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Abstract - 력계통의 지역 는 역 정 시  빠른 시간내 다시 
력을 공 할 수 있도록 조치를 취하여야 한다. 그러나 시송 에 있어 

가장 요한 자체기동발 소의 무인화로 인해 복구 시간이 지연되고 이 
문제 을 해결하고자 자체기동발 소의 원격제어시스템을 완성하 다. 
자체기동발 소 비상발 기의 원격제어, 자동동기투입장치의 도입, MMI
설계등과 기존 발 통합시스템과의 연계를 통하여 무인 자체기동발 소
의 모든 감시  제어를 통합센터에서 가능하도록 구 하 다.

1. 서    론

 력계통의 지역 는 역 정 시 산업  생활 반의 효과를 
막기 해 빠른 복구가 요구된다. 하지만 이를 해 가장 주요한 역할을 
하는 자체기동발 소 역시 제어기술의 향상, 시스템의 통합화  효율화 
방안으로 인해 인력이 상주할 이유가 없어지고 이로 인한 무인화 바람
은 차후 계통복구를 한 시송 에 치명 인 문제를 안기게 될 수 있다. 
이와 같은 문제 을 해결하기 해서는 자체기동발 소의 안정 인 원
격제어는 물론 비상발 기의 기동, 자동동기, 계통병입등 모든 과정이 
한 시스템으로 통합제어 되어야 한다. 본 논문에서는 자체기동발 소 비
상발 기의 기존 통합시스템과의 연계, 시송 을 한 동기투입장치의 
개선, 효율 인 감시  제어를 한 MMI수정  설계를 통하여 자체
기동발 소의 모든 제어를 통합센터에서 가능하도록 구 하 다

2. 본    론

  2.1 전계통 정전시 시송전

<그림 1> 계통복구 흐름도

   그림 1은 계통 정 시 복구 흐름도를 보여주고 있으며 아래 그
림2는 oo지역의 시송  계통을 보여주고 있다.

   

                 <그림 2> 계통복구 흐름도

 계통 복구시 시송 에 하여 간단히 살펴보면 자체기동발 기를 기
동하여 발 을 시작한 후 안정이 되면 차단기를 투입하여 계통 정  
는 역정  발생시 자체기동발 기에서 생산된 력을 다른 발 소 
는 변 소로 공 하기 하여 지정된 시송 선로를 가압하고 정 시

에도 개방하지 않도록 지정된 황색차단기를 투입하여 우선공 발 소에 
기동 력을 공 하는 것이라고 하겠다

 2.2 자체기동발전소

                <그림 3>자체기동발전소(수력) 단선도
 자체기동발 기(소)라 함은 외부로부터의 기동 력 공 없이 비상용 발
설비등에 의하여 자체기동 후 타 발 소의 기동 력을 공 할 수 있

는 발 기(소)를 말한다. 주기  자체기동능력시험  운 자의 자체기
동 차숙지가 필요하며 무엇보다도 자체기동발 기  시송 계통 괸리
기 에 의하여 비상시 20분이내에 인력이 투입될 수 있도록 하여야 한
다. 이와 함께 자체기동발 기가 기동하기 해서는 부 설비를 동작시
킬 수 있는 비상발 기가 필수 이다. 하지만 무인화된 자체기동발 소
에서 빠른 인력 투입에 한 애로사항이 발생할 수밖에 없으며 이를 보
완하기 해서는 비상발 기부터 지정된 송 라인에 력을 공 하는 
차가 원격으로 이루어져야 한다. 

