INTRODUCAO

Com a descoberta do petréleo no mar, o homem viu a necessidade de expandir seu raio de
acdo para aguas mais profundas para alcancar o tdo precioso combustivel, essa expansao foi

possivel através de novas tecnologias e equipamentos.

A industria de prospeccao tinha diversos modos de exploracdo em laminas de dguas com
alcance de até 3500m da superficie do mar até o solo no fundo do mar, mas essa profundidade ja

nao era suficiente, as plataformas auto-elevadas ndo conseguiam ir além.

A prospeccdo exigia das embarcacdes que mantivessem seu aproamento € sua posi¢do para
assim minimizar os riscos de acidentes e manter uma condi¢cdo segura para a operacdo. Foi entdo
criado um sistema capaz de controlar as embarcacdes através de um automatico sistema ativo de

propulsao

Posicionamento dinamico, em linhas gerais, corresponde a um complexo sistema de controle
dindmico da posicao das embarcagdes, que utiliza de diversas fontes de informagdo sobre a posicao
do navio, direcao do vento entre outros recursos para controlar propulsores e zerar a forca resultante

na embarcacao.

Diversas embarcacdes utilizam desse meio de posicionamento, em suma as embarcagdes

Offshore.
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CAPITULO 1
ORIGEM DO SISTEMA DE POSICIONAMENTO DINAMICO

1.1  Origem

O primeiro sistema DP (Dynamic Positioning System) foi utilizado no projeto Mohole no
ano de 1957, que objetivava perfurar a camada Moho, assim batizada em homenagem a seu
descobridor Andrija Mohorovicic, o qual demonstrou a existéncia de uma camada descontinua entre
a crosta e o manto terrestre. O objetivo do projeto era alcancar essa camada e perfura-la, mas para

isso era necessario perfurar em aguas o mais profundas possivel.

Os responsaveis pelo projeto Mohole assinaram um contrato com a Global Marine of Los
Angeles para usar a sua sonda, experimental, de petroleo, a CUSS I, um consércio entre as
companbhias petroleiras: Continental, Union, Superior e Shell. Equipada com um sistema automatico
de posicionamento dindmico ela foi capaz de perfurar na 1 fase do projeto a profundidade de 183
metros de crosta abaixo de uma lamina de agua de 3.500 metros enquanto mantinha sua posi¢ao

dentro de um raio de 180 metros.

Embora tivesse obtido excelentes resultados e provado a possibilidade de se perfurar e
extrair petréleo a mais de 180 metros do fundo do mar, sem que para isso houvesse a necessidade
de um operador para corrigir a posicdo manualmente, o projeto foi abandonado e dissolvido pelo
congresso americano em sua 2° fase devido ao alto custo para a unido. O projeto ndo foi concluido,
porem, o maior sucesso do mesmo ja havia sido alcangado, a inven¢do de um sistema automatizado

responsavel por seu €xito que ¢ conhecido atualmente como Sistema de Posicionamento Dindmico.
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1.2 Vantagens e desvantagens do sistema DP

Vantagens do DP:

J Navio ¢ totalmente auto-propulsionado; rebocadores ndo sdo necessarios em qualquer fase

da operacao.

o Configuragao no local ¢ rapido e facil

o Navio ¢ muito manobravel

o Resposta rapida as mudancas climéticas € possivel (cata-vento)

o Resposta rapida a alteracdes nos requisitos da operacao

o Versatilidade dentro do sistema (ou seja, faixa seguinte, seguidor de ROV e outras fungdes
especializadas).

o Capacidade de trabalhar em qualquer profundidade da agua

o Pode executar tarefas curtas mais rapidamente, portanto, mais economicamente.

o Evitar o risco de danos ao leito por amarras e ancoras

o Evitar amarra¢do-cruzada com outras embarcacdes ou plataformas fixas

o Pode se mover para a nova localiza¢ao rapidamente (também evitar o mau tempo)

