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0 INTRODUGCAO

O presente documento foi elaborado com vista a uma uniformiza¢do das caracteristicas funcionais aplicaveis a
Unidades Remotas de Teleacdo e Automatismos, no seguimento designadas por URTA, para instalacdo em
subestac¢Oes da EDP Distribuicdo, as quais sdo objeto da especificagao técnica DMA-C98-400.

O presente documento caracteriza funcionalmente a URTA nos seguintes aspetos:

— tratamento da informacdo, a nivel dos médulos de entrada e de saida (Unidades de Aquisicdo e Comando) e
da Unidade Central;

— funcgdes de supervisdo e de teleparametrizacdo, a nivel das Unidades de Aquisicdo e Comando, da Unidade
Central e dos Sistemas de Alimentacao;

— configuracdo da base de dados.

As especificagdes funcionais dos automatismos e do interface humano-maquina/Posto de Comando Local
(IHM/PCL) constam de documentos especificos para o efeito.

O presente documento anula e substitui a edi¢ao anterior de janeiro de 2006.

As principais modificagbes introduzidas a versdo anterior do documento resultaram da atualizagcdo dos
documentos e das normas de referéncia, nomeadamente, do Projeto-Tipo de Subestacdes.

1 OBIETIVO

O presente documento destina-se a estabelecer as caracteristicas funcionais aplicaveis as Unidades Remotas de
Teleagdo e Automatismos para instalacdo em subesta¢des da EDP Distribuicdo.

2 CAMPO DE APLICAGAO

O presente documento aplica-se a Unidades Remotas de Teleacdo e Automatismos para instalacdo em
subestacdes da EDP Distribuicdo, as quais sdo objeto da especificacdo técnica DMA-C98-400.

3 NORMAS E DOCUMENTOS DE REFERENCIA

O presente documento inclui disposicdes de outros documentos, referenciados nos locais apropriados do seu
texto, os quais se encontram a seguir listados.

— Projeto-tipo de subestacdes AT/MT.

— Unidade Remota de Teleagcdo e Automatismos para Subestacdo — Caracteristicas e ensaios (DMA-C98-400,
edicdo de novembro de 2011).

— SubestacGes de distribuicdo — Fungdo de automatismo (DEF-C13-550 a DEF-C13-555 e DEF-C13-556).
— Subestacdes de distribuicdo — Interface humano-maquina/Posto de Comando Local (DEF-C13-557).

— SubestagGes de distribuicdo — Sistemas de Alimenta¢dao de Corrente Continua com baterias do tipo alcalino —
Caracteristicas e ensaios (DMA-C13-510).

4 SiMBOLOS E ABREVIATURAS

No presente documento sdo utilizados os seguintes simbolos e abreviaturas:

DEF - documento normativo da EDP Distribuicdo (materiais e aparelhagem — especificacdo funcional);
REE - regime especial de exploragao;

RNE - regime normal de exploracao;

IHM/PCL - interface humano-maquina/Posto de Comando Local.
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5 FUNCOES

5.1 Tratamento da informagdo a nivel das Unidades de Aquisicao e Comando

5.1.1 Moddulo de entrada de medidas

As Unidades de Aquisicdo e Comando da URTA deverdo possuir um modulo funcional responsavel pela recepgao
de sinais analdgicos provenientes do processo, sua conversao para sinais digitais e envio destes para niveis
superiores para execucao de fung¢des que necessitem dessa informacao.

Deverdo ser disponibilizadas as seguintes medidas: tensdo, corrente, poténcia ativa e poténcia reativa (nos quatro
guadrantes).

5.1.1.1 Caracteristicas gerais

O mddulo de entrada de medidas (mddulo de aquisi¢do analdgica) deve possuir um sistema de autodiagndstico
que permita verificar o seu correto funcionamento em cada um dos ciclos de medida, de modo a evitar a
aquisicao de medidas incorretas.

A falha de um maddulo de aquisicdo analdgica ndo podera provocar uma falha geral nos restantes maédulos da
unidade de um determinado painel da subestacao.

Um maddulo de aquisicdo analdgica podera tratar mais do que uma medida.

5.1.1.2 Caracteristicas da fonte

Os valores a converter sao fornecidos sob a forma duma corrente de entrada proporcional ao seu valor. Essa
corrente pode variar entre 0 mA e +5 mA (no caso das medidas de tensdo e de corrente) e -5 mA e +5 mA (no
caso das medidas de poténcia).

5.1.1.3 Caracteristicas da conversao

A grandeza de corrente fornecida deve ser convertida em cddigo bindrio natural, por um conversor
analdgico-digital.

