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Resumo

Esta dissertacao apresenta uma anélise comparativa entre as duas principais metodologias
utilizadas para realizar os estudos de partida de motores, sendo a primeira denominada de
método estatico (snapshot), no dominio da frequéncia, e a segunda, intitulada de método
dindmico (The Speed-Torque and acceleration-Time), no dominio do tempo, utilizando
como estudo de caso uma plataforma offshore tipica composta por geradores e motores
de indugao de grande porte. Para isso, foram utilizados o software Power Tools for Win-
dows (PTW) e o simulador digital em tempo real (RTDS) para realizar a andlise das
duas metodologias. A partir dos resultados do estudo de caso sdo apontadas as principais
vantagens, desvantagens de cada uma, assim como as diferencas nos requisitos associados
aos parametros dos equipamentos do sistema elétrico necessarios para aplicar cada me-
todologia. Os resultados das simulagoes mostraram que o estudo de partida do motor no
dominio do tempo fornece informacoes mais completas que o estatico, ainda mais para
este tipo de sistema em particular. Este trabalho revela a necessidade de os critérios de
selecao entre as duas metodologias serem definidos na norma IEEE 3002.7-2018 e para

sistemas isolados ¢é altamente recomendavel realizar uma analise no dominio do tempo.

Palavras-chaves: Plataforma offshore, Partida de Motores, Gerador sincrono, Gerador

de Indugao, software no dominio da frequéncia, software no dominio do tempo.



Abstract

This dissertation presents a comparative analysis between the two main methodologies
used to carry out the studies of motor starting, the first called the static method (snap-
shot), in the frequency domain, and the second, called the dynamic method (The Speed-
Torque and acceleration-Time), in the time domain, using as a case study a typical offshore
platform composed of generators and large induction motors. For this, the software Power
Tools for Windows (PTW) and the real-time digital simulator (RTDS) were used to per-
form the analysis of the two methodologies. From the results of the case study, the main
advantages and disadvantages of each one are pointed out, as well as the differences in
the requirements associated with the parameters of the electrical system equipment nec-
essary to apply each methodology. The simulation results showed that the study of motor
starting in the time domain provides more complete information than the static one, even
more for this type of system in particular. This work reveals the need for the selection
criteria between the two methodologies to be defined in the IEEE 3002.7-2018 standard

and for isolated systems it is highly recommended to perform a time domain analysis.

Keywords: Offshore Platform, Motor Starting, Synchronous Generator, Induction Gen-

erator, Frequency Domain Software, Time Domain Software.
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