آزمون اول                                                       تاریخ: 5/8/1388
درس: بررسی سیستم های قدرت1              فصل: پخش بار             
سؤال1) اگر بخواهیم دامنه ولتاژ شین 3 برابر 1p.u. شود، مقدار توان راکتیوی که لازم است در شین 3 تزریق شود را بدست آورید ؟
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حل ) در ابتدا به دلیل ابن که مقادیر داده شده در خط دارای قسمت موهومی مثبت می باشد نتیجه می گیریم که این مقادیر امپدانس خط می باشند، برای بدست آوردن ماتریس 
[image: image2.wmf]bus

Y

 مقادیر ادمیتانس خطوط را محاسبه می کنیم.
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حال ماتریس 
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 را تشکیل می دهیم.
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سپس جدول معلومات و مجهولات را تشکیل می دهیم. 
با توجه به این که خط دارای مقدار اهمی نمی باشد در نتیجه تلفات اهمی در طول خط نداریم، پس:
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	بار-2 
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	کنترلی-3


و براي 
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حال ماتریس ژاکوپین را تشکیل می دهیم.
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بدین ترتیب ماتریس ژاکوپبن را بدست آورده ایم:
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پس از بدست آوردن ماتريس ژاکوپين به دنبال معادلات ماتريسي براي بدست آوردن مجهولات سيستم مي باشيم.
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حال مقادير 
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