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RESUMO

O sistema de posicionamento dindmico € o conjdatequipamentos necessarios para

posicionar a embarcacéo de acordo com um refetencia

Este trabalho aborda de maneira concisa 0 temautelagéo em Sistemas de
Posicionamento Dinamico, descrevendo o histériefin@éo e classificacdo das embarcacdes
em relacdo ao posicionamento dinamico, o princi@ofuncionamento, a arquitetura, os
sistemas dedicados e integrados. Sera realizada,aima descricdo do conjunto Hardware e
Software K-POS e como se da a monitoracdo e magadedo sistema de posicionamento
dindmico, de forma a se garantir a operacionalidddsse conjunto de equipamentos

fundamentais para a preservacgao da vida humamagdoambiente e da embarcacéo.

Palavra chave: Posicédo. Dinamico. Manutencao



ABSTRACT

The dynamic positioning system is the set of eqeipintequired to position the vessel

in accordance with a reference.

This paper deals concisely the topic iénance in Dynamic Positioning Systems,
describing the history, definition and classificati of vessels in relation to dynamic
positioning, the operating principle, architectutedicated and integrated systems, will still be
held, a description assembly Hardware and SoftWaROS and how is the monitoring and
maintenance of dynamic positioning system, in ordeensure the operability of this set of

basic equipment for the preservation of human tife,environment and the vessel.

Key word: Position. Dynamic. Maintenance.
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INTRODUCAO

Posicionamento Dinamico em sua perfeita operadiad® € um sistema
computadorizado que controla e mantém a posicadamaamento, com comandos continuos

para os propulsores (Thrusters).

Essa ideologia de funcionamento nasceu como coései@ das necessidades oriundas
da expansédo da industria offshore. A exploracddgiexs profundas e ultra profundas vem
trazendo um crescente aprimoramento em métodop@servem o meio ambiente. Essas
exigéncias impulsionaram um grande desenvolvimargodrea técnica e tecnoldgica do

Posicionamento Dinamico.

A necessidade de atendimento a normalizacdo vigen#e busca por um sistema
realmente seguro e preciso levou a criacdo de nsastede Posicionamento Dinamico
Automatizados. A associacdo de um conjunto de ameptos capazes de captar informacoes
das perturbacdes externas, utilizando sistemaswagipnais para fazer calculos e compensar
com movimentos através dos diversos propulsoresmgarar com o0s sistemas de posicao,
mantendo uma interface eletrdbnica amigavel, simglesoncisa para o operador, garante

seguranca ao sistema.

Serdo abordados nesse trabalho a definicAo e fidag8b do Sistema de
Posicionamento Dinamico, a arquitetura, os sistemiedécados e integrados bem como o que
h&a de mais moderno em software. Salientaremos aisioactos importantes deste sistema de
suma importancia cuja perfeita operacionalidadeprescindivel e que so € possivel através de

um adequado sistema de monitoracado e manutengéim este nosso enfoque.



CAPITULO |
HISTORICO

O petrdleo foi primeiramente encontrado proximaviar Caspio, em terra firme, mas
com o tempo foi descoberto que esses campos dégoeastendiam-se até o mar. No inicio do
séc. XVIII um poco foi perfurado a aproximadamed@en de distancia do litoral préximo a
Baku. Embora néo tenha obtido éxito, marcava odrde uma era. Em 1925, o primeiro poco

produtor de petrdleo foi perfurado no Mar Caspio.

Devido a demanda de um sistema automatizado queongionasse o controle para
manter a embarcacdo em uma posicdo fixa e seu ma@nb@ o0 primeiro sistema de
posicionamento dinamico foi utilizado em 1957 emec@o com o projeto americano Mohole.
O proposito desse projeto era perfurar atravéesitioehamada Camada Moho, isto é, através
da crosta terrestre. Para que o projeto fosse leedglo, a perfuracdo seria feita aonde a
crosta se apresenta mais fina, e isso seria nadeg@rofundezas dos oceanos. A profundidade
estimada era 4.500m, e isso era fundo demais patguer sistema de ancoragem existente até

entao.

