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Conclusdes e Propostas para Trabalhos Futuros

Verifica-se que a metodologia de avaliacdo da seguranca dindmica, através
do calculo da margem de estabilidade do sistema [1], permite estimar os tempos
criticos com exatiddo, uma vez que os resultados obtidos, utilizando o programa
desenvolvido em linguagem FORTRAN [17], estdo préximos daqueles
determinados através do programa ANATEM [18].

De um modo geral, o comportamento dindmico dos geradores, verificado
por inspecdo visual das curvas de oscilacdo do ANATEM [18], demonstrou ser
consistente com os resultados obtidos através da metodologia que se baseia na
margem de estabilidade [1]. Ou seja, 0s geradores que apresentavam margem de
estabilidade maior que zero, para o tempo critico de eliminacdo da falta, séo
estaveis na 12 oscilacdo, de acordo com o ANATEM [18]. E as maquinas que se
mostraram instaveis na 12 oscilacdo, apresentaram margem de estabilidade nula
para o tempo critico em questao, a exce¢do de dois casos.

O critério de definicdo do conjunto dos geradores severamente perturbados,
com base na aceleragdo imediatamente apds a eliminacdo da falta (ty"),
demonstrou ser mais eficiente que aquele que se baseia na aceleracdo
imediatamente apds a aplicacdo da falta (t,"), ainda que requeira um maior esforgo
computacional.

Quanto maior o passo de integracdo utilizado, menor a precisao do calculo.
Contudo, menor é o tempo de simulacdo, além dos resultados serem mais
conservativos. Tendo em vista a relacdo custo-beneficio, 0 passo de integracéo
gue se mostrou mais vantajoso foi o de 5 ms.

Como continuidade deste trabalho, sugere-se o estudo de novos critérios de
definicdo do grupo de geradores severamente perturbados para a determinacéo de
tempos criticos. Ou ainda a representacdo do modelo completo de maquina que
permita uma avaliagdo mais precisa da metodologia considerada [1].

Além disso, sugere-se a analise da metodologia [1] considerando o arquivo

de saida do ANATEM [18], ao invés da implementacdo de um programa
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computacional. Nesse caso, pode-se utilizar o modelo completo de maquina,
lembrando que as varidveis devem estar referidas ao centro de inércia do sistema
(COl).
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