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ELECTRICE



Nivelele de reglaj in SEE

Reglajul primar vizează acţionarea echipamentelor locale de reglare a 
tensiunii şi urmăreşte menţinerea tensiunii nodului respectiv la valoarea  
de consemn.

Reglajul secundar realizează controlul tensiunii într-o anumită zonă, 
elaborând consemnul pentru comanda dispozitivelor de reglaj UQ din 
nodurile reglante. 

Reglajul terţiar realizează planul optimal de tensiune pe ansamblul 
reţelei, pe termen scurt (24h) şi foarte scurt (15 – 30 minute). In cadrul 
reglajului terţiar sunt calculate şi reactualizate, on-line, tensiunile 
optimale ale nodurilor reprezentative, plecând de la prognozele pe 
termen scurt ale cerererii de putere şi ale estimatorilor de stare.



Fig. 1. Schema de ierarhizare a reglajului UQ
(delimitare in domeniul spatiu – timp)

Nivelele de reglaj in SEE



Fig. 2. Structura ierarhica a reglajului de tensiune
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Nivelele de reglaj in SEE



Fig. 2. Sistem test 10 noduri

STUDIU DE CAZ – Determinarea nodurilor pilot in reglajul de tensiune



STUDIU DE CAZ – Determinarea nodurilor pilot in reglajul de tensiune

Matricea distantelor electrice

Reprezentarea grafica a matricei distantelor



STUDIU DE CAZ – Determinarea nodurilor pilot in reglajul de tensiune

Valorile coeficientului de forma

Reprezentarea grafica a calitatii gruparii (k=4)Rezultatele analizei



STUDIU DE CAZ – Determinarea nodurilor pilot in reglajul de tensiune

Zonele de control determinate cu metoda bazata pe clustering



SCOPUL REGLAJULUI UQ

Determinarea unui profil optimal de tensiune, 
pentru intervalele de timp reprezentative din 
graficul zilnic de sarcină, acest profil fiind 
corespunzător pierderilor de putere minimale. 



Dificultăţile în relajul UQ

•Existenţa unui mare număr de dispozitive de 

reglaj, ceea ce implică o ordonare/ selectare a 

acestora în funcţie de eficienţă;

•Acţiunea corectivă/de control trebuie să se facă 

într-un interval limitat de timp;

•Caracterul discret al anumitor variabile (funcţia 

obiectiv nu este derivabilă);

•Dificultăţile de convergenţă, în anumite cazuri.



Abordarea problemei

• Optimizarea controlului UQ este o problemă de optimizare 
neliniară. 

• Se pleacă de la ipoteza că obiectivul principal al reţelelor 

de transport este un nivel de tensiune cât mai constant, 
dacă se poate în interiorul unei benzi optimale, şi limitarea 

pierderilor de putere. 

• Se va căuta reglajul care conduce la acest minimul 
pierderilor de putere în rețea. Variabilele de control sunt 

tensiunile nodurilor reglante şi poziţia ploturilor 
auto(transformatoarelor).



1. Determinarea profilurilor de sarcină în reţelele electrice 
cu ajutorul tehncilor de grupare
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Dendograma pentru clasificarea nodurilor după puterea activă
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Graficul tip de sarcină pentru grupa CP1 Graficul tip de sarcină pentru grupa CP2

Graficul tip de sarcină pentru grupa CQ1
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2. Formularea problemei de optimizare
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Modelul trapezoidal fuzzy pentru P şi Q



Funcţia obiectiv
Variabilele de control fuzzy (ploturile autotransformatoarelor)
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Valorile finale ale funcţiei obiectiv şi variabilele de control fuzzy
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Valorile iniţiale şi finale ale funcţiei obiectiv 

(caz real)

Valorile finale ale funcţiei obiectiv 

(caz real vs. crisp)
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Folosirea tehnicilor de clustering in amplasarea optima a 
dispozitivelor PMU

Studiu de caz

Fig. 1. IEEE 14-bus system



Folosirea tehnicilor de clustering in amplasarea optima a 
dispozitivelor PMU

Studiu de caz

Fig. 2. Dendogram of clustering process 



Folosirea tehnicilor de clustering in amplasarea optima a 
dispozitivelor PMU

Studiu de caz

Tabelul 3. Sinteza rezultatelor

Table 1 – Rezultate IEEE 14 – sistem

Tabelul 3 – Metoda Branch and Bound

Zonarea sistemului IEEE -14


