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Resumo

O controle dindmico do sistema de geracao de energia elétrica é um dos elementos mais
importantes em uma plataforma offshore, pois é responsavel por manter a estabilidade
do sistema elétrico tanto em regime estacionario quanto apés uma perturbacao, evitando
assim a perda total do fornecimento de energia e, consequentemente, grandes perdas
econdmicas. Nesse sentido, o Simulador Digital em Tempo Real (RTDS) torna-se uma
ferramenta importante, pois permite simular a dinamica do sistema de geracao em tempo
real. Normalmente, estudos de simulagao off-line do controle dindmico do gerador sao
realizados com informacoes limitadas dos fabricantes, o que leva ao uso de dados tipicos
para os modelos de controle, podendo, assim, conduzir a respostas nao confiaveis. Assim,
para se obter um comportamento realista da dinamica do sistema elétrico no RTDS, é
necessaria uma representagao precisa dos equipamentos e seus sistemas de controle. Nesse
sentido, este trabalho apresenta a modelagem detalhada no RTDS do sistema de excitacao
e do regulador de velocidade do sistema de geracao de uma plataforma de extracao de
petroleo. A validagao dos modelos mateméaticos dos controladores desenvolvidos no RTDS
foi feito através da andlise comparativa entre os resultados dos ensaios em campo e de
laboratério. O sistema elétrico da plataforma foi submetido a diversos disturbios, uma

vez que o comportamento real do controle do sistema de geragao foi obtido.

Palavras-chaves: RTDS, Plataforma offshore, Sistema de Excitacao, Regulador de Ve-

locidade, Sistema de Geragao.



Abstract

The dynamic control of the power generation system is one of the most important ele-
ments in an offshore platform, since it is responsible for maintaining the electrical system
stability both in steady-state and transient operation, thus avoiding the complete loss of
power supply and, consequently, large economic losses. In this regard, the Real-Time Dig-
ital Simulator (RTDS) becomes an important tool, as it allows to simulate the generation
system dynamic in real-time with the possibility of testing actual control and protection
devices, through a hardware-in-the-loop scheme. Typically, off-line simulation studies of
the generator dynamic control are carried out with limited information from manufac-
turers, which leads to the use of typical data for models and, therefore, the possibility
of unreliable responses. However, to obtain a realistic behavior of the electrical system
dynamic in the RTDS, an accurate representation of its models is necessary. In this sense,
this work presents the detailed modeling of the excitation system and the speed regulador
of the power generation system of an oil extraction platform in the RTDS. The validation
of the mathematical models of the controllers developed in the RTDS was done through a
comparative analysis between the results of field data and laboratory test. The electrical
system of the platform was subject to several disturbances, once the real behavior of the

generation system control was obtained.

Keywords: RTDS, Offshore Platform, Excitation System, Speed Regulator, Generation
System.
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