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RESUMO

Neste informe técnico apresenta-se o desenvolvimento de uma metodologia capaz de identificar os parametros e
de estimar os estados dindmicos da maquina sincrona usando dados de medi¢cdo sincronizada de fasores e
simulagdo dindmica hibrida. A metodologia considera que tanto os parédmetros como as condi¢des iniciais dos
estados diferenciais s&o considerados parédmetros a serem estimados, o que produz um problema de otimizagcao
ndo-linear. As estimativas iniciais dos parametros e as condi¢des iniciais s&o utilizados na solugdo da simulagédo
dinamica hibrida, que evolui no tempo os estados algébricos e diferenciais do modelo da maquina. A metodologia é
aplicada em estudos de simulagao e em casos reais provenientes da UHE de Itaipu.

PALAVRAS-CHAVE
Estimagao de Parametros, Fungbes de Sensibilidade da Trajetéria, Maquinas sincronas, PMU.

1.0 - INTRODUCAO

A Medigao Sincronizada de Fasores (MSF) possui caracteristicas que permitem o monitoramento da dinamica de
grandes sistemas elétricos interligados, pois, além de fornecer medidas sincronizadas em alta taxa de transmissao,
fornece medidas de moédulo e angulo por meio das medidas fasoriais (1).

Embora a medigéo sincronizada de fasores tenha varias aplicagdes no que se refere a analise de grandes sistemas
elétricos, ela pode ser utilizada em aplicagbes locais, sem a necessidade de implantacdo de um grande sistema de
monitoramento. Um exemplo disso, que necessita de apenas uma Unidade de Medigdo Fasorial (PMU do inglés
Phasor Measurement Unit), é a validacdo de modelos e consequente identificagdo de pardmetros de unidades
geradoras. Nesse caso, destaca-se o uso de PMUs proprias para unidades geradoras, onde além de medidas
fasoriais, outras medidas analdgicas sdo monitoradas (2).

Para isso, emprega-se o conceito de Simulacdo Dinadmica Hibrida (SDH), que consiste na injecdo de medidas no
ambiente de simulagéo dindmica. Isso torna desnecesséria a instrumentacdo e a exposicdo de equipamentos a
ensaios, pois na SDH s&o utilizados dados de perturbagdes naturais do sistema. Além disso, é desnecessario
calcular o ponto de operagéo do sistema, pois apenas um equipamento, ou um pequeno grupo de equipamentos
sdo simulados, e esses utilizam medidas fasoriais para definir o ponto de operagéo. Os resultados da SDH séo
respostas hibridas do sistema simulado, que permitem avaliar o quéo discrepante estdo as respostas dos modelos
em relagédo as medidas. Por meio disso, empregam-se metodologias que possibilitam a identificagdo de parametros
da maquina sincrona e de outros equipamentos da unidade geradora.

O uso da SDH permite a evolugao das trajetdrias dos estados diferenciais. Entretanto, a determinagao da condigdo
inicial desses estados diferenciais € um dos problemas do processo de simulagdo e, consequentemente, da
identificagdo de parametros, pois a determinagcdo dessa condigdo inicial depende das estimativas inicias dos
parametros do modelo, que podem estar erradas.
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Desse modo, neste trabalho aplica-se uma abordagem onde tanto os pardmetros como as condigbes iniciais dos
estados diferenciais s&o considerados parémetros a serem estimados, o que produz um problema de otimizagao
nao-linear, que é solucionado pelo Método de Newton. Associado a esse problema, existem restricbes fisicas dos
parametros, o que leva a um problema de otimizagdo n&o-linear restrito, cuja solugdo & explorada por meio do
método primal-dual de pontos interiores. A solucdo desse problema é realizada com base em fungbes de
sensibilidade da trajetéria, as quais sdo expressas e calculadas pelo método de Euler explicito, e, por serem
fungdes de variaveis medidas e hibridas, sdo chamadas de fungdes de sensibilidade da trajetéria hibridas.

Essa abordagem é testada em ambiente de simulagdo. Além disso, a sua utilizagdo é explorada em dados reais de
uma unidade geradora da UHE ltaipu, para uma perturbacdo ocorrida no Sistema Interligado Nacional, mais
especificamente, na subestagao de Furnas, em Foz do Iguagu.

