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RESUMO

E de amplo conhecimento a importancia da exploracdo de petréleo em solo
maritimo, especialmente em paises como o Brasil. E este trabalho destacara um
equipamento primordial para a eficiéncia das operagdes das plataformas petroliferas
que é o guincho das embarca¢des de manuseio de ancoras, os AHTS. Nestes
navios pode-se dizer que o sistema de guinchos € um dos mais importantes. E se
levarmos em consideragdo apenas o cumprimento do contrato de uma embarcagao
desse tipo, esse equipamento € o mais critico, pois além de todos os equipamentos
relativos a propulsédo e navegabilidade estarem funcionais o sistema de guinchos
deve estar sempre disponivel para que a empresa contratante da embarcagdo néo
aplique multas ao armador. Por isso, busca-se com este material prover informacdes
aos oficiais de maquinas para facilitar o entendimento e operagdo desse sistema

durante as operagdes e assim torna-las mais eficientes e seguras.

Palavras-chave: Sistema de guinchos, AHTS, funcionamento, componentes.



ABSTRACT

It is widely known the importance of oil exploration in the sea floor, especially in
countries like Brazil. And this work will emphasize key equipment for the efficient
operation of oil rigs, the winch of anchor handling vessels (AHTS). On these vessels
can be said that the system of winches is one of the most important. And if is taken
into account only the contract compliance of a vessel of this type, the winch is the
most critical equipment because as well as all equipment for the propulsion and
navigation system are functional winches should always be available to the
contractor of the vessel not apply downtime to the owner. Therefore, this work seeks
to provide information to engineer officers in order to facilitate the understanding and
operation of the system during operation and thus make them more efficient and

Secure.

Keywords: Winch System, AHTS, operation, components.
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1 INTRODUCAO

E de amplo conhecimento a importancia da exploracdo de petréleo em solo
maritimo, especialmente em paises como o Brasil. E este trabalho destaca um
equipamento primordial para a eficiéncia das operagdes das plataformas petroliferas
que é o Sistema de Guinchos das Embarcacdes de Manuseio de Ancoras (Anchor
Handling Tug Supply — AHTS).

Sendo assim, primeiramente, é explicado o que € um sistema de guinchos de
um AHTS, onde os tipos de acionamento dos guinchos sao mostrados. A seguir tem-
se um breve histérico desse tipo de equipamento e as tendéncias tecnoldgicas
atuais. Mais adiante os principais fabricantes de sistemas de guinchos sé&o
apresentados.

Na parte intermediaria deste, foi escolhido um sistema de guinchos de um
AHTS UT 722 L da Rolls Royce Marine para uma melhor explanagéo do
funcionamento técnico e operacional do mesmo. Com isso, sdo enumerados 0s
principais componentes deste sistema.

Para dar continuidade ao assunto, o principio de funcionamento dos guinchos
€ explicado. Para isso, acompanha-se o caminho que o fluxo hidraulico faz desde
seu tanque de armazenamento até os motores hidraulicos, onde sdo detalhados os
diversos modos de operacéo possiveis no sistema. Neste momento, a unidade de
controle do passadigo também é exposta.

Para finalizar, é relacionado neste trabalho, os cuidados durante a operacéao e
as principais manutencdes que devem ser realizadas no sistema dos guinchos deste
AHTS.

Com essas informagbes, pretende-se criar um conteudo que possa ajudar
oficiais de maquinas com interesse ou que ja trabalhem nesse tipo de embarcacéo.
Pois, o bom conhecimento do funcionamento e cuidados operacionais do sistema de
guinchos gera uma maior confianga ao profissional o que trara ao ambiente de

trabalho mais seguranca e eficiéncia.
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2 TIPOS DE ACIONAMENTO DOS GUINCHOS DE AHTS

Os sistemas de guinchos de embarcacdes de manuseio de ancoras se
diferenciam principalmente pelo tipo de acionamento dos tambores. Desta forma,
existem basicamente trés maneiras de se obter o movimento giratério dos guinchos
que é o acionamento por motores elétricos, acionamento por alta pressao de 6leo e

acionamento por baixa pressao de 6leo.

2.1 Motores Hidraulicos de Alta Pressao

O guincho hidraulico acionado por alta pressdo é um sistema em malha
aberta de presséo constante. Nele uma bomba pode fornecer 6leo simultaneamente
para uma série de guinchos enquanto outra fornece 6leo para o comando dos
equipamentos.

Esse tipo de motor é bastante eficiente em guinchos de pequeno porte, pois
normalmente as bombas que produzem altas pressdées hidraulicas ndo fornecem
grandes volumes de 6leo. Dessa forma, esse tipo de acionamento ndo comumente é

utilizado nos guinchos principais dos AHTS. Veja exemplo na figura 1

Figura 1: Acionamento Hidraulico de Alta Pressao

Fonte: http://www.rolls-royce.com/
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2.2 Motores Elétricos

O acionamento por motor elétrico € o tipo que requer menos manutencéo,
devido principalmente, inexisténcia de 6leo envolvida na operacao.