Desvantagens do DP:

o Gastos de capital e despesas operacionais elevados

J Pode deixar de manter a posi¢ao devido a falha de equipamento

o Maior consumo de combustivel

J Propulsores sdo perigosos para mergulhadores e ROV’s

o Pode perder posi¢dao em condig¢des climaticas extremas ou em aguas rasas € marés fortes
o Controle de posicao ¢ ativa e conta com operador humano (bem como os equipamentos)

. Requer mais pessoal para operar e manter equipamentos



12

CAPITULO 2
SISTEMA DE POSICIONAMENTO DINAMICO

2.1 Definicao

O Nautical Institute define o sistema DP como:

Posicionamento dinimico (DP) ¢ a integracao de uma grande variedade de sistemas individuais e fungdes.

Um sistema de controle computadorizado que mantém automaticamente a posicdo de um navio e seu aproamento
usando seus proprios propulsores e thrusters. Sensores de referéncia de posi¢ao, combinados com sensores de vento, de
movimento ¢ informagdes da agulha giroscopica, fornecem informagdes para o computador do sistema DP referentes a

posigdo do navio e a magnitude e dire¢@o das forgcas ambientais que afetam a sua posigao.

O programa de computador compreende um modelo matematico do navio que inclui
informacao referente ao vento, a corrente de arrasto do navio e a localizagdo dos propulsores. Este
conhecimento, combinado com a informagdo dos sensores permite ao computador calcular o angulo
desejado e a intensidade da descarga de dgua para cada propulsor. Isso permite que as operacdes no
mar, onde amarragdo ou ancoragem nao ¢ viavel devido a dguas profundas, congestao no fundo do

mar (gasodutos, templates) ou outros problemas.

Posicionamento dindmico tanto pode ser absoluta em que a posi¢do ¢ bloqueado para um
ponto fixo sobre o fundo, ou em relagdo a um objeto que se move como outro navio ou um veiculo
subaquatico. Pode-se também colocar o navio em um angulo favoravel ao vento, ondas e correntes,

chamado weathervaning.

“DP pode ser definido como: Um processo envolvendo a acdo de propulsores os quais,
comandados por um controlador ¢ opondo-se as forcas do meio ambiente, mantém um navio ou
qualquer outro dispositivo flutuante nas vizinhangas de um ponto de referéncia e ainda controlam o
direcionamento de sua proa. A posicdo ¢ conhecida a qualquer instante a partir dos dados

transmitidos por um sistema de referéncia de posi¢ao.”
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A defini¢do acima inclui a permanéncia em local fixo, também manobras de precisdo,

monitoramento e outras habilidades de posicionamento de especialistas.

Uma forma conveniente de se visualizar a inter-relagdo dos varios elementos de um sistema

DP ¢ dividir o sistema em seis partes, conforme a figura 1 abaixo.

OPERADOR
SISTEMA DE oe SISTEMAS DE
REFERENCLA DO REFEREMCIA DE
MEID AMBIENTE POSICIONAMENTO
-SENSORES DE VENTO -DGPS
-REFERENCIA VERTICAL -LASER
-REFERENCLA DE -HIDROACUSTICA
MOVIMENTO CONSOLE DO TAUT WIRE
PASSADICO -MICROOMDAS
'\ |
[~
COMPUTADORES REFEREMCIA DE
APROAMENTO
-GIROCOMPASSO
-SENSOR COMBINADO
-TMC
SISTEMA DE GERACAD SISTEMAS
THRUSTER E
DIESEL DE PROPLUILSAD
-ALTERNADORES
“PAINEIS PROPULSAD PRINCIPAL
-GERENCIAMENTO DE el T
POTENCIA -THRUSTER DE TUMEL
-DISTRIBUICAD -THRUSTER AZIMUTAL
-UPs -COMTROLE DE THRUSTER

FIG-1 Modelo de Divisao do Sistema DP.

2.2 Os elementos de um sistema DP

A fungdo principal de um sistema DP ¢ permitir que um navio mantenha a posi¢dao e o
direcionamento da proa. Uma variedade de outras sub-fungdes podem estar disponiveis, mas o

controle da posi¢do e do direcionamento da proa ¢ o principal.
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Qualquer embarcacdo (ou outro objeto) t€ém seis movimentos livres; trés rotacdes e trés
translagcdes. Em um navio podem ser ilustrados com os parametros roll, pitch, yaw, surge, sway e

heave.

