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Ozet

Dagitim STATik KOMpanzatér (D-STATKOM) gii¢ sistemlerinde meydana gelen gii¢ kalite
problemlerini ¢6zmek i¢in sebekeye paralel baglanan gii¢ elektronigi tabanl bir cihazdir. Bu
calismada, reaktif giic kompanzayon destegi icin kullanilan bir D-STATKOM’ un DA-hat
gerilimi Model Referans Uyarlamali Sistem (MRUS) ile kontrol edilmistir. Bu amagla, ti¢ fazli
glic sistemini, kapasitif endiiktif yiik gruplarin1 ve D-STATKOM'u igeren bir benzetim modeli
Matlab/Simulink programi yardimi ile olusturulmustur. MRUS kullanilarak DA-hat gerilimi
kontrol edilen D-STATKOM'un dinamik performansi, sebeke gerilimindeki degismeler ve
farkl yiik sartlar1 altinda incelenmistir. Elde edilen benzetim sonuglarindan, sebeke gerilimi ve
yiik sartlar1 degistigi zaman MRUS ile kontrol edilen D-STATKOM’un DA-hat geriliminin
referans degerinde tutuldugu ve istenilen reaktif akimi sagladigi gortilmiistiir.

Anahtar Kelimeler: DA-hat gerilim denetimi, D-STATKOM, Model referans uyarlamali
sistem, Enerji kalitesi.

1929



a4y _ INTERNATIONAL CONGRESS on )
@Wﬂ?}@- ENGINEERING and ARHITECTURE

14-16 November 2018 Alonya / Turkey X

N. Hingorani, 1988 yilinda AA iletim sistemlerinin gii¢ kalitesini, kontrol edilebilirligini ve
kararliligini artirmak icin gii¢ elektronigi tabanli yeni bir kompanzasyon cihazi olan Esnek
Alternatif Akim Iletim Sistemleri (Flexible AC Transmission Systems-FACTS) konseptini
Onermistir (Hingorani N.G.,1993 ; Hingorani ve ark., 2000 ; Kersting W.H., 2001 ; Saber ve
ark., 2017). Dagitim STATik KOMpanzatorii (D-STATKOM), dagitim sistemlerinde gerilim
regiilasyonu veya gli¢ faktorii iyilestirme i¢in reaktif giic destegi saglayan ve gii¢ sistemine
paralel baglanan bir Dagitim FACTS (D-FACTS) aygitidir.

(Jafarian ve ark., 2010). D-STATKOM, gerilim kaynakli/akim kaynakl1 inverter, kontrol birimi
ve bir baglanti endiiktansi olmak tiizere toplamda 3 temel bilesenden olusmaktadir. Bu
bilesenlerden kontrol birimi, D-STATKOM’un dinamik cevabini etkileyen en 6nemli kisimdir.
D-STATCOM’un kontrolii ile ilgili calismalar, belirli bir referans reaktif akim igin D-
STATKOM un ¢ikis akimi ve DA-hat geriliminin kontrolii izerine yogunlagsmaktadir. Hizl1 bir
kontrol i¢in, genelde D-STATKOM anlik reaktif akim ve anlik faz gerilimlerinin elde
edilmesine olanak saglayan dengeli ii¢-fazli sistemler i¢in 6nerilen dq-eksen teorisi kullanilarak
modellenir (Kittaya ve ark., 2012 ; Lehn ve ark., 1998 ; Maryam ve ark., 2007). D-
STATKOM un d ve g-ekseni birbirini etkilediginden dgq-ekseninde kenetlemesiz akim kontrolii
tizerine bir¢ok ¢alisma yapilmistir (Li ve ark., 2013 ; Chen ve ark., 2010 ; Blasko ve ark., 1997
; Molina ve ark., 2006). Ayrica, D-STATKOM un kontroliinde dogrusallastirilmis durum uzay
modeli kullanan alternatif bir yaklagim Ref. (Sahoo ve ark., 2002)’de sunulmustur.

