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Bu bildiride; gii¢ sistemlerindeki yiik frekans kontroliinii
yapabilmek icin bir kontrolor &nerilmistir.  Onerilen
kontroldrde, klasik PI kontroldrlerinden farkli olarak K, ve K;
kazang degerleri bulanik mantik kurallar1 ile elde edilmektedir.
Amaglanan Bulanik Mantik Kontrolorii, iki bolgeli bir
enterkonnekte giic sistemi modeli iizerinde uygulanmig ve
Matlab-Simulink programinda simulasyonu yapilmigtir. Ayni
gii¢ sistemi i¢in daha 6nceden yapilan ¢aligmalarla, bu ¢alisma
arasinda karsilastirma yapilmigtir.

1. Giris

Bir enterkonnekte elektrik gii¢ sisteminde biiylikli kiiglikli
biitlin enerji iretim merkezleri sisteme ve dolayisiyla
birbirlerine senkronize bir sekilde baglidir. Bu sebepten dolay1
her biri ayn1 frekansa sahiptir [1].

Bir gii¢ sisteminin kararli caligabilmesi i¢in frekans sabit
kalmalidir. Sabit frekansta ¢aligabilme ise gii¢ dengesi
durumunda s6z konusu olur [2]. Sistemde iiretilen aktif giiclin
toplamu; sistem aktif yiikleri, sistemdeki kayiplar ve sistemden
baglant1 hatlariyla bagka bir sisteme akan gii¢ toplamina esit
olmalidir.

Enterkonnekte gili¢ sistemine bagli generatorlerin  ¢ikis
gliclerinin tamaminin, sistem yiikiine tamamen esit olmasi
istenilen bir durum olmasina ragmen pratikte bu durumun
herhangi bir anda olmas1 ¢ok zayif bir ihtimaldir. Ciinki talep
edilen gii¢ siirekli degisme halindedir ve aniden artmasi ya da
azalmasi s6z konusudur. Eger iiretilen gii¢ miktari talep edilen
giicten yiiksek olursa sistemdeki generator hizlari artig
egiliminde olacaktir. Bu da frekansin artmasina sebep
olacaktir. Tam tersi disiiniilecek olursa; yani iretilen giig
miktar talep edilen giigten diisiik olursa frekansin azalmasina
sebep olacaktir. Bahsedildigi gibi frekans sabit kalmasi
istenilen bir nicelik olmasina ragmen uygulamalarda sabit
degildir ve degisebilir [3].

ki ya da daha fazla birbirinden bagimsiz olarak kontrol
edilebilen alana sahip bir enterkonnekte sistemde frekans
kontroline ek olarak her bir alandaki tiretim de kontrol
edilmelidir. Ciinkii baglant1 hatlar1 {izerinden akan yiikiin
belirlenmis giic degisimlerini muhafaza etmek amaciyla
kontrolii s6z konusudur. Giig sisteminde ¢alisma durumundaki
bir degisiklik, frekansi ve Onceden ayarlanan ara baglanti
hatlar1 iizerindeki yiik akisini degistirir. Bunlari yeniden
nominal degerlerine geri getirme islemine yiikk frekans
kontrolii denir [1].

Gii¢ sistemleri enterkonnekte sekilde komsu sistemlere
baglandiklarinda herhangi birinde olusacak bir yiik frekans
kontrol problemi ortak bir sorun haline gelir. Benzer sekilde
enterkonnekte gii¢ sistemlerini birbirine baglayan baglanti
hatlar1 iizerinden akan aktif giicii kontrol etme de ortak bir
sorundur [2].

Yiik frekans kontroliiniin birinci goérevi, frekans: belirli bir
nominal degere ayarlamak ve generatorlerin aktif giiclinii
degistirerek istenen degerlerde, kontrol alanlar1 arasinda giic
aligverisini saglamaktir. Ikinci gorevi ise, ¢alisma maliyetlerini
minimum yapmak icin tiretimdeki gerekli degisimi birimler
arasinda paylastirmaktir [4].