O problema foi resolvido através da instalacédouddrq hélices/propulsores a bordo da
balsa, CUSS 1. A posicdo em relacdo ao fundo do emarencontrada ao abaixar um
transmissor no fundo do mar que transmitia sinaisalta a balsa (uma forma de sistema de
referéncia hidroacustico). A posicdo em relacatramsmissor podia ser lida na tela a bordo da
balsa. Além disso, quatro bdias ancoradas ao aalbalsa eram utilizadas. Estas transmitiam
sinais de radio para um radar a bordo. Ao utildierentes combinacdes de empuxo e direcao
para as quatro hélices, seria possivel mantersa leah posicdo acima do local de perfuragéo.
Em 9 de Marco de 1961, o CUSS 1 estava apto a meudgd0si¢cao gragas ao posicionamento
dindmico a uma profundidade de 948m proximo a Wla,JGaliférnia. Algum tempo depois, a
embarcacdo fez cinco perfuracdes a uma profundidad®8.560m, enquanto mantinha uma
posi¢do dentro de um raio de 180m. Sua finalidadeoeénteresse cientifico sobre o fundo do
mar, a necessidade de exploragéo do petréleo ne ataridades militares.

Hoje o DP utiliza ainda o principio b&sdo CUSS 1 de 1961, porem o avanco da



tecnologia(modelos matematicos avancados, unidagess e inteligéncia artificial)

propicia um sistema muito mais seguro e iawaf.

A redundancia e o back-up do sistema de hardwaneprma alta disponibilidade do
sistema, pois pode lidar com falhas singularevésrala funcionalidade de back up. “ O DP
nao pode parar!” Baseado nisso, mais adiante faremma abordagem, na atualidade, sobre o

monitoramento e manutencao deste sistema.

Fonte: Wikipedia

(Figura 1 — CUSS-1)
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CAPITULO Il
O SISTEMA DE POSICIONAMENTO DINAMICO

2.1 — Definicao

Partindo da 3° Lei de Newton ou lei da Acédoead?®o a embarcacdo recebe a acao
do mar (ondas , corrente, vento) e, na mesmasidigte com que a onda bate no casco, o
casco bate naonda. Porém como o atrito emitrear e 0 casco € pequeno e por tratar-se de
uma embarcacao boiando, quando a onda atingeco bomando os efeitos da corrente e do
vento, estes fazem com que a embarcacdo se mdeimenrelacdo a sua posicdo anterior
(latitude e longitude). Por ser dotado de sistermse&do no principio da INTELIGENCIA
ARTIFICAL , ele mesmo calcula quanto de reacadembarcacdo deve produzir no sentido
contrdrio a acgdo do mar para voltar ou mansela posicdo original. O Sistema de
Posicionamento Dinamico(DPS) resultou-se da ingggrada nautica com as maquinas de

bordo, como uma arte em termos de automacao debmzene procedimentos.

2.2 — Objetivo e forgas atuantes

O sistema de posicionamento dinamico tem comoigbjebntrolar automaticamente a
posicdo e o aproamento de uma embarcacao por mguoogdulsores- thrusters. Considerando
as condicdes ambientais variaveis, devido a efaimsonda e ventos ndo constantes, 0s
propulsores devem apresentar resposta compativetuélancas na estabilidade reagindo
rapidamente ao comando do sistema de controle atitado. Para isso foram desenvolvidos
algoritmos de aproximacdes baseados matematicarment®ntrole proporcional, derivadas e
integral - PID para descrever a variagdo das focoas as velocidades do vento e da maré.
Com isso foi possivel utilizar as equagdes de memtmdo navio com o intuito de se definir
qual a for¢ca necessaria para que o navio pudeakzareo movimento em 360 graus desejado

em um determinado espaco de tempo.



