，则可推导出 Gi（s）和

Yi（s）的传递函数分别为

G i ( s) = H i ( s)e - Td s
sLc + H i ( s)e - Td s （5）

Y i ( s) = 1
sLc + H i ( s)e - Td s （6）

由式（5）可以看出，由于数字控制延时环节

的存在，APF的电流内环事实上是一个非最小相

位系统。然而在实际应用场景中，APF开关器件

的开关频率通常设置的较高（通常高于 10 kHz），

在谐波频段该延时环节所引起的相位滞后很小，

因此可以忽略数字控制延时对谐波稳定性的影

响而将APF的电流内环作为最小相位系统分析。

1.3 APF系统环路模型

从图 1所示的系统结构可以看出，当APF工

作于谐波补偿状态时，其与电网和非线性负载之

间构成一个整体的闭合环路。将三相交流电网

看作理想电压源置零做小信号分析，在零输入条

件下该环路具有如下传输关系：

ì

í

î

ï
ïï
ï

ï
ïï
ï

ûg = -Zg ( s ) îg
îL = YL ( s ) ûg
îc = D ( s )G i ( s ) îg
îg + îc + ( - îL) = 0

（7）

式中：Zg（s）为网侧线路阻抗在复频域下的传递函

数；YL（s）为非线性负载等效端口导纳。

根据RLC元器件的复频域参数模型可直接

得出Zg（s）的表达式为

Zg ( s) = Rg + sLg
1 + sRgCPFC + s2LgCPFC （8）

对于非线性负载的端口导纳模型，文献[27]
提出了采用谐波线性化的二极管整流器阻抗建

模方法，基于该模型可得到YL（s）的表达式为[8，26]

YL ( s ) = [ 9Yd ( s - jω1) ] /π2 （9）
式中：Yd（s）为二极管整流器直流侧导纳在复频域

下的传递函数。

同样地，可根据RLC元器件的复频域参数模型直

接得出其表达式为

Yd ( s) = 1 + sRdCd
Rd + sLd + s2RdLdCd （10）

联立小信号传输关系式（4）和式（7），上述

APF系统模型可由如图3所示的环路描述。

图3 APF系统小信号环路

Fig.3 Small-signal loop of APF system
根据梅森环路增益公式，图 3所示APF系统

环路的特征方程为

Δ = 1+ Zg ( s )YL ( s ) + Zg ( s )Y i ( s ) + D ( s )G i ( s )
（11）

为了得到系统的稳定性判据，令Δ = 0，则式

（11）的特征方程可以被进一步表示为

Δ = 1 + T ( s ) = 0 （12）
T ( s) = Zg ( s)YL ( s)

1 + Zg ( s)Y i ( s) + D ( s)G i ( s) （13）
式中：T（s）为APF系统的环路增益。

由此，APF系统“源-网-荷”间的交互特性已
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通过小信号环路充分表征，下一步将对该系统作