Yik frekans probleminin Oneminden ve bu problemin
olabildigince cabuk c¢oziilebilmesinin gerekliliginden dolay1
bu konuda birgok ¢alismalar yapilmistir. Chang C.S. ve FU
W., 1997 yilinda yaptiklar1 ¢alismada bir PI kontroldriindeki
K, ve K; kazanglarinin bulanik mantik yardimiyla bulundugu
bir kontrol sistemi tasarlamuslardir [S5]. Benzer sekilde,
Kocaarslan 1. ve Cam E., 2004 yilinda yaptiklar1 ¢alismada
bulantk mantikla integral ve oransal kazang katsayilari
tireterek yiik frekans kontrolii problemine ¢oziim getirmiglerdir
[6]. 2000 yilinda Akalin Kurt G., yapmis oldugu doktora
calismasinda K, ve K kazanglarinin elde edilmesinde bulanik
mantik kontroliinii kullanmistir ve Chang C.S. ve Fu W.” nun
calismasiyla kiyas yapmustir [7]. El-Sherbiny ve arkadaglari
2001 yilindaki ¢alismasinda, biri hidroelektrik, biri termik
olmak tiizere iki bdlgeli bir gii¢ sistemi modeli iizerinde
calismis ve Onerdigi bulanik mantik kontrolor ile klasik PI
kontrolor arasinda performans karsilagtirmasit yapmustir [8].
Yesil E. ve arkadaslar1 ise 2003 yilindaki ¢aligmasinda yiik
frekans probleminin ¢oziimii i¢in PID tipi bulanik mantik
kontrolor tasarlamigs ve bu kontrolorii iki bolgeli bir gii¢
sistemi modeline uygulamigtir [9].

Bu ¢alismada da yiik frekans kontrolii problemini ¢6zebilmek
icin bulamk mantik kontroldrii &nerilmistir. Onerilen
kontrolérde her bir bolgedeki K, ve K; kazanglari, kendi
bolgesindeki ACE sinyaline gore, bulanik mantik yardimiyla
elde edilmistir. Onerilen kontroldr kullanildiginda, ayni giig
sistemi ve parametreleri ile yapilmis diger calismalara gére
daha iyi sistem cevaplari elde edilmistir.

2. Kullanilan iki bélgeli gii¢ sistemi modeli

iki ya da daha fazla kontrol bélgesine sahip gii¢ sistemlerinde,
otomatik yiik frekans kontrolli; generator {initelerinden
istenilen aktif gii¢ ¢ikislarinin saglanmasi yolu ile frekans
kontroliine yardimci oldugu gibi, bdlgeler arasindaki gii¢
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Sekil 1: Tki bolgeli bir giic sisteminde yiik frekans kontrolii modeli

aligverisinin arzu edilen degerler arasinda tutulmasini da saglar
[7]. Giiniimiizde bu sistemlerde yiik frekans kontrolii terimi
yerine “Otomatik Uretim Kontrolii” (Automatic Generation
Control - AGC) terimi de kullanilmaktadir.

Yik frekans kontrolii kavramindan anlagildig: iizere, siirekli
degisen sistem yikiine {retilen giicin adapte edilmesi
gerekmektedir. Bu isleme hiz regiilasyonu adi verilir.
Enterkonnekte gii¢ sistemlerinde regiilasyon islemi birincil
kontrol ¢evrimi ve ikincil kontrol ¢evrimi olmak iizere ikiye
ayrilir.

Birincil kontrol c¢evrimi ile; herhangi bir nedenle gii¢
dengesinin bozulmasi sirasinda frekans sapmalarini kabul
edilebilir sinirlar iginde tutulmasini saglayarak frekansin
kararliligi saglanir. Her bir gili¢ sistemindeki iretim
merkezlerinde birincil kontrol ¢evrimini saglayan hiz regiilator
sistemleri mevcuttur. Birincil kontrol ¢evrimi sonrasinda
sistemin Uretim tiiketim dengesi saglanmisg olur. Fakat bu
dengeleme neticesinde sistem frekansi nominal degerinden
sapmistir [10].

Birincil kontrol ¢evriminde belli smirlar igerisinde kontrol
altina alman sorunlar, ikincil kontrol g¢evrimi ile istenilen
optimum seviyeye getirilir. Frekansin istenilen nominal
degerine restorasyonu saglanir. Ayrica; generatorlerin aktif
gic cikislart degistirilerek kontrol bdolgeleri arasindaki
istenilen gii¢ aligverisi saglanir. Genel olarak birincil kontrol
cevrimi probleme acil ve gecici bir miidahale iken, ikincil
kontrol ¢evrimi tam anlamiyla bir miidahaledir denilebilir.