Além disso, esse tipo de motor prové grande precisdo de velocidade e
controle dos guinchos em qualquer diregao de giro.

Porém os projetos atuais de guinchos acionados por motores elétricos ainda
ndo conseguem gerar altos torques, fator tdo necessario nas operagbes de

manuseio de ancoras em aguas profundas. Veja exemplo na figura 2.

Figura 2: Acionamento Elétrico

Fonte: http://www.rolls-royce.com/

2.3 Motores Hidraulicos de Baixa Pressao

Os guinchos hidraulicos acionados por baixa pressdo tém como principal
caracteristica sua confiabilidade e robustez. Além disso, esses motores tém a
capacidade de frenagem dindmica, ou seja, o proprio motor atua como freio do
sistema. Nota-se também que o acionamento hidraulico de baixa pressao produz um
nivel baixo de ruido e é de facil operagéao.

Outra grande vantagem desse tipo de motor é a regulagem da velocidade em
diversas faixas e obtencéao de alto valor de torque. E devido sua construcao ser feita
com poucas partes mecanicas este motor é sofre menos desgastes e assim tém um

custo de manutengéao relativamente pequeno. Veja exemplo na figura 3.
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Figura 3: Acionamento Hidraulico de Baixa Pressao

Fonte: http://www.rolls-royce.com/

Existem outras possibilidades de acionamentos de guinchos, como,
pneumatica e por motores de combustdo. No entanto, apesar da existéncia dos
mesmos, eles ndo sao usados na pratica nos projetos dos AHTS atuais devido a

grande demanda de torque nas operacgdes.
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3 EVOLUCAO NOS SISTEMAS DE GUINCHOS DE AHTS

A histéria dos guinchos de embarcacgdes de reboque e manuseio de ancoras
logicamente € a mesma desse tipo de navio. E, conseqlientemente, é influenciada
pelos novos tipos de plataformas que surgiram com as descobertas de petréleo em

alto mar.
3.1 Surgimento dos AHTS

Até o inicio dos anos 50, no Golfo do México, as plataformas localizadas no
mar eram do tipo barcaga com estaca ou submersiveis e ambos n&o necessitavam
de sistemas de ancoragem, pois se apoiavam no leito marinho. Porém, quando as
plataformas precisaram ir cada vez mais além da costa surgiram as primeiras
unidades ancoradas que operavam sobre laminas d’agua de 20 a 30 metros.

Para suprir a demanda de embarcagbes que executasse esse servigo de
ancoragem diversos rebocadores convencionais de porto eram usados na
ancoragem de unidades petroliferas. Porém essas embarcagbes nao tinham
capacidade de trag&o de carga compativel.

Entdo, iniciou-se a adaptacdo de navios de apoio americanos, que ja
possuiam maior capacidade de carga, para realizarem também servicos de
manuseio de ancoras e reboque. Tal pratica foi bastante utilizada neste periodo no
Golfo do México, porém devido a improvisagdo de simples sarilhos para cabos de
ago como guinchos, um ambiente altamente arriscado era gerado.

Mas com o inicio da exploracédo de petréleo em laminas maiores no Mar do
Norte, em meados dos anos 50, ficou claro que as embarca¢des adaptadas nao
seriam capazes de suportar esse peso extra com condi¢cdes climaticas bem mais
severas. Mesmo assim, varias plataformas do Golfo do México foram rebocadas
para a regido do Mar do Norte e com elas os navios de apoio americanos se
aventuraram a continuar o arriscado trabalho que realizavam nas aguas tranquilas
mexicanas.

Porém, com as dificuldades encontradas nas operagdes os armadores
ingleses iniciaram um interesse na area de embarca¢des de apoio offshore e varias

companhias criaram bragos exclusivos para este setor. No inicio, os “novos” navios
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para manuseio de dncoras seguiam os mesmos erros das embarcag¢des americanas,
pois continuaram sendo adaptados a partir de navio de apoio, s6 que desta vez mais
potentes. Os mesmos possuiam um unico guincho a diesel que era simplesmente
parafusado no convés e totalmente mével, sendo muitas vezes propriedade da
plataforma e ndo da embarcagéo. Além disso, o guincho dessas embarcagdes era
disposto na mesma altura da linha de flutuagéo, tornando o trabalho ainda muito
arriscado. Pode-se dizer que o guincho usado nesta época era um mero acessorio
de reboque, pois tinha acionamento totalmente independente da planta de geracéao
de energia da embarcacao.

Felizmente, apés uma década do uso de embarcag¢des de apoio adaptadas, a
companhia inglesa Smith-Lloyd langa em 1965 o primeiro AHTS com um sistema de
guincho com capacidade condizente com as dificuldades locais, chamado SL-1. Em
seguida em 1969, outra inglesa, a OSA, também langa sua primeira embarcacao
com guinchos de manuseio de ancoras. Pode-se dizer que esses guinchos
pertencem a primeira geracdo dos AHTS que tinham poténcia média de 30
toneladas de tracao.

