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Anahtar Kelimeler Ozet: Cok barall giic sistemlerinde gerilim-maksimum yiiklenme iliskisini
Gerilim-maksimum belirlemek i¢in bircok durum bulunmaktadir. Bunlardan biriside gii¢ sistemlerinde
Yiiklenme parametresi, hat kopma olayidir. Bu ¢alismada, IEEE 14 baral gii¢ sisteminde farkli noktalarda
Hat kopmasi, meydana gelen hat kopmalarinin gerilim kararliligr iizerindeki etkileri
Bara gerilim profilleri incelenmistir. Hat kopmalar1 hatta bulunan Kesicilerin belli bir siire devre disi

kalmas1 olmasi olarak ele alinmistir. 19 noktada meydana gelen hat kopmalarinin
gerilim-yiiklenme parametresine etkileri gdzlemlenmistir. Ayrica bu c¢alismada
bara gerilim profil degisimlerimde etkiler incelenmistir. Yapilan bu c¢alisma
sonucunda, hat kopmalarinin farkl iletim hatlarinda sistem yiiklenme parametre
degerini ve calisma limitlerini azalttigi goériilmiistiir. Ozelliklede yiiklenme
parametre degerini ve ¢alisma limitlerini kritik degere getiren durum iletim hatt1
2-3 arasindaki hat kopmasi olmustur.

Effects on Voltage Stability of Line Contingency in Different Points

Keywords Abstract: There are many conditions for determining the voltage-maximum
Voltage-Maximum loading relationship in multi-bus power systems. One of these is the line
Loading Parameter, contingency in power systems. In this study, Effects on voltage stability of the line
Line contingency, contingency occurred different points in IEEE 14 buses power system. Line
Bus voltage profile contingency is considered as disabled for a certain period of time of the breakers

situated in line. The effects of line contingency at 19 points on the voltage-loading
parameter were observed. Besides, In this study, the effects of bus voltage profile
changes were investigated. As a result of this study, it has been seen that line
contingency decrease the system loading parameter value and operating limits in
different transmission lines. In particular, the line contingency between the state
transmission line 2-3, which brought the loading parameter value and the
operating limits to the critical value.