Bu calismada, gerilim regiilasyonu ve giic faktorii diizeltme amaclari i¢in kullanilan D-
STATKOM™un DA-hat gerilimi Model Referans Uyarlamali Sistem (MRUS) ile kontrol
edilmistir. MRUS, referans olarak kullanilan sisteme gore sistemin performans beklentilerini
elde etmek i¢in kullanilmistir. Bu amagla, elde edilmek istenen D-STATKOM’un DA-hat
gerilim cevabr i¢in birinci dereceden bir referans model (1/(0.005s+1)) kullanilmistir.
MRUS’un parametre ayarlama mekanizmasi i¢in egim yontemi (Massachusetts Institute of
Technology - MIT kurali) tercih edilmistir. Gerilim regiilasyonu ve giic faktorii diizeltme
modlarinin her biri i¢in MRUS kullanilarak DA-hat gerilimi kontrol edilen D-STATKOM un
performansi, Matlab/Simulink’te olusturulan benzetim modeli yardimi ile test edilmistir.
Benzetim ¢alismalarinda, gerilim regiilasyonu modunda calisan D-STATKOM ™un sebeke
geriliminde meydana gelen degismelere kars1 baglanti noktasi gerilimini referansta tutma; gii¢
faktorii diizeltme modunda ¢alisan D-STATKOM un ise farkli yiik sartlarinda sebekenin birim
glic faktoriinde ¢alismasini saglama basarimi gozlemlenmistir. Farkli ¢alisma sartlar altinda
benzetim modelinden elde edilen D-STATKOM’un DA-hat geriliminin degisimi, D-
STATKOM un tarafindan iiretilen/tiikketilen reaktif akimi, sebeke gerilim - akimi i¢in benzetim
sonuclart verilmistir.
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D-Statkom

D-STATKOM; gii¢ sistemine bir baglanti transformatérii/endiiktansi yardimi ile paralel
baglanan ve sebeke frekansinda kapasitif ya da endiiktif reaktif ¢ikis glicii
tiretebilen/tiiketebilen gii¢ elektronigi tabanli bir kompanzasyon aygitidir. D-STATKOM un
cikis reaktif giicli baglanti noktasinin geriliminden bagimsiz bir sekilde denetlenebilir. Ayrica
D-STATKOM’ un yiiksek anahtarlama frekansinda calisabilme 6zelliginden dolay1 tristor
tabanli kompanzasyon cihazlarina gore sistemde meydana gelen degismelere daha hizli cevap
verebilir (Sahoo ve ark.,2002).
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Sekil 1. D-STATKOM'un devre modeli

Sekil 1°de sebekeye dogrudan baglanabilen ii¢ fazli gerilim kaynakli inverter tabanli D-
STATKOM gosterilmistir. Bu devre yardimi ile D-STATKOM’un matematiksel modelini
cikarilabilir. Sekilden goruldiigii gibi D-STATKOM un gii¢ devresi; gerilim kaynakli inverter,
bu invertere DA-hat gerilimi saglayan bir kondansator (C), inverteri sebekeye baglamak igin
bir baglanti endiiktans1 (Ls) ve bu baglanti endiiktansinin i¢ direncinden (Rs) meydana
gelmektedir. Ayrica anahtarlama ve DA-hat kondansatorlerinde meydana gelen aktif gii¢
kayiplari, bu aktif giicii tiiketecek DA-hat kondansatorlerine paralel bir direngle (Rp) temsili
olarak gosterilmistir. Sekil 1°den, D-STATKOM’un AA tarafinin matematiksel modeli
asagidaki gibi elde edilebilir (Kittaya ve ark.,2012).

di R . .1
L, d%’c = —L—‘zd +oi, +L—(kudVdc -V,) (1.1)

5

Inverter anahtarlar ideal varsayilip D-STATKOM’un DA tarafinin giicii AA tarafinin giiciine
esit kabul edilirse, DSTATKOM’un DA tarafi i¢in devre denklemi (1.2) ile gosterilebilir.