Em 1972, a Smith-Lloyd, langou uma nova classe de AHTS que podiam
chegar a 100 toneladas de tragédo e podiam operar em profundidades de até 100
metros. Essa & considerada a segunda geracdo de sistemas de guinchos de
manuseio de ancoras.

Em 1975, com o aumento da produgdo petrolifera em aguas norueguesas,
surgem os primeiros armadores deste pais. Se aproveitando disso, a também
norueguesa Ulstein, até entdo construtora de pesqueiros, projetou um AHTS que se
tornou um divisor de agua nesse setor. O UT 704 vira referéncia nos projetos e inicia
a terceira geracdo de sistema de guinchos de AHTS, além de consolidar os
noruegueses como principais fabricantes de AHTS do mundo até hoje.

De 1975, até os dias atuais, houve enormes mudangas nos projetos de
guinchos de manuseio de &ancoras. O acionamento anteriormente a diesel foi
desenvolvido e hoje se tem motores hidraulicos de grande torque e confiabilidade. A
Ulstein que existe até hoje como setor de constru¢do naval da Rolls Royce ja
produziu mais de 600 UT séries de AHTS, sempre levando em consideracbes em

suas mudancas o feedback dos estaleiros, armadores e companhias petroliferas.
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3.2 Novas Tecnologias

O UT 790 CD foi projetado pela Ulstein e Rolls Royce Marine (RRM) para ser
a nova geracao de AHTS. O UT 790 CD tras toda gama dos equipamentos de
seguranga para o convés, desenvolvidos nos ultimos anos pela RRM. Este sistema
produz até 600 toneladas de tracéo.

O Manuseio de ancoras em aguas profundas requer guinchos potentes e com
alta capacidade para guardar cabos. Para produzir um navio que possa usar toda
poténcia e capacidade o layout o UT 790 CD foi repensado. Os motores foram
levados para ré e os guinchos de armazenamento de cabos foram levados para a
praca de maquinas. Isso possibilita que os guinchos secundarios tenham
capacidade maxima sem que a estabilidade do navio seja comprometida.

Apo6s o emborcamento de um AHTS, ndo construido pela RRM, em Shetland
em 2007, a Diretoria Maritima Norueguesa introduziu exigéncias relativas a
estabilidade com efeito imediato e comegou um programa para desenvolver
exigéncias gerais para novos AHTS.

O periodo de consultas para a criagdo dessas normas terminou e a RRM foi
muito proativa neste processo. E como conseqiéncia, o UT 790 CD ja esta dentro
das normas que apos totalmente aprovada na Noruega, deve ser também acolhida
pela IMO, tornando-se exigéncia mundial.

Outro avango nos projetos atuais de guinchos é o desenvolvimento de novos
motores elétricos capazes de suprir altos torques. A RRM também esta sendo
pioneira neste modelo de acionamento de guincho. A grande vantagem da utilizagao
desses motores € a possibilidade de altos torques dos guinchos de baixa pressao de
0leo com a precisdo do controle de velocidade dos motores elétricos que, além

disso, dispensam uma planta hidraulica e seus indesejaveis vazamentos.
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PRINCIPAIS FABRICANTES

Atualmente existe uma grande variedade de empresas fabricantes de

sistemas de guinchos em todo mundo. Abaixo serdo listadas as principais

companhias atuantes nessa area com seu ano de fundacéao e cidade sede.

4.1

Fabricantes de Sistemas de Guinchos para AHTS

Srauhs Equipamentos e Fundicdo. Fundada em 1948. Sediada atualmente
em Joinville — Brasil.

Hatpala GmbH & Co. Fundada em 1919. Sediada atualmente em Uetersen —
Alemanha.

Intercon Engineering-Manufacturing Co. Fundada em 1958. Sediada
atualmente em Kansas — USA.

Sinmacorp Machinery Co. Fundada em 2007. Sediada atualmente em Jiangsu
— China.

Ridderinkhof B.V. Fundada em 1900. Sediada atualmente em Hasselt —
Holanda.

MacGregor Co. Fundada em 1937. Sediada atualmente em Helsinki —
Finlandia.

Norr Systems Co. Fundada em 1989. Sediada atualmente em Lok Yang Way
— Singapura.

NDM Co. Fundada em 1989. Sediada atualmente em OS — Noruega.
Brusselle Enterprise NV. Fundada em 1929. Sediada atualmente em
Nieuwpoort — Bélgica.

Mentrade Marine Engineering Pte Ltd. Fundada em 1987. Sediada atualmente
em Penjuru — Singapura.

SAS Winches Co. Fundada em 1896. Sediada atualmente em Alphen aan den
Rijn — Holanda.