2.2.1- Graus de liberdade

Current

Azimuth =
Thruster Sway

Iy,

Tunnel Main
Thruster Propeller
and Rudder

FIG-2 Graus de liberdades de uma embarcagao

As embarcagdes possuem movimento em seis diregoes distintas, como demonstra a figura 2
acima, sendo trés de rotacdo (pitch, roll e yaw) e trés de translacdo (surge, sway e heave). Esses
movimentos sdo chamados de Graus de Liberdade. O Sistema DP ¢ capaz de controlar apenas trés

movimentos que sao o Yaw, Sway e Surge.

Pitch

Conhecido como caturro em portugués, o pitch ¢ o giro em torno do eixo transversal do

navio com o movimento da proa para cima e para baixo.
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Roll

O balango, em portugués, tem caracteristica de giro sobre o eixo longitudinal, os bordos se

movimentam alternadamente para cima e para baixo.

Yaw

Cabeceio, como ¢ conhecido o yaw, ¢ um movimento em torno do eixo que consiste

basicamente no giro da proa.

Surge

O “avango e recuo” (surge) ¢ o movimento longitudinal que percorre o eixo para frente e

para tras.

Sway

E o movimento que percorre o eixo transversal do navio, de um lado para o outro

(caimento).

Heave

No eixo vertical ocorre a arfagem (heave), que ¢ o movimento vertical da embarcacao,

influenciado pelas ondas.

2.2.2 Efeitos externos

Basicamente agdes do movimento das massas de ar e agua, em diferentes temperaturas
causam varia¢des nos gradientes de pressdo e, por conseguinte formam-se vento, ondas e correntes
maritimas. Uma vez que a embarcacdo esta exposta a acdo dessas forgas externas ela,

consequentemente, sofrera uma alteracao de seu estado de equilibrio.
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Deve-se entdo levar em conta ndo sé a superficie velica da embarcagdo, como também sua
caracteristica hidrodinamica, ou seja, tentar reduzir esses efeitos com auxilio da hidrodinamica e da

aerodinamica a fim de manter a embarcacao fixa no ponto desejado.

Além desses agentes externos ha, ainda, a a¢do das descargas longitudinais e transversais que
podem também alterar a posicdo da embarcacdo, portanto, o sistema deve estimar as forcas da

corrente, das ondas, das descargas e do vento que agem sobre a embarcacdo, para calcular a for¢a

necessaria para opd-las, segue abaixo exemplo de condigdes que afetam o navio, figura 3.

FIG-3Embarcagao sob influéncias externas
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CAPITULO 3
ELEMENTOS DO SISTEMA DP

3.1 Sensores

O sistema de sensoriamento ¢ composto de sensores que sdo de grande importancia para a
captacdo de efeitos externos, mudancas de rumo e posicdo. Existem quatro tipos principais de
sensores comuns em embarcacdes que utilizam o sistema de posicionamento dindmico, sdo eles:
sensores de referéncia vertical, agulha giroscopica, sensor do vento e sensor de velocidade.
Geralmente esses equipamentos possuem redundancia, garantindo o bom funcionamento do sistema

e maior confiabilidade.
3.2 Computadores

O processador que opera o software de controle do DP sdo geralmente conhecidos como
computadores DP. A principal distingdo com relagdo ao DPO ¢ o numero de computadores, seus
métodos de operagdo, e o grau de redundancia que fornecem.

O termo redundancia refere-se a uma margem de seguranga adicional com relag¢do a inoperancia de

um equipamento quando deve existir outro(s) disponivel para uso imediato.

Os computadores devem ser instalados em configuragdes simples, dupla ou tripla,
dependendo do grau de redundancia requerido. Sistemas modernos se comunicam via ethernet, ou

rede local (LAN), os quais podem incorporar muitas fungdes de controle do navio em adigdo ao DP.

