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Relevador direccional de sobrecorriente 67

Ots——oto o0
R <g_> Zg
y EI—|~D DID
-~ — | — — | —
o -0 -0
> — | — — | —
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Relevador direccional de sobrecorriente 67




Elemento direccional para fallas de fase
Conexion 90 °

(@) BUS - SYSTEM kv PHASE SEQUENCE a,b,c

VTs
p 4 |1( | |
I' 120v
o a

4
o

I
S @ 4 T b
, . > ® c
X[ % I 3N %
[«] Aux.
j!( — P
¢ b 4
crs & &
E—Lsfl N
c B A 1 GND Il
(67) (67) (67) (67N) ot
PNl B W BTG P Y el P
52 b a C b
+ + + +
TRIP A, NI J\[] A,
DIRECTION — I — Iy l — a
lla Y (B FOR GROUND
RELAY
See Fig. 39

1

SAFETY
a b c GROUND




L \YJ
(b) ab

PHASE C
RELAY

Elemento direccional para fallas de fase
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Elemento direccional para fallas a tierra

Polarizacion por corriente
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Falla monofasica en bus G
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Elemento direccional para fallas a tierra
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Elemento direccional para fallas a tierra




Polarizacion con secuencia negativa
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Criterios de ajuste

67. Relevador direccional de sobrecorriente

Procedimiento de calculo de parametros de ajuste similar al de un
relevador de sobrecorriente no direccional 51, considerando
unicamente contribuciones de corriente aguas arriba del relevador.

Linea de Maximo Torque a 60°

67N. Relevador direccional de sobrecorriente de tierra

La corriente de arranque debe ser mayor a la maxima corriente de
desbalance de secuencia cero tolerable por el sistema. Tipicamente
0.1a 0.5 Icarga

Las conexiones en delta de los transformadores interrumpen el lazo
de coordinacion de relevadores.

Invertir conexion o polaridad de 3Vo.

Linea de Maximo Torque a 60°




Relevador direccional de sobrecorriente 67

All'currents in primary A
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Relevador direccional de sobrecorriente 67
Coordinacion en un sistema anillado
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Relevador direccional de sobrecorriente 67

Polarizacion por voltaje o corriente

Elementos de fase pueden presentar baja sensibilidad
Elementos de tierra pueden presentan alta sensibilidad
Actualizacion de ajustes

Aplicacion en lineas con alimentacion bilateral




Criterios de ajuste

67. Relevador direccional de sobrecorriente

Procedimiento de calculo de parametros de ajuste similar al de un
relevador de sobrecorriente no direccional 51, considerando
unicamente contribuciones de corriente aguas arriba del relevador.

Linea de Maximo Torque a 60°

67N. Relevador direccional de sobrecorriente de tierra

La corriente de arranque debe ser mayor a la maxima corriente de
desbalance de secuencia cero tolerable por el sistema. Tipicamente
0.1a 0.5 Icarga

Las conexiones en delta de los transformadores interrumpen el lazo
de coordinacion de relevadores.

Invertir conexion o polaridad de 3Vo.

Linea de Maximo Torque a 60°




Linea de Transmision RTC =400

Andlisis de fallas licadmax= 1110 A

1) Iaportacion residual falla 10 en el bus remoto generacion minima_sin contingencias:

Bus Local Bus Remoto

‘ k 106 L= 620 A

2) laportacion residual falla 10 justo a la salida de linea (close-in) generacion maxima:

Bus Local Bus Remoto

FN o

10Gma L= 25639 A

3) Iaportacion residual falla 10 en el bus remoto_generacion maxima sin contingencias:

Bus Local Bus Remoto

‘ L 106 L= 670 A

4) Iaportacion residual falla 10 al final de la linea con INT Abierto (line-end) generacion méaxima:
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67N Proteccion de sobrecorriente direccional de secuencia cero.

Procedimiento para determinar el valor del pickup y de la palanca:

Se recomienda:

Para lineas cortas que tengan alta aportacion
Curvas muy inversas (VI) o extremadamente inversa (El),

Para lineas largas y medianas con baja aportacion
curvas inversa (I) o moderadamente inversa (Ml)
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Elemento de Secuencia Cero para fallas hacia adelante.

1) n-1 contingencias mas probables para que la aportacion del relevador sea la
minima.

max
monofasica

lforwardo :3IO % 05

pickup

2) Simular falla tipo “line-end” con resistencia de falla de 50 ohms,

Comparar los dos valores obtenidos con los criterios anteriores y seleccionar
el menor, para ajuste de pickup del elemento de secuencia cero.




Calculo de Pickup

| o =31, %0.5= (620) (0-3) _ 775

pickup 4 O O

Seleccién de curva y palanca de tiempo: dial = 0.8

Close in 25639 0.135

Remote bus 670 0.692

Line end extremo abierto 1718 0.321
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Esquema de comparacién direccional tipo hibrido con
sobrecorriente de secuencia negativa y cero.

Criterios de ajustes de pickup

Elemento de Secuencia Negativa para fallas hacia adelante

1) n-1 contingencias mas probables para que la aportacion del relevador sea la

minima.

monofasica

2) Simular falla tipo “line-end” con resistencia de falla de 50 ohms,

B S—

I forward , _ 3/2 % 06

pickup

Comparar los dos valores obtenidos con los criterios anteriores y seleccionar
el menor, para ajuste de pickup del elemento de secuencia negativa.




67Q Proteccidon de sobrecorriente direccional de secuencia negativa.

Procedimiento para determinar el valor del pickup y de la palanca:
Se recomienda:

Para lineas cortas que tengan alta aportacion
Curvas muy inversas (VI) o extremadamente inversa (El),

Para lineas largas y medianas con baja aportacion
curvas inversa (I) o moderadamente inversa (Ml)
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