WK Hydraulics BV. Fundada em 1993. Sediada atualmente em Barendrecht —
Holanda.

Karmoy Winch AS. Fundada em 1919. Sediada atualmente em Kopervic —

Noruega.
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Conclui-se com esses fabricantes que o oeste europeu € a maior escola na
producdo desses sistemas e que o mercado asiatico vem crescendo movido pela

ascensédo da construgcéo naval no continente.

4.2 Rolls Royce Marine: Deck Machinery

Nos proximos capitulos serda mostrado um sistema de guincho projetado e
fabricado pelo departamento de equipamentos de convés da Rolls Royce Marine
(RRM), segmento naval da poderosa empresa britanica famosa pelos carros de luxo,
também é referéncia na area de construgcao de navios e propulsao de aviées. A Rolls
Royce Deck Machinery é uma subsidiaria instalada em Brattvaag na Noruega e
pode-se dizer que € a maior fabricante de guinchos navais do mundo.

A RRM produz guincho desde 1945 e projetou o primeiro sistema de guinchos
em 1974 quando langou o AHTS UT 704 mencionado anteriormente. E atualmente &
a empresa que mais investe no desenvolvimento dos sistemas de guinchos visando
sempre a eficiéncia e seguranca das operagoes.

O préximo capitulo mostrara um exemplo de um sistema fabricado pela

norueguesa que equipa os AHTS UT 722 L.
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5 EXEMPLO DE UM SISTEMA DE GUINCHOS

Para uma melhor compreenséo de tudo que um sistema de guinchos engloba,
serao expostos nos proximos capitulos, aspectos técnicos de um projeto de sistema
de guinchos de um AHTS Rolls Royce UT 722 L.

Neste AHTS, o sistema de guinchos € composto basicamente por um guincho
de manuseio de ancoras, um guincho de reboque e dois guinchos secundarios. Além
dos guinchos principais, temos ainda dois tuggers, dois cabrestantes, dispositivos
guias para cada guincho, chamados spooling gears e coroas de barbotin para
movimentag&do das amarras.

O guincho de manuseio de ancoras também pode ser chamado de principal,
pois € o mais robusto, forte e 0 de maior capacidade de armazenamento do sistema.
O mesmo é o guincho localizado mais a ré da embarcacgéo e tem a coroa de barbotin
acoplado ao seu eixo em ambas as extremidades. Sendo assim, além do uso do
tambor para colher e pagar os cabos das operacdes é através do guincho de
manuseio que é possivel o recolhimento e transmissdo de amarras.

O guincho de reboque fica a vante do guincho de manuseio e possui
capacidade de torque e carga um pouco menor que o anterior. Porém consegue
realizar os mesmos trabalhos, sendo a principal diferenca a auséncia da coroa de
barbotin.

Os guinchos secundarios estao localizados em um convés a cima dos ultimos
citados. Eles sao dispostos um ao lado do outro e séo totalmente independentes e
possuem poténcia consideravelmente inferior aos guinchos de manuseio e reboque.
Sua principal finalidade é o armazenamento dos cabos necessarios nas operagdes.

Os spooling gears sao os dispositivos responsaveis por guiar os cabos para
bombordo ou boreste enquanto o mesmo é colhido ou retirado dos tambores. Cada
guincho mencionado acima possui um spooling gear que é composto de duas pas
cada um. Essas pas tém movimento independente, pois cada uma possui um motor
hidraulico de acionamento. Porém normalmente as pas sdo movimentadas juntas e
o cabo guiado fica entre as mesmas.

Os Tuggers e Cabrestantes sdo guinchos de menor porte que servem apenas

para auxiliar o manuseio das conexdes e cabos no convés. Os tuggers estao
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localizados a meia nau e os cabrestantes na popa da embarcagéo (unicos com eixo
do tambor na vertical). Nos dois casos existe um guincho em cada bordo no AHTS.

O acionamento desses equipamentos € feito por motores hidraulicos de baixa
pressédo, em conjunto com valvulas de controle que séo acionadas manualmente ou
por um console para controle remoto pelo passadigo.

E importante lembrar a existéncia de um sistema localizado na popa da
embarcacao responsavel pelo travamento e guia das amarras, cabos, ancoras e
seus conectores. Este é chamado de Shark Jaw. Porém, como objetivo deste
trabalho € mostrar detalhadamente o funcionamento dos guinchos, o Shark Jaw, ndo
sera exposto aqui, pois € um sistema totalmente independente aos guinchos.

Abaixo, pode-se observar o plano do convés de um AHTS UT 722 L.

Figura 7: Plano de convés: UT 722 L
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Fonte: Acervo pessoal
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6 PRINCIPAIS COMPONENTES DO SISTEMA

A seguir, serao relacionada a composigéo do sistema de guinchos do AHTS
UT 722 L.