Em todos os navios DP, os computadores de controle DP sdo dedicados especificamente
para a fun¢cdo DP, sem nenhuma outra tarefa. Um sistema de computador simples, ou sistema de
controle DP ‘simplex’ ndo fornece qualquer redundancia. Um sistema dual ou de dois computadores
fornecem redundancia, se o sistema on-line falhar. Um sistema triplo ou ‘triplex’ fornece um
elemento extra de seguranca. O grau de redundancia depende da classe do equipamento selecionado

pelo navio
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3.2.1 Classifica¢ao dos sistemas DP

Os sistemas de posicionamento dinamico podem ser classificados como classe 0, classe 1,

classe 2 ou classe 3 de acordo com a redundancia dos seus equipamentos.

Redundancia seria quando dois ou mais equipamentos fornecessem os mesmos dados sobre
determinado fator ou equipamentos que exercem a mesma funcdo como dois bow thrusters,
servindo como back-up caso ocorra alguma falha em um dos equipamentos, garantindo que o
sistema continue em funcionamento. De acordo com a classe, sabemos se o sistema possui controle

de aproamento e posi¢dao automaticos ou manuais.

DP classe 0 - possui controle automatico de aproamento e controle manual de posi¢ao.

DP classe 1 - possui controles de aproamento e posi¢do automaticos, porém nao possui

redundancia completa, podendo sair de posicdo com qualquer falha simples.

DP classe 2 - possui controles de aproamento e posi¢cdo automaticos € possui redundancia
completa, garantindo o funcionamento pleno do sistema em caso de falha em um componente ativo
ou de algum dos subsistemas (geradores, impelidores, sensores e etc.), mas esta sujeito a mau

funcionamento em caso de falha em algum componente estatico como cabos e tubulagdes.

DP classe 3 — possui controles automaticos de aproamento e posi¢ao e tripla redundancia inclusive
impelidores e geradores de energia. Possui uma estagcdo de controle reserva em outro
compartimento estanque em caso de alagamento ou qualquer outro incidente no compartimento

onde se localiza a primeira e também um sistema de prote¢cao contra fogo.
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3.3 Console

3.3.1 Console do passadico

Console do DP. Controle do Azimutal

FIG-4 Console do DP no passadico

O console do passadico, figura 4, ¢ a instalagdo que o DPO utiliza para enviar e receber
dados. E onde se localiza todos os controles de entrada, botdes, interruptores, indicadores, alarmes e
telas. Em um navio bem projetado, painéis de controle do sistema de referéncia de posi¢do, painéis
dos propulsores (thrusters) e painéis de comunicagdes estdo localizados perto dos consoles de

controle DP.
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3.2.2 Console da praca de maquinas

FIG-5 Operation station (OS) da praga de maquinas

Na praga de méaquina a O.S. (Operation Station), figura 5, controla todo o fornecimento de

energia para que o DP possa funcionar em paralelo ao consumo do navio e seus equipamentos.

Para que tudo isso funcione sem que o navio apague alguém deve controlar a demanda de
carga no barramento, esse alguém ndo ¢ o maquinista ¢ a PMS (Power Management System),

figura 6.

EHPEET, MAMAGEHIEINT

FIG-6 PMS
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3.4 Sistemas de referéncia de posicao.

A informagdo da posicao exata, confiavel e continua ¢ essencial para o posicionamento
dindmico. O sistema de controle do DP precisa ser alimentado de dados a uma taxa de tempo
bastante estreita para conseguir a exatiddo desejada. A confiabilidade ¢, naturalmente, de
importancia vital para as operagdes onde a vida e a propriedade podem ser colocadas em risco com
dados incorretos. Todas as embarcacdoes DP tém sistemas de referéncia de posicdo independentes
dos equipamentos normais de navegacdo da embarcacdo. Sete tipos de sistemas de referéncia de
posi¢do podem ser usados nas embarcacdes DP, segue abaixo imagem, figura 7, com alguns

exemplos de sistemas de referéncia de posicao.