5.1.1.4 Tratamento das medidas

As medidas devem poder ser enviadas para o Centro de Conducdo, independente e cumulativamente, das
seguintes formas:

— por jitter — a medida é enviada quando sofre uma determinada variacdo configuravel;

— por ciclo — a medida é enviada num intervalo de tempo configuravel;

— por valor maximo - a medida é enviada quando atinge ou ultrapassa o valor maximo;

— por valor minimo - a medida é enviada quando atinge ou ultrapassa inferiormente o valor minimo;

— por pedido;

— outras formas relevantes.
O ciclo de amostragem das entradas analégicas devera ser, no maximo, de 10 ms.
As medidas, além de serem reportadas para o Centro de Conducdo no formato Valor absoluto + Sinal, também

devem poder ser reportadas no formato Complemento para 2. Paralelamente, salienta-se que o software de
programacao devera possibilitar a escolha individual entre as duas opg¢des.
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No caso das medidas serem adquiridas por conversores de medida externos, os sinais de saida de corrente ou
tensdo continua devem ser proporcionais as grandezas de entrada, segundo leis lineares.

A impedancia de saida dos conversores de medida devera ser superior a 2 kQ e deverdo admitir a sobrecarga
permanente de 2 Ine 1,2 Un.

Os intervalos do sinal de saida do conversor admissiveis sdo os seguintes (valores normalizados):

— 4..20mA;
— 0..t5mA;
— 0..+10 mA;
— 0..+5V.

Os circuitos de entrada analdgicas deverdo permitir, por parametrizacdo de hardware (cavaleiros ou shunts) ou de
software, acessivel ao instalador, a sua adaptagdo ao conversor de medida e deverdo ser concebidos de modo a
gue ndo seja possivel a continuidade elétrica entre os conversores de medida e o conversor analégico/digital
existente na respetiva carta de aquisi¢do.

Quaisquer sinais sobrepostos ao sinal de saida continuo deverao ser filtrados de forma a ndo provocar erros na
sua apresentacdo. A ondulacdo residual devera ser igual ou inferior a 1%.

A precisdo global da medida devera ser igual ou melhor a 0,5%.

5.1.2 Moddulo de entrada de sinalizacbes
As informac0es ldgicas de entrada sdo designadas por sinalizacdes.

Consideram-se dois tipos de sinaliza¢des:
— sinalizagGes simples, cujo estado é caracterizado pelo valor de uma entrada légica;

— sinalizagGes duplas, cujo estado é caracterizado pelo valor de um par de entradas ldgicas. Esta informacado é

disponibilizada na forma de dois contactos, normalmente complementares”.

5.1.2.1 Caracteristicas da fonte

A informacdo é fornecida sob a forma de um contacto livre de potencial, cujos estados (fechado e aberto) sdo
caracterizados da seguinte forma:

— resisténcia do contacto fechado inferior a 100 Q, quando alimentado a 48 VDC;
— resisténcia do contacto aberto superior a 100 kQ, para uma tensdo inferior a 500 VDC;

— tempo de atuagdo e estabilizacdo dos contactos sempre inferior a 10 ms;

5.1.2.2 Detecdo e aquisicdo de mudancas de estado

A leitura da informacdo “contacto fechado” é feita através da detecdo de uma corrente maior que 5 mA durante
um tempo superior a 10 ms.

A leitura da informacao “contacto aberto” é feita através da dete¢do de uma corrente inferior a 2 mA durante um
tempo superior a 10 ms.

1) Existem vdrias situagdes (falta de alimentagdo, curto-circuito, passagem de um estado a outro) em que as posi¢ées dos
dois contactos podem ser idénticas, em vez de complementares.
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A aquisicdo da mudanca de estado tem em consideragdo os valores dos tempos de manutengao do novo estado,
de acordo com o quadro 1 seguinte.

Quadro 1
CondigGes de aquisicao das mudangas de estado

Tempo de manutencao do novo estado | Aquisicao da mudanga de estado

Menor que 1 ms NAO
Entre 1 mse 10 ms POSSIVEL
Igual ou superior a 10 ms SIM

A filtragem temporal, indicada, acima, no quadro 1, destina-se a evitar a aquisicdo de mudancas de estado
intempestivos e a permitir uma leitura de estados estdveis.

Essa filtragem devera ser feita por software.

Deverd existir um sistema de autodiagndstico (a implementar por hardware ou software) que garanta a ndo
valida¢dao de uma sinalizagao nao correta?.

5.1.2.3 Sinalizagdes internas

As sinalizagOes internas sdo posicionadas pelas fungdes inerentes a URTA (fungGes de automatismo, por exemplo)
e definidas na BD do sistema.

Sdo sempre sinalizagdes simples que poderdo ter um tratamento de complementaridade de dois estados (por
exemplo, sinalizagdo “local/distancia”).

Aplica-se o disposto na anterior sec¢dao 5.1.2.2 no relativo as condi¢cdes de aquisicdo das mudancas de estado
(quadro 1).

5.1.2.4 Tratamentos comuns as sinalizagdes (simples e duplas)

5.1.2.4.1 Memorizagdo dos estados das sinalizagdes

Todas as mudancas de estado das sinalizacdes devem ser adquiridas e memorizadas numa tabela de mudancas de
estado.

5.1.2.4.2 Cronologia

As Unidades de Aquisicdo de Sinalizacdes devem poder datar e transmitir, para niveis hierdrquicos superiores e
por ordem de chegada, as mudancas de estado separadas por uma duracdo igual ou superior a 10 ms.