11

Fonte: Samsung Heavy Shipyard.
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(Figura 2 — Acéo e Reacao das Forgas)

As embarcacdes possuem seis movimentstintds . Cada eixo compreende
movimentos lineares ou angulares. Os graus dedhlerao longo do eixo transversal temos o
movimento linear avanco e recuo (surge) e o angdpalanco (roll). No eixo longitudinal temos
0 movimento linear caimento (sway) e o angular reatpitch). No eixo vertical temos o

movimento linear arfagem (heave) e o angular cabégaw).

Contudo, vale ressaltar ainda que como toda magunhomem continua sendo
responsavel pela manobra efetuada de maneiracteetaada.
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O sistema de DP é todo controlado pela ponte deacdo) e os operadores de DP
devem estar totalmente sintonizados com a &reaedar@cdo para com isso maximizar a

eficiéncia da sonda e manter o maximo de segurano@eracao.

Fonte: Gerk, Hermann Regazy - Slide Curso Hidrodinamica do Navio - DP
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(Figura 3 — Efeitos Externos)
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CAPITULO 1lI
ELEMENTOS DE UM SISTEMA DE POSICIONAMENTO
DINAMICO

3.1 — Classificacao dos sistemas

Classificacao dos sistemas
Um sistema de posicionamento dindmico moderno stasas seguintes partes principais (sete

ao todo):

- A unidade de controle com o computador

- Propulsores

- Suprimento de energia

- Sistemas de referéncia e posicao

- Sensores

- Instrumentos/painéis do operador — Interface MIMkn-Machine Interface/IHM)
- Operador
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Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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3.2 — Unidade de controle

A unidade de controle recebe sinais a partir dasa@es, dos sistemas de referéncia e
posicao e dos painéis de controle, processa dassé¢s & 0s utiliza para calcular quanto empuxo
e em qual diregéo vetor esse empuxo deve seragilipela embarcacdo para manter posicéo e

proa. Esses célculos sdo entdo convertidos emssipng sao enviados para 0s respectivos

propulsores e telas nos painéis de controle.

Fonte: autora.
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(Figura 5 — RCU 501 KPOS)
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3.3 — Propulsores

Sao hélices utilizadas para mover a embarcacdoal@emte os propulsores
movimentam a embarcacdo em uma direcdo fixa, pa@rmombinar diversos propulsores a
embarcacao pode ser movimentada para todas a$elird@s propulsores recebem sinais da
unidade de controle e esses sinais contém infoonag&guanto empuxo sera utilizado pelos
propulsores, e em qual direcdo. Os propulsoresuéx@cos comandos dados e enviam um

feedback a unidade de controle.

Fonte: autora.

(Figura 6 — Thrusters do Navio Sonda Laguna Star)
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3.4 — Fornecimento de energia

O computador, painéis, sensores, sistemas de mefaré, por dltimo, mas ndo menos
importante, os propulsores movidos a eletricidadgizipam de energia para funcionar. Essa
energia é produzida e distribuida pelo fornecimelg@nergia. Esse sistema inclui geradores,
quadros de distribuicdo, cabos etc.

O sistema de controle e gerenciamento de poténaan®posto de computadores,
monitores, redes de comunicacdo e softwares qumitpeao usuario monitorar e controlar

diversos equipamentos da embarcacéo com simplesgewp computador com uma interface .

O sistema de controle monitoria e gerencia a geraddistribuicdo da energia elétrica
controlando e monitorando os pardmetros essermnaigrupos moto-geradores e comandando
os disjuntores dos painéis de distribuicdo. E pebsiar partida ou interromper cada grupo
gerador de acordo com a necessidade, otimizandonsumo de combustivel e gerenciara
distribuicdo. Além disso, existe um sistema ardckbut, que tem autonomia em
procedimentos que evitam que o navio fique semgenePara que isso aconteca, o PMS
interage com todos os grupos geradores a fim deggaque sempre haja carga suficiente para
manter o navio em pleno funcionamento.

Fonte: autora.