Os resultados obtidos no ambiente de simulagdo demonstram a eficiéncia da abordagem desenvolvida, a qual
permite a identificagdo de parametros de maquinas sincronas e a estimagdo de estados dinamicos. No caso real
destacam-se os resultados obtidos e as dificuldades e desafios do processo de identificagdo. O artigo esta
estruturado da seguinte forma. Na segdo 2 aborda-se a aplicabilidade da MSF. Na segdo 3 apresenta-se a
metodologia, que é explorada na seg¢ao 4, onde descreve-se o processo de SDH e o modelo da maquina sincrona
utilizado. E, por fim, nas secdes 5 e 6 sdo apresentados os resultados e descritas as principais conclusdes.

2.0 - O USO DA MEDIGCAO SINCRONIZADA DE FASORES

O Sistema Interligado Nacional (SIN) é, do ponto de vista da estrutura fisica, um dos maiores e mais robustos
sistemas elétricos do mundo, entretanto, possui caracteristicas que podem degradar a sua robustez. Dentre essas
caracteristicas destaca-se a presenca de grandes interligacdes radiais, como as interligagbes dos subsistemas AC-
RO e Manaus, grandes usinas hidrelétricas instaladas longe dos centros de carga, como ltaipu e Tucurui. E,
recentemente, foram agregados grandes empreendimentos na regido amazénica com as UHE de Jirau, Santo
Antonio e Belo Monte, que além de distantes dos centros de consumo, trouxeram a esse sistema duas das mais
extensas linhas de transmissdo em CC do mundo, uma ligando a regido Sudeste as usinas do complexo do Rio
Madeira (Jirau e Santa Anténio) e a outra ligando a regido Sudeste a UHE de Belo Monte.

Esse cenério é rico em eventos eletromecénicos, cujos impactos se propagam ao longo de todo o SIN. Tais
eventos sdo permanentemente monitorados pelo Sistema de Medicdo Sincronizada de Fasores MedFasee BT, que
€ um SMSF instalado em baixa tensdo, em 24 universidades brasileiras, desenvolvido pela Universidade Federal
de Santa Catarina no &mbito Projeto MedFasee. Esse projeto tem como objetivo difundir a MSF no Brasil (3).

Atualmente, o SIN tem sido povoado por equipamentos que possuem a funcionalidade de PMU. Diversas iniciativas
visando a ampliagdo do uso da MSF, fizeram com que muitos IED fossem adquiridos com tal funcionalidade. Isso
levou o uso da MSF para o setor elétrico, ndo s6 com a utilizagdo pelos agentes mas também do Operador
Nacional do Sistema (4).

E indiscutivel a importancia da MSF na analise de eventos, pois traz rapidez na busca de dados, sincronizagéo e
facilidade na analise de dados no dominio fasorial. Entretanto, a MSF & muito mais do que isso, e muita pesquisa e
desenvolvimento tem sido feita nos ultimos anos visando ampliar o uso da tecnologia, dentre as principais
aplicagdes destacam-se:

a identificagédo e controle de modos de oscilagéo (5);

a detecgao e classificagao de eventos (6);

a incorporagao de medidas de PMU na estimagao de estados (7);

e, em especial, por estar associado a este trabalho, a identificagdo de parédmetros de modelos de
maquinas e seus controladores (2)(8)(9);

3.0 - METODOLOGIA DE ESTIMAGCAO DE PARAMETROS
A metodologia apresentada neste informe técnico baseia-se em (8) e é dividida em trés partes:

3.1 Inicializacéo

Na inicializagdao ocorrem: a obtengcdo de Dados da PMU, ou seja, dos sincrofasores das tensdes e correntes
trifasicas e de outras variaveis analdgicas medidas; o pré-processamento das medidas trifasicas, onde elas séo
transformadas em variaveis de sequéncia positiva e sdo calculadas as poténcias ativa e reativa terminais da
magquina; e, por fim, com as Estimativas Iniciais dos Parametros, séo calculadas as Condigbes Iniciais dos estados
diferenciais da méaquina sincrona.

3.2 Validacdo do Modelo
A validagao do modelo inicia com a realizagdo de uma SDH, com base nos dados da inicializagado. Na sequéncia,
o resultado é avaliado por meio da Soma do Quadrado dos Residuos (SQR) entre as medidas das poténcias
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medidas e simuladas. Caso a SQR seja superior a uma determinada tolerancia, parte-se para a calibragdo do
modelo. Caso contrério, considera-se que as estimativas dos pardmetros estdo adequadas.