As mudancas de estado separadas por uma duracdo inferior a 10 ms serdao datadas com a mesma hora e
transmitidas, para niveis hierarquicos superiores, por uma ordem qualquer.

A hora associada a mudanca de estado de uma sinalizacdo é a do momento de detecdo desta pela Unidade de
Aquisicao respetiva.

2) Por definicdo, considera-se que uma sinalizagdo ndo é vdlida quando, durante a aquisicdo, existem diferencas entre o
estado existente nos terminais do mddulo hardware de aquisigGo e o estado adquirido pelo respetivo programa de
tratamento.
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Essa hora é fornecida pelo relégio de tempo real da URTA. No caso de uma sinaliza¢do dupla, é a hora de
confirmagdo da complementaridade ou da dete¢do de defeito de complementaridade. Ainda no caso de uma
sinalizacdo dupla, a mensagem de altera¢do de estado é enviada, ao nivel hierarquico superior, apds a verificacdo
da complementaridade.

5.1.2.4.3 Avalancha de mudangas de estado

A URTA deve adquirir, sem perda de cronologia, uma avalanche de K1 mudancas de estado em 10 s, podendo
detetar até K2 mudancas de estado por periodos elementares de 10 ms, sendo K1 e K2 calculados pelas seguintes
féormulas:

—  K1=100+0,1N+VN;
— K2=10+0,02N,

sendo N: numero maximo de sinaliza¢Ges.

5.1.2.4.4 Perda de cronologia

As anomalias diversas que possam originar a perda momentanea de cronologia na dete¢do das mudancgas de
estado, devem originar uma mensagem (perda de cronologia) apds a ultima aquisicdo vdlida. O retorno a
situacdo normal deve dar origem a elaboracdo da respetiva mensagem (“fim de perda de cronologia”).

5.1.2.4.5 Perda de informacdo

Sempre que uma informacao seja perdida a nivel da URTA (por exemplo devido a saturacdo da tabela de mudanca
de estado ou devido a uma perda de aquisicdo de sinaliza¢gOes exteriores), deve ser originada uma mensagem
(“perda de informagdo”). O retorno a situagdo normal deve dar origem a elabora¢do da respetiva mensagem
(“fim de perda de informacado”).

5.1.2.4.6 Transmissdo das mudancas de estado

A mudanga de estado (do 6rgdo ou func¢do) é transmitida para niveis hierdrquicos superiores em dois bits (S e V),
para todos os tipos de sinalizacdo.

A codificagao de cada um desses bits é a seguinte:

— S=1: 6rgdo fechado, funcdo em servico, REE ou estado ndo normal;

— S$=0: 6rgdo aberto, funcdo fora de servigo, RNE ou estado normal;

— V=1:sinalizacdo valida;

— V=0: sinalizacdo invalida.

A detecdo duma mudanca de estado ocorre sempre que se verifica uma das seguintes transi¢des:

— asinalizagdo, qualquer que seja o estado do érgao, passa de invalida a valida;

— asinalizagdo, qualquer que seja o estado do érgdo, passa de valida a invalida;

— 0 0rgdo, com sinalizagdo valida, muda do estado aberto para o estado fechado;

— 0 0rgdo, com sinalizagdo valida, muda do estado fechado para o estado aberto.

As transicoes que originam a transmissdo do novo estado da sinalizacdo, para niveis hierarquicos superiores, sao
definidas, para cada sinalizacdo, na configuracdo do sistema. Quando qualquer das transicdes anteriormente
referidas origina uma mensagem de mudanca de estado, a sinalizacdo é do tipo permanente. Por outro lado,

guando todas as transicées anteriormente referidas, exceto a ultima, originam uma mensagem de mudanca de
estado, a sinalizacdo é do tipo fugitivo.

No caso de serem utilizados os protocolos descritos nas normas IEC 60870-5, é aplicavel o referido nas respetivas
normas, que se sobrepde ao anteriormente exposto.
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5.1.2.4.7 Causas das mudangas de estado de disjuntores

A causa de abertura ou fecho de disjuntores deve ser associada a mensagem de mudanca de estado desse drgao,
com a seguinte prioridade: protecio®, comando por automatismo® e comando manual®.

5.1.2.4.8 Invalidagdo duma sinalizagdo

Deverd existir um sistema de autodiagndstico (a implementar por hardware ou software) que garanta a nao
validacdo de uma sinaliza¢do ndo correta (ver sec¢do 5.1.2.2 do presente documento).

Uma sinalizacdo é considerada invalida quando muda mais de cinco vezes em menos de 1 s ou 2 s (valor definido
na configuracdo do sistema).

Numa sinalizacdo invalida, o bit V assume o valor 0 (zero); logo que desaparece a causa de invalidade, o bit V
assume o valor 1 (um).

No caso de serem utilizados os protocolos descritos nas normas IEC 60870-5, é aplicavel o referido nas respetivas
normas, que se sobrepde ao anteriormente exposto.

5.1.2.5 Tratamentos particulares das sinalizages duplas
As sinalizagdes duplas s3ao caracterizadas por terem dois estados, os quais, em regime normal, s3ao
complementares.