(Figura 7 — Uninterruptable Power Supply- UPS)
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3.5 — Sistemas de referéncia e posicao

Sistemas de referéncia e posicdo podem basear-spoenexemplo, sinais de radio
(Artemis), sinais de satélite (DGPS), ou sinais dn@ms (Taut Wire), que fornecem a unidade
de controle informacgé&o e posicao, tanto geogrdfianto com relagcdo a uma certa referéncia
de posicao (ou movimento a partir dela). A uniddeeontrole utiliza essas posi¢cdes para seus
calculos, o que permite a unidade de controle eolar embarcacdo em um sistema
coordenador com posic¢éo, posicao desejada e psegada, direcédo e velocidade.

Podem ser baseados em:
Sinais de radio;
Sinais de satélite;
Sinais de ondas sonora;
Sinais mecanicos; etc.
A unidade de controle recebe a informacao da pogigéografica, em relacdo a uma

posicao de referéncia ou movimento em relacéoad, estalcula a posicao.

3.5.1 FANBEAM
Sensor laser - prové informacao de posicdo paraifdleuma aproximacao e/ou manutencéo de
posicdo relativa a uma estrutura ou navio. Requemnu mais alvos refletores instalados no

alvo.

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg

Platform
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\\ /’J

(Figura 8— FANBEAM)
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3.5.2 HI-PAP (High Precision Acoustic Positioning)

Utiliza a acustica para prover posicionamento dgtos no fundo do mar, seja em
aguas rasas ou profundas.
Um sinal acustico enviado por um transdutor é tidfbepor um ou mais transponders (fixos ou

moveis).A unidade de controle mede o angulo etartiga do transdutor para o transponder.

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg

=

(Figura 9— HI-PAP)
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3.6 SENSORES

Os sensores fornecem a unidade de controle inf@®sagobre correntes, ondas, proa,

calado, etc. A informacéo é utilizada nos calcums quais fornecem uma visédo geral sobre a
condicdo e movimentacdo da embarcacado, etc. Jumtarmem os sistemas de referéncia e
posicdo, 0s sensores: indutivos, capacitivos, tressse suas combinacdes, fornecem todos os

dados para os calculos efetuados na unidade deleont

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 10— Giro, MRU e Wind Sensor)
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3.7 TELA/PAINEIS DO OPERADOR

Esta é a ligacao entre o sistema DP e a pessoa gpera. A tela mostra o status da
embarcacdo e o sistema DP continuamente, e 0 @pezath apto a dar novas instrugcbes e
comandos a unidade de controle continuamente atdav@ainel do operador. O operador esta
apto a assumir todo o controle, ou mais normalmeatees das tarefas da unidade de controle,
por exemplo o controle manual dos propulsores jpgktick ou touch screen.

Fonte: autora.

(Figura 11— Painéis de Operacao IHM)
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3.8 OPERADOR

Esta é a parte mais importante do sistema DP. @dpedecide como o sistema deve
trabalhar e 0 que deve fazer. Seu papel se toramimportante com o passar dos anos,
Certificagbes e regulamentagdes estdo em consteaséavolvimento e formam os termos sob
0s quais o operador trabalha.

Fonte: autora.

i

(Figura 12— Operador de IHM)
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CAPITULO IV
CLASSIFICACAO E AUTOMACAO DO SISTEMA DP
SOFTWARE E HARDWARE

DP classe 0 — Para embarcacdes ajustadas a emaidé posicionamento dinamico
com controle de posicionamento manual centralizadantrole de aproamento automatico

para manter a posicao e aproamento sob as condigfi@sntais maximas especificadas.

DP classe 1 — possui controle automatico de apno@mneontrole automético de
posicdo e ndo tem redundancia completa. Uma sirfgltess pde em risco a seguranga e perda
de posicéao;

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 13— K-POSDP-11 Stand Alone System)




Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 14— K-POSDP-12 Integrated System)
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DP classe 2 — possui controle automatico de apna@meontrole automético de
posicdo e redundancia completa incluindo “thrustergeradores de energia. A perda de
posicdo ndo ocorre a partir de uma falha simplesmdecomponente ativo ou de algum dos

sistemas, porém podem ocorrer a partir de uma tiham componente estatico como cabos,

tubulacdes, redes, valvulas de controle manual etc.