稳定性分析。

2 弱电网APF系统稳定性分析

将APF系统环路作为最小相位系统作分析，

根据广义奈奎斯特判据，闭环系统的右半平面极

点个数可由奈奎斯特曲线判定。

为明确交互部分的影响，对于式（13）表示的

环路增益，可将其进一步拆分为

T ( s ) = TP ( s )TA ( s ) （14）
其中

ì

í

î

ïï
ïï

TP ( s ) = Zg ( s )YL ( s )
TA ( s ) = 1

1 + Zg ( s )Y i ( s ) + D ( s )G i ( s )
式中：TP（s）为环路增益的无源环节，该环节表征

了电网线路阻抗与非线性负载之间的交互作用；

TA（s）为环路增益的有源环节，该环节表征了电网

线路阻抗与APF内环有源控制之间的交互作用

以及APF自身的有源特性。

于是，APF系统环路可分别从 TP（s）和 TA（s）
两个环节展开分析，明确弱电网条件下各环节对

系统稳定性的影响。

2.1 无源环节的影响

由 TP（s）的表达式可以看出，网侧线路阻抗

Zg（s）和非线性负载端口导纳 YL（s）决定了该环节

对系统环路特性的影响。根据短路容量比（short
circuit ratio，SCR）的定义，随着网侧线路阻抗幅值

的增大，SCR将减小，与此同时弱电网特性愈发

显著[4]。由于配电网线损通常较小，此时电感参

数Lg将主导Zg（s）的频率特性。

图 4所示的伯德图反映了网侧线路电感 Lg增
大对无源环节TP（s）频率特性的影响。结合式（8）

和式（10）的二阶传递函数可知，Zg（s）和 YL（s）分

别存在某特定频率附近的无源谐振峰。在弱电

网条件下，Zg（s）在中高频段的增益幅值显著增

大，同时无源谐振峰也随着 Lg的增大向低频方向

移动。当二者无源谐振峰相近时（如Lg=600 μH），

在该频率附近TP（s）将呈现出高增益、高相位滞后

的特点，从而进一步地影响 APF系统的整体环

路特性。

2.2 有源环节的影响

弱电网对有源环节 TA（s）的影响体现在网侧

线路阻抗Zg（s）与APF的等效端口导纳 Yi（s）之间

的交互上。如图 5所示，由于APF电流内环PR控

制器在谐波补偿频率处的无穷增益，TA（s）在谐波

补偿频率附近呈现出陷波特性，同时引入-180°
的相位滞后。同时，Zg（s）的无源谐振峰在 TA（s）
中表现为特定频率附近的陷波谷，在弱电网条件

下随着 Lg的增大该陷波谷向低频方向移动。显

然，弱电网特性对TA（s）仅起到额外陷波及辅助相

位变化的影响，因此认为APF的内环控制主导了

TA（s）的特性。

图5 不同Lg取值下TA（s）的伯德图

Fig.5 Bode plot of TA（s）with varying values of Lg
综上，有源环节对APF系统整体环路的影响

主要体现在谐波补偿频率附近的陷波特性低增

益及高相位滞后，而该相位滞后将成为影响系统

稳定性的主要因素。

2.3 弱电网APF系统谐波振荡机理

根据上述分析可知，弱电网条件下APF系统

潜在的稳定性问题主要有两个来源，分别为：1）
弱电网线路阻抗与非线性端口导纳的无源谐振

峰耦合，提供特定频段的高增益；2）APF内环有

源控制在谐波补偿频率处的-180°相位跳变。此

外，当无源谐振峰靠近谐波补偿频率时，TP（s）的

高相位滞后区域与 TA（s）的-180°相位跳变重合，
图4 不同Lg取值下TP（s）的伯德图

Fig.4 Bode plot of TP（s）with varying values of Lg
13
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进一步加剧了系统的稳定性问题。

设置APF系统参数为：Rg=0.03 Ω，Lg=600 μH，
CPFC=100 μF，Rd=20 Ω，Ld=600 μH，Cd=100 μF，Lc=
400 μH，KPi=0.12，KRi，k=30，Kd=100，Nd=4×2π，可得

T（s）的伯德图及其不稳定区间奈奎斯特图如图

6所示。

图6 不稳定条件下T（s）的伯德图及奈奎斯特图

Fig.6 Bode/Nyquist plot of T（s）under unstable condition
归根结底，这类不稳定是APF开启有源谐波

控制后与弱电网线路阻抗及非线性负载等无源

环节交互作用产生的，最终致使谐波补偿无法达

到稳态而持续振荡。尽管这类谐波振荡的产生

依赖于线网及负载参数，但受限于参数的不可控

性以及弱电网条件下存在无源谐振峰的客观性，

单一的参数调整手段难以确保系统的稳定性。

因此有必要借助控制优化的方案来阻尼系统的

谐波振荡。

3 谐波振荡有源阻尼方法

3.1 有源阻尼方案设计

上述分析表明，在系统外部因素不可控的条

件下，APF电流内环在谐波补偿频率谐振控制引

起的-180°相位跳变是导致不稳定的重要因素之

一，因此对内环特性进一步改造，取消闭环极点

是提升系统稳定性的关键。

基于状态量反馈的有源阻尼思想，将APF输
出电流作反馈控制，其控制结构如图7所示。

图7 加入电感电流反馈的APF电流内环控制框图

Fig.7 Control diagram of current inner loop of APF
with inductor current feedback