1. Giris

Glg iletim sisteminin kullanimi ve yiiklenme durumundaki artmalar nedeniyle, gerilim kararlilig: gii¢c sistemleri
uygulamalarinda 6nemli bir konu olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Gii¢ sistemlerinde enerji taleplerindeki artmalar
calisma limitlerinin azalmalar1 ve sistemin giivenli sinir bélgesinden uzaklasma gibi problemler ile gerilim
kararliligini olumsuz yonde etkilemektedir (Vakil-Baghmisheh, vd., 2008). Gerilim kararliligi 6zellikle baralarin
gerilim-maksimum yiliklenme parametresi arasindaki iliski biciminde 6zetlenebilmektedir. Gerilim kararlhiligim
etkileyen bircok calisma literatiirde yaygin olarak kullanilmaktadir. Gii¢ sistemlerinde gerilim kararlilif1 icin
cesitli parametrelerin etkileri incelenmistir. Bu parametreler farkl giic katsayisi degerleri, hat basi1 gerilim
degerleri, hat kayip faktorii degerleri, paralel hat sayisi degerleri, sont-seri kompanzasyon degerleri, hat
uzunlugunun degerleri degismesi gibi etkenlerden olusmaktadir. Bu etkenlerin bara gerilim-aktif gii¢ iliskileri
yorumlanmistir (Oztiirk, 2007). Gii¢ sisteminde kullanilan statik yiik etkilerinin ¢ok barah sistemde gerilim
kararlilig1 izerinde olusturmus oldugu etkiler incelenmistir. Farkli zamanlarda devreye giren ve ¢ikan statik yiik
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modelinin bara gerilim, akim, aktif ve reaktif gii¢ lzerindeki oldukca etkili oldugu ilgili calismalarda
incelenmistir (Wang, vd. 2016, Arif, vd, 2018). Gii¢ sistemlerinde dinamik yiilk modeli olarak kullanilan
asenkron motorlarin farkli derece modelinde kullanimi ile gerilim kararliligi analizi yapilmistir. Farkh kalkis
zamanlarina gore asenkron motorun farkli calisma konfiglirasyonlarindaki durumlar1 incelenmistir. Farklh
derece modellerinde asenkron motorlarin kullanimi ile gerilim kararliligl acisindan sistem tiizerindeki etkiler
gozlemlenmistir (Sun, vd., 2005). Gerilim kararlihigl ¢alismalarinda kullanilan diger bir yiik modeli olarak 2.
Dereceden gerilim denklemine sahip olan sabit empedans-sabit akim ve sabit aktif gli¢c (ZIP) yiik modelidir. ZIP
yik modelinin farkli parametre degerindeki etkileri ve bara gerilim profili durumlari 5 barali ve 11 barali gii¢
sistemlerinde incelenmistir. Gii¢ sistemlerinde ZIP yiikk modelin kullanilmasi ile maksimum yiiklenme
parametresi ve gii¢c kayiplar1 bakimindan 6nemli sonuglar verdigi ilgili calismalarda goériilmiistiir (Désoglu, vd.,
2018a, Dosoglu, vd., 2018b). Simetrik arizalar ve farkli yiiklenme noktalarina gére gerilim kararlilig1 icin bara
geriliminde ¢alisma limitlerinin yiikseltilmesi ve yiiklenme durumunun iyilestirilmesi icin Esnek AC iletim
Sistemi (FACTS) cihazlari gerilim kararliliginda yaygin olarak kullanilmaktadir. FACTS cihazlari, Statik Senkron
Kompanzatoér (STATCOM), Statik Var Kompanzator (SVC), Statik Senkron Seri Kompanzator (SSSC), Tristor
Kontrolli Seri Kompanzatoér (TCSC) ve Birlesik Gii¢ Akis1 Kontrolii (UPFC)’den olusmaktadir. Gii¢ sisteminde
gerilim, a¢l, empedans ve akim kontroliinde tercih edilen STATCOM, SVC, SSSC, TCSC ve UPFC sistemin
maksimum yiiklenme parametre degerini arttirmakta ve gerilim profilini iyilestirmektedir (Lakkireddy, vd.,
2015, Sode-Yome, vd., 2004, Kamarposhti, vd., 2008, Kamarposhti, vd., 2011). Kesicilerin hat iizerinde yanlis
koordinasyon sonucu agmasi sonucunda meydana gelen problemlerin gerilim kararlilig: iizerinde olusturmus
oldugu etkiler ilgili ¢alismalarda gosterilmistir. Hatta bulunan kesicinin devreye girip ¢ikmasi ile yiiklenme
parametre degerinin ve bara gerilim profillerinde énemli bir etkisi oldugu gézlemlenmistir. (Andersson, vd.,
2005, Chowdhury, vd., 2000).

Yapilan bu calismada, kesicilerin devreye girip ¢ikmasi ile meydana gelen gegici kararlilik durumu hat kopmasi
olarak temsil edilmektedir. Kesicilerin devreye girip ¢ikma durumlar1 farkl iletim hatlar1 iizerinde test
edilmistir. 19 tane iletim hattinda gergeklestirilen bu analiz sistemin yiiklenme parametre degerinin ne kadar
degistigi ve hangi iletim hattina acil olarak miidahale etmemiz gerektigi hakkinda bizlere bilgi verecektir.
Literatiirde yapilan ¢alismalarda bir hat iizerinde gegici durum c¢alismalari incelenirken, bu calismada neredeyse
tlim iletim hatlarinin gegici durum ¢alismalarinda daha detayh olarak irdelenmesine olanak saglamaktadir.
Yapilan bu ¢alisma ile en iyi olusabilecek ve en kotii olusabilecek senaryolar gerilim-yiiklenme parametresi
arasindaki iliski ve bara gerilim profilleri durumlarini belirlemistir.

2. Gerilim Kararhlig: ve Siirekli Yik Akis1

Gerilim kararlilign reaktif giic degisimine bagl olarak deger almaktadir. Reaktif giiciin saglanmasi ile yiik
barasinin ¢alisma kosullari iyilestirilmis olur. Eger reaktif giic destegi belirlenen sinirlarin altinda kaldiginda ve
gerilim diistimii basladiginda sistem ¢okmeye gider. Bunun engellemek icin reaktif giic bagh olarak gerilim
dengelemesi statik gerilim kararliligl i¢cin 6nemli bir durum olusturmaktadir. Sistemin gerilim- maksimum
yiklenme parametresi ile baranin aktif gii¢c ve reaktif glic degeri arasindaki iliski denklem 1 ve denklem 2’de
gosterilmistir.

