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RESUMO

MOTIVACAO: Mais recentemente, os sistemas DP (Dynamic Positioning) vém incorporando o
chamado wind feed-forward (alimentacdo antecipada) que consiste em considerar leituras do vento
incidente sobre a embarcacdo para estimar, também, as forcas que atuardo sobre esta. O chamado wave
feed forward, entretanto, representa um desafio tecnoldgico atual. Em particular, pois se faz necessaria
a medicdo da elevacdo de ondas no costado da embarcacdo para que as forcas de segunda ordem
originadas no casco sejam estimadas.

OBJETIVO: Pretende-se concretizar o sistema de medicdo Optica, converter 0 mapa de elevacOes de
onda produzido em forgas atuantes na embarcacéo e utilizar tais dados para alimentar o algoritmo de
controle do DP.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: Resultados da pesquisa que contribuem para a
industria do petrdleo, gas natural e biocombustiveis. Explicitar os beneficios sociais, econémicos ou
ambientais do trabalho.

RESULTADOS OBTIDOS: A pesquisa iniciou-se recentemente e resultados concretos ainda nédo
foram alcancados.

O posicionamento dindmico (DP - dynamic positioning) de embarcagdes e unidades de producao off-
shore representa uma alternativa moderna ao problema de manutencdo da posigéo (station keeping).
Este tipo de sistema emprega leis de controle para gerir a atuacdo de propulsores dispostos ao longo do
casco da unidade, visando minimizar o desvio apresentado por esta quando submetida a estimulos
ambientais tais como ventos, correntezas e ondas.

Tradicionalmente, a malha de controle se fecha gragas a informacéo da resposta do sistema controlado
frente aos estimulos externos. E possivel, entretanto, aprimorar a resposta de sistema se o algoritmo de
controle for alimentado diretamente com a magnitude dos disturbios que excitardo o corpo. Trata-se
do sistema de feed forward no qual um algoritmo paralelo investiga o ambiente que envolve o veiculo,
neste caso 0 navio ou unidade flutuante, e estima as forcas que atuardo sobre este.

O presente trabalho pretende empregar métodos 6ticos de determinacdo da elevacao da superficie da
agua proposto por Benetazzo (2006) para determinar as forcas de segunda ordem atuantes em
embarcacOes, proveniente de ondas de alta frequéncia, e acoplar tais informacfes ao sistema de
posicionamento dindmico.
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