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Sistemas de posicionamento dinamico: comparacédo entre analise
estatica e dinamica
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1. Objetivos

Sistemas de posicionamento dindmico (SPD’s)
correspondem & utilizagdo de propulséo ativa
para manter a posigao e o aproamento de uma
embarcagéo durante operagdes no mar [1].
Para projetar ou adaptar um projeto de SPD,
duas abordagens distintas sédo usadas. A
andlise estatica (mais limitada, porém mais
barata), e a analise dindmica (que considera os
efeitos dindmicos, como oscilagbes de corrente
e rajadas de vento [2]). Normalmente, &
incluida na andlise estatica uma folga de
poténcia dos propulsores da ordem de 20%,
numa tentativa de prever os efeitos dindmicos.
O objetivo deste trabalho foi estudar o
comportamento de dois SPD’s instalados em
duas embarcagdes distintas (uma barcaga de
operagfes com guindaste e um navio aliviador),
visando verificar se o SPD atendeu aos
requisitos de cada projeto, e se a folga de
poténcia de 20% ¢é adequada.

2. Material e Métodos

Usou-se um software para simulagio estatica
(Matlab) e outro para simulagio dindmica
(Dynasim). De posse dos dados de projeto das
embarcagbes e das condigdes ambientais,
foram feitas as simulagdes estatica e dindmica
para os dois projetos. Os dados de saida foram
organizados em tabelas e gréficos para
posterior avaliagdo e comparagao.

3. Resultados e discussao

Para a movimentagdo de carga usando a
barcaga no mar, o passeio maximo permitido é
7,5m. A avaliagdo dindmica demandou, para
esse passeio, uma sobre-poténcia de 30% em
relagdo a andlise estatica (Fig. 1), o que é
consistente com fato de que a barcaca deve
suportar forgas de través elevadas (para
manter o aproamento constante). Portando,
uma margem de 20% estaria sub-
dimensionando o sistema.

Para o navio aliviador, as condigbes do projeto
s@o menos restritivas, pois 0 aproamento pode
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variar dentro da chamada “zona verde”. O
passeio permitido, porém, também €& 7,5m.
Para tanto, a Fig. 1 mostra uma margem de
10%. Logo, 20% de margem se configura em
poténcia desnecesséria.
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Figura 1: Passeio versus folga para ambos os casos

4. Conclusoes

O presente trabalho evidencia que o uso
corrente de uma margem dinamica de 20%
sobre a andlise estatica ndo é uma préatica
aconselhavel. No caso da barcaga, poderia
causar graves problemas operacionais, pois o
SPD nao seria capaz de manter o
posicionamento da embarcagédo em condigdes
extremas. No caso do navio aliviador, uma
margem de 20% representaria um projeto cujos
custos seriam maiores que 0 necessario para
uma operacao adequada e segura. Conclui-se,
portanto, que a aplicagdo da analise dindmica é
fortemente recomendada, devido as
caracteristicas Unicas de cada projeto.
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