等效地看，反馈通道传递函数 Hv（s）起到了

APF端口电感额外串联阻尼的作用，从而改造了

内环特性。此时，APF电流内环闭环传递函数Giv（s）
及其等效端口导纳Yiv（s）的表达式分别为

G iv ( s ) = H i ( s )e - Td s
sLc + [ H i ( s ) + Hv ( s ) ] e - Td s （15）

Y iv ( s ) = 1
sLc + [ H i ( s ) + Hv ( s ) ] e - Td s （16）

为保证Hv（s）的阻尼性质，首先应使Hv（s）具

有正实部的阻尼项。尽管阻尼项虚部的引入增

强了相位特征调节的灵活性，但考虑到交互环路

的相频特性已经十分复杂，其引入可能造成系统

稳定性在外部条件发生变化时难以维持，故舍弃

虚部而将Hv（s）的阻尼项设置为正实数。此外，为

了避免SPWM出现过调制，同样地需为Hv（s）配置

基波处的陷波器。于是，Hv（s）的表达式为

Hv ( s ) = Rv ( s - jω1) / ( s - jω1 + Nv) （17）
式中：Rv为阻尼参数；Nv为反馈通道基波陷波器

的作用带宽。

其参数设置思路与D（s）相似。

3.2 有源阻尼稳定机理分析

由于电流内环特性的改变不会影响系统环

路增益的无源环节，因此只需分析阻尼参数Rv对
有源环节的影响。引入电感电流反馈后有源环

节TAv（s）的表达式为

TAv ( s) = 1
1 + Zg ( s)Y iv ( s) + D ( s)G iv ( s) （18）

图 8绘制了不同 Rv取值下 TAv（s）的伯德图。

可以看出电感电流反馈的引入阻尼了有源环节

在谐波补偿频率处的增益尖峰，这也进一步改变

了相位在谐波补偿频率附近的穿越方向，即由原

先的向下-180°跳变穿越变为向上穿越。随着Rv
的增大，受阻尼效应影响的频率点也越多，最终

TAv（s）的相位不再发生 -180°跳变而被约束

在-180°~180°范围内（如Rv=2.0时）。

同理，引入电感电流反馈后系统环路增益可

以表示为 Tv（s）=TP（s）TAv（s），于是得到不同 Rv取
14
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值下 Tv（s）的伯德图如图 9所示。可以看出若 Rv
过小（如Rv=0.1时），Tv（s）在 650 Hz附近尚存在正

增益穿越-180°的区间，系统仍不稳定。而 Rv过
大则增加了APF上的能量耗散[20]，故根据Tv（s）的

伯德图可选择Rv=0.5作稳定性分析。

图9 不同Rv取值下Tv（s）的伯德图

Fig.9 Bode plot of Tv（s）with varying values of Rv
图 10绘制了Rv=0.5时 Tv（s）在 650 Hz附近的

奈奎斯特曲线，引入的电感电流反馈有效避免了

Tv（s）的奈奎斯特曲线顺时针包围（-1，j0），且在

两次-180°穿越频率分别具有 2.07 dB和 5.28 dB
的增益裕度，系统具备良好的稳定性。

图10 T（s）与Tv（s）的奈奎斯特图对比

Fig.10 Comparison of Nyquist plots between T（s）and Tv（s）
综上分析可知，基于电感电流反馈的有源阻

尼方法有效地改善了系统的环路特性，使APF在
弱电网条件下能够稳定地补偿谐波。该方法的

有效性将通过仿真和硬件实验得到验证。

4 仿真与硬件实验

4.1 PLECS仿真结果分析

本文首先通过仿真软件 PLECS对提出有源

阻尼方法的谐波振荡抑制效果做时域仿真验证。

为了复现本文所分析的谐波振荡工况，仿真系统

的主要参数仍按照 2.3节中设置，对于上文中未

包含的参数设置如下：udc=700 V，Cdc=0.2 mF，KPdc=
1，KIdc=20，Rv=0.5，Nv=4×2π。

利用PLECS平台的C⁃Script模块实现离散化

数字控制，分别在 1 s和 2 s时启动APF谐波补偿

的PR控制和电感电流反馈控制。图 11反映了网

侧电流 ig、并联点电压 ug和APF直流侧电压 udc的
时域仿真结果，可以看出在 1 s启动APF谐波控

制后，ig出现了谐波振荡现象，在时域上体现为 ig，ug
和udc均出现明显波动，谐波补偿失效。而当2 s引
入电感电流反馈后，谐波振荡得以抑制，ig，ug和udc
波形逐渐平稳，此时APF工作于稳定的谐波补偿。

图11 网侧电流 ig、并联点电压ug和APF直流侧电压udc的波形

Fig.11 Waveforms of grid-side current ig，grid-connected-point
voltage ug and APF DC-side voltage udc

为了更清晰地表征提出的有源阻尼方案对

弱电网APF系统谐波振荡的抑制效果，对网侧电

图8 不同Rv取值下TAv（s）的伯德图

Fig.8 Bode plot of TAv（s）with varying values of Rv

15
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流作旋转变换分别提取出-5，7，-11，13次谐波电

流幅值 Ig，-5，Ig，7，Ig，-11，Ig，13，如图 12所示。当 APF
启动谐波控制后，尽管被补偿的谐波含量有所降

低，但由于不稳定系统谐波补偿无法达到稳态，

同时还会引起该频段其它次谐波的共振，系统的

电能质量进一步恶化。当加入电感电流反馈后，

系统迅速恢复稳定，各次谐波均得到良好的补偿。

图12 网侧各次谐波电流幅值波形

Fig.12 Waveforms of the amplitude of grid⁃side harmonic
current with different orders