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 15— K-POSDP-21 Stand Alone System)
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DP classe 3 — possui controle automatico de apna@mmeontrole automatico de
posicao e tripla redundancia incluindo thrusteesadores de energia, estanqueidade e sistema
de protecéo contra chama. A perda de posi¢cédo néoad®ntecer a partir de uma
falha simples ou mais complexa tal como a compglagEima de uma antepara ou alagamento

de um compartimento estanque.

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 16— K-POSDP-31 Stand Alone System)
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Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg

(Figura 17— K-POSDP-32 Integrated System)

O sistema DP consiste de uma ou mais estacdes etadop (OS) e uma ou mais

estacdes de processo (PS). Uma estacao de higtd@gode ser também inclusa.

O software de controle DP é implementado em umas du trés estacdes de processo
DP/DpPSs (o principal grupo controlador PS) depeddealo nivel de redundancia do sistema.
As estacOes de processo sdo implantadas em coromgddcalizados no gabinete de controle
DP.

Os DpPSs no grupo de controle principal sdo interctados através de uma rede

especifica de redundancia (RedNet).

A comunicacao entre estacfes de operador, estdedsastorico e estacdes de processo
se da através de uma rede de comunicagdo duahgplesi(rede A e rede B).
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A comunicacao com thrusters e sensores é desentfzepbk sistema 10, o qual é uma
parte integrada do DpPSs. Se uma IO adicionaleratp pelos sensores ou thrusters, estacées

de processo 10 especificas adicionais podem sdemgntadas.

As estacdes de processo por si s6 ndo proporci@ramzenagem permanente de
programas e dados. Quando uma estacdo de prooesaptodos seus programas e dados séo
carregados de seus servidores OS, os quais laoasigaem uma ou mais estacdes de operador

ou na memodria flash da prépria PS.

Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
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(Figura 18- Integrated System)
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Os principais exemplos de sistemas integrados dasl&ryg sdo sistemas de seguranca
controlados por regras e normas. podendo ambas peoeedentes de armadores, autoridades,

sociedades classificadoras.

O K-SAFE trata de sistemas de processamento delestwt sistemas de shutdown de
emergéncia e Deteccédo de gas e incéndio. Voltauotacdo contra incéndio. O K-IMS refere-
se ao Controle Geral, através de sistemas de gemegrto de informacédo, que normalmente
trabalha vinculado ao banco de dados do K-POS miflasnacoes, processadas pela unidade
inteligente, gerenciam a coordenacdo, manobratd@idduxo de impulso e manutengédo da

posicdo da embarcacéo.

O Sistema de controle K-CHIEF € usado em um vaniadge de aplica¢cdes maritimas sendo o
destaque para power management system(PMS) e wleoetetivo das maquinas, propulsao,

lastro e carga. A sua arquitetura € baseada enreaeade dados locais que interconecta-se as
estacdes requeridas para controlar a planta.Hasdweipos de estacdo. Cada uma delas tem
uma tarefa especifica e pode ser configurada paemeaixar a requerimentos operacionais da

planta.

As normas e regras irdo variar de projeto a prajefgendendo do local de operacéao e tipo de
equipamento.

Falhas singulares ndo deverdo causar inoperanctgas partes do sistema.
Em caso de falha, o K-Safe devera mudar para o ndedoperacdo mais seguro para o

navio/planta; Shutdown do equipamento ou operagabnuada.
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CAPITULO V
MONITORAMENTO E MANUTENCAO

5.1 Monitoramento

Apds conhecer a arquitetura e os hardwares dorsste essencial
saber navegar no sistema (programa e desenhos)dafieconhecer
as possiveis falhas.