P, =P, ,=V,i.=V.i 1.2)

de iabc"abc

(1.2)’de; Vac D-STATKOM’un DA hat gerilimi, iapc D-STATKOM un ¢ikis AA akimlari ve igc
D-STATKOM un DA tarafinin akimidir. Sekil 1°den igc (1.3)-(1.4)teki gibi yazilabilir.
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L =1+, (1.3)
av, vV )

Kic(cdc Ttdc + R;JC) = V[szc labc (1‘4)

P

D-STATKOM’un ii¢ fazli AA tarafinin denklemleri dq-ekseninde asagidaki gibi elde edilir (Kittaya ve
ark.,2012).

d, R. . 1
j:—L—Sld+O)lq+L—s(kudVdc—Vsd) (1.5)
di, R 1
j:—L—qu+mld+L—s(kqudc—Vsq) 1.6)

(1.5)-(1.6)’da; ®, AA sistemin agisal frekansi, kugig ve kugiq D-STATKOM’un AA tarafinin dg-eksen
gerilimleridir. D-STATKOM’un DA tarafinin dq-ekseninde devre denklemi ise asagidaki gibi elde
edilir.

%:_ 1 Vdc—éikudid—éikui 0.1)
dt R C, 2C, 2

P

D-Statkom'un Kontrolii

D-STATKOM’un dinamik performansini inverter, pasif elemanlar, kontrol algoritmasi ve bu
kontrol algoritmasinda kullanilan kontrolér tipi belirler. Uygun tasarlanmayan bir denetleyici
D-STATKOM un dinamik ve statik performansinin kétiilesmesine, bunun sonucunda yeterli
reaktif giicii liretememesine ve hatta sistemin kararsiz olmasina neden olabilir (Coteli ve ark.,
2018). Inverterin ¢ikis geriliminin temel bileseninin genligi; DA-hat gerilimi, modiilasyon
indeksi ve sebeke gerilimi ile eviricinin ¢ikis geriliminin temel bileseni arasindaki faz farki ile
kontrol edilebilir. Inverterin ¢ikis geriliminin temel bileseninin genligi farkli yontemlerle
kontrol edilebildigi i¢in D-STATKOM™un ¢ikis reaktif giicliniin denetimi i¢in de farkl
yontemler gelistirilmistir. Onerilen yontemler (Masand ve ark., 2008).

1932



24 INTERNATIONAL CONGRESS on
@N%% ENGINEERING and ARHITECTURE

14-16 November 2018 Alanya / Turkey F

I

Grr

e DA-hat gerilimi sabit tutulup modiilasyon indeksinin kontrolii,
e Modiilasyon indeksini sabit tutulup DA-hat geriliminin kontrolii,
e Hem DA-hat geriliminin hem de modiilasyon indeksinin kontrolii olarak siralanabilir.

Bu ¢alismada D-STATKOM un ¢ikis reaktif giicti, DA-hat gerilimi sabit tutulup modiilasyon
indeksi degistirilerek kontrol edilmistir. Bu kontrol yapist Sekil 2°de gosterilmistir (Kittaya ve
ark., 2012).