No entanto, durante a mudancga de estado de um érgdo, pode existir um periodo transitério durante o qual os
estados ndo sdo complementares (a duragdo desse periodo transitdrio é ajustavel para cada 6rgdo e deve ser
fixada na configuragdo do sistema —1 s a 30 s, com resolugao de 1 s).

Caso seja ultrapassado o periodo transitério fixado, ocorre um defeito de complementaridade com a consequente
transmissdo da mensagem de alteracdo de estado (sinalizacdo invdlida, bit V=0).

No caso de sinalizagdes internas que possam assumir dois estados complementares (por exemplo sinaliza¢des
“local/distancia” e “RNE/REE”), devera também ser verificada a sua complementaridade.

As mudancas de estado de sinalizagGes duplas associadas a érgdos telecomandados (ou comandados por fungées
de automatismo) devem ser consideradas para tratamento na sequéncia de telecomando (ou sequéncia de
comando elaborado por funcdo de automatismo).

3) Atuagdo da fung¢do de protegdo, se a mudanga de estado do érgdo é detetada a menos det=1sa 2 s (resolugdo de 1 s)
apds a detegdo da mudanga de estado da(s) sinalizagdo (sinalizagbes) de defeito associada(s).

4) Ordem de comando elaborada pelas fungées de automatismo, se a mudanca de estado do drgdo é detetada a menos de t
=1sa 10 s (resolugdo de 1 s) apds a aceitagdo de uma ordem de comando elaborada por uma fungdo de automatismo
para esse orgdo.

5) Ordem manual, se o drgdo estd em modo de comando “local” e recebe ordem a partir da Unidade de Aquisi¢Go ou se estd
em modo de comando “a distdncia” e recebe ordem do Posto de Comando Local ou do Centro de Condugdo, caso a
mudanga de estado do érgdo seja detetada a menos det =1 s a 10 s (resolugdo de 1s) apds a aceitagdo da respetiva
ordem de comando.

DTl — Diregdo de Tecnologia e Inovagdo Pag. 9/18



DEF-C98-400/N
distribuicdo
NOV 2011

5.1.3 Maddulo de saida de comandos

Os comandos (simples ou duplos), elaborados por:

— comando local, manual, via Posto de Comando Local;
— comando remoto (telecomando);

— funcgbes de automatismo;

— funcgbes de protecao

sdo executados pelas Unidades de Aquisicao e Comando da URTA e irdo atuar sobre os equipamentos existentes a
nivel do processo, para controlo das operagdes do seu fecho e abertura.

5.1.3.1 Comandos simples
Os comandos simples correspondem a uma so6 saida, definida pelo endereco do comando. A execu¢do da ordem
de comando corresponde a ativacdo dessa saida.

A desativacdo da saida deve ocorrer apds um intervalo de tempo, controlado por software.

5.1.3.2 Comandos duplos

Os comandos duplos correspondem a duas saidas (uma corresponde a ordem de abertura, outra a ordem de
fecho do érgdo a comandar e ambas associadas a um Unico enderecgo), sendo que apenas uma delas pode ser
ativada, pela respetiva ordem de abertura ou fecho, num determinado instante.

A desativacdo da saida deve ocorrer apds um intervalo de tempo, controlado por software.

5.1.3.3 Tratamento dos comandos

O tratamento dos comandos descrito no seguimento é aplicdvel apenas a comandos elaborados por telecomando
e fungdes de automatismo.

5.1.3.3.1 Aspetos comuns

5.1.3.3.1.1 Verificacdo do endereco

Os comandos cujos enderecos ndo correspondam a um dos enderecos de saida devem ser rejeitados; deve ser
elaborada a correspondente mensagem.

5.1.3.3.1.2 Verificacdo da inibicdo do comando

Um comando pode ser temporariamente inibido pelo valor légico das sinalizagGes internas ou externas. No caso
de inibicdo de um comando, o mesmo deve ser rejeitado e deve ser elaborada a correspondente mensagem.

5.1.3.3.1.3 Verificagao do equipamento

Um comando deve ser rejeitado se a Unidade de Aquisicdo e Comando da URTA nado estiver em condi¢Ges de o
executar com a seguranca exigida (por exemplo devido a avaria de qualquer médulo relacionado com a execuc¢do
do comando), ou estiver num estado de “perda de informacgdo”.

Deve ser elaborada a correspondente mensagem.

Deverd existir um sistema de autodiagndstico a nivel dos diferentes médulos relacionados com a execugao do
comando.
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5.1.3.3.1.4 Execugdo e vigilancia do comando

A execucdo de um comando consiste na ativacdo da saida seleccionada até a recepgdo da indicacdo de fim de
execucdo elaborada pelo software de tratamento do comando, ou até a detecdo de qualquer defeito no mdédulo
de saida durante a permanéncia do impulso de execugdo.

Caso esse defeito ocorra, a sequéncia de comando deve ser interrompida e deve ser elaborada a correspondente
mensagem.

A execucdo de um comando é feita em duas fases: seleccdo e execucdo (ativacdo e desativacdo da saida).