P =P,L+4) W

Ql_ = Ql_o(l-’_ﬁ’) (2)

Burada, Py, yiikiin aktif giicii, Q. ylkiin reaktif giicii, Pro gli¢ akisi baslangicindaki yiikiin aktif giicii, Qro gii¢ akisi
baslangicindaki ytkiin reaktif giicii, A sistemin yiiklenme parametre degeridir (Kazemi, Badrzadeh, 2004).
Siirekli yiik akisinda gerilim ve yliklenme parametresi arasindaki iliskiden yararlanilmaktadir. Siirekli yiik akisi
analizinde belli sistem modellerinin desteklenmesi olmaksizin belirli zorluklara karsi ¢oziimlemede ¢ok
ustiindiir. Ayrica sistem esitliklerindeki tekil ¢o6ziimleme durumunun olusturacagi olumsuz durumlara karsi
gerilim otomatik olarak degisme 6zelligine sahiptir.

Gerilim kararlilig1 analizinde stirekli yiik akisi yonteminden yararlanilmaktadir. Siirekli gii¢c akis yontemi, teget
vektoriin hesaplanmasiyla gerceklestirilen bir tahminci adimdan ve yerel bir parametrelendirme veya dikey bir
kesisme yoluyla elde edilebilecek bir diizeltici adimdan olusur.

Tahminci adim siirekli gli¢ akis analizinde, tahminci (6ngoricii) adim iligkisinde i adimi ve (y®, u®) ¢6ziimi ve §
homotopi haritasi i¢in iligkilendirme denklem 3’de gosterilmistir.
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w1 )®)=0 —— =0=y,| | +y,| 3)
A i

Bu ifadede, (y®, p®) ¢éziimi icin tanjant (teget) vektori ve kisalma adimlarinin tanimlamasi denklem 4 ve
denklem 6 arasinda gosterilmistir.

) ()
z®=g¥;=§%5 @
|, Au
T(i) _ _l//;,l‘i W#L (5)
AS) — T(i)Aﬂ(i) (6)

Hf(i)uz arttiginda biiyiik adimlardan kaginmak icin denklem 4 ile denklem 6 arasinda goriinen Ap® ve Ay®’'nin

artisini belirlemek i¢in bir adim boyut denetimi k'nin secilmesi gerekmektedir. k adim boyut biiyiikliigiiniin
isareti, w'nln artirilip azaltilmasi ile belirlenir. Tam bir burun egrisi elde etmek i¢in tist kisim k>0 ve alt kisim ise
k<0 olur. Jacobian matrisi isaretinin determinanti eger diigiim ¢atallasmasindan 6nce ve sonra veya kritik limite
bagh catallasma noktasinin degisiminden dolayr akim noktasinin burun egrisinin tist kisminda mi yoksa alt
kisminda mi1 oldugunu anlamak kolaylasir. Tanjant (teget) tahmincisi, teget vektoér disindaki tahminci adimlarin
uygulanabilecegini gozlemlemeye deger bir tahmincidir. Sekant tahmincisi, iki ¢éziim (y@1, ui-1) ve (y®, pi)
bilindigi zaman, denklem 7’ de verilen tanjant t() ifadesinde yakin ¢6ziim elde edilmesi saglanmis olur.

L0 = dy

~ y(i) _ y(i-l) 7)
du

En yaygin olarak kullanilan diizeltici adim ny+1 degiskenlerinde bir ny+1 denklem kiimesi olan durumdur. Bunun
¢6ziimii Y ve p’nun ¢atallanma manifoldundadir. Catallanma noktasinda tekil olmayan bir yeri garanti etmek icin
ek bir denklem kullanilmaktadir. Yaygin olarak kullanilan siirekli denklemler dikey kesismeden olusmaktadir.
Dikey kesisme ifadesi denklem 8’de gosterilmistir.

y-W
- P

olH

y

(i)
Aﬂ

oJH
AY

Q)
A »

y-O+40)
p- (0 + 4

PO = (8)

Denklem 8'de, p ifadesi yerel parametre belirleme icin, ya p parametresi yada yx degiskeni atanmis bir deger
olmaya zorlanmasi gerekmektedir. M parametresi yada yx degiskeni atanmis olmasi durumunda olusan yeni
durum ifadeleri denklemi 9 ve denklem 10’da gosterilmistir (Milano, 2010).

