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Estudo de novas abordagens de controle para sistema de
posicionamento dinamico de unidades flutuantes

Carlos Augusto Polato
Escola Politécnica da USP, USP, Sao Paulo

1. Objetivos

O sistema de posicionamento dinamico
(SPD) é definido como um sistema que
controla automaticamente a posicédo e
0 aproamento de uma embarcagao por
meio de uma propulséo propria e ativa.
Neste trabalho propde-se implementar
no controle de sistemas de
posicionamento dindmico de unidades
flutuantes, um termo extra, tendo como
realimentacao o sinal de aceleragéo,
com o objetivo de melhorar o
desempenho do SPD. Esse novo
método foi estudado teoricamente.

2. Material e Métodos

Foi estudada uma nova formulagao
matematica da dindamica do navio
envolvendo a utilizagao de sistemas de
coordenadas auxiliares, visando dessa
forma implementar unidades inerciais
de medi¢des (IMU) no navio. Apos a
utilizacao de filtros nas medicbes
dessas unidades, sera possivel calcular
a velocidade, posi¢ao e aceleragao do
navio em relacdo a um sistema de
coordenadas fixo e assim implementar
o controlador.

3. Resultados e discussao
O modelo de controle normalmente
utilizado separa os movimentos da
embarcacgdo de cada diregdo em duas
parcelas, uma de alta freqUéncia,
puramente oscilatéria (média zero),
causado pela forca de 1% ordem da
onda, e outra de baixa frequéncia,
devidas aos efeitos nao-lineares da

onda, ventos e correntes oceanicas. A
propulsdo aplicada €& a partir das
estimativas do movimento oscilatorio
de baixa freqUéncia para assim reduzir
a modulagdo e desgaste dos
propulsores.

A lei de controle & calculada a partir do
sinal filtrado da posi¢do, velocidade e
aceleracao da embarcacgao. A
realimentacéo da aceleragcao pode ser
entendida como uma alteragédo da
inércia do sistema.

4. Conclusdes

A realimentagdo do sinal de aceleragao
é um meétodo alternativo que pode,
potencialmente, melhorar 0
desempenho do controlador, pois o
aumento virtual da massa do sistema
acaba ocasionando uma atuagdo mais
suave dos propulsores, tendo como
conseqUéncia menor consumo de
energia.
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