Essas fases devem corresponder as seguintes confirmacdes:

— confirmacdo apds seleccdo: deve ser verificada a selec¢do correta da saida;

— confirmacdo apds ativacdo: deve ser verificada a correta ativacdo da saida;

— confirmacdo apds desativacdo: deve ser verificada a correta desativacao da saida, apds a recepgdo de “fim de
execuc¢do”;

— confirmacdo durante a execucdo: deve ser verificado o valor da tensdo de saida e garantido que, durante a
permanéncia do impulso, ele se mantém no valor correto (valor especificado para a tensdo de comando).
Deve ser também verificado que a dura¢do do impulso de comando nado excede um tempo pré-determinado
e programavel (tipicamente, 6 s) no mdédulo de saida; caso se atinja esse valor sem ter existido “fim de
execucdo” de impulso de comando, este é desativado.

A vigilancia do impulso de comando deve ser implementada por software.

5.1.3.3.15 Confirmacgdo de execu¢do do comando

A confirmacdo da correta execu¢do do comando, apds a desativacdo da saida, deve originar a elaboracdo da
correspondente mensagem.

5.1.3.3.2 Aspetos especificos, associados a origem do comando

5.1.3.3.2.1 Tratamento dos telecomandos

a) Defini¢do de telecomando

Telecomando é a transmissdao duma ordem de comando, do Centro de Conducdo para a URTA, através do
respetivo circuito de dados.

A mensagem de telecomando, apds os testes de corecao efectuados na URTA, da origem a execug¢dao dum
comando, caso o painel associado ao érgao a telecomandar relna todas as condi¢des de permissao de manobra.
Caso essas condicdes ndo estejam satisfeitas, o comando deve ser rejeitado e deve ser elaborada a
correspondente mensagem.

Uma sequéncia de telecomando é constituida pelo conjunto de mensagens trocadas entre o Centro de Condugao
e a URTA, pelas a¢Ges efectuadas pela URTA com vista a execu¢do do comando emitido pelo Centro de Conducdo,
pelo controlo de boa execucgdo feita pela URTA e pela confirmagdo da execu¢do do comando, enviada ao Centro
de Conducao.

b) Recepc¢do de uma mensagem de telecomando

A mensagem de telecomando é recebida numa fila de espera.
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c) Verificagdo do telecomando

O telecomando emitido sobre um érgdo, cuja sinalizacdo de posi¢do associada ndo esteja vélida ou cujo estado
atual seja aquele que se esperaria apds a execucao do telecomando, deve ser rejeitado.

Deve ser elaborada a correspondente mensagem.

d) Execucdo do telecomando
A saida deve ser ativada durante um tempo compreendido entre 0,3 s e 5 s (em patamares de 0,1 s).
Esta parametrizacao é individualizada para cada comando.

O programa de tratamento do telecomando elabora a ordem de ativacdo e de desativacdo do impulso de
comando. Durante o tempo de elaboracdo dessas ordens, deve ser posicionada uma varidavel interna,
caracteristica de cada saida e da ordem de execucgdo, para indicacao as fungdes de automatismo da execucdo de
um telecomando nessa saida.

e) Vigilancia da execucdo do telecomando

A ordem de telecomando, apds a sua aceitacdo, inicia uma temporizacdo que serd anulada nas seguintes
condicdes:

— mudanga de estado da sinalizacdo associada ao 6rgao comandado;

— detecdo de defeitos (hardware e software).

A duragdo desta temporizacao (idéntica para todos os 6rgdos) deve ser configuravel (valores compreendidos
entre 1s e 10s, com resolugdo de 1 s.

O fim da temporizagdao, sem anulagdo por ocorréncia de uma qualquer das condi¢Ges anteriormente referidas,
origina uma mensagem de alteragdo de status (“defeito externo de comando”) a qual é enviada ao Centro de
Conducgao.

A mudanca de estado associada ao 6rgao comandado é tratada pela vigilancia do telecomando, de acordo com os
critérios abaixo definidos no quadro 2.

Quadro 2
Critérios de mudanca de estado dum érgao comandado
(S,Vv) Novo estado
0,0 0,0 0,1 1,0 1,1
- NAC NAC AC
Estado anterior
0,1 NAC - NAC AC
1,0 NAC AC - NAC
1,1 NAC AC NAC -

Legenda:
AC — mudanca de estado tratada pela vigildncia do comando;
NAC — mudanga de estado ndo tratada;

S — bit de estado;
V — bit de validade.
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No caso de telecomando de érgdos sem sinaliza¢do associada, a temporiza¢do de vigilancia de comando deve ser
anulada pela mensagem de confirma¢do de execugdo do comando, elaborada pelo mdédulo de tratamento das
saidas ldgicas.

f) Transmissdao da confirmac¢do da execugao do comando ao Centro de Conducdo

A confirmagdo da execugao dum comando deve ser sempre enviada, pela URTA, ao Centro de Condugdo. Para o
efeito, utilizar-se-a uma mensagem prevista no protocolo de comunicagdes.