Quatro deles sao considerados do tipo absoluto:
. DGPS

. DGLONASS

o Hidroacustico

° Taut wire

Outros trés sao considerados do tipo relativo:

. DARPS
o Sistema optico por laser infravermelho
. Artemis

B 2003 IMCA

OGPS DIFFERENTIAL S
CORRECTIONS -

FIG-7 Exemplos de sistemas de posicionamento.
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O sistema de controladores DP utiliza as informagdes da referéncia de posicdo de dois ou
mais sistemas da referéncia de posi¢do simultaneamente, para garantir redundancia. Se somente um
sistema de referéncia de posi¢ao for selecionado no sistema DP, entdo a informacgao ¢ simplesmente
verificada, filtrada e usada. Se dois ou mais sistemas de referéncia de posi¢do estiverem
disponiveis, o sistema usara as duas igualmente ou de acordo com seu desempenho individual. Para
as operacdes que requerem redundancia (operacdes da classe de equipamento 2 ou 3) ¢ necessario o
uso de no minimo trés sistemas de referéncia de posi¢ao operando a cada instante. A utilizagdo de
apenas dois sistemas nao ¢ adequada, pois se um falhar, os dados contraditorios fornecidos por esse
sistema de referéncia causariam um impasse nas informac¢des. Em se usando trés sistemas, as
informacdes dos trés sdo analisadas e comparadas, se um deles fornecer informagdes contraditérias,
essa informagdo ser 4 excluida ndo sendo usada no céalculo da posi¢cdo. Nas operagdes DP onde se
utilizem trés sistemas de referéncia de posicao, esses sistemas devem usar métodos diferentes de
obtencdo e calculo da posi¢do (ou seja, principios de operagdo diferentes). Isto reduz a
probabilidade de falha. O sistema de referéncia de posicdo serve para determinar a posi¢do da
embarcac¢do na superficie do mar (absoluto) ou em relagdo a outra embarcacgao, plataforma ou outro

objeto qualquer tanto na superficie quanto no fundo do mar (relativo).

3.5 Sistema de gerac¢ao de energia

A geragdo, distribui¢do e gerenciamento de energia sdo componentes fundamentais na
operagdo das embarcagdes com sistema DP. Como mantém seu posicionamento de forma ativa ou
dindmica, dependem totalmente de um fornecimento continuo de energia com qualidade (ou seja,
com tensdao e frequéncia constantes). Essa energia ¢ responsavel ndo apenas por alimentar seus
maiores consumidores, os thrusters, como também todo o sistema de controle, referéncia de posi¢ao
e sensores. Além, ¢ claro, de suprir a atividade fim da embarcagdo e proporcionar, habitablidade da

mesma.

Os thrusters em uma embarcagdo DP, como maiores consumidores de energia a bordo,
podem também exigir grandes mudangas na poténcia aplicada para manter a embarcagdo na posi¢ao
devido as rapidas mudancas nas condi¢cdes ambientais. O sistema da geracdo de energia deve ser
flexivel ndo somente para suprir essas rapidas demandas como também com a maior eficiéncia

possivel, de modo a evitar o consumo desnecessario de combustivel.-.
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O sistema de controle do DP (DP Controller Unit) ¢ protegido contra interrupgdes ou falhas
na geracdo de energia por meio de fontes de alimentagdo ininterrupta (UPS - Uninterruptible Power
Supply). Estes sistemas fornecem fontes de alimentagdo estabilizada e continua que ndo sao
afetadas por curtas interrupgdes ou por curtas flutuagdes no fornecimento de energia da
embarcagdo, desta forma inclusive protegendo os diversos componentes eletronicos ligados ao
controle DP. O sistema fornece energia aos computadores, aos consoles de controle, monitores,
alarmes, sistemas de referéncia e sensores. No evento de uma interrup¢ao prolongada no suprimento
de energia a partir do sistema principal de suprimento de corrente alternada da embarcacao, baterias

fornecerdo energia a todos estes sistemas por um periodo minimo de trinta minutos.
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CAPITULO 4

DIFERENTES MODOS DE OPERACAO DO SISTEMA DP

Uma embarcagao pode ser controlada em modos diferentes. A diferenga entre os modos ¢

como os set-points de velocidade e posicao sao gerados.