DA-hat Gerilim Kontrolii Akim Kontrolii
[ Vae

Vacrer + i
Pl laref PI
| Kontrolér ® Kontrol&t ® > ©

)
I
)
lon
qref PI
- o P o

Sekil 2. D-STATKOM’un ¢ikis akimlarmin dolayli kontrolii

Sekil 2°den goriildiugi gibi, D-STATKOM kontrolii DA-hat geriliminin kontrolii ve dg-eksen
akimlarinin kontrolii olmak {izere iki déngiiden olusmaktadir. D-STATKOM  un ¢ikis akimlari,
cikis gerilimi ile kontrol edildigi goriilmektedir. Bununla birlikte, D-STATKOM un dq-eksen
akimlarinin kontroli, aktif ve reaktif akim arasinda kenetleme etkisi olan iki girisli iki ¢ikish
bir sistemdir. D-STATKOM kontrol algoritmasi dis, orta ve i¢ seviye olmak {izere 3 kisimdan
olusur (Molina ve ark., 2006). Dis seviye kontrol, D-STATKOM ile gii¢ sistemi arasindaki aktif
glic (i¢*) ve reaktif giic (ig*) akisinin kontroliinden sorumludur. D-STATKOM ile sebeke
arasindaki aktif giic degisimini saglayan ig* DA-hat gerilim kontroloriiniin ¢ikisindan elde
edilir. Reaktif gii¢ kontroliinii saglayan ig* ise D-STATKOM’un kullanim amacina gore iki
sekilde elde edilebilir. Gerilim regiilasyonu i¢in kullanilan D-STATKOM’da, referans sebeke
gerilimi ile 6lciilen sebeke gerilimi karsilastirilir ve hata bir kontrolore girilerek iq*elde edilir.
Gig faktorii diizeltme amaci ile kullanilan D-STATKOM’da, yiikiin ¢ektigi g-eksen akiminin
tersi ig* olarak almir. Orta seviye kontrolde, D-STATKOM’un akimlarinin dis seviye
kontrolden elde edilen referans degerlerini dinamik olarak takip etmesi saglanir. I¢ seviye
kontrolde ise, orta seviye kontrolden elde edilen kontrol sinyalleri kullanilarak inverter i¢in
anahtarlama sinyalleri iiretilir. Ozellikle dis ve orta seviye kontrol yapilarinda Oransal +
Integral (PI) kontrolérler yaygin olarak kullanilmaktadir. PI kontroldrlerin parametreleri agik
cevrim transfer fonksiyonunun parametrelerine baglidir.
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Model Referans Uygulamal Kontrol

Sonu¢ kisminda, makalenin/bildirinin en 6nemli 6nerileri ve sonuglarin pratik uygulamalarina
yonelik yazarin goriigleri 6zet bir sekilde belirtilmelidir. Calismanin sunmus oldugu avantajlar
detayli olarak vurgulanmalidir. Uyarlamali kontrolde, sistem parametreleri bilinmiyorsa veya
zamanla degisiyorsa kontroloriin sistemden istenilen davranigi gosterebilmesi i¢in kontrolor
parametreleri otomatik olarak giincellenir (Coman ve ark., 2013, Akmar ve ark., 2016). MRUS,
uyarlamali kontroliin ana yaklagimlarindan biridir ve Sekil 3’te genel blok diyagrami
verilmistir. Sekil 3’ten goriilecegi gibi, MRUS dort kisimdan olusur. Bu kisimlar bilinmeyen
parametreler iceren bir sistem, kontrol sisteminin istenen ¢ikisini belirlemek i¢in bir referans
model, ayarlanabilir parametreler i¢eren bir geri besleme kontrol ve ayarlanabilir parametreleri
giincellemek icin bir uyarlama mekanizmasidir. Sistemin ¢ikisi referans modelden istenen bir
cevap ile karsilastirilir. Kontrol parametreleri bu hataya goére gilincellenir. Amag, sistemin
cevabinin, referans modelin cevabi ile eslestirecek parametrelerin elde edilmesidir.

Ym
Model
Kontrolor
parametreleri Ayarlama
mekanizmasi
»
u . Y
Kontrolér Sistem >

Sekil 3. MRUS kontrol genel blok diyagram

Referans model, harici bir komuta uyarlamali kontrol sisteminin ideal cevabini belirtmek i¢in
kullanilir. MRUS’ta parametreler egim yontemi ve kararlilik teorisi uygulama olmak tizere iki
sekilde ayarlanmaktadir. Bu c¢alismada parametrelerin ayarlanmasinda MIT kurali
kullanilmistir. Kapali ¢evrim sistemde kontroloriin ayarlanabilir bir parametresi (0) oldugu
dikkate alinmalidir (Coman ve ark., 2013, Akmar ve ark., 2016). MRUS’ta ama¢ uygunluk
fonksiyonu J(0)’yi minimize edecek sekilde 0°y1 ayarlamaktir. Uygunluk fonksiyonu asagidaki
denklemde verilmistir.