6.1 Oleo Hidraulico para Acionamento de Baixa Press&o

O 6leo hidraulico sera o elemento responsavel por movimentar o sistema
girando os motores hidraulicos e consequentemente os tambores dos guinchos. Sua
fungdo secundaria e fazer a lubrificacdo das bombas valvulas e do préprio motor
hidraulicos.

Neste projeto o éleo usado € hidraulico com viscosidade de 100cst a uma

temperatura de 40°C.
6.2 Tanque de Armazenamento

E um tanque estrutural da embarcagdo com capacidade de armazenar toda
carga de Oleo necessaria no sistema. No sistema estudado tem capacidade de
21m?3. Este tanque possui tomada para recebimento no convés. E tem rede de saida

para bomba de transferéncia de 6leo hidraulico.
6.3 Tanque de Dreno

E um tanque estrutural duplo fundo da embarcagéo. Também deve ser capaz
de suportar toda carga hidraulica do sistema. Este tanque recebe o 6leo dos drenos
da planta e é usado em casos onde se necessita recolher parte ou todo 6leo dos
guinchos. Em caso onde o 6leo foi drenado, mas sabe-se que ele esta dentro dos
padrées normais de operagao, ou seja, ele ainda esta limpo, esse 6leo pode retornar
ao sistema. Em outras situagbes, em que se encontre contaminagdo, a carga
recolhida no tanque deve ser descartada. Por isso, o tanque de dreno possui rede

de saida para bomba de transferéncia de 6leo hidraulico.
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6.4 Bomba de Transferéncia de Oleo Hidraulico

Como informado acima, esta bomba serve para transferir 6leo dos tanques de
armazenamento e de dreno de 6leo hidraulico. A descarga desta bomba pode ser

para o tanque de suplementacdo ou para tomada de descarte no convés.

6.5 Tanque de Suplementacgao

Este tanque recebe 6leo proveniente dos tanques de armazenamento ou de
dreno através da bomba de transferéncia. E um tanque de capacidade menor que os
outros ja citados. No sistema estudado possui 2m?® de capacidade. Sua funcgéo é
suplementar o tanque de expansao da planta. Sendo assim possui saida para a

bomba de suplementagao.

6.6 Bomba de Suplementacéao

Essa bomba é responsavel por aspirar 6leo do tanque de suplementacédo e
descarrega-lo para o tanque de expanséao do sistema. Seu funcionamento pode ser
manual ou automatico. Quando em modo automatico, seu acionamento se da por

um sensor de nivel do tanque de expansao.

6.7 Tanque de expansao

E um tanque de 75 litros de capacidade. Ele & preenchido pela bomba de
suplementacdo e tem saida para diversos pontos do sistema. Sua funcdo é
completar a carga de 6leo no caso de perdas hidraulicas na planta. Para isso, este
tanque possui entrada de ar comprimido que o mantém com uma pressao de 1,5

bar.

6.8 Filtros de Aspiragao

Séo filtros instalados na aspiracédo das bombas principais. S&o do tipo N7A.

Possuem malha metalica de 0,44mm, construida de forma cilindrica. Além disso,
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possui uma barra altamente magnetizada que colocada no centro do filtro metalico

para segurar as pequenas particulas ferrosas que conseguem passar pela malha.
Esses filtros s&o construidos de forma vertical e possui também em seu

préprio corpo uma valvula que abre ou fecha a passagem de 6leo hidraulico para as

bombas principais.

6.9 Bombas Principais

Essas bombas sdo responsaveis por gerar o fluxo de 6leo hidraulico
pressurizado que fluira para os motores hidraulicos dos guinchos localizados no
conveés.

No projeto UT 722 L, tém-se as seguintes bombas principais:

6.9.1 Para os guinchos de manuseio, reboque e secundario

Duas unidades Brattvaag tipo PH GS 3600-46 que consiste de uma bomba
de parafuso de 1750 RPM de velocidade, 4100 I/min. de vazéo, 64 bar de presséao
de trabalho, 481 KW de poténcia, provida de valvula de seguranca, de retencao e
acoplamento flexivel que a liga ao motor elétrico do tipo ABB M2CA 355 LKD-4 de
481 kW, 440 V, 60 Hz, que possui aquecimento para retirar umidade do rotor.

Duas unidades Brattvaag tipo PH GS 2900-40 que consiste de uma bomba
de parafuso de 1750 RPM de velocidade, 3215 |/min. de vazao, 64 bar de pressao
de trabalho, 387 KW de poténcia, provida de valvula de seguranca, de retencao e
acoplamento flexivel que a liga ao motor elétrico do tipo ABB M2CA 315 LC-4 de

387 kW, 440 V, 60 Hz, que possui aquecimento para retirar umidade do rotor.