Bir enterkonnekte sistemdeki otomatik yiik frekans kontroliinii
incelemek i¢in iki kontrol bdlgeli bir gii¢ sistemi modeli Sekil
1’ de sunulmustur.

Tablo 1: Kisaltmalar

R : Hiz regiilasyonu (Hz/MW)

AP_ @ Yik artist (MW)

D : Yiik Soniim Sabiti (MW/Hz)

Tr : Buhar tiirbini i¢in tlirbin zaman sabiti (sn)

Ty : Buhar tiirbini i¢in hiz regiilatorii zaman sabiti (sn)
Tio : Hattin senkronize edici moment katsayisi

Af; : 1. Bolgedeki frekans degisimi (Hz)

Ko : 1i.bolgedeki generatoriin transfer fonksiyonu
kazanci (HzZZMW)

Toi : i.bolgedeki generatdriin zaman sabiti (sn)

ACE : Alan Kontrol Hatas1

K, : Integral sabiti

Kp : Oransal sabit

a : Iki bolge arasindaki transfer fonksiyonu

B; ve B,: 1. ve 2.bolgenin frekans yonelim faktorii

Ui(t) : Kontrol vektorii

Kp,i : 1.bolge i¢in oransal kazang

Kii : 1.bolge i¢in integral kazanci

APqgi :i.bolge i¢in baglanti hatt1 yiik akig degisimi (MW)
AACE : Alan kontrol hatasinin tiirevi (Hata Degisimi)

Uretimde meydana gelen degisimler, alan kontrol hatasini
(ACE) ifade eder. Alan kontrol hatasi (ACE), frekans ve
baglant1 hatt1 gii¢ degisimi ile belirlenmig bir kontrol isaretidir.
Birinci bolge igin ACE:



ACE, = AP, + B,.Af (1)
1

81:131:!3_"'51 (2)
1

olarak belirtilmistir. Burada Bj, birinci bdlgenin frekans
yonelim faktoriidiir. Ikinci bolge i¢in ACE:

ACE, = AP,, + B, . Af (3)
1
B::JGQZR_+D: (4)

olarak belirtilmistir. Burada ise B,, ikinci bolgenin frekans
yonelim faktoridir [11].

3. Giig sistemlerinde bulamik mantik
uygulamalari

Bulanik mantigin ve bu mantik kurallarini kullanan bulanik
kiime teorisinin Lotfi A. Zadeh tarafindan gelistirilip 1965
tarihli makalesinde [12] yayinlanmasindan sonra belirsizlik
iceren sistemlerin incelenmesi yeni bir boyut kazanmustir.
1965’ te ortaya atilmasina ragmen, bulanik kiime kavrami
ancak 1970’li yillarin ikinci yarisindan sonra kullanilmaya
baglanmistir. Bunda 6zellikle Zadeh’ in 1965° deki ilk
makalesinden daha fazla etkili olan ve bulanik mantigin
belirsizlik iceren sistemlere uygulanabilirliligini agiklayan
sonraki makaleleri etkili olmustur [13].

Bulanik mantigin Mamdani ve arkadaglari tarafindan denetim
sistemlerine ilk uygulanmasindan sonra, bu alanda oldukca
onemli adimlar atilmaya baslanmistir. Oyle ki denetim
sistemleri bulanik mantigin en fazla uygulandig: alan olarak
giiniimiize kadar gelmistir. Klasik denetim sistemlerindekinin
aksine, sadece istenilen ¢ikist verecek sekilde girigse uygulanan
isaret ayarlandigindan, bulanik denetimin iglemesi tipki usta
bir insanin o sistemi denetlemesine benzer. Yani bulanik
mantik ve bulanik kiime islemleri kullanilarak makinelerin
insanlar gibi kararlar vermesi saglanabilmektedir [13].

Bulanik mantik uygulamalari gibi akilli sistemler giiniimiizde
yaygimlagmustir. Ciinkii akilli sistemler sayesinde degisebilecek
sistem sartlarina kolay ve hizli adaptasyon saglanabilmektedir.
Ciinkii sabit kazangli bir PI kontroldr ile gerceklestirilen yiik
frekans  kontrolii  degisebilecek  sistem  kosullarmi
kargilayamayabilir. Diger taraftan sabit olan kazanglar yeni
sistem kosullarma gore yeniden ayarlanmalidir. Bu da kolay
olmayan bir durumdur. Bu yiizden sabit kazangli sistemlerin
yerini akilli sistemler almalidir.