PO = - - u® = - A 9
PO = Y- Ye- ) =y - B (10)
Tahminci adim ve diizeltici adim yakinsama durumlarina gore gerilim kararlilig1 analizinde yiiklenme parametre

degeri elde edilmesi kolaylasmis olmaktadir. Gerilim ve yiliklenme parametre arasindaki iliski Sekil 1'de
gosterilmistir.
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VA

—

e

1 2 > A

Sekil 1. Gerilim-ytiklenme parametre iliskisi

Baranin yiiklenme durumuna goére, baradaki ariza durumlarinda ve hat kopmasi gibi olusabilecek gegici
durumlarda sekil 1'de gosterilen gerilim-yiiklenme parametre iliskisi degismektedir. Genelde olumsuz olan
durumlar neticesinde gerilim-yiiklenme durumu 1 numarali durumdakine benzerken, gii¢ sisteminde baradaki
yiklenmenin azalma durumu ve FACTS cihazlarinin kullanimi gibi durumlarda ise 2 numarali kisma benzer
sekilde yiiklenme durumu belirlenmektedir. Gii¢ sistemlerinde yiiklenme parametre degeri gerilim ile sistem
calisma kosullarindaki aktif ve reaktif gii¢ iliskisi olarak tanimlanmaktadir. Yiiklenme parametre degeri sekil
1’de gosterilen 1 ve 2 numara ile bara geriliminin kesistigi nokta olarak gosterilmektedir. Yani sekil 1'de x
ekseni ve y ekseninin kesistigi noktadir. Yiiklenme parametre degeri ¢cok barali gii¢ sistemlerinde siirekli yiik
akisi analizi ile elde edilmektedir. Calisma limit degerleri sekil 1’de gosterilen yliklenme parametre degerine
bagl olarak yiik baralarinin minimum ve maksimum alabilecegi gerilim olarak tanimlanmaktadir. Maksimum ve
minimum gerilim degerleri strekli yiik akisi analizi ile hesaplanabilmektedir. Sistemdeki maksimum yiiklenme
parametre degerinin sekil 1’de goriildiigii gibi 1 numaradan 2 numaraya gelmesinde hem yiiklenme degeri hem
de yiik baralarinin c¢alisma limit degerlerinin artmasi1 kararlilik yoniinden olumlu bir durumdur. Ancak 1
numaradan daha alt ice dogru egrinin kiiclilmesinde yiiklenme degeri ve yiik baralarinin c¢alisma limit
degerlerinin azalmasi durumu ortaya ¢ikmaktadir. Bu durum kararlilik yoniinden olumsuz ¢alismayi teskil etmis
olur.

3. Benzetim Calismasi

Yapilan ¢alismada, IEEE 14 barali gii¢ sisteminde analiz edilmistir. Bu analizde Gii¢ Sistemleri Analizi Programi
(PSAT) kullanilmistir (Milano, 2005). 14 baral gii¢ sisteminin devre modeli Sekil 2’de gosterilmistir.

i Bus 12

Sekil 2. 14 Barali gii¢ sistem modeli
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IEEE 14 baral gii¢ sisteminde 1 numarali bara salinim barasi olarak kullanilirken, 2, 3, 6 ve 8 numarali baralar
generator barasi olarak kullanilmistir. Diger geri kalan 9 bara ise yiik barasi olarak kullanilmistir. IEEE 14 baral
sistemin 5-6, 4-8 ve 4-9 iletim hatlarinda gerilimi diistiren transformatorler kullanilmistir. 5-6 ve 4-9 numaral
iletim hatlar1 arasindaki transformatorlerde kademe degistirme ve faz kaydirma islemleri yapilmaktadir. IEEE
14 barali gii¢ sisteminde 1-2 numarali iletim hatlar1 haricinde 19 adet iletim hatti bulunmaktadir. Bu benzetim
calismasinda iletim hatti sayis1 kadar analiz yapilmistir. Her iletim hattina baglanan kesici ile ayr1 bir analiz
gerceklestirilmistir. iletim hatlarina baglanan kesicide devreye girme ve ¢ikma zamanlar olarak 1 ile 1.5 saniye
secilmistir. Ayrica 19 analiz sonucundaki bara gerilim profilleri incelenmistir. Sistemdeki yiiklenme durumu bara
gerilimleri ile sistemin maksimum ytiklenebilirlik durumu arasindaki iliskiyi belirlemektir. Bara gerilim profilleri
ise sadece siirekli yiik akisi analizi sonucunda bulunan gerilim degerleri olmaktadir. Yiiklenme durumu ve bara
gerilim profillerine baglh olarak elde edilen sonuglar detayli bir sekilde yorumlanmistir.