A mensagem serd de um dos seguintes tipos:

— execucdo correta do comando (apods verificagdo das condigdes referidas na sec¢do 5.1.3.3.1.5);

— ndo execucdo do comando por defeito interno (caso se verifiqguem as anomalias ou inibicGes referidas, no
presente documento, numa das seguintes secc¢des: 5.1.3.3.1.1, 5.1.3.3.1.2, 5.1.3.3.1.3, 5.1.3.3.1.46),
5.1.3.3.2.1-alinea a) e 5.1.3.3.2.1-alinea c));

— ndo _execucdo do comando por defeito externo (se, durante o impulso, o valor da tensdo de comando
ultrapassar os limites especificados).

Apbs a elaboracdo de qualquer uma das mensagens de confirmacdo anteriormente referidas, a URTA deve estar
disponivel para executar um novo telecomando.

5.1.3.3.2.2 Tratamento de comandos elaborados pelo interface humano-maquina/Posto de Comando Local
(IHM/PCL)

a) Defini¢do de comando elaborado pelo IHM/PCL

O comando elaborado pelo IHM/PCL é transmitido, através da rede local de comunicac¢des, na sequéncia duma
ordem de comando emitida através do IHM/PCL.

A mensagem de comando, apds os testes de corecdo efectuados na URTA, da origem a execugdao dum comando,
caso o painel associado ao 6rgdo a telecomandar relna todas as condi¢cdes de permissdo de manobra. Caso essas
condicbes ndo estejam satisfeitas, o comando deve ser rejeitado e deve ser elaborada a correspondente
mensagem.

Uma sequéncia de comando é constituida pelo conjunto de mensagens trocadas entre a Unidade Central e as
Unidades de Aquisicdo, pelas a¢des efectuadas pela Unidade de aquisicdo com vista a execu¢do do comando
emitido pelo IHM/PCL, pelo controlo de boa execugdo feita pela Unidade de Aquisicdo e pela confirmagdo da
execugdo do comando, enviada ao IHM/PCL.

b) Verificagdo do comando

O comando emitido sobre um drgao, cuja sinalizagdo de posi¢do associada ndo esteja valida ou cujo estado atual
seja aquele que se esperaria apds a execucao do telecomando, deve ser rejeitado.

Deve ser elaborada a correspondente mensagem.

¢) Execucdo do comando
A saida deve ser ativada durante um tempo compreendido entre 0,3 s e 5 s (em patamares de 0,1 s).
Esta parametrizacao é individualizada para cada comando.

O programa de tratamento do comando elabora as ordens de ativacao e de desativacdao do impulso de comando.

6) Exceto a verificagdo do valor da tensdo de comando.
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Durante o tempo de elaboragdo dessas ordens, deve ser posicionada uma variavel interna, caracteristica de cada
saida e da ordem de execucdo, para indicacdo as fun¢des de automatismo da execugdao de um comando nessa
saida.

d) Vigilancia da execugdo do comando

A ordem de comando, apds a sua aceitagao, inicia uma temporizagdo que sera anulada nas seguintes condi¢des:
— mudanca de estado da sinalizacdo associada ao 6rgao comandado;
— detecdo de defeitos (hardware e software).

A duragdo desta temporizacdo (idéntica para todos os 6rgdos) deve ser configuravel (valores compreendidos
entre 1s e 10s, com resolucao de 1 s.

O fim da temporizacdo, sem anulagdo por ocorréncia de uma qualquer das condi¢Ges anteriormente referidas,
origina uma mensagem de alteragdo de status (“defeito externo de comando”) a qual é enviada ao IHM/PCL.

A mudanca de estado associada ao 6rgao comandado é tratada pela vigilancia do telecomando, de acordo com os
critérios definidos no quadro 2 (ver, acima, sec¢do 5.1.3.3.2.1).

No caso de comando de érgdos sem sinalizacdo associada, a temporizacao de vigilancia de comando deve ser
anulada pela mensagem de confirma¢do de execugao do comando, elaborada pelo mdédulo de tratamento das
saidas logicas.

e) Transmissdo da confirmacdo da execucdo do comando ao IHM/PCL

A confirmacdo da execucdo dum comando deve ser sempre enviada, pela URTA, ao IHM/PCL. Para o efeito,
utilizar-se-4 uma mensagem prevista no protocolo de comunicagoes.

A mensagem sera de um dos seguintes tipos indicados, acima, na seccdo 5.1.3.3.2.1 no ponto intitulado
“transmissao da confirmacao da execu¢dao do comando ao Centro de Condugao”.

ApOs a elaboragdo de qualquer uma das mensagens de confirmacdo anteriormente referidas, a Unidade de Painel
deve estar disponivel para executar um novo comando.

