SOIS — Suporte
para Operacoes
de Instalacoes
Offshore

®ecnesis

Gerenc iando Incertezas BRAS".

. /.'



enesis

eeeeeeeeeeeeeeeeeeee BRASIL

* Problema na Operacao de CVD — Conexao Vertical
Direta

 Situacao Atual

* A Solucao SOIS
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CVD - Conex3o Vertical Direta @®cnesis
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MCV — Modulo de Conexao Vertical
 Gooseneck
 Flange APl com um angulo de saida de 45 a 60 graus em

relacao ao eixo vertical
PrO b | ema nd e Conector hidraulico na extremidade vertical.

Operacao de - |

p g O duto flexivel é conectado ao Gooseneck por meio do flange,
CVD enquanto na extremidade oposta o conector hidraulico conecta-se ao

equipamento submarino.
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a) Conexdo Vertical Direta de primeira extremidade b) Conexdo Vertical Direta de segunda extremidade
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urante a o eraan de CVD a linha pode
atlnglr o - Raio de Curvatura Minimo e
ocasionar o#vame o da vértebra

P o b | €mad .' A vértebra travada se omo uma
~ i alavanca aumenta nte o
O p cra Qa O esforco sobre o MCV

* Necessidade de monitorar o RCM pare
; exceder a capacidade estrutural do MCV

;
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 N3o ha uma forma eficiente
de monitoramento da linha
flexivel durante a operacao
CVvD

* A avaliacao do raio de
curvatura no momento da
CVD é realizada de maneira
subjetiva pelo engenheiro de

Situacao Atual langamento
Verificacdao da geometria da vértebra,
baseada em informacdes geradas pelo
 Em certos momentos é ROV e processadas em software CAD
preciso analise das imagens (realizada onshore)

em terra a fim de validar a
seguranca da operacao
* Distorcao perspectiva e
radial da imagem




SOIS

 Utiliza as cameras instaladas no ROV
para calcular a geometria 3D da linha
usando técnicas de visao computacional

* Realiza simulacao de equilibrio estatico
da linha

e Calcula em tempo real o RCM da linha e
outras informacoes de interesse
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* O duto recebe marcacio para -9
que seja identificado nas s
imagens P | S
SO | S * Duas cameras de video
. ~ montadas no ROV capturam as
CO nflgu ra (;aO imagens do duto
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 Um computador no barco
processa as imagens e informa Ny, R
o resultado para o engenheiro
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Dados Numéricos
Raio de Curvatura (m): 6.470
Distancia de Travamento (m): 2.584
Distancia Critica (m): 3.684
Indinagao do MCV (): 1.155
Heading da Linha (°): 5.424
Velocdade Vertical (m/s): 0.007
Excursdo vertical (m): 1.104
Rigidez 843.462
Comprimento do Duto (m): 17.798
S O | S Quadros por Segundo (Hz):
7/ )
Re | ato 1O Raio de curvatura Informacgodes calculadas:
X comprimento * Raio de curvatura minimo
 Raio aolongo dalinha
* Estimativa de rigidez da linha
Raio de curvatura * Distancia de travamento (comprimento que
, . — . a V4
minimo x tempo pode ser recolhido para travar a 12 vértebra)
* Distancia critica (Comprimento que pode ser
recolhido para que o esfor¢o no flange seja
muito elevado)
o * Posicao geografica da linha (headin
Distancia critica e §a0 BEO8Te ( &
northing, easting)

de travamento x

 Heave e velocidade vertical de qualquer
tempo

ponto da linha
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Auxilia na tomada de decisdes do engenheiro de @gq'esn__,-
lancamento, reduzindo a subjetividade do processo "

Aumenta a seguranca dos equipamentos envolvidos na CVD

Diminui o tempo de operacao
* Evita a avaliacao por especialistas em terra

SOIS
Beneficios

Aumenta a previsibilidade do tempo de operacao

Fornece outras informacdes sobre a operacao

* Heave, posicionamento da linha em relacao ao ROV,
posicionamento global, etc.

* Informacdes da cena apos o acoplamento podem ser
enviadas para simulacao onshore




Software
SOIS

* Propriedade

* Licenciada

PETROBRAS
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