 
 2.3 시송전을 위한 자체기동발전소의 원격제어
 

<그림 4>자체기동발전소(다목적댐) 시스템 구성도
 시송 을 한 자체기동발 소의 원격제어를 해서는 그림 4와 같은  
평시 자체기동발 소의 원격제어가 우선되어야 한다. 원격제어의 안정성
을 높이기 하여 발 기 운 용 RTU를 이 화 시스템으로 구성하 으
며, 추가 으로 공통설비 RTU를 분리 설치하 다. 발 기 제어용 PLC
는 이 화로 구성하여 센터는 물론 발 소만의 독립운 이 가능하도록 
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구성하 으며 수변 설비와 공통설비 한 이 화용 PLC로 구성하여 
통합센터  RDAC SCADA에서 운  가능토록 구성하 다. 앙제어
실의 RDAC SCADA와 RTU는 Ethernet(TCP/IP) 통신 방식으로 직  
인터페이스하여 운 하도록 하 다. 
 그리고 력계통이 형화 됨에 따라 발 기 그림2에서 보듯이 발 기 
한 로 용량이 부족으로 인해 두 를 이용해 시송 을 하게 됨에 따라  
동기투입을 한 회로개선  PLC 로그램 수정 작성 하 으며 자체기
동발 소의 비상발 기 한 통합센터에서 제어가능토록 실 하 다.
  
2.3.1 동기투입
 동기투입장치는 발 기 기동 후 계통병입시 발 기 병렬운 조건을 만
족할 수 있도록 발 기를 제어하고, 병렬운 조건이 되면 계통에 병입할 
수 있도록 발 기 주 차단기에 동기투입 신호를 주는 장치이다. 자체기
동발 기 2 로 시송 을 할 시 그림3의 154kV BUS 윗 단에는 계통
압이 없음으로 2번째 발 기를 병입하기 해서 그림3의 공통BUS의 윗 
단PT에서 검출하던 압을 각 발 기 윗단에서 검출하여 동기를 맞출 
수 있도록 발 기 동기투입회로를 그림 5와 같이 개선하 다.

<그림 5>동기투입장치회로개선
 

<그림 6>원격투입수동회로  추가
 장 DESK에서 발 기 동기투입장치의 모드 선택은 캠스 치 타입으
로 Local운 시에는 동기투입장치용 Key(43-25)에 의해 모드를 선택이 
가능하다. 그러나 평시 원격제어는 항시 계통에 압이 있는 가정하에서 
이루어졌기 때문에 자동동기투입장치가 동기를 맞춘 후 차단기 투입신
호를 주게 되어 있었다. 이로 인해 계통 압이 없는 상태에서 차단기는 
수동 투입이 되어야 한다. 이를 해 계통 압이 없는 상태에서도 차단
기를 투입할 수 있도록 그림 6, 7과 같이 릴 이도 추가하고 회로도 변
경추가하여 동기투입장치의 모드를 선택할 수 있도록 하 다. 

<그림 7>모드선택을 위한 동기투입회로 변경

<그림 8>PLC 프로그램 수정
 최 의 자체기동발 기 한 를 기동하고 차단기를 투입 후 추가 발
기의 동기투입을 해서 기존 통합시스템용 TD로부터 발 기 압값을 
읽어들이고 발 기 압이 80%이상 되었을 때 동기투입장치(43-25)를 
Auto로 하여 자동투입될 수 있게 하 으며 TD고장시에도 40  이후에 
Auto로 선택되도록 PLC 로그램을 작성하 다. 

2.3.2비상발전기 원격제어

 

<그림 9>비상발전기 시스템 구성도
 자체기동발 소의 비상발 기를 그림 9와 같이 기존 통합시스템에서의 
연계를 해 통신 로토콜분석을 하 으며 RS-485통신을 통해 비상발
기와 Gateway 장비간 통신을 하여 제어  감시가 가능토록 구 하
다. iFix 로그램을 통해 기존통합시스템에 비상발 기제어를 가능토

록 MMI화면 추가 구성하 으며 Tool을 이용하여 I/O통신설정을 하
다.

 

<그림 10>비상발전기MMI화면

<그림 11>Tool을 이용한 I/o통신설정

3. 결    론

 이 논문에서는 평상시에 원격제어되던 자체기동발 소의 시스템을 보
완하여 비상발 기의 기동부터 시송 선로에 가압까지 모든 과정의 원
격제어를 구 해 내었다. 이는 시송 을 한 자체기동발 소를 해 시
작되었지만 결과 으로 모든 무인발 소의 통합제어에 확장 용 할 수 
있다는데 더 큰 의의가 있다고 하겠다. 
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