4. Onerilen kontrol modeli

Yiik frekans kontroliiniin amaci frekans ve baglanti hatti gii¢
aligverigini istenilen degere ulastirmak tizere bir u kontrol
sinyali iiretmektir [4]. Yiik frekans kontroliinde kullanilan
klasik PI kontroloriin blok diyagrami Sekil 2’ de
goriilmektedir. Kontrol vektorii ise su sekildedir:

Uft) = —KpJEACEE(t) -K;; J.ACEE- (t)dt (5)

U0 = K0P+ 58F) =Ky [+ BOE) e (0
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Sekil 2: 1.Bolge i¢in PI kontrolor

Yiik frekans kontroliinde kullanilan PI kontroldriin K, ve K;
kazanglarmin degismesi sistem cevabmi farkli sekillerde
etkileyebilmektedir.

Sekil 1’ de verilen iki bolgeli gli¢ sisteminde klasik PI
kontrolor kullanildiginda elde edilen sistem cevaplarinda,
maksimum hatanin yiiksek olusu ve oturma zamaninin uzun
olusu gozlemlenmistir [4].

Bir¢ok arastirmaciya gore de bulanik mantik uygulamasinin
kullanildig1 kontrolor sistemlerinde, ayni sistem parametreleri
(Tablo 2) kullanilarak daha iyi sonuglar elde edilmistir.
Ciinkii bulanik mantik, insan diisiincesi ve insan dili a¢isindan
klasik mantiga gore daha fazla benzerlik gosterir [7]. Boylece
degisebilecek sistem sartlarina adaptasyon daha kolay
olacaktir.

Tablo 2: Kullanilan sistem parametreleri

qu = qu =0,08 sn le =0,086

Tu=Tp=03sn p1=p>=0,425 MW / Hz

Ri =R, =2,4 Hz/ MW |B4| = |B,| = 0,425

Ko = Kpz = 120 HZ/ MW_| D, = D, = 8,33.10° MW/ Hz

Ty =T =205n AP, =0,01 pu

Ay = -1

Bu ¢alismada amacglanan kontroldriin tasarimi ii¢ asamaya
boliinebilir. Bunlar; giris degiskenleri (ACE, AACE), bulanik
mantik kurallarinin belirlenmesi ve durulastirmadir.

ACE, otomatik {iretim kontroliiniin gerceklestirilmesinde
esastir. ACE ve tirev ACE (AACE) istenilen kontroliin
saglanmasinda belirleyici iki faktordiir. Bulamik mantik
kontroloriin giris degiskenleri yukarida da belirtildigi gibi
ACE ve ACE’ nin tiirevi (Hata Degisimi), ¢ikisi ise ayni
zamanda sistemin giris sinyalleri olan K, ; ve K;; sinyalleridir.

Bu ¢alismada onerilen kontrolor yapisina ait blok diyagram
Sekil 3’ te verilmistir ve bu calisma i¢cin ACE ve AACE,
genligine ve isaretine bagli olarak dokuz kontrol bolgesine
boliinmiistiir. Bunlar; negatif ¢ok biiyiik (NCB), negatif
biiyiik (NB), negatif orta (NO), negatif kiiciik (NK), sifir (S),



pozitif kiiciik (PK), pozitif orta (PO), pozitif biiyiikk (PB) ve
pozitif ¢ok biiyiiktiir (PCB).

u sinyali

du/dt
Fuzzy Ki

Sekil 3: Onerilen Bulanik Mantik Kontrolor yapisi modeli [4]
Tasarlanan bulanik mantik kontroloriinde giris degiskenleri

ACE ve AACE igin tiyelik fonksiyonlar1 Sekil 4, Sekil 5, Sekil
6 ve Sekil 7° de verilmistir [4].