将所提出的有源阻尼方法与文献[8]提出的

耦合频率阻尼共享的相位补偿法进行对比。对

APF内环 13次谐振控制器加入 0.25π的相位补偿

以同时改善系统环路在 650 Hz和-550 Hz附近的

相位穿越特性，观测网侧 13次谐波电流幅值 Ig，13
的波形，如图13所示。

可以看出，在 PR控制器补偿相位的调节下，

APF系统经过约 0.5 s的调节时间后恢复稳定，相

较于所提出的有源阻尼方案约 0.1 s的调节时间

而言响应较慢。这是由于 PR控制器的相位补偿

效果需经过“外环-内环”的完整闭环控制结构建

立响应，与直接构造内环反馈通路的有源阻尼方

法相比，振荡抑制速度缓慢。

图 14反映了图 11中网侧电流和并联点电压

在谐波补偿前、发生谐波振荡时及有源阻尼稳定

后的波形特征与各次电压谐波含有率的频谱图。

根据国家GB/T14549—1993《电能质量公用电网

谐波》标准规定：400 V系统的电压总谐波含有率

不得大于 5%，其中奇次谐波电压含有率不得大

于 4%，偶次谐波电压含有率不得大于 2%。计算

可得：谐波补偿前，并联点电压的谐波主要以奇

次谐波为主，其含有率为 4.81%；开启APF谐波控

制后，并联点电压的奇、偶次谐波含有率分别为

1.47%和 2.95%；加入电感电流反馈后，并联点电

压的谐波得以抑制，总谐波含有率仅为 1.31%。

由此可见弱电网条件下谐波振荡的危害性以及

对系统环路采用有源阻尼控制的必要性。

图14 网侧电流和并联点电压的波形与谐波含有率

Fig.14 Waveforms of grid⁃side current and grid⁃connected⁃point
voltage and harmonic ratio

4.2 硬件实验结果分析

本文基于具有弱电网特性的硬件实验平台

复现图 11中网侧电流 ig、并联点电压 ug和APF直
流侧电压 udc在谐波补偿前、发生谐波振荡时及有

源阻尼稳定后三种工况下的运行波形。实验平

台如图 15所示，实验平台电路参数如下：ug=80
Vrms，Rg=0.9 Ω，Lg=800 μH，CPFC=50 μF，Rd=20 Ω，

Ld=1 200 μH，Cd=100 μF，Lc=1 200 μH，Cdc=0.1 μF，
udc=200 V，fs=10 kHz。DSP控制参数如下：KPdc=

图13 不同稳定方法下网侧13次谐波电流幅值波形

Fig.13 Waveforms of the amplitude of grid⁃side 13th harmonic
current with different stabilization methods
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0.2，KIdc=2，KPi=0.1，KRi，k=30，Kd=100，Nd=6.28，Nv=
4×2π，Rv=10。

图15 硬件实验平台

Fig.15 Hardware experimental platform
通过数字控制信号分别下达 APF谐波控制

指令及电感电流反馈指令，得到上述三种工况下

的实验波形如图16所示。

图16 不同工况下并联点电压ug、网侧电流

ig和APF直流侧电压udc的实验波形

Fig.16 Experimental waveforms of grid-connected-point
voltage ug，grid-side current ig and APF DC⁃side
voltage udc under different working conditions

可以看出：1）开启APF谐波控制前，由于非

线性负载注入谐波电流，网侧电流和并联点电压

发生明显的畸变；2）开启APF谐波控制后，由于

弱电网条件下系统环路的交互作用，网侧电流出

现谐波振荡现象；3）引入电感电流反馈有源阻尼

后，谐波振荡得以稳定，APF工作于稳定的谐波

补偿状态，网侧电流和并联点电压接近三相正弦

波形。

上述实验现象与全文的理论分析及仿真结

果具有一致性，进一步地验证了基于电感电流反

馈有源阻尼方法抑制弱电网APF系统谐波振荡

的有效性。

5 结论

本文的贡献和结论具体如下：

1）建立了能够充分表征弱电网电流源型

APF系统“源-网-荷”交互的环路小信号模型，由

此分析弱电网对系统稳定性的影响，从原理上揭

示谐波振荡的产生机理；

2）提出了一种基于 APF电感电流反馈的有

源阻尼方法，通过改变环路的相位穿越特征可提

升弱电网APF系统的稳定性；

3）验证了提出的有源阻尼方法在弱电网条件

下抑制谐波振荡的有效性，使APF稳定工作于谐

波补偿状态，系统的电能质量得到明显的改善。

本文的研究对新型电力系统的稳定运行及

电能质量提升具有实际意义。该研究现阶段尚

未考虑高比例新能源并网装备接入后更为复杂

的交互稳定性问题。在此基础上，还需进一步设

计阻尼自适应调控策略以优化系统在更大时间

尺度、更宽频率范围的振荡抑制效果，同时确保

暂态严重失稳工况下可靠的故障穿越。后续研

究将对此做进一步完善。
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