3.3 Calibracéo do Modelo

A Calibragdo do modelo inicia com calculo das Fungbes de Sensibilidade da Trajetéria Hibridas que séo utilizadas
na Solugcéo do Problema de Otimizagdo dada pelo método primal-dual de pontos interiores. Como resultado dessa
etapa sdo obtidas novas estimativas de parametros e das condigdes iniciais dos estados diferenciais da maquina,
de modo a minimizar as discrepancias obtidas na avaliagdo da SQR. Para isso, volta-se a etapa de Validagao do
Modelo.

Uma visdo geral da metodologia é apresentada na Figura 1:

Inicializacao
/’Iode!o Dinémic‘i/ Dados da PMU
v
/Estimati'va Inicial / < i >
2 Pré — processamento
dos parametros

I Calculo das

Condigbes Iniciais

I Validacio do Modelo

v

A4 Y Sim Parametros e
Simulacdo Dinamica - Calculo Estados Didmicos
Hibrida da SQR Identificados
Iy Nao -__._,__/—_—-
h 4 Calibracgio
Calculo das Funcoes do Modelo
de Sensibilidade da
Estimativas dos T?'ajetétia Hibridas
Parametros e das
Condigdes Iniciais dos Solugéo do
Estados Dinamicos [* Problema de |
na iteracgdo Otimizagao

Figura 1 — Visdo geral da metodologia desenvolvida (8)

Na Tabela 1 apresentam-se a classificagdo das variaveis e medidas utilizadas na metodologia, onde verifica-se a
presenga de um parémetro definido como Cgrq. O uso desse parametro visa a atenuar erros na tenséo base da

tensdo de campo, e baseia-se em (10).

Tabela 1 — Classificacdo das variaveis do problema

Medidas Injetadas Ve, 0t Era, P

Variaveis Hibridas Injetadas E'E" E'q,0,8

Variaveis Avaliadas P, Qc

Parametros Estimados 80, E g0, E" g0 E" a0, H, D, X0, X' 0, X" 0, %0, X" 0, T a0, T a0, T" g0 Cipa

Observa-se que o emprego da SDH é parte fundamental da metodologia desenvolvida, por isso é descrita em
detalhes na segao seguinte.

4.0 - SIMULACAO DINAMICA HIBRIDA

A Simulagdo Dinamica Hibrida (SDH) permite simular um pequeno sistema de interesse, por meio da injegdo de
medidas na fronteira entre o sistema de interesse e o restante do sistema, ou seja, sdo injetadas medidas no
processo de simulagdo, e avaliam-se outras variaveis medidas e simuladas, o que permite a obtencdo de
discrepancias entre registro e resultados de simulagéo.

No caso de sistemas elétricos o uso da SDH simplifica o processo de simulagédo do comportamento da regido do
equipamento de interesse, pois ndo € necessario representar a sequéncia e os instantes de eventos, dado que tais
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informacbes estdo contidas nas varidveis injetadas e, portanto, carregam as informagdes do impacto de
perturbagdes no ponto onde as medidas séo obtidas.

Para a realizagdo da SDH é necessaria a definicdo do modelo utilizado, neste trabalho utiliza-se o modelo de
magquina sincrona de quinta ordem com as seguintes equacgbées diferencias:

& = 52 (B = P = D@ = 00) (3.1)

§ = w—w, (3.2)
- 1 , , 3.3
Eq:T,—[Efd.cEfd—Eq+(xd—xd)1d] 33)
do
Sy r " ’ " 3.4
Eq=TT[Eq—Eq+(xd—xd)Id] 34
do

R 1 3.5
E"q = [~E"a = (x4 = x"g)lg] (3:9)
T" 30

Além das equagdes diferenciais, as equagdes algébricas do estator sdo dadas por:

V, =E" = 1aly +x"gly (3.6)

Vyg=E"qg =1y —x"l, (3.7)
E as poténcias ativa e reativa podem ser calculadas por:

P=E" I, +E" Iy + (x"q —x")aly — 1|12 (3.8)

Qe =E"alg = E" Iy —x"ala® = x" l;? (3.9)