6.9.2 Para os Tuggers

Duas unidades Brattvaag tipo PV GS 940-46 que consiste de uma bomba de
parafuso de 1750 RPM de velocidade, 1060 I/min. de vazao, 45 bar de pressao de
trabalho, 90 KW de poténcia, provida de valvula de seguranca, de retencdo e
acoplamento flexivel que a liga ao motor elétrico do tipo ABB M2AA 225 SMC4 de

90 kW, 440 V, 60 Hz, que possui aquecimento para retirar umidade do rotor.
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6.9.3 Para os Cabrestantes

Uma unidade Brattvaag tipo PV SNS 280-46 que consiste de uma bomba de
parafuso de 3500 RPM de velocidade, 643 I/min. de vazao, 53 bar de presséo de
trabalho, 67 KW de poténcia, provida de valvula de seguranca, de retencdo e
acoplamento flexivel que a liga ao motor elétrico do tipo ABB M2AA 225 SMC4 de

90 kW, 440 V, 60 Hz, que possui aquecimento para retirar umidade do rotor.

6.9.4 Para os Spooling Gears

Trés unidades Brattvaag tipo PV GS 440-46 que consiste de uma bomba de
parafuso de 1750 RPM de velocidade, 500 I/min. de vazao, 40 bar de presséo de
trabalho, 38 KW de poténcia, provida de valvula de seguranca, de retencdo e
acoplamento flexivel que a liga ao motor elétrico do tipo ABB M3AA 180 LB-4 de 38

kW, 440 V, 60 Hz, que possui aquecimento para retirar umidade do rotor.

6.10 Motores Hidraulicos

S30 os equipamentos que receberdo o fluxo de o6leo pressurizado das
bombas principais e dependendo da condigédo desejada fard com que o tambor do
guincho fique parado, gire na direcao colhendo ou gire na diregédo pagando.

Os motores hidraulicos deste sistema possuem um ou trés camaras de
trabalho onde gira um rotor com palhetas e ao receber o fluxo de 6leo é forcado a
girar. A quantidade de camaras de trabalho ira determinar a quantidade de faixas de
velocidade do tambor do guincho. No caso de uma camara o guincho tera apenas
uma faixa de velocidade. No caso de trés camaras o guincho tera a possibilidade de
funcionar em trés faixas de velocidade.

No sistema descrito tém-se os seguintes motores hidraulicos:

6.10.1 Para o Guincho de Manuseio

Uma unidade Brattvaag BSL500W/SL400W que possui dois motores

hidraulicos, de trés camaras de trabalho, do tipo CX 132 com valvulas de controle
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E17-3sp/R8, dotada de valvula limitadora de descida e controle de tens&o. Nesses

motores podem ser selecionadas de uma a quatro bombas principais.

6.10.2 Para o Guincho de Reboque

Uma unidade Brattvaag BSL500W/SL400W que possui um motor hidraulico,
de trés camaras de trabalho, do tipo CX 132 com valvulas de controle E17-3sp/RS8,
dotada de valvula limitadora de descida e controle de tensdo. Nesse motor podem

ser selecionadas de uma a quatro bombas principais.

6.10.3 Para os Guinchos Secundarios

Duas unidades Brattvaag 2ALM63138U que possui dois motores hidraulicos,
de uma camara de trabalho, do tipo MX63 / F48 com valvulas de controle E17/R8,
dotada de valvula limitadora de descida e controle de tens&do. Nesses motores

podem ser selecionadas uma ou duas bombas principais.
6.10.4 Para os Tuggers

Duas unidades Brattvaag AKM6315 que possui um motor hidraulico, de uma
camara de trabalho, do tipo M6300/F48/F92J com valvula de controle E21/R8,
dotada de controle manual de tenséo.
6.10.5 Para os Cabrestantes

Duas unidades Brattvaag CM4185 que possui um motor hidraulico, de uma
camara de trabalho, do tipo M4185/F48 com valvula de controle E21/R8, dotada de
controle manual de tenséao.
6.10.6 Para os Spooling Gears

Quatro unidades Brattvaag AKM6315 que possui um motor hidraulico, de

uma camara de trabalho, do tipo M6300/F48/F92J com valvula de controle E21/R8,

dotada de controle manual de tenséo.
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6.11 Tambores

O tambor é a parte final do sistema. Pode-se dizer que é o atuador nas
operagdes, pois é nele que os cabos ficam aduchados e é possivel entdo o
manuseio dos mesmos, que serao colhidos os pagos, conforme necessidade da
operagdo. Eles sdo acionados através dos motores hidraulicos por meio das
engrenagens de transmissé&o.

Por fim, instalado junto ao tambor, tem-se o freio hidraulico. Este dispositivo
impede o giro do tambor a fim de dar mais seguranga as operagbes quando o
guincho deve estar parado.

No projeto do AHTS estudado tém-se varias situacbes de carga suportada
nos tambores, que irdo variar principalmente segundo a quantidade de camaras
usadas nos motores hidraulicos.

Sendo assim essas caracteristicas serdo expostas na descricdo de

funcionamento dos guinchos no capitulo 6.

