
METODOS DE COORDINACION DE 

RELEVADORES DE SOBRECORRIENTE

Dr.   Arturo Conde Enríquez



Relevador direccional de sobrecorriente 67
Configuraciones

G1 G2

 T (s) 

I (A) 

1F  

Si G1>>G2 

R2 
R1 

2F  
1F  

2F  

Ipu1>> Ipu2 

 T (s) 

I (A) 

Si G1=G2 

R1=R2 

F1

F2

R1

R2



Efecto de la corriente de carga
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Formulación de la coordinación 
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Formulación de la coordinación 
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Formulación de la coordinación 
Función Multi-objetivo

El conjunto de óptimos de Pareto hace referencia a los vectores para los que 
analizamos las restricciones y valores de las funciones objetivo, mientras que 
el frente de Pareto hace referencia a los valores de las funciones objetivo 
aplicadas a esos puntos



Formulación de la coordinación 
Función Multi-objetivo para el problema de coordinación

Dominancia



Formulación de la coordinación 
Restricciones de Igualdad
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Formulación de la coordinación 
Curvas no convencionales



Formulación de la coordinación 

Restricciones de Desigualdad

IJK ≥ MNOPQRS − MSTUVOTW
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Determinísticos

Vs 

Meta heurísticos



Algoritmos de Optimización

Optimización lineal

Algoritmos Evolutivos

Algoritmos genéticos (GA)

Imitación Natural     

Enjambre de partículas (PSO)

Colonia de Hormigas (ACO)

Maleza Invasiva (IWO)

Lobo Gris (GWO)



MÉTODOS DE COORDINACIÓN :
Programación Lineal (1996)
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Utiliza una corriente de arranque fija y obtiene ajuste del TDS.



MÉTODOS DE COORDINACIÓN :
Programación Lineal (1996)

COORDINACIÓN COMO UN PROBLEMA DE PROGRAMACION LINEAL

- x son los valores de ajuste de los diales de los relevadores

- A es la matriz formada por la diferencia de tiempos entre 

primario y tiempo de respaldo.

- b es el vector del lado derecho de las ecuaciones de 

desigualdad.
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Algoritmos Genéticos  (2007)

Este método se basa en la teoría de Darwin, la cual dice que las 
especies no tienen la misma aptitud para sobrevivir y por tanto 
las generaciones mas fuertes son las que sobreviven.

Donde N es el número de relevadores.

Cromosoma 



Algoritmos Genéticos  (2007)

Evaluación

Ponderación de la capacidad de cada cromosoma para su 
clasificación

Población

Se genera una población de individuos de manera aleatoria
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Algoritmos Genéticos  (2007)

Selección

Discriminar a los elementos mas aptos para formar la siguiente 
generación.

Elitismo



Algoritmos Genéticos  (2007)
Recombinación

Aplicación de uno o mas factores de recombinación para 
generar la nueva población.

OPERADOR 
CRUZADO 
SIMPLE
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Algoritmos Genéticos  (2007)



Enjambre de partículas (PSO) (2007)

� Inspirada en el comportamiento sociológico de las 
parvadas.

� Cada partícula puede memorizar su posición actual y su 
velocidad.



Enjambre de partículas (PSO) (2007)

En general:
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Enjambre de partículas (PSO) (2007)

PL 51.20
PSO 36.54
GA 40.86

PL 79.23
PSO 119.27
GA 203.15