Wo
xd’xld' xlld
xq, x”q
T 40/ T o
T”qo
ra
Cera

angulo do rotor da maquina

velocidade angular em pu

poténcia mecanica do eixo da maquina

tensdes internas transitoria e subtransitérias de eixo em quadratura

tensdo interna subtransitéria de eixo direto e tensdo de campo

poténcias terminais ativa e reativa

correntes e tensdes terminais de eixo direto e em quadratura

é a constante de inércia em s

coeficiente de amortecimento em pu de poténcia.s/rad

velocidade angular base (nominal) do sistema em rad./s

reatancias de regime, transitoria e subtransitéria de eixo direto

reatancias de regime e subtransitéria de eixo em quadratura

constantes de tempo transitoria e subtransitoria de eixo direto com estator em aberto
constante de tempo subtransitéria de eixo em quadratura com estator em aberto
resisténcia de armadura

constante que representa as incertezas em relagio a tensdo base de campo

Dois exemplos de SDH que usa o0 modelo de quinta ordem sdo apresendos abaixo, onde injetam-se as medidas de
modulo e angulo da tensao, e a tensdo de campo de um gerador e avaliam-se as poténcias ativas e reativas
medidas e simuladas. No primeiro exemplo, ilustrado na Figura 2, apresenta-se um caso com erro de -30% no
parametro H, onde observa-se que como o pardmetro H ndo influencia na condig&o inicial das tensdes internas do
modelo, a discrepancia ocorre apenas depois que ocorre a perturbacao.

Poténcia Ativa Poténcia Reativa

1.4 ; 1,1 ;
Medida 1 Medida 1
1.2 f Simulada [ Simulada
J 0,9
1 Pa
Va2V
0.8 V v 0,7
2 06 3 06
0.4 0.5 % A\
| o WAV \v/\/\vl\,/\v/
0.2 \ /
" 0,3 Y
0 ( 0,2
- 0,1
02 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
Tempo (s) Tempo (s)

Figura 2 — Poténcias ativa e reativa medida e simulada com erro de -30% no H
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O primeiro passo do processo de SDH deve ser obtido por meio do estado inicial do sistema, semelhante ao que se
faz no caso de uma simulagdo dinamica classica, onde, inicialmente, calcula-se o estado inicial do sistema por
meio de um fluxo de poténcia. Em ambos os casos, a determinagdo do estado inicial de variaveis algébricas e
diferenciais internas da maquina sincrona é afetada pelos parametros do modelo utilizado, que podem estar
descalibrados e influenciar na determinagédo do passo inicial, um exemplo disso € ilustrado na Figura 3, onde a
SDH possui erro inicial no pardmetro x,;. Observa-se que como o parametro x, influencia na condicao inicial de
tensdes internas da maquina o ponto de operagao excursiona no periodo pré-falta.

Poténcia Ativa Poténcia Reativa

1.2 1.1 T
f\ 1 Medida ||
1 , \ \A/" oo Simulada
0.8 A\ v/d\/w 0.8 J A N ALNAN /
Y Nz v AW ¥ AVALY
2 3 06 \ VV
04 0.5 \v/ N
- VAW VY.V.YLY,
\/
0 . Medida || 1%
Simulada 0.2
02 1 2 3 ‘xl 5 015 ] 5 3 . .
Tempo (s) Tempo (s)

Figura 3 — Poténcias ativa e reativa medida e simulada com erro de -30% na x4

5.0 - RESULTADOS

Nesta seg¢ado apresentam-se os resultados de dois estudos de caso, um com base em dados simulados e outro com
base em dados de uma maquina real da UHE de ltaipu.

;5.1 Caso Simulado
O caso simulado é dado por um gerador (Modelo 4 (11)) conectado a uma barra infinita por meio de um

transformador, representado por x; e duas linhas de transmissao (LTs) representadas por x; e x,, como ilustrado
na Figura 4. O modelo da méaquina é baseado nos parametros de placa de maquinas da UHE ltaipu.

Vier Condigdo Inicial Dados do Sistema Parametros da Maquina
V.26 X1 P =08pu x, = 0,07pu H = 5,389 D=0
= V, =1,00 pu x; = 0,15pu xq = 0,949pu x, = 0,678pu
Vier = 0,9220° x, = 0,30pu x'q =0,317pu x"q =0,252pu
Parametros do AVR (ST1 — IEEE) x'"'y =0,252pu T" 40 =0,19s
§ K, =200 Limg,, = 5pu T4, = 8,50s =0
2 3 T, = 0,05s Limg,; = —5pu T" 4, = 0,09s Cepa = 1,1

Figura 4 — Dados do sistema teste

O sistema teste € sujeito a um curto-circuito trifasico na extremidade da LT2 com a barra 2 e subsequente abertura
da LT2 apds 100ms, removendo o curto-circuito. O erro inicial nas estimativas dos parametros é de +10% para
todos os parametros.