4.1 Joystick Manual Heading (JSMH).

No modo manual, figura 8, o operador possui total controle da embarcagdo utilizando um
joystick. O operador consegue movimenté-la no sentido longitudinal e transversal e ainda controla o

aproamento da embarcacao.

As fungdes disponiveis no modo manual sao:
. Selecdo de ganho do joystick.
o Compensacao de forcas ambientais.

o Rotagdo da proa e da popa.

Neste modo, também ¢ possivel selecionar o controle automatico do movimento transversal
ou longitudinal, que combinado com o controle automatico do aproamento, permite que o operador

tenha que se preocupar somente com um eixo de movimento do navio.

BVICT CF
TUBNING CONTROLKNCE

MOVMNRG ESSL ROMATO R
UNDER KNSTICK AND
A TURNING KNCE CONTROL

FIG-8 JSMH
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4.2 Joystick Auto Heading (JSAH).

O modo de posi¢ao automatica, figura 9, controla o aproamento e a posi¢ao. No controle de
aproamento, o operador dispde das fungdes que permite estabeler o rumo da proa de acordo como
rumo atual, inserir um valor desejado (que acarretard no giro da embarcacdo até o valor
determinado) e o controle da proa com utilizagdo minima de energia. Também ¢é possivel

estabelecer a velocidade de giro e o alarme de aproamento.

No controle de posi¢do o sistema ird manter a embarcacdo na posicdo desejada, e o
controlador pode estabelecer que o navio seja mantido na posi¢do atual, na posicao estipulada, na
posi¢ao marcada ou na posi¢ao que a embarcacdo se encontrava anteriormente. Assim como no

controle da proa, o operador pode estabelecer a velocidade da embarcagdo e o alarme de posicao.
Esse modo de operagdo ¢ muito utilizado em manobras de aproximagao de plataformas onde

a referéncia visual também ¢ importante. Apesar da proa fixa, o movimento de vante, ré, bombordo

e boreste funcionam como no modo JSSMH.

EFFECT OF

HEADING COnTRGL

MOANG VISSELIROM ATOR
UNCER OYSICX CONTRCL
WITH CONSTANT HEADING

FIG-9 JSAH
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4.3 Auto area position mode.

Este modo permite que a embarcagdo permane¢a em uma determinada 4rea com o consumo
minimo de energia. Geralmente usado quando a embarcacdo precisa ficar em espera em uma
determinada regido. O modo ndo mantém a embarcacdo necessariamente no centro da darea,
permitindo certo desvio. Os propulsores e/ou impelidores sao acionados apenas quando o navio

ultrapassa certos limites, utilizando o minimo de energia possivel.

4.4 Auto track mode.

No modo “auto track”, figura 10, as posi¢cdes sdo previamente programadas através de
“waypoints”, os pontos de guinada, mantendo o navio a derrota planejada. Faz ainda as correcdes
no abatimento e caimento. O controle € feito tanto em baixas como em altas velocidades, utilizando
estratégias de controle diferentes para cada uma delas. O sistema pode trocar automaticamente a
estratégia de controle, ou a mudanga pode ser feita manualmente pelo operador.

Em baixas velocidades, o controle de posi¢do e aproamento sdo aplicados em todos os trés
eixos de movimento. A velocidade pode ser de poucos centimetros por segundo até trés nds, acima
disso o efeito lateral dos thusters ¢ reduzido e, portanto, o sistema fica menos preciso.

Em altas velocidades, a embarcagdo pode manter-se na derrota estipulada pelo operador até
sua velocidade mais alta. Este controle ¢ feito pela manutencdo do rumo da embarcagdo, que ¢
calculado continuamente pelo sistema, de acordo com a velocidade do navio e a grandeza das forcas

ambientais.

AUTOTrack

FIG-10 AUTO Track
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4.5 Autopilot mode.