Atraves das estacfes do operador (OS)

Atraveés das estacfes de processamento (PS), gquerie propria OS

Através dos gabinetes (FS)

Muitas das caracteristicas fornecidas por estasasale dialogo séo relacionadas a
configuracdo do sistema. Essas caracteristicaemaguModo de Configuracdo PS e/ou
Modo de Configuracéo PS.

Estas caracteristicas descritas estéo disponiveraado de operacdo normal.

A OS/PS tem 0s seguintes recursos:

Informacdes através das caixas de didlog@ystem status;

Informacgdes déodasas PS, usando a caixa de dialtégtation Explorer”;

Informacgdes déodos os 10 drivers, 10 blocks and 10 points, usandaiaa de didlogo
“IO manager”;

informacgBesespecificaspara pontos de 10 selecionados utilizando a cdéaialogo
“10 point browser”;

informacé&o par&ada lO block, relativo a cada IO point e suas propats, usando a
caixa de dialog6lO terminal block”;

informacgdes selecionadas para cada PS, usanddepiages na caixa de didlogo “DP
PS”.



Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg

DpOsMainWindow:Equipment - System Status =E3

Group Last
name L Reported
DpMain | A Operational 85 OK OK 492788  313h | 14/09/0509:46:10 125414
DpPs02 DpM_IO1 | & Operational 94 0K OK 13424 8.04d | 0BD9DS 054354 125414
Npdain (A | Operatinnal AR OK - OK | 4934012 | 314k | 14MAN5 NS 4R12 175414
DpPs12 DpM_IO1 (B | Operational 94 0K 0K Ok 13424 G604d | 060905054354 125414
DpPs17 DpM_Sim | A | Operational 0 0K OK OK 1] 314h | 140905094612 125414
DpP218 DpM_Vrm | A | Operational 0 oK 0K OK 1] 314h | 14109005 09:46:12 125414
hd
+[*]\ Ps £ PSRedundancy £ OSHS £ EvertPriter £ NetStatus /] 4/ | »
(Figura 19— Janela do System Status)
Fonte: Curso de Posicionamento Dindmico - Kongsberg
l_:& Station Explorer 10 Terminal Block : RMP200-8 - DpPs1
= = 10 Manager A Parameter |Value | -
JOsPeD | 5 o BBUSDIfe Tyoe FIFZIL3
i a = C: P34_RMP2I08
iy PS version m @ 1Dty
Redundancy
v O WetchDog I e FumRms
= O |0 Manager R
+ O AtemisDiv_1 R Deserpiorr[PosHt =
= © Combs A Task r [*]yType £ wenifcaion{ Paraneters £ Lo Dowrios
- < 1_RSER200-4 &
<+ Senal port 101 ¥
O Serialpot 102 X Ho. ‘ 10 tag ‘ Status ‘Sensm val ‘ ‘Enu. value |Cnnnemnn|
& Sorial port 102 1/=4|GvR03_READY O [P [3M 1 [ 0K
& Serialport 104 ¥, P R T A e
& 2 RSER2004 1§ amplognzpomion Pl a2y EH| e ok
B 4 | GEN2_51_10ID P M 1 1 0K
_RSER2004 slalcenaromion Plaw essv || sesw ok
_ASER200-4 § B/HGENPOWIOD P IS 63V B[R[saT e (oK
—gzgggggj i 7 =GEN3 ST 0D P |SM 1 [ K
i - F’ psh O
_RSER2004 &
7 BHRSE R200-4 i 10 Point Parameters Signal Conditioning \
# - O FanbeamDrv_2 2 Parameters £ Seale ‘
o GpsDrv_33 P Basic signalidatatype for the channel | AlNormal (24) Sensor scale max 10.00
e G DSD v 4 A Signal ranigeypedints +-10 Yolt Senacr Scale min, 1000
+ HDYDW 3 A Mo for Loop monitoring of the channel | Off Senar unit v
& Netlol A = Enigineering scale ma 200000
¥ NelloSysHed A Engineering scale min 000
Engineering unit [
: l::::g :: 1 10 g Dead band 000 %
= 1+ Mutti scale
& Nmeaij 2 A Mutmber of points 3
NmeaDrv_13 A Point 1: Sensor 000
NmeaDrv_14 2 it 1: Eninesring 00
+ NmeaDrv_& R Point 2 Sensar 0.0
# NmeaDrv_6 P Pt 2 Enginesring 000
= NmeaDrv_7 P Paint 3: Sensar 200000
', <3 NmeaDrv 8 A Point 3: Encineeting 200000
- Sensor unit o
O N
i ﬁ HQZ?%[:;: e Engineering unit o
+ O P3_RMP2008 [E
+ O PI5_AMP2008 [ L‘ Detals <¢¢ | ‘ Close |

