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(57) Resumo: METODO E DISPOSITIVO PARA ESTUDO DO LEITO OCEANICO, onde um método e um dispositivo estéo
descritos para estudo em leito oceénico, e também cabos e similares no leito oceénico em areas com fontes correntes, como uma
plataforma submersivel (10) que é mergulhada a partir de uma embarcagéo na superficie com o auxilio de um sistema com
guincho (12) na embarcagéo até uma profundidade desejada com relagéo ao leito oceanico. A distancia fixa desejada ao fundo do
mar é controlada em tempo real com relagédo & topografia do local, ao mesmo tempo em que a embarcagéo se move para frente
transportando a plataforma (10) junto & trajetéria desejada, com o auxilio de um ou mais sensores que registram a distancia para
e possivelmente a diregdo no sentido do leito oceanico os quais estdo conectados ao guincho (12) através de um sistema de
controle (14). ao mesmo tempo, deslocamentos laterais da plataforma (10) causados por correntes sdo compensados com o
auxilio de um ou mais sensores conectados a um nimero de propulsores (16) na plataforma (10) via dito sistema de controle (12).
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"METODO E DISPOSITIVO PARA ESTUDO
DO LEITO OCEANICO"

A presente invengdo esta relacionada a um

meétodo e um dispositivo destinado para o estudo do leio oceanico e

também cabos e similares no leito oceanico, em areas oceanicas
com fortes correntes, onde uma plataforma submersivel de estudo é
mergulhada a partir de uma embarcag&o na superficie com o auxilio
de um sistema com guincho até a profundidade desejada em
relagéo ao leito oceanico.

De acordo com a invencéo, é fornecida uma
plataforma de estudo submersivel e controlada remotamente, a
entdo chamada de ROSP (Remote Operated Survey Platform)
[Plataforma de Estudo Operada Remotamente] e pode substituir os
ROVs atuais que s&o utilizados para estudos de leitos oceanicos,
tubulagbes e cabos.

A ROSP é uma plataforma na qual os
sensores de estudos estao presos e de onde os dados dos mesmos
sao coletados. A diferenca entre uma ROV de estudo tradicional e
uma ROSP € que a ROV tradicional possui motores com
propulsores operando em todos os planos e uma ROSP tem
basicamente somente propulsores operando no plano horizontal,
sendo que para se mover no plano vertical existe um guincho que
se eleva e desce em relagdo a profundidade desejada. Uma ROSP
€ construida de tal forma que fica “muito” negativa, diferentemente
da ROV que é aproximadamente neutro. A vantagem da ROSP é
que ela pode ser sobrecarregada de acordo com as condigdes sob
as quais ela sera operada, ou seja, corrente maritima e velocidade

acima do fundo.

Uma ROSP coleta todos os dados de
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estudos na plataforma do instrumento. Nessa plataforma existem
instrumentos que a mantém a uma distancia fixa do fundo. Os
instrumentos controlam o guincho puxando-o ou liberando-o
conforme seja necessario. Isso garante que a ROSP mantenha uma
distancia estavel e apropriada do fundo ou do objeto. No plano
horizontal, HPR, Doppler e giroscépios que apontam para o norte
podem ser utilizados para regular o motor que mantém a ROSP na
posicéo durante o estudo. Isso significa que o estudo pode ser
realizado mais rapidamente e em areas com correntes fortes com
melhores resultados com relagdo a como era feito anteriormente.

Consequentemente, a base e o objeto da
presente invencdo é permitir a realizacdo de estudos em areas
oceanicas com fortes correntes e, ao mesmo tempo, ser capaz de
realizar um estudo qualitativo com os melhores instrumentos
disponiveis.

Combinando os sensores com o sistema de
controle da ROSP, vocé obtera uma plataforma de estudo muito
estavel sob todas as condicbes e ambientes. Uma ROSP nao
possui as mesmas limitagdes que a ROV, ou seja, ela pode
transportar mais sensores de estudo do que uma ROV de estudo.

Segundo a técnica anterior deve ser dada
atengao, entre outros, ao documento EUA A1 2005/01609959. Ele
descreve uma ROV a qual é submersa a partir de uma embarcagéo
na superficie com o auxilio de cabos. Um instrumento cortante
pode, por exemplo, ser preso @ ROV e ela pode entdo ser utilizada
para ancorar e posicionar tal instrumento no leito oceanico. A ROV
carrega equipamentos para fazer o posicionamento em relagdo ao
leito oceénico e propulsores para se locomover no plano horizontal.