5.1.3.3.2.3 Tratamento dos comandos elaborados pelas fungdes de automatismo

a) Defini¢do dos comandos

Os comandos provenientes das func¢des de automatismo podem dar origem a ordens executadas pela URTA, de
forma simultanea.

b) Execugdo dos comandos

A saida deve ser ativada durante um tempo compreendido entre 0,3 s e 5 s. Esta parametrizacdo é a mesma para
todos os comandos. O programa de tratamento do comando elabora a ordem de ativacdo do impulso de
comando.

c) Vigilancia da execugdo do comando

Aplica-se integralmente o disposto na sec¢ao 5.1.3.3.2.1 no ponto intitulado: “Vigilancia de execug¢do do
telecomando”.

d) Defeitos na execucdo do comando

Os defeitos detetados na execucdo de comandos elaborados pelas fun¢des de automatismo devem ser enviados
ao IHM/PCL e ao Centro de Condugdo.
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A rejeicdo de um comando elaborado por estas fungdes, por verificagdo das condi¢Ges descritas nas secgbes
5.1.3.3.1.1, 5.1.3.3.1.2, 5.1.3.3.1.3 e 5.1.3.3.1.4, da origem a uma mensagem de alteracdo de status do tipo
“defeito em comando executado por fungdes de automatismo”, que é enviada ao Centro de Condugdo e ao
IHM/PCL.

|II

A duracdo do estado “ndo normal” desse status deve ser superior ao valor minimo de 10 ms, como indicado
acima, na sec¢do 5.1.2.3, de modo a garantir a sua detecao.

e) Sucessdo de comandos

A URTA deve ter capacidade de executar, em simultdaneo com qualquer outro comando, todos os comandos
elaborados pelas fun¢des de automatismo.

5.1.4 Sincronizagao

As Unidades de Aquisicdo devem ser sincronizadas a partir da Unidade Central, sempre que se verifique uma das
seguintes condicoes:

— apos inicializacdo (a inicializacdo ocorre no estado “perda de sincronismo”);

— periodicamente (todos os 10 minutos)”;

— apos acerto de hora na Unidade Central;

— apbs envio a Unidade Central da mensagem “perda de sincronismo””.

As Unidades de Aquisicdo devem ser dotadas de relégio préprio, o qual funcionard como back-up em caso de
falha de transmissdo de sincronismo com a Unidade Central. A precisdao do relégio de base deve ser superior a
10x10~.

As Unidades de Aquisicdo devem datar todos os acontecimentos, internos e externos, em multiplos de 10 ms e
em periodos de 10 minutos (mddulos de 10 minutos).

Estes médulos sdo transmitidos a Unidade Central.
5.2 Tratamento da informacgao a nivel da Unidade Central

5.2.1 Sincronizagao
A Unidade Central deve ser sincronizada localmente, via sistema GPS.

A Unidade Central deve sincronizar as Unidades de Aquisicdo, sempre que se verifigue uma das seguintes
condigdes:

— apos reinicializagdo duma Unidade de Aquisicao;

— periodicamente (todos os 10 minutos)”;

— apos acerto de hora na Unidade Central;

— apos recepcao da mensagem “perda de sincronismo””.

A Unidade Central deve ser dotada de relégio préprio, o qual funcionard como “back-up” em caso em caso de
falha de transmissdo de sincronismo, a partir do sistema GPS.

A precis3o do relégio de base deve ser superior a + 10x10~.

A Unidade Central deve datar todos os acontecimentos, internos e externos, em multiplos de 10 ms e em
periodos de 10 minutos (mddulos de 10 minutos), caso esses acontecimentos ndo tenham sido datados pelas
Unidades de Aquisicao.

7) As Unidades de Aquisigio devem controlar a sua prdpria sincroniza¢@o periddica. Caso ndo recebam uma mensagem de
sincronismo durante um periodo de 20 minutos, deve ser declarada a “perda de sincronismo” e enviada a respetiva mensagem.
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5.3 Supervisao e teleparametrizagao

5.3.1 Generalidades

O conjunto de func¢des de supervisdo da URTA devem possibilitar a parametrizacdo e a recolha de dados das
Unidades de Aquisi¢cao, remotamente.

Essas func¢Ges sao, essencialmente, dos dois seguintes tipos:
— funcgbes de teleparametrizacdo e supervisao das Unidades de Aquisicao;
— funcgbes de teleparametrizacdo e supervisdo da Unidade Central.

Caracterizam-se por serem funcionalidades diferidas no tempo, sem necessidade de tratamento em tempo real,
ao nivel dos respetivos mddulos de aquisi¢cao da informacao.

5.3.2 Teleparametrizacdo e supervisao das Unidades de Aquisi¢ao

A funcdo de teleparametrizacao possibilita a altera¢do dos parametros e do modo de funcionamento das fun¢des
de automatismo. Esta fung¢do sera executada a pedido do IHM/PCL ou do Centro de Conducdo.

A nivel da supervisdo, a URTA deve recolher dados relativos ao registo de acontecimentos residentes nas
Unidades de Aquisicdo. Esses dados sdo os resultantes, nomeadamente, dos defeitos detetados a nivel dos
diferentes mddulos pelos correspondentes programas de autodiagndstico, os quais originam alarmes e
consequente transmissdo remota (para o Centro de Conducdo).

A detegdo de um defeito num médulo de aquisicdo deve invalidar todas as informagdes adquiridas por esse médulo.

5.3.3 Teleparametrizacdo e supervisao da Unidade Central
A funcao de teleparametrizacao possibilita a alteracdo dos parametros e da configuracdo da Unidade Central.