6.12 Transmissao e Freio

O projeto UT 722 L, possui as seguintes transmissoes e freios:

6.12.1 Para Guincho de Manuseio

o Transmiss&o: motor hidraulico / tambor — 1:16,60.
o Freio controlado no local ou remotamente e com capacidade de frenagem de
550 toneladas.

6.12.2 Para Guincho de Reboque

o Transmiss&o: motor hidraulico / tambor — 1:18,98.
o Freio controlado no local ou remotamente e com capacidade de frenagem de
550 toneladas.

6.12.3 Para Guinchos Secundarios
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o Transmissdo: motor hidraulico / tambor — 1:11,20.
o Freio controlado no local ou remotamente e com capacidade de frenagem de
170 toneladas.

6.13 Sistema de Comando Remoto

E o sistema que possibilita 0 acionamento dos guinchos e seus equipamentos
auxiliares pelo passadico. E através dele que o operador pode girar os guinchos de
manuseio, reboque e secundarios nas diregcbes desejadas, assim como seus
spooling gears. Nos guinchos, esse comando possibilita a escolha da velocidade e
tensao da operagado. O comando remoto também aciona os freios.

Pode-se dizer que ele é composto basicamente de duas partes.

Unidade servo, localizada na pragca de maquinas. Esta possui um tanque de
oleo, duas bombas de engrenagens com motores elétricos e uma série de valvulas
solendides responsavel por cada movimento desejado pelo operador. Esta unidade
gerara a pressao hidraulica que ira para as valvulas de controle local possibilitando
0s movimentos requeridos.

Sistema de controle com console (estagdo de trabalho), chamado de
TOWCON RT, localizado no passadico. Ele se trata basicamente de dois
computadores com um monitor cada e um console construido em uma cadeira que
fornece ao operador todos os controles necessarios para operagdo como:
acionamento de bomba servo de controle; acionamento das bombas principais;
comandos de pagar, parar e colher dos guinchos, assim como controle de tenséo e
velocidade dos mesmos; movimentagcdo dos spooling gears; e acionamentos dos
freios e acoplamentos.

Além de comandos, no TOWCON RT, obtém-se o monitoramento de todos os
parametros pertinentes as operagdes. Pois nos monitores sdo mostradas as bombas
e valvulas que estdo acionados, os guinchos e spooling gears que estdao em
operacao, alarmes de todo o sistema, e informagcbes da velocidade e tenséo

aplicada sobre os guinchos.
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7 FUNCIONAMENTO DO SISTEMA

7.1 Principios Fisicos

Como ja exposto o sistema analisado é movido por motores hidraulicos. Isso
€ possivel devido ao principio fisico da transmissado de poténcia hidraulica. Tal modo
de transmissao é de grande uso em navios em diversas areas como movimentagao
de passo de propulsores, maquinas do leme e principalmente em equipamentos de
movimentagao de carga, pois possibilita a obtencéo de valor elevado de torque.

A figura 5 mostra uma transmissao de poténcia hidraulica simples. Nele pode-
se observar uma bomba que fornece 6leo pressurizado para um motor hidraulico.
Este 6leo ira passar pelo motor hidraulico, girando-o, e voltara para a aspiragdo da
bomba. Sendo assim nota-se que este tipo de sistema é fechado, necessitando
apenas de um tanque de expansao para compensar as variagées de volume que

ocorrem nesses sistemas devido a mudancgas de carga a que estao expostos.

Figura 5: Transmissao de poténcia hidraulica simples

Tanque de
Expanséo

Rede de Presséo

" Rede de
Retorno

Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Os motores hidraulicos deste projeto séo do tipo palhetas. Esse tipo de motor
€ composto por uma carcaga e um rotor que possui uma série de palhetas dispostas

de forma radial no mesmo. Essas palhetas séo instaladas no rotor de forma que
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possam se movimentar radialmente. Como pode se vé na figura 6, existe um espacgo
entre a cavidade da palheta no rotor e a mesma. Quando o motor hidraulico recebe
um fluxo de éleo pressurizado estes espagos sao preenchidos com éleo e devido a
pressdo as palhetas sdo empurradas para fora da cavidade. Sendo assim a
extremidade externa das palhetas fazem contato com a parte interna da carcaga do
motor criando varios vaos fechados. E pelo fluxo do o6leo as palhetas serdo
empurradas circularmente, girando o rotor e consequentemente o equipamento

acoplado a ele, neste caso, o tambor do guincho.

Figura 6: Motor hidraulico de palhetas

Rolls-Royce

Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Dependendo da construgdo da carcaga o motor pode formar em seu interior
uma ou mais camaras de trabalho, como se observa na figura 7. No projeto
estudado, tém-se motores de uma camara e de trés camaras. Nos motores de
camara simples é possivel apenas uma faixa de velocidade e de torque. Desta
forma, ele é usado nos equipamentos que nao necessitam de muitas variagdes.
Neste exemplo, os motores de carcagca simples s&o usados nos guinchos
secundarios, spooling gears, tuggers e cabrestantes.