N&o foi mencionado no dito documento que a ROV é usada para
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mover-se junto ao leito oceadnico com o intuito de executar uma
avaliagcéo do leito oceadnico ou do equipamento no leito oceanico.
Esta mencionado no US A1 2005/01609959 que o objetivo &
fornecer um método para o posicionamento preciso e seguro de um
objeto sobre um local da instalagdo fixa no fundo do mar e também
um método para mergulhar objetos com o uso da ROV.

Além disso, também sao relevantes os JP
9090052 e WO 85/03269 como exemplos da técnica anterior.

Os objetos mencionados acima s&o obtidos
com o método descrito na reivindicagdo 1 independente, enquanto
que aplicagbes alternativas sdo dadas nas reivindicacées 2-4
dependentes.

De acordo com o método definido nas
caracteristicas da reivindicagdo 1 independente, é obtido um ajuste
em tempo real a uma distancia fixa do leito oceénico em relacédo a
topografia do leito, no mesmo momento em que a embarcacio se
move para transportar a plataforma em uma trajetéria desejada com
o auxilio de um ou mais sensores que registram a distancia para e
possivelmente na diregédo do leito oceanico e a qual esta conectada
ao guincho via um sistema de controle e aoc mesmo tempo
compensando os deslocamentos laterais da plataforma causados
por correntes, com o auxilio de um ou mais sensores que sdo
conectados a um numero de propulsores na plataforma, via tal
sistema de controle.

Para aplicagbes alternativas, a plataforma
pode ser sobrecarregada dependendo em que profundidade a
plataforma deve operar e as correntes locais, obtendo entdo uma
flutuabilidade negativa desejada. Além disso, em grandes

profundidades, um influenciador de pressdo pode ser utilizado para
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forgar a plataforma para baixo quando a embarcagdo mover-se para
frente. Tais propulsores podem também, de preferéncia, ser
regulados para girar a plataforma com relagéo a posicéo desejada
na agua, além dos movimentos laterais da plataforma.

A invencdo também esta relacionada ao um
dispositivo para uso no método, como descrito na reivindicacéo 5
independente, enquanto aplicagées alternativas do dispositivo sdo
dadas nas reivindicagdes 6-8 dependentes.

De acordo com o dispositivo definido em
caracteristica na reivindicagdo 5 independente, a plataforma
compreende melhor um niumero de sensores que sio selecionados
de um grupo que engloba sensores de profundidade, altimetros,
dispositivos diferenciais de medigdo, medidores de pressdo e HPR,
para que possa controlar uma posicdo fixa desejada do leito
oceanico em tempo real e para que, ao mesmo tempo, possa
compensar deslocamentos laterais da plataforma provenientes de
correntes, a plataforma compreende de um numero de sensores
que sao selecionados de um grupo que engloba giroscépio que
aponta para o norte, HPR, Doppler e INS.

Para realizar um estudo, a plataforma pode
conter um numero de sensores de estudo que sdo selecionados de
um grupo envolvendo, cargas multi-ray, sonares de rastreamento
lateral, sonares, dispositivos para levantamentos sismicos, cameras
de video, cameras a laser, maquinas de fotografia, cameras, etc.
Um sistema de controle € conectado nesses sensores, e o sistema
de controle pode ser ajustado para controlar individualmente 0
guincho e os propulsores para regular a posicdo da plataforma na
agua e também para receber os dados coletados pelos sensores de

estudo. Para uma aplicagdo alternativa, a plataforma pode ser
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moldada em forma ponta, construgcdo de uma estrutura pela qual a
agua pode fluir, com no minimo um propulsor em mais de um canto.

A invencao deve agora ser descrita em mais
detalhes com o auxilio de figuras anexas, onde:

A Figura 1 mostra um diagrama de principio
do sistema de acordo com a invencéo.

As Figuras 2-4 mostram uma ROPS de
acordo com a invengao vista de diferentes angulos.

A ROSP de acordo com a invengédo, ou
plataforma com sensor (10) como também é chamada, pode ter
duas ou mais versdes dependendo da profundidade e condicées do
ambiente. A plataforma padréo pode ser sobrecarregada para torna-
la negativa. Isso é para permanecer na profundidade desejada sem
ser afetada pelas correntes. Para uma aplicagdo planejada para
grandes profundidades, um depressor pode ser posicionado no
cabo para poder forcar a plataforma para baixo enquanto a
embarcagao se move para frente.