O modo piloto automatico, figura 11, faz com que a embarcacdo navegue em uma rota pré-
definida automaticamente, controlando com precisdo os rumos da embarcacdo. Este modo utiliza os

propulsores e o leme ou os azimutais, e compensa a for¢a do vento que age sobre o navio.

Esta funcdao do sistema poderia ser usada para substituir o piloto automatico convencional
das embarcagdes, pois garante uma precisdo muito maior. Muitas embarcagdes off-shore a utilizam
para pequenas pernadas entre as plataformas ou ainda para viagens de volta para o porto. Porém, o
consumo de combustivel do piloto automatico do sistema DP ¢ muito maior do que o consumo do

piloto automatico convencional, tornando-o invidavel em viagens mais longas.

AUTO Pilot

FIG-11 AUTO Pilot
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4.6 Follow target mode.

O modo de acompanhamento de alvo, certamente o modo mais complexo, permite que a
embarcacdo acompanhe um alvo em movimento, mantendo-se uma distancia relativa entre eles.
Para que isto seja possivel, € necessario que o alvo esteja equipado com um transponder para que o
sistema DP possa monitorar sua posi¢do. Tem utilidade crucial nos barcos ROV. A posicao do
navio se mantém constante em relagdo ao ROV, unidade robdtica submersa em movimento ou

parada.

O operador define um circulo de operagdao em que o alvo pode se movimentar sem fazer
com que a embarcacdo também se movimente. O navio somente ira se movimentar caso o alvo

ultrapasse o limite deste circulo. Esta fungdo ¢ chamada de “raio de reagdo”.

4.7 Auto Position

O modo Auto Position mantém a embarcacdo numa posicao fixa em relagdo a um ponto de
referéncia fixo, com aproamento fixo. Nesse modo, a posicdo da embarcagdo ¢ controlada por um
PME e o aproamento ¢ controlado por uma agulha giroscopica. Quando o modo Auto Position ¢é
selecionado, a posi¢do e o aproamento da embarcagdo no momento sdo considerados como

referéncia.
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CAPITULO 5
EMBARCACOES QUE UTILIZAM O SISTEMA DP

Neste capitulo serdo mostradas algumas embarcagdes que utilizam o sistema DP. A maioria

delas operam no setor offshore para instalacdo e apoio de plataformas.

5.1 AHTS - Anchor Handling and Tug Supply

FIG-12 AHTS - Anchor Handling and Tug Supply

AHTS, figura 12, sdo embarcagdes especializadas em Manuseio de ancoras, reboque e
suprimento a unidades offshore. S3o vulgarmente chamados de Rebocadores de plataformas, mas na
verdade ndo sdo meros rebocadores, sdo embarcacdes muito versateis, de multiuso, possuem
capacidade de realizar reboques de grandes estruturas, em alto-mar, como também podem servir
como embarcagdes de socorro ¢ salvamento, ¢ no combate a incéndio, sdo usadas na relocacao de
plataformas (DMA), na sua desancoragem e ancoragem, movimentando suas ancoras, no transporte
de equipamentos para perfuragdo e operacao de producdo em alto-mar, e transporte de graneis em
tanques proprios, como combustiveis e agua, e produtos quimicos, € outros graneis secos, como

cimento, barita, betonita, calcio, etc.
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5.2 Crewboat

CREWBOAT 100PAX 33m

FIG-13 Crewboat

O Crewboat, figura 13, ¢ uma embarcacdo especializada no transporte de pessoas, com
capacidade de transportar carga no convés e nos pordes, como por exemplo, combustivel e dgua

potavel para instala¢des offshore, como plataformas de petréleo e plataformas de perfuragdo.

Crewboats também sdao conhecidos como navios de apoio répidos ou navios de

abastecimento rapidos.