4. Benzetim Calismasi Sonuclari ve Degerlendirme

IEEE 14 barali gii¢ sisteminde yapilan analizlerin ilkinde hatlarin hi¢birine kesici baglanmamistir. Cok barali gii¢
sisteminde strekli yiik akisi yapilarak sistemin yiiklenme parametre degeri elde edilmistir. Bu deger 2.8286
olarak bulunmustur. Bara 4,5,7,9,10,11,12,13 ve 14’lin gerilim-yiiklenme parametre durumu Sekil 3 ve Sekil 4’'de
verilirken, 14 baranin gerilim profilleri Sekil 5’de verilmistir.

16 Bus 04 ]
VBus 05

14+ H
VBus 07

1.2+ VBus 09 M

Bara Gerilimleri (p.u.)

0 0.5 1 15 2 25
Yiklenme parametresi (p.u.)

Sekil 3. Normal ¢alismada bara 4,5,7,9 ve 10’nun gerilim-yiiklenme parametre iligkisi (sistemin yiiklenme
parametresi=2.8286)
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1.6 T T T T T
VBus 11
L4 VBus 12 |
VBus 13
12+ v -
35 Bus 14
o
5
£ 1
[}
0]
]
©
a1}
0.8
0.6 J
0‘4 r r r r r
0 0.5 1 15 2 25

Yiklenme parametresi (p.u.)
Sekil 4. Normal ¢alismada bara 11,12,13 ve 14’iin gerilim-yiiklenme parametre iliskisi (sistemin yiiklenme
parametresi=2.8286)

Bara Gerilim Profilleri
14 U U U U U U U U U U L |5 |5 |5

Vv [p.u.]

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14
Baralar

Sekil 5. Normal ¢alismada tiim baralarin gerilim profilleri (sistemin yliklenme parametresi=2.8286)

Yapilan ikinci analizde kesici 12 numarali ve 13 numarali iletim hatlar1 arasina baglanmistir. Kesici 1 saniyede
devre dis1 kalip 1.5 saniyede tekrardan devreye girmistir. Kisa siireli olarak kesicinin devreye girip ¢ikmasi
esnasindaki sistemin yiiklenme parametre degeri 2.8219 olarak elde edilmistir. Bara 4,5,7,9,10,11,12,13 ve
14’iin gerilim-yiiklenme parametre durumlar: Sekil 6 ve Sekil 7’de verilirken, tiim baralarin gerilim profilleri
Sekil 8’de verilmistir.
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1.6+ Bus04 ||
VBus 05
14+ *
VBus 07
121 VBus 09 'l
1

Bara Gerilimleri (p.u.)

o
o)

0 0.5 1 15 2 25
Yiklenme parametresi (p.u.)

Sekil 6. Kesicinin 12-13 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile bara 4,5,7,9 ve 10’nun gerilim-ytiklenme
parametre iligkisi (sistemin yiiklenme parametresi=2.8219)

1.6 T T T T T
VBus 11
lar — Va2 i
VBus 13
1.2+ -
3 VBus 14
k=
3
£ 1
T
o
o
©
m
0.8
0.6 .
04 r r r r r
0 0.5 1 15 2 2.5

Yiklenme parametresi (p.u.)

Sekil 7. Kesicinin 12-13 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile bara 11,12,13 ve 14’iin gerilim-yiiklenme
parametre iliskisi (sistemin yliklenme parametresi=2.8219)
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Bara Gerilim Profilleri
14 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5 |5

1.2+~ '

V[p.ul]

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14
Baralar

Sekil 8. Kesicinin 12-13 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile tiim baralarin gerilim profilleri (sistemin
yliklenme parametresi=2.8286)

Bu ¢alismada yapilan ti¢iincii analizde kesici 2 numarali ve 3 numarali hatlar arasina baglanmistir. Kesici ikinci
analizde oldugu gibi 1 saniyede devre disi kalip 1.5 saniyede tekrardan devreye girmistir. Kesicinin kisa siireli
olarak devreye girip ¢ikmasi durumunda sistemin yiiklenme parametre degeri 1.5846 olarak elde edilmistir.
Bara 4,5,7,9,10,11,12,13 ve 14’lin gerilim-yiiklenme parametre iligkileri Sekil 9 ve Sekil 10’da verilirken, tiim
baralarin gerilim profilleri Sekil 11’de verilmistir.

15 T T T
14k VBus 04 i
VBus 05
13 b
VBus 07
12 b
3 VBus 09
g
é 11 %A—;: Veus 10 i
g 1
g
I
m
0.9
0.8
0.7

06 r r r
0 0.5 1 15

Yiklenme parametresi (p.u.)