J(0)= ée (1.8)

J’nin kiiciik olmasi gerektiginden, (1.9)’da verildigi gibi J’yi kullanarak parametreleri negatif
egim yoniinde degistirmek gerekir. Bu denklem MIT kurali olarak bilinir (Coman ve ark.,2013;
Akmar ve ark., 2016).

N
a9 _ o] __ de 0.2
o o0 oo 0.2)
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(1.9)da; e sistemin ¢ikisi y(t) ile referans model ¢ikist ym(t) arasindaki hatayi, 6 kontrolor
parametresi ve y adaptasyon kazancidir. Eger uygunluk fonksiyonu J(0)=le| se¢ilmesi
durumunda ayarlama kurali (10) ile gosterildigi gibi hesaplanir (Coman ve ark., 2013 ; Akmar
ve ark., 2016).

do oJ Oe
Y g 0.3
dt 4 00 4 00 sign(e) ©0.3)

Benzetim Sonuclar:

Bu makalede, bir gii¢ sisteminde gerilim regililasyonu ve gii¢ faktorii diizeltme amaclar igin
kullanilan D-STATKOM’un DA-hat geriliminin kontrolii MRUS ile gerceklestirilmistir.
Kontrol yapisinda bulunan referans model 1. dereceden transfer fonksiyonu secilmistir.
Matlab/Simulink’te olusturulan benzetim modeli Sekil 4’te gésterilmistir. Benzetim modelinde
kullanilan parametreler Tablo 1°de verilmistir.

A af A a
P e e
i ¢ afC [ i i I j
Programmable 381V, 500 kvA B1 B2 o I
Voltage Source Sistem 4 o - - = E o " o
< @ U z LA
& se0s 111
powergui < m oL o o
<@ v R <@ U
DSTATCOM = = ki) g -:_E-
5 KW 5 kW 5 kW 5 kW
10 k\Var 15 kifar 10 KVar 15 kVar
Ind Ind Cap cap
Vabc =
w > 2
C r—Fvane Cw)
1dq i
1abe |—b Idig Vg f——1te{VdVig  m_Phi
W igraf 0
labc m_rh
Ifia_Rat
Subsysbern External Control 0
{igref) Cusfrent
Regulator
Ve
G r—ve wiral

DC Voltage Control
(MRUS)

Sekil 4. Matlab/Simulink’te olusturulan benzetim modeli

AA sebeke gerilimi-frekansi 380 V-50 Hz
Baglant1 endiiktansi 2.89 mH
Baglant1 endiiktansinin i¢ direnci 0.1 ohm
Referans DA-hat gerilimi 375V
DA-hat kondansatorii 3.3 mF
Anahtarlama frekansi 2 kHz
Ornekleme siiresi 5us

Cizelge 1. Benzetim Calismasinda Kullanilan Parametreler
Benzetim ¢alismasinda D-STATKOM’un dinamik performansi iki senaryo i¢in degerlendirilmistir.
Birinci senaryoda D-STATKOM gerilim regiilasyonu modunda ¢aligtirilmis ve baglantt noktasinin
gerilimi nominal degerinden yiiksek ve diisiik olmasi durumlarinda D-STATKOM'un baglanti
noktasinin gerilimini referans degerde tutma basarimi incelenmistir. ikinci senaryoda D-STATKOM
gii¢ faktorii diizeltme modunda ¢alistirilmis ve sebekeye baslangigta 5 kW omik, 10 kV AR endiiktif yiik
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baglanmigstir. Daha sonra endiiktif yiik artirilarak toplamda 25 kVAR’a ¢ikarilmistir. Son olarak endiiktif
yiikler devreden ¢ikarilmig ve ayni anda 5 kW omik, 10 kVAR Kkapasitif yiik sebekeye baglanmig ve
belirli bir siire sonra toplam kapasitif yiitk 25 kVAR’a ¢ikarilmigtir. Bu senaryoda sebekenin birim gii¢
faktoriinde calisip ¢aligmadigi gézlemlenmistir. Her iki ¢alisma modu i¢in DA-hat gerilimi MRUS ile
kontrol edilen D-STATKOM’un dinamik performansi incelenmistir.