Os Crewboats variam em tamanho desde pequenos, embarca¢des de 30 a 60 pés que
trabalham em baias e vias navegaveis para embarcacdes de 200 pés que trabalham até 200 milhas da
costa. Crewboats normalmente sdo construidos em aluminio e comumente utilizam um sistema de

propulsdo convencional ou jato de agua.
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5.3 DSV- Diving Support Vessel

FIG-14 DSV- Diving Support Vessel

DSV, figura 14, sdo embarcacdes de apoio as operagdes de mergulho de “superficie” ou

saturado, dotados de varios equipamentos especiais (sino de mergulho, camaras de saturagao,

guinchos especiais etc.).

5.4 Firefighting - Combate a incéndio.

FIG-15 Firefighting - Combate a incéndio.

Firefighting, figura 15, possui um sistema de fire fighting que ¢ previsto para atuar no
combate a incéndio externo a embarcagio. E basicamente composto de uma bomba centrifuga, e
canhdes de grande alcance. Opera geralmente a altas vazdes e a fonte de energia da bomba

geralmente ¢ o proprio motor principal utilizando a energia disponivel ja que o navio fica parado
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utilizando somente o posicionamento dindmico durante as operacdes de fire fighting. A bomba ¢

acoplada diretamente no motor.

5.5 OSRYV- Oil Spill Response Vessel

FIG-16 OSRV- Oil Spill Response Vessel

FIG-17 OSRV em operacgao conjunta com AHTS

OSRYV, figura 16, ¢ um navio de combate a derramamento de 6leo dotado de especificagdes
que permitem trabalhar na mancha de 6leo, em atmosfera onde a evaporagdo do petréleo produz gas

natural, por isso ¢ dotado de sistemas elétricos blindados para evitar a producao de faiscas. Tem
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equipamentos para aspirar o 6leo derramado e armazenar num tanque a bordo. A capacidade de

combater o derramamento pode ser criada num PSV ou AHTS, figura 17.

5.6 PLSV- Pipe Laying Support Vessel

FIG-18 PLSV- Pipe Laying Support Vessel

Lancamento de Linha (PLSV — Pipe Laying Support Vessel), figura 18, sdo embarcagdes
que lancam e recolhem linhas no mar, utilizadas para conectar as plataformas a sistemas de

producdo de petréleo. Podem ser langadas horizontal ou verticalmente.

5.7 PSV - Platform Supply Vessel

FIG-19 PSV - Platform Supply Vessel
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PSV, figura 19, sdo navios de Suprimento as Plataformas (Platform Supply Vessels ou
PSVs) caracterizam-se por seus amplos espagos de convés e grande capacidade de manuseio de
carga. Estes navios sdo utilizados no transporte de materiais, suprimentos e funcionarios para, € a

partir de sondas e plataformas de perfuragdo em alto mar.

5.8 WSV-Well Stimulation Vessel

FIG-20 WSV— Well Stimulation Vessel

WSV, figura 20, sdo embarcagdes dotadas de “plantas” para aplicagcdo de injecao de agentes
quimicos, visando monitorar ¢ melhorar a produtividade dos pogos e linhas em operagdo. A
estimulacdo de pocos € uma intervencdo feita para aumentar a produ¢do, melhorando o fluxo de
hidrocarbonetos a partir da area de drenagem no poco. A variedade de produtos quimicos bombeado
para o poco durante a perfuracao e conclusdo muitas vezes pode causar danos para a formagdo em

torno entrando nos reservatorios e bloqueando as gargantas dos pogos.
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CONSIDERACOES FINAIS

Com esse trabalho foi possivel esclarecer duvidas sobre o Sistema de Posicionamento

Dinamico, que ¢ de vital importancia na profissdo dos maritimos em tempos modernos.

Foi possivel, também, corroborar a importancia dessa tecnologia no meio maritimo, uma vez
que ela ¢ utilizada como um sistema hidrodindmico necessario para manter uma embarcacdo em
uma mesma posi¢ao, sendo esse recurso amplamente usufruido nas operacdes offshore da industria

do petréleo.

O desenvolvimento e implementacdo desse sistema se mostrou de extrema importancia
devido aos progressos realizados no meio maritimo, tornando patente que apesar da tecnologia o ser

humano ainda ¢ insubstituivel.
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