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V
(p.u.)

�
deg.

DP
(MW)

DQ
(Mvar)

GP
(MW)

GQ
(Mvar)

1 1.060 0.000 0.000 0.000 160.31
0 -14.336

2 1.045 -3.249 21.700 12.700 68.700 14.49
3 0.987 -10.262 94.200 19.000 0.000 0.000
4 1.017 -7.713 47.800 -3.900 0.000 0.000
5 1.030 -6.434 7.600 1.600 0.000 0.000
6 1.070 -9.066 11.200 -7.500 39.800 36.826
7 1.002 -9.900 0.000 0.000 0.000 0.000
8 1.002 -9.900 0.000 0.000 0.000 0.000
9 0.995 -11.076 29.500 16.600 0.000 0.000

10 1.000 -10.987 9.000 5.800 0.000 0.000
11 1.030 -10.121 3.500 1.800 0.000 0.000
12 1.051 -10.052 6.100 1.600 0.000 0.000
13 1.041 -10.167 13.500 5.800 0.000 0.000
14 0.996 -11.738 14.900 5.000 0.000 0.000
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