Sekil 9. Kesicinin 2-3 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile bara 4,5,7,9 ve 10’nun gerilim-yiiklenme
parametre iligkisi (sistemin yiiklenme parametresi=1.5846)
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1.2 T T T

115 .

105~

Bara Gerilimleri (p.u.)

0.95- .

0.9

I
S

0.85 r r r
0 0.5 1 15

Yuklenme parametresi (p.u.)

Sekil 10. Kesicinin 2-3 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile bara 11,12,13 ve 14’iin gerilim-yiiklenme
parametre iliskisi (sistemin yiiklenme parametresi=1.5846)

Bara Gerilim Profilleri

14 |5 |5 T T T |5 |5 |5 T T |5 |5 |5 T

V [p.u]

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14
Baralar

Sekil 11. Kesicinin 2-3 numarali iletim hatlarina baglanmasi ile tiim baralarin gerilim profilleri (sistemin
ylklenme parametresi=1.5846)

Elde edilen 9 benzetim calismasi sonucunda normal ¢alisma, kesicinin 9-10 numarali iletim hatt1 arasindaki
acma-kapama durumu ve kesicinin 2-3 numarali iletim hatti arasindaki agma-kapama durumlari incelenmistir.
Sistemdeki hatlarin, baralarin ve yiiklerin almis oldugu degerlere bagli olarak yapilan stirekli yiik akisi analizinde
yuklenme parametreleri farkliliklar gosterir. Bu ¢alismada tiim iletim hattina kesicinin baglanmasi sonuglari
alinmistir. Elde edilen tiim sonuglar yiiklerin aktif-reaktif gii¢c degerleri, yiiklerin gii¢ akis1 baslangicindaki aktif-
reaktif giic degerlerine bagl olarak farklilik gostermektedir. Farkli iletim hatlarinda yapilan tiim analizlerden
elde edilen yiiklenme parametre sonuglar Tablo 1’de gosterilmistir.
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Tablo 1. Farkli iletim hatlarindaki kesicideki agma-kapama olaylarinda elde edilen yliklenme parametresi

degerleri
iletim Hatlar1 Maksimum Yl'ikl(.anme
Parametresi
1-5 2.5698
2-3 1.5846
2-4 2.3037
2-5 2.3979
3-4 2.7451
4-5 2.7629
4-7 2.5357
4-9 2.7636
5-6 1.6099
6-11 2.4830
6-12 2.7904
6-13 2.2818
7-8 2.4574
7-9 2.0414
9-10 2.8073
9-14 2.6441
10-11 2.6245
12-13 2.8219
13-14 2.2875

5. Sonuglar

Yapilan bu ¢alismada, farkli hatlarda meydana gelen kisa siireli hat kopmalarinin IEEE 14 barali gii¢ sisteminde
gerilim kararliligi iizerinde olusturmus oldugu etkiler tizerinde durulmustur. 19 tane farkl iletim hattinda
kesicinin agma-kapama durumlarinin karsilastirmalar: sekiller ve tablo ile bu ¢alismada gosterilmistir. Tim
durumlarda kesicinin devreye girip ¢ikmasinin normal ¢alisma durumuna gore yiiklenme parametre degerini
diisiirdiigii gozlemlenmistir. Ozelliklede 2 ile 3 numarali iletim hattinda kesicinin kisa siireli devreye girip
¢ikmasi sistemin baralar arasindaki gii¢ alis veris kapasitesinin ve ¢alisma limitlerini azalttig1 gortliirken, 12 ile
13 numarali iletim hatlarina kesicinin baglanmasi durumunda sistemin baralar arasindaki giic alis veris
kapasitesinde ve ¢alisma noktasinda pek bir degisiklik olmadig1 goériilmiistiir. Yapilan analiz sonucunda bara
gerilim profillerinde en iyi sonucu veren analiz 2 ile 3 numarali iletim hattina bagli olan kesicinin devreye girip
¢ikmasi olmustur. Bu c¢alismada sonuglarina bagl olarak hat kopmasi olaylarinda yiiklenme durumlarinin
iyilestirilmesinde Esnek AC Iletim Sistemi (FACTS) cihazlarinin kullanimlari ve optimum yerlesim noktalarinin
olmasinda literatiire farkl ve yeni ¢alismalarin sunulmasina zemin hazirlayacaktir.
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