A nivel da supervisdo, a URTA deve recolher dados relativos aos respetivos programas de autodiagndstico, de
modo a permitir a sua analise, a qual sera realizada a pedido do IHM/PCL ou do Centro de Conducdo.

5.3.4 Teleparametrizacdo e telemanutenc¢ao dos sistemas de alimentagao

A URTA deverd permitir a supervisdo dos sistemas de alimentacdo através do protocolo IEC 60870-5-104, de
acordo com o referido nas Especificagdes e Condigdes Técnicas de Sistemas Compactos de Alimentacdo de
Corrente Continua.

5.4 Automatismos

As fungGes de automatismo sdo descritas nos seguintes documentos especificos para o efeito:

— “comutac¢do automatica de disjuntores BT” (DEF-C13-550);

— “religacdo rapida e/ou lenta de disjuntores” de linhas MT (DEF-C13-551);

— “pesquisa de terras resistentes” (DEF-C13-552);

— “deslastre por minimo de tensdo/reposi¢do por normalizacdo de tensdo” (DEF-C13-553);

— “deslastre por minimo de frequéncia/reposi¢do por normalizacdo de frequéncia” (DEF-C13-554);
—  “regulacdo de tensdo” (DEF-C13-555);

—  “comando hordrio de baterias de condensadores” (DEF-C13-556).

5.5 Interface humano-maquina/Posto de Comando Local

|II

O “interface humano-maquina/Posto de Comando Local” (IHM/PCL) é descrito funcionalmente em documento

especifico para o efeito (DEF-C13-557).
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5.6 Configuragdo da base de dados

5.6.1 Requisitos gerais da base de dados

A URTA devera possuir o equipamento periférico necessdrio para o desenvolvimento da estrutura da base de dados.
O sistema ndo pode estar fechado a modificagcdes ou aos testes de validade necessarios depois de uma mudanca.

Deve ser possivel modificar todos os segmentos da base de dados sem p6r em causa a consisténcia e integridade
dos dados ja existentes, de modo a evitar a realizacdo de um novo teste completo do sistema, incluindo a prépria
base de dados.

5.6.2 Tipos de dados

A base de dados da URTA devera ter em consideragdo a existéncia de varios tipos de dados caracteristicos de
sistemas de controlo em tempo real. A lista seguinte apresenta os diferentes tipos de dados que devem ser
considerados:

Dados dinamicos:

— amostras de quantidades analdgicas medidas ou calculadas, tais como valores de correntes instantaneas ou
valores eficazes;

— estados do equipamento da subestacao, tais como disjuntores que podem estar no estado de aberto, fechado
ou desconhecido;

— contagens de erros;

— registos cronoldgicos.

Dados estaticos:

— enderego de localizagdo de uma entrada, saida, nome de um ponto de controlo ou nome de uma variavel
usada no sistema;

— parametros das fungdes de prote¢do, automatismo, comunicacgao, etc.;
— string de caracteres associados com as entradas e saidas.
O formato dos dados deve ser entendido por todos os seus utilizadores. O sistema deve garantir o

armazenamento e a integridade dos dados respeitantes a fungdes importantes, tais como funcdes de protecao,
automatismo e de controlo aquando da falha de alimentagdo auxiliar.

5.6.3 Projeto da base de dados

Aguando do projeto da base de dados, devera ser garantido que:

— a base de dados da Unidade Central conterd todos os dados usados pelos diversos médulos;

— existirdo dados utilizados por varios mddulos funcionais, assim como existirdo dados utilizados por um Unico
modulo;

— uma vez que determinados dados serdo utilizados por varios médulos funcionais, esses deverdo estar
residentes nas respetivas bases de dados das Unidades de Aquisicao e Comando;

— os dados residentes em determinado mdédulo funcional deverdo estar guardados noutra posicdo de memoria,
de modo a permitir a reconstrucao da base de dados desse médulo depois de uma perturbagao do sistema.

Em situacdo normal de funcionamento, as diversas unidades de Unidades de Aquisicdo e Comando processardo a
informacgao que recebem do processo e dos outros moédulos funcionais, enviando o resultado para a rede local de
comunicac¢do, com o objetivo de permitir a captacdo pelas outras Unidades de Aquisicdo e Comando que nele
estdo interessadas — atualizando assim as respetivas bases de dados.
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5.6.4 Seguranga

Perante a necessidade de alteragdo de qualquer parametro da base de dados, o operador devera ser confrontado
com a existéncia de cddigos de acesso, cuja existéncia condiciona a intervengao no sistema.

5.6.5 Tolerancia a falhas

Para que seja garantido o bom desempenho de fungdes criticas perante a ocorréncia de falhas, sera necessdrio
que exista redundancia ao nivel das bases de dados.

5.6.6 Testes

Devera ser garantida a realizacdo de testes a cada mddulo funcional, sem interferir com o funcionamento geral do
sistema. Isto significa que dados gerados correntemente em testes devem ser ndo-operacionais ou invalidos.

Deverdo ser feitos programas de aplicacdo que reconhecam este tipo de dados.
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