NCB NB NO NK S PK PO PB PCB

-0.15 -0.1125  -0.075 -0.0375 0 0.0375  0.075 0.1125 0.15

Sekil 4: Giris degiskeni ACE igin iiyelik fonksiyonlar1 ( K ;)

NCB NB NO NK S PK PO PB PCB

-0.5 -0.375 -0.25 -0.125 0 0.125 025 0.375 0.5

Sekil 5: Giris degiskeni AACE igin tiyelik fonksiyonlar1 ( Kp;)

NCB NB NO NK S PK PO PB PCB

-0.1 -0.075 -0.05 -0.025 0 0.025 0.05 0.075 0.1

Sekil 6: Giris degiskeni ACE i¢in iiyelik fonksiyonlari ( K;)

NGB NB NO NK S PK PO PB PCB

Sekil 7: Giris degiskeni AACE igin iiyelik fonksiyonlari ( Kj;)

Giris degiskenleri igin verilen iiyelik fonksiyonlar1 Sekil 8’ de
verilen bulanik mantik kurallar ile caligmaktadir. Belirtilen
bulanik mantik kural tablosu olusturulurken; baslangigta
maksimum bozulmayr kii¢iiltmek amaciyla K,; ve K;;
kazanglarinin biiyiik secilmesi ve daha sonra oturma zamanini

kiigiiltmek i¢in bu kazang degerlerinin asamali olarak
kiigiiltiilmesi yaklagimindan yararlanilmistir [4].

AACE

NCB | NB | NO | NK S PK | PO | PB | PCB

NCB | PCB | PCB |[PCB| PB | PB | PO | PO | PK | S

NB | PCB | PB PB PB PO PO PK S NK

NO | PCB | PB PO PO PK | PK S NK | NO

NK PB PB PO | PK | PK S NK | NO | NO

S PB PO PK | PK S NK | NK | NO | NB

ACE

PK PO PO PK S NK | NK | NO | NB | NB

PO PO PK S NK | NK | NO | NO | NB | NCB

PB PK S NK | NO | NO | NB | NB | NB | NCB

PCB| S | NK | NO | NO | NB | NB | NCB | NCB | NCB

Sekil 8: i. Bolge icin K, ve Kj; sinyallerine ait Bulanik Mantik
Kurallar1 tablosu

Amaglanan  bulantk  mantik  kontroloriinde;  sisteme
uygulanacak ¢ikis sinyalleri (Kontrolor Kazanglari); ACE ve
AACE giris degiskenlerine ve bulanik mantik kural tablosuna
gore elde edilmektedir. Girisler lizerinden muhakeme ve bir
sonuca ulasma IF — THEN (EGER — O HALDE) tiiriinden
kurallarin kullanimu ile gergeklestirilir. Yani 6rneklendirilecek
olursa;

EGER; ACE = NCB ve AACE = NK ise; O HALDE K = PB
olacaktir. Bu g¢alismada tasarlanan bulanik  mantik
kontrol6riinde temel bulanik mantik kurallarindan, kesisen
kiimeler kurali kullanilmigtir.

aandb  min (a’ nimn iiyelik agirligi; b’ nin tyelik agirhigi )
Buradaki min ifadesi her kural igin gerceklesme derecesini
hesaplamakta ve ona gore ¢ikist belirlemektedir. Durulama

asamasinda kullanilan K,; ve K;; ¢ikis sinyalleri igin {iyelik
fonksiyonlart Sekil 9 ve Sekil 10” da verilmistir [4].

NGB NB NO NK S PK PO PB PCB

NCB NB NO NK S PK PO PB PCB

0.1 -0.075  -0.05 -0.025 0 0.025 0.05 0.075 0.1

Sekil 10: K;; ¢ikis sinyali i¢in iiyelik fonksiyonlart

5. Elde edilen sonuglar ve degerlendirme

Tasarlanan bulanik mantik kontrolorii Sekil 1’ deki iki bolgeli
giic sistemi modelinde kontrolor olarak kullanilmistir. Gii¢
sisteminin parametreleri Tablo 2’ deki gibidir. Sistemin birinci




bolgede olusan 0.01 pu’ lik adim yiikk degisimine verdigi
cevap; Sekil 11” de Afy, Sekil 12° de Af,, Sekil 13” te ise APy
olmak tizere gosterilmistir.