(Figura 20— Station Explorer e Terminal Block RMBO?
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5.2 Manutencao

A manutencdo s6 se torna viavel na realidade mmaritiperacional, devido redundéncia do
sistema de hardware que prové uma alta disporabididio sistema, pois pode lidar com falhas
singulares através da funcionalidade de back @pDP néo pode parar!”
Sistema de Mensagens

Built-in tests (hardware) — verificagdo continuasitstema;

Mensagens geradas nas OS;

Funcdo HELP explicacao de erro.

Indicacéo de LED nos modulos

Fonte: Autora.

L ANT ]

v PRy [ N 3 » J *
(LT £
P : WY aY

oy gy

j b ,_w_ g

(Figura 21—Field Station)
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Procedimento basico em situacéo de erro:

Verifigue a mensagem na OS.

Verifique os LEDs e lampadas de indicacdo nos meddie hardware,

Verifique a tens@o nas PSU e fusiveis no sistema.

Analisar diagramas e desenhos do sistema, Indwhd Fault Find Flowchart

Segquir os procedimentos de substituicdo dos modaasio manual.

Quando néao for possivel corrigir a falha, tornaaseessario contatar com o servi¢o

técnico do fabricante.

Permanentemente deve ser realizada, manutencénpvavdo controlador do DP, da
seguinte forma:

Checar status dos LEDs dos fusiveis: Semanal

Limpar os gabinetes e alojamento dos equipamektessal

Checar aperto dos parafusos nos blocos de termBexisestral

Teste de integridade de redundancia: Semestras faparo).

Avaliacdes locais deverdo ser feitas para detemuinatervalo de manutencéo especifico das
instalagbes de DP.

Uma vez conhecido a arquitetura e engenharia densase sabendo “navegar” no
programa operacional de DP e em seus diagramashdeseode-se dizer que a manutencéo e
SIMPLES.
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CONSIDERACOES FINAIS

Ao fim deste trabalho constatou-se que o objetdbrafingido ao apresentar o que que
ha de mais moderno tecnologicamente aplicado amn®is de Posicionamento Dinamico
(SPD) e sua Manutencdo, de uma maneira clara évabj@pods esta analise, conhecimentos
adquiridos e informagdes obtidas, podemos chegiguaas conclusdes relevantes em relagéo

ao tema comentado.

Concluimos que o problema em manter uma embarcegéo precisdo, nivel de
seguranca aceitavel e de maneira automatizadaegmlvido, através da alta tecnologia
envolvida, sistemas de redundancia e backups, fatitgs singulares, falhas no sistema e até
mesmo de uma unidade de controle por completo,deerdo causar risco. Garantindo a

funcionalidade e operacionalidade do sistema deipaamento em qualquer adversidade.

O conceito de um sistema de gerenciamento de segume@mpila as informacdes
relevantes de todos os sistemas integrados paraodasperadores os dados e as ferramentas

necessarias para lidar com situagdes criticasraoge instalacbes de maneira segura.

Para mim a realizacdo deste trabalho foi muito mambe e informativa e acredito ter
conseguido apresentar o tema de maneira objettea@sa para cumprir 0 seu propdsito. Que
seja uma fonte de consulta a todos aqueles qugadeder informacdes gerais sobre
Manutencdo de Posicionamento Dinamico- SPD, tieadavidas e despertar interesse no

assunto.
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