Birinci senaryoda D-STATKOM gerilim regiilasyonu modunda ¢aligtirilmistir. Benzetim ¢alismasinda,
D-STATKOM’un bagli oldugu noktanin gerilimi 0.15-0.35 s araliginda nominal degerinin %105’ ine
ve 0.35-0.55 sn araliginda nominal degerinin % 95’ine ayarlanmistir. 0.55 sn’den sonra baglanti
noktasinin gerilimi nominal degerine ayarlanmistir. Bu ¢aligma sartlar1 altinda D-STATKOM un
dinamik performansini gosteren reaktif akim ve DA-hat gerilim izleme basarimi, sebeke geriliminin
degisimini gosteren benzetim sonuglari Sekil 5-8de verilmistir. Sekil 5°ten goriilecegi gibi D-
STATKOM baglanti noktasinin gerilimini referans degerinde tutabilmek i¢in gerekli reaktif akimi
saglamaktadir. D-STATKOM tarafindan iiretilen reaktif akim referans degerini hatasiz izledigi Sekil
S'ten goriilmektedir.

1.5

o5 -

I Jaref {pu)
-]

0.5 0t |
|

S

' 1
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Sekil 5. D-STATKOM'un reaktif akiminin referans degerini izleme basarimi
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Sekil 6. Gerilim regiilasyonu modunda ¢alisan D-STATKOM’un DA-hat geriliminin degisimi
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Sekil 7. Baglant1 noktasmin gerilimi

CHSTATKOMun reaktif ghci (pu)
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Sekil 8. D-STATKOM tarafindan {iretilen/tiiketilen reaktif gii¢
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Sekil 9. D-STATKOM tarafindan iiretilen/tiiketilen reaktif akimin referans degerini izleme basarimi
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Sekil 10. D-STATKOM’un DA-hat geriliminin referans degerini izleme basarimi
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D-STATKOM’un istenilen reaktif akimi saglayabilmesi i¢in inverter ¢ikis geriliminin uygun sekilde
kontrol edilmesi gerekmektedir. D-STATKOM’un kontroliinde tercih edilen yontemde, D-
STATKOM’un DA-hat gerilimi sabit tutulup inverter c¢ikis gerilimi modiilasyon indeksi ile
degistirilmektedir. Bu nedenle, gii¢ sisteminde caligma sartlarinin degismesi durumunda D-
STATKOM’un DA-hat geriliminin sabit tutulmasi Onemlidir. Sekil 6’da, sebeke gerilimindeki
degismelere kars1 D-STATKOM’un DA-hat geriliminin degisimi gosterilmistir.

D-STATKOM’un DA-hat gerilimi sebeke geriliminin artmasi/azalmasi durumunda referans degeri
izlemeyi basarmistir. Gerilim regiilasyonu modunda baglanti noktasinin gerilimi 381 V’ta sabit
tutulmaya calisilmistir. 381 V gerilim degeri 1 per unit (pu) kabul edilmis ve Sekil 7°de baglanti
noktasinin geriliminin degisimi pu cinsinden gosterilmistir. Sekilden, baglanti noktasinin geriliminin
yaklagik 381 V’ta tutuldugu goriilmektedir. Baglanti noktasinin gerilimini referans degerinde tutabilmek
icin D-STATKOM tarafindan iiretilen/tiiketilen reaktif gii¢ Sekil 8'de gésterilmistir. Gerilim yiikseldigi
zaman D-STATKOM endiiktif reaktif gii¢, tersi durumda da kapasitif reaktif gli¢ saglamistir.
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Sekil 11. Sebeke ile yiik gerilimi-akimi arasindaki iligki