(41

w10

a6 I 1 i i I I 1 i i
] 1 z 3 4 5 3 7 B 5 0

(Saniye)

Sekil 11: Bulanik Mantik Kontrolor kullamldiginda sistem
cevabi (Afy)
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Sekil 12: Bulanik Mantik Kontrolor kullanildiginda sistem
cevabi ( Af,)
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Sekil 13: Bulanik Mantik Kontrolor kullanildiginda sistem
cevabt (AP1g)

Inceleme yapilan iki bolgeli gii¢ sistemi modeli ve bu modele
ait sistem parametreleri kullanilarak daha o6nceki yillarda
cesitli calismalar yapilmis ve bulanik mantik kullanilarak
degisik kontrolor yapilart tasarlanmistir. Tasarlanan her bir
kontroldr yapisinda bulanik mantik diyelik fonksiyonlari i¢in
farkli kontrol araliklari kullanilmigtir.

1997 yilinda Chang C.S. ve Fu W. yaptigi caligmada PI
kontrolére ait K; ve K, kazanglarmin bulanik mantik ile
bulunmas: iizerine tasarim yapmustir [5]. Benzer olarak Kurt
G.A., 2000 yilindaki doktora tezi galismasinda yine K; ve K,
kazanglarim1 bulanik mantik ile elde etmis ve kontrol
bolgelerine uygulamistir [7].

2004 yilinda Kocaarslan I. ve Cam E. tarafindan yapilan
caligmada [6] tasarlanan FGPI ( Fuzzy Gain Scheduling of PI)
kontrolérler ile bulanik mantik kontrolorleri karsilastirilmistir.
Ayrica 2000 ve 1997 yillarinda yapilan ¢aligmalarla da kiyas
yapilmustir.

Bu calismada Onerilen kontrolor ile elde edilen sonuglar
yukarida bahsedilen ¢aligmalarla karsilastirilmistir. Birinci
bolgede olusan 0.01 pu’ lik adim yiik degisimi sonucunda
olusan Af; frekans cevabi bahsedilen galismalar igin Sekil 14’
te verilmistir. Sekil 15 te ise, her bir ¢alisma i¢in, uygulanan
adim yik degisiminin %S5 bandina oturma zamam
gosterilmigtir.

(4f1)

0.015

Akalhin'in gahigmasi
0.01

/—’ Chang’in galismasi T
0.005 N E
i P
7

Kocaarslan'in galismasi

-0.005 [+ 4
0,04 [ J
1
0015 E
-0.02 E
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Sekil 14: Daha 6nceden yapilmis olan ¢aligmalarin sonuglari
(Afy)
(4f1)
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Sekil 15: Daha 6nceden yapilmis olan ¢aligmalarin yiik
degisiminin %5’ ini temsil eden band araligina oturma
zamanlar1



Sekil 15° te gorillen Ta siiresi Kocaarslan ve arkadasinin
caligmasi i¢in oturma zamanini, Tb siiresi Akalin’ 1n galigmasi
icin oturma zamanmni, Tc siiresi Chang ve arkadasinin
caligsmasi i¢in oturma zamanini belirtmektedir.

Bu ¢aligmada onerilen kontrolore ait Sekil 11 de verilen Af;
frekans cevabi igin %5 bandina oturma zamani Sekil 16° da
gosterilmistir. Bu sekildeki Td siiresi Onerilen kontroloriin
oturma zamanini belirtmektedir.

10

(Saniye)

Sekil 16: Onerilen Kontrolor igin yiik degisiminin %5’ ini
temsil eden band araligina oturma zamani

Tablo 3: Sonuglar ile ilgili verilerin kargilastiriimasi

Oturma Maksimum
Zaman Bozulma
(%5 band)

Kocaarslan’ in Caligmasi (Ta) 4.26 sn -0.027
Akalin’ in Calismasi (Tb) 6.35 sn -0.025
Chang’ in Caligsmasi (Tc) 7.20 sn -0.022

Onerilen Calisma (Td) 3.35sn -0.0145
6. Sonuc

Sonug olarak; iki bolgeli bir gii¢ sistemi modeli i¢in, birinci
bolgede olusan 0.01 pu’lik adim yiikk degisimindeki %5
bandina oturma zamanina ve maksimum bozulmaya ait veriler
Tablo 3’ te verilmistir. Tablo 3’te de goriildiigii gibi sistem,
Onerilen kontrolorle, diger c¢alismalara gore daha c¢abuk
istenilen duruma gelmistir. Ayrica maksimum bozulma degeri
de diger ¢alismalara gore daha kiigiiktiir.
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