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ВВЕДЕНИЕ

Требуется обеспечить срабатывание в максимальном

числе отслеживаемых режимов при надежном

несрабатывании защиты в альтернативных режимах.

Гарантированно возможно обеспечить селективность

только лишь в одном случае – перебирая все возможные

режимы работы защищаемого объекта. Однако, эта задача

не имеет прямого решения (точнее, оно есть, но

невозможно провести расчет при текущем уровне развития

технологий).

Альтернативный метод решения – замена перебора всех

возможных режимов расчетом их небольшого числа,

сохранив при этом все свойства прямого перебора.
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Имитационная модель исследуемой системы
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Рассматривается замер, являющийся функцией 

наблюдаемых параметров:

 s rs rZ = f U ,U ,I ,I

ОТОБРАЖЕНИЕ ЗАМЕРА НА ПЛОСКОСТИ
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ПРООБРАЗ ГРАНИЧНОЙ ЛИНИИ В МНОГОМЕРНОМ ОБЪЕКТНОМ ПРОСТРАНСТВЕ
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Переход от граничной линии к прообразу граничной линии в объектных подпространствах
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ВАРИАЦИИ ОБЪЕКТНЫХ ПАРАМЕТРОВ, СООТВЕТСТВУЮЩИХ ГРАНИЧНЫМ РЕЖИМАМ
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Альтернативный способ отображения линии граничных замеров
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• Предлагаемый метод решает проблему наглядного отображения
прообраза в многомерном объектном пространстве любой
размерности, что является наиболее подходящей основой для
построения наиболее универсальной методики задания уставок
релейной защиты.

• Селективности защиты дальнего резервирования гарантируется
благодаря использованию методов теории обучаемой
многомерной релейной защиты, позволяющих заменить расчет
множества возможных режимов имитационной модели расчетом
сравнительно небольшого числа режимов.

ВЫВОДЫ
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