O sistema & composto por uma embarcacéo
(ndo mostrada). A embarcagéo opera a ROSP para frente para que
o curso da ROSP seja o curso da propria embarcacdo. A ROSP é
conectada a um guincho (12) e este controla a profundidade da
ROSP. O guincho (12) é melhor disposto a bordo da embarcagéo,
mas tambéem pode ser supor que a plataforma possa ser equipada
com ferramentas reguladas pelo guincho. A distancia ao fundo
também € controlada pelo guincho (12). Para manter a ROSP
submersa e junto a trajetéria a qual é escolhida pela embarcacao, a
ROSP utiliza seu sistema com motor vetorizado. Esse sistema do
motor e o sistema de controle manterdo a ROSP em uma posicdo

horizontal com relagdo a embarcacéo.
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Para controlar a posicdo da ROSP nos
planos horizontal e vertical, um entdo chamado sistema HPR pode
ser utilizado. A HPR é uma abreviacdo de Hydro Acoustic Position
Reference [Referéncia Acustica de Posigdo Aquatica), um sistema
inerte de navegagdo. O sistema de controle (14) utiliza a série de
dados para os diferentes sensores em uma repeticdo de ajustes,
realizada pelo guincho (12) e propulsores (16). O guincho (12)
controla o ajuste no plano vertical e os propulsores (16) controlam o
ajuste no plano horizontal.

Os sensores que sdo utilizados para
posicionar a ROSP no plano vertical sdo de preferéncia escolhidos
de um grupo de sensores de profundidade (30), altimetros (32)
(distancia do fundo), medidores diferenciais de profundidade (34),
pressao, etc., e HPR. No plano horizontal, um giroscépio apontando
para o norte, HPR, Doppler e sistema INA (36) podem ser
utilizados.

Hain, Doppler, std pode fornecer informacdes
para os ajustes dos planos horizontal e vertical porque um deles
mede movimentos em todos os planos. Os giroscopios apontando
para o norte sao utilizados para determinar o rumo absoluto do
percurso.

Uma ROSP é equipada, sempre, com os
sensores que a atividade requisitar. Com sua flexibilidade, ela pode
carregar mais sensores que uma ROV atual poderia. O software,
que os sensores possuem como padréo, esta conectado junto ao
sistema de controle (14) da ROSP e este fornece a ROSP a
habilidade de executar muito bem um estudo.

O sistema de controle (14) da ROSP,
acoplado com os dados do sensor, fornece 8 ROSP uma resolucéo
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muito alta da posi¢do vertical e horizontal.

Para executar um estudo, os sensores como
as cargas muiti-ray (40), sonares de rastreamento lateral (42),
sonares (44), dispositivos para levantamentos sismicos (48),
cameras de video, cameras a laser, maquinas de fotografia,
cameras (46), etc., podem ser utilizados. Além disso, a plataforma
pode ser equipada com luzes como as lampadas de halogénio (52)
e lampadas HID (50).

Para uma aplicagdo do método de acordo
com a invengéo, a embarcagédo encontra sua posicdo e a ROSP é
mergulhada até a profundidade desejada, onde o guincho (12)
entdo passara a fazer a regulagem da posicéo vertical. Quando a
embarcagdo mover-se por uma linha, qualquer corrente tentara
puxar a ROSP para fora dela. O sistema de controle do motor da
ROSP mantera, portanto, a ROSP na posigéo horizontal para que
linha seja mantida. Quando a velocidade da embarcagdo aumentar
e as forgas que agem sobre o cabo levantarem a ROSP, o guincho
proporcionara uma forga contraria para manter a posicéo vertical ou
a ROSP sera sobrecarregada para baixo com base na experiéncia
adquirida anteriormente.

Quando a ROSP for utilizada em
profundidades oceéanicas, um depressor (influenciador de pressao)
sera utilizado. O depressor se forgara para baixo para que
proporcione uma forga contraria que elevara o cabo em grandes
velocidades da embarcacao.

| O sistema é um controle integrado e um
sistema de estudo ICSS. ICSS para que possa executar estudos
com mais rapidez e com melhor qualidade do que € possivel com a

tecnologia existente de hoje.
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Como mostra a Figura 2, entre outras, a
plataforma (10) pode ser moldada como uma estrutura de armacéo
(18) através da qual a agua pode fluir. Na aplicagdo mostrada, a
estrutura de armacéo (18) possui seis superficies laterais com
propulsores (16) posicionados em quatro dos cantos. A estrutura de
armagéo pode, obviamente, ter qualquer forma adequada e nao é
limitada a esta mostrada aqui. O local dos sensores e equipamentos

diferentes € definido de acordo com o estudo que sera realizado.
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REIVINDICACOES
1.  "METODO", para estudo do leito

oceanico e também cabos e similares no leito oceanico, em areas

oceéanicas com fortes correntes, onde uma plataforma de estudos
submersivel (10) € mergulhada a partir de uma embarcacdo na
superficie com o auxilio de um sistema com guincho (12) na
embarcagcao até uma profundidade desejada com relacdo ao leito
oceanico e para controlar distancias fixas desejadas ao fundo do
mar com relacdo a topografia do leito oceanico, ao mesmo tempo
em que a embarcacao se move para frente transportando a
plataforma (10) junto a trajetéria desejada, com o auxilio do guincho