No caso simulado do presente trabalho, bem como, em outros casos simulados ndo apresentados neste informe
técnico, a metodologia consegue identificar corretamente todos os parametros do modelo, com estimativas iniciais
com erros superiores a £10% em todos os paradmetros.

A Figura 5 apresenta o comportamento do erro relativo dos parametros e das condi¢des iniciais dos estados
diferenciais ao longo do processo de identificagdo. Observa-se que todos os parédmetros sdo identificados
corretamente, inclusive o parametro Cgq que, em casos simulados, deve ser colocado como parametro adicional.
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Figura 5 — Comportamento do erro relativo dos parametros ao longo do processo de identificagdo

O comportamento das poténcias ativa e reativa pode ser observado na Figura 6, onde também estao ilustradas as
trajetérias das poténcias simuladas no inicio do processo de identificagdo e no final. Embora os resultado sejam
promissores em casos simulados, a presenga de ruido e erros de medigéo distorcem as medidas, levando a erros
na identificagdo. Casos adicionais, que relatam o uso da metodologia nessas condi¢cdes, sdo descritos em

(8)(9)(12).

Poténcia Ativa Poténcia Reativa

T T

Medida

LA A A A AL ]
os /\/\V/\\/\ / A

\ WA AN AWA
o = VA
VIV

pu

SDH inicial
«+=-#===+ SDH final 0.2 |

-0.5 T T
0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5 01

Tempo (s) 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5

Tempo (s)
Figura 6 — Poténcias ativa e reativa do caso simulado
5.2 Caso Real

O caso real baseia-se em uma perturbacéo ocorrida as 14h07min do dia 03/02/2019 na subestagéo de Furnas, em
Foz do Iguacu. O evento principal foi a explosdo de um Transformador de Corrente (TC), resultando na desconexao
de uma linha de 500kV (ltaipu-Furnas) e de um autotransformador 500kV/765kV nesta mesma subestagio.

A UHE de ltaipu possui uma PMU monitorando as UG14 e UG15, o que permitiu a analise do evento utilizando as
medidas da UG15. As variaveis medidas sdo os fasores trifasicos da tensdo e corrente (que sdo devidamente
transformados em valores de sequéncia positiva) e a tensdo de campo. A evolugdo do médulo da tenséo de
sequéncia positiva, da corrente de sequéncia positiva e da tensdo de campo, durante a perturbagdo, séo
apresentadas respectivamente nas Figuras 7a, 7b e 7c.

Tensé&o Terminal Corrente Terminal Tens&o de Campo

TN
/ ]
|

1.15 AN

0.9

)
\
|

—
——
——

0.85 \

NN
0.8 \l

VT
0.750 0.4

. -2
1 2 3 4 5 6
Tempd (s) 0 1 2 3 4 5 6

0.6

|t
]

Tempo (s) 0 ! 2 Temgo (s) 4 5 6

a b C
Figura 7 — Tenséo e corrente terminal de sequéncia positiva e tensdo de campo



Nesse caso adotou-se a hipétese de poténcia mecénica constante. Entretanto, existem possibilidades de uso de
poténcia mecanica hibrida (13), ou empregar algum sinal de abertura de véalvula pra emular a poténcia mecénica de
modo aproximado. As estimativas iniciais dos parametros sdo os parametros de placa da maquina. Além disso,
realizaram-se seis processos de identificagdo usando diferentes periodos de analise, nos primeiros trés casos os
periodos de analise comegam no segundo O e terminam nos segundos 4, 5 e 6, j& 0 os Ultimos trés iniciam no
segundo 1,5 e terminam nos segundos 4, 5 e 6. As Figuras 8 e 9 ilustram as poténcias ativas e reativas desses
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processos nos casos 0-6s e 1,5-6s, respectivamente.