Ikinci senaryoda, 0.2 s’ye kadar sebekeye herhangi bir yiikiin bagli olmadig1, 0.2-0.4 s araliginda 5 kW
omik-10 kVAR endiiktif yiikiin, 0.4-0.6 sn araliginda toplamda 10 kW omik - 25 kVAR endiiktif yiikiin
sebekeye bagli oldugu diisiiniilmiistiir. Son olarak 0.6 s'de tiim endiiktif yiikler devreden ¢ikarilmis ve
0.6-0.8 s arasinda 5 kW omik-10 kVAR kapasitif yiik sebekeye baglanmis ve 0.8-1 s araliginda 5 kW
omik - 15 kVAR kapasitif yiik daha devreye alinarak toplam 10 kW omik-25 kVAR kapasitif yiik
sebekeye baglanmistir. 1 s’den sonra tiim yiikler devreden ¢ikarilmigtir. Bu yiik sartlar1 altinda D-
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STATKOM’un dinamik performansi reaktif akim ve DA-hat gerilim izleme basarimi ve sebekenin birim
gii¢ faktoriinde ¢alismasi agisindan incelenmistir. Ikinci senaryona iliskin benzetim sonuglar Sekil 9-
11°de verilmigtir. Sekil 9'da goriildugii gibi, gii¢ sistemine endiiktif yiik(ler) bagl iken D-STATKOM
kapasitif reaktif akim, tersi durumda da endiiktif reaktif akim destegi saglamakta ve D-STATKOM
tarafindan {iiretilen/tiiketilen reaktif akimin referans degerini hatasiz izlemektedir. Bu ¢alisma sartlari
altinda, D-STATKOM'un DA-hat gerilimi de referans degerini izledigi Sekil 10'da goriilmektedir. ikinci
senaryoda yiik gerilimi-akimi ve sebeke gerilimi-akimi arasindaki iliski bazi zaman araliklar1 i¢in Sekil
11'de gosterilmistir. Sekilden goriilecegi gibi sebeke yaklasik olarak birim gii¢ faktoriindedir.

Sonugclar

Bu makalede, bir gii¢ sisteminde gerilim regiilasyonu ve gii¢ faktorii diizeltme amaglari i¢in kullanilan
D-STATKOM’un DA-hat gerilimi MRUS ile kontrol edilmistir. Bu amagla, istenen DA-hat gerilim
cevabim verecek birinci dereceden bir transfer fonksiyonuna sahip referans model kullanilmistir.
MRUS’un parametre ayarlama mekanizmasi i¢in MIT kural1 (egim yontemi) tercih edilmistir. Gerilim
regiilasyonu ve giic faktorii diizeltme gorevlerinin her biri icin MRUS kullanilarak DA-hat gerilimi
kontrol edilen D-STATKOMun performansi, Matlab/Simulink’te olusturulan benzetim modeli yardimi
ile test edilmistir. Gerilim regiilasyonu modunda, sebeke geriliminde meydana gelen degismelere karsi
D-STATKOM’un sebeke gerilimini referansta tutma, giic faktorii diizeltme modunda ise D-
STATKOM’un farkli yiik sartlarinda sebekenin birim gii¢ faktériinde ¢alismasini saglama bagarimi
gozlemlenmistir. Farkli ¢aligma sartlar altinda benzetim modelinden elde edilen D-STATKOM’un DA-
hat geriliminin ve reaktif akiminin referansi izleme basarimi incelenmistir. Benzetim sonuglarindan, her
iki ¢calisma modunda D-STATKOM’un dinamik performansinin tatmin edici oldugu goériilmektedir.
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