(12), caracterizada por controlar em tempo real dita distancia fixa

desejada do fundo do oceano, com o auxilio de um ou mais
sensores que registram a distancia ao e possivelmente na direcao
do leito oceanico, os quais estdo conectados ao guincho (12) via um
sistema de controle (14), e a0 mesmo tempo compensando
deslocamentos laterais da plataforma (10) provenientes de
correntes, com o auxilio de um ou mais sensores que estdo
conectados a um numero de propulsores (16) na plataforma (10),
através de dito sistema de controle (14).

2. "METODO", de acordo com a

reivindicagao 1, caracterizado por fazer com que a plataforma (10)

seja sobrecarregada para baixo, dependendo da profundidade na
qual sera operada e na corrente local, fazendo com que a
flutuabilidade negativa seja mantida.

3. "METODO", de acordo com a

reivindicacdo 1 ou 2, caracterizado por um influenciador de

pressao ser utilizado para grandes profundidades para forcar a

plataforma para baixo quando a embarcacao mover-se para frente.
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4. "METODOQO", de acordo com as

reivindicagoes 1-3, caracterizado por tais propulsores (16) em

adicdo aos deslocamentos laterais da plataforma sejam também
controlados para girar a plataforma (10) em relagcdo a posicao
desejada na agua.

5.  "PLATAFORMA" de estudo controlavel
remotamente para avaliacées no leito oceanico e também cabos e
similares no leito oceanico, em areas oceanicas com fortes
correntes, onde uma plataforma de estudo submersivel (10) é
mergulhada a partir de uma embarcacao na superficie com o auxilio
de um sistema com guincho (12) na embarcacdo até uma
profundidade desejada em relacao ao fundo do oceano e para
controlar com o guincho (12) a distancia fixa desejada do leito
oceéanico com relacdo a topografia do fundo, ao mesmo tempo em
que a embarcagao se move para frente transportando a plataforma

(10) junto a trajetéria desejada, caracterizada por um sistema de

controle (14) ser disposto para controlar em tempo real ditas
distancias fixas do fundo do oceano, com o auxilio de um ou mais
sensores que registram a distancia para e possivelmente na direcao
do leito oceénico, os quais estdo conectados ao guincho (12) o
referido sistema de controle (14), e a0 mesmo tempo compensando
deslocamentos laterais da plataforma (10) provenientes de
correntes, com o auxilio de um ou mais sensores que estdo
conectados a um numero de propulsores (16) na plataforma (10).

6. "PLATAFORMA" de estudo controlavel

remotamente de acordo com reivindicacao 5, caracterizada por a

plataforma (10) compreender um numero de sensores, para
controlar em tempo real ditas distancias fixas desejadas ao fundo

do oceano, que sao escolhidas por um grupo compreendendo
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sensores de profundidade, altimetros, dispositivos diferenciais de
medicao de profundidade, medidores de pressao e HPR.
7. "PLATAFORMA" de estudo controlavel

remotamente de acordo com reivindicacao 5, caracterizada por a

plataforma (10), para ao mesmo tempo compensar deslocamentos
laterais da plataforma (10) causados por correntes, compreende um
namero de sensores que sao escolhidos por um grupo
compreendendo: giroscopios apontando para o norte, HPR, Doppler
e INS.

8. "PLATAFORMA" de estudo controlavel

remotamente de acordo com as reivindicagcdes 5-7, caracterizada

por a plataforma (10) executar estudos e ser composta por um
namero de sensores de estudos, os quais sdo selecionados de um
grupo envolvendo, cargas multi-ray, sonares de rastreamento
lateral, sonares, dispositivos para levantamento sismico, cameras
de video, cameras a laser, maquinas de fotografia, cAmeras, etc.

9. "PLATAFORMA" de estudo controlavel

remotamente de acordo com as reivindicagcbes 5-8, caracterizada

por o sistema de controle (14) ser conectado a ditos sensores, €
que o sistema de controle ser disposto para controlar o guincho (12)
e tais propulsores (16) pra controlar a posicao da plataforma na
agua, e também para receber dados coletados pelos sensores.

10. "PLATAFORMA" de estudo controlavel

remotamente de acordo com as reivindicagcbes 5-9, caracterizada

por a plataforma (10) ser moldada em uma estrutura de armacao
com pontas (18) através da qual a dgua pode fluir, com no minimo

um propulsor (16) em mais de um dos cantos.
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