Poténcia Ativa

Poténcia Reativa

Medida
SDH inicial H
SDH final

pu

0.8

I —

pu

0.6

AV

0.4

0.2

3
Tempo (s)

IS

0.7

’Medida
06 SDH inicial ||
0.5 SDH final
0.4
0.3 A A
0.2 ///l /;//\
VIAV/A)
0 VAN
0.1 = W \/
0 1 2 3 4 5 6
Tempo (s)

Figura 8 — Resultados da SDH (0-6s) utilizando parametros de placa (preto) e parametros estimados (azul)

Poténcia Ativa

Poténcia Reativa

1.6 T 0.7 T
Medida Medida
1.4 SDH inicial 06 SDH inicial [|
SDH final SDH final
1.2 Yoy 0.5
N TA
1 WFANVAN
3 2 03 A
08 v’ 4
SN N
IAY/A
! 0.1 e N
0.4 0 (/ M :;ﬁ
0.20 1 > 3 4 5 P -0.1 V
0 1 2 3 4 5 6
Tempo (s) Tempo (s)

Figura 9 — Resultados da SDH (1,5-6s) utilizando parametros de placa (preto) e parametros estimados (azul)

Na Figura 10 sao ilustrados os estados dindmicos hibridos obtidos pela SDH na ultima iteragdo do processo de

identificagdo de parametros.

Velocidade Angular (Hibrida)

379

378
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A
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Figura 10 — Estados dinamicos hibridos simulados na SDH cuja metodologia atinge a convergéncia

Na Tabela 2 s&o apresentados os resultados da identificacdo de parametros, onde observa-se que as maiores
diferencgas relativas médias, que usam como referéncia os pardmetros de placa, sédo verificadas nos parametros

subtransitorios.




Tabela 2 — Resultado da identificacdo de pardmetros utilizando dados de uma perturbacéo real
Intervalo de Anilise (s) Diferenca Intervalo de Anilise (s) Diferenca
Parametro | Placa 0-6 0-5 0-4 Média Relflt%va 1,5-6 15-5 1.5-4 Média Relfztt_va
Média Média
H 5,389 5424 | 5470 | 5,481 5,458 1,29% 5,167 5,141 5,096 5,135 —4,72%
Xg 0,949 1,738 | 1,383 | 1,290 1,470 54,93% 0,884 1,200 1,462 1,182 24,55%
Xq 0,678 0,651 0,692 0,687 0,677 —0,20% 0,755 0,785 0,834 0,791 16,72%
x'y 0,317 0,311 | 0,315 | 0,318 0,315 —0,74% 0,356 0,380 0,435 0,390 23,13%
x'y 0,252 0,141 0,134 0,134 0,136 —45,90% 0,100 0,079 0,114 0,098 —61,24%
x”q 0,252 0,154 0,156 0,155 0,155 —38,49% 0,025 0,025 0,025 0,025 —90,08%
T4, 8,500 8,742 | 7,687 | 7,152 7,860 -7,52% 6,794 7,198 6,756 6,916 —18,63%
T4, 0,090 0,061 0,066 0,068 0,065 —27,78% 0,074 0,086 0,102 0,087 —2,96%
T4 0,190 0,230 | 0,250 | 0,249 0,243 27,89% 0,167 0,164 0,169 0,167 —12,28%
Cefa - 0,900 | 1,000 | 1,047 0,982 - 1,137 1,084 1,044 1,088 -

Além disso, observa-se que ocorrem variagdes consideraveis nos pardmetros estimados, de acordo com o periodo
de andlise. Entretanto, em todos os casos ocorre a convergéncia do processo de identificacdo, cujos resultados sao
apresentados na Tabela 3.

Tabela 3 — Resultados de convergéncia dos processos de identificagdo

Descrigio Intervalo de Andlise (s) Intervalo de Andlise (s)

0-6 0-5 0—-4 1,5-6 1,5-5 1,5-4
Iteracbes 70 64 62 48 49 49
SQRpicial 88,741 55,198 51,239 50,467 50,093 46,668
SQRina 12,299 16,282 15,327 8,210 5,681 3,725

6.0 - CONCLUSAO

O presente informe técnico apresenta a evolugdo de uma metodologia de identificacdo de parametros de maquinas
sincronas. Dentre os diversos aspectos dessa evolugdo destaca-se a inclusdo da identificacdo de estados
dindmicos, em especial do angulo do rotor e da velocidade angular, o que evita o uso da inje¢do dessas variaveis
na SDH. Além disso, a inclusdo da constante de tensdo de campo, que visa compensar o uso indevido de valores
de base para a tensdo de campo. Os resultados apresentados demonstram que a metodologia é capaz de
identificar parametros, com valores proximos dos valores de placa. Entretanto, verifica-se a necessidade de
investigagdes adicionais sobre as fontes de erros nas medidas, e de alternativas para definicdo de parametros
identificados, dado que as estimativas sofrem forte influéncia dos periodos de analise utilizado.
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