Nos motores de trés camaras de trabalho é possivel a obtencéo de trés faixas

de velocidade e torque. Essa versatilidade € importante em guinchos que hora
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precisam de torque elevados para manusear altas cargas e em outros momentos
necessitam de mais velocidade para colher ou pagar um grande comprimento de
cabo. No projeto do AHTS UT 722 L, os motores de trés camaras sdo usados nos

guinchos de manuseio e de reboque.

Figura 7: Motores Hidraulicos de 1 e 2 camaras

1 Camara 3 Camaras

Fonte: Manual Rolls Royce Marine

7.2 Fluxo Hidraulico Principal do Sistema em Funcionamento

Como ja foi informado esse sistema trabalha em circuito fechado no que se
diz respeito ao fluxo de Oleo. Sendo assim, durante a instalagdo ou quando se
necessita drenar ou trocar totalmente ou parcialmente a carga hidraulica, o sistema
deve ser preenchido pelo tanque de expansao. Neste processo, o tanque de
suplementacao deve estar cheio e ser completado tantas vezes seja necessario pelo
tanque de armazenamento através da bomba de transferéncia de 6leo hidraulico. Do
tanque de suplementagdo a bomba de suplementagdo aspira O0leo e preenche o
tanque de expansdo. Como este deve estar pressurizado com aproximadamente 1,5
bar e sua saida é comunicada diretamente com o sistema, o 6leo flui para as redes,
bombas principais, valvulas de controle e motores hidraulicos dos guinchos. Nesse
processo os pontos de purga de ar devem ser abertos para permitir a entrada da

carga hidraulica.
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Com o sistema hidraulico completo as bombas principais e demais periféricos
podem ser alimentados eletricamente. Assim como os quadros elétricos de comando
remoto.

Neste momento o operador deve escolher o guincho que ira operar. E verificar
se todos os guinchos estédo freados por questées de seguranca. Para um melhor
entendimento, o sistema de comando remoto juntamente com a unidade servo para
comando sera explicada separadamente ao final da atual explanacao.

Sendo assim, considerando que o guincho desejado foi escolhido e habilitado
sua respectiva bomba principal € ligada e tem-se pressao de 6leo chegando em seu
motor hidraulico. Abaixo sera descrito o comportamento dos motores hidraulicos e

suas valvulas de controle no caso de um ou trés camaras de trabalho.

7.2.1 Motor de camara simples

O funcionamento dos motores hidraulicos dos guinchos secundarios, tuggers,
cabrestantes e spooling gears € de facil compreensao, pois sao do tipo de camara
simples. Sendo assim o 6leo pressurizado vem da bomba e se a valvula de controle
estiver na posigéo parado (STOP), como na figura 8, o 6leo passa apenas por ela e
nao circula no motor hidraulico. No entanto, se o guincho sofrer uma carga e tentar
se mover na dire¢do de pagar ocorrera um movimento bem pequeno do rotor que ira
criar uma contrapresséo hidraulica no espacgo entre as palhetas do rotor e uma das
duas valvulas de retencao instalada na valvula de controle, como é mostrado na
figura 8. Essas retencdes sao instaladas de modo que permitem apenas a entrada
de 6leo na camara. A forca desse 0Oleo pressurizado e retido antes da valvula de
retencao & sempre proporcional a carga e impede a carga de ser baixada.

Se a valvula de controle estiver na posig¢ao de colher (HOIST) o éleo que vem
da bomba agora é obrigado a passar pelo motor hidraulico devido a nova posi¢ao do
eixo da valvula, como é visto na figura 9. E com esse fluxo, o 6leo empurra as
palhetas tangencialmente em relagdo ao rotor criando o movimento circular do
mesmo. E apos o 6leo percorrer toda camara do motor retorna para bomba pela

passagem criada pelo eixo da valvula de controle.
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Figura 8: Motor de 1 cdmara - Parado Figura 9: Valvula de controle - Colhendo

Fonte: Manual Rolls Royce Marine Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Se a valvula de controle estiver na posigdo de pagar cabo (LOWER) e nao
houver carga tracionando o guincho o 6leo é levado a entrar pela parte debaixo da
camara como observado na figura 10. Desta forma, o guincho pelo mesmo principio
da situagao de colher cabo ira girar, porém no sentido oposto.

Se na mesma situagdo acima existir carga sobre o guincho o fluxo do éleo
sera o0 mesmo, no entanto, o comando dado devera ser proporcional a velocidade
em que se deseja pagar a carga. Isso porque quando houver o minimo de comando
para pagar carga, a pressdo causada pela retencdo da entrada superior ndo fara
mais efeito, pois o éleo passara pela passagem logo acima desta mesma valvula
como pode notar na figura 11. E deste modo, além do fluxo do 6leo girar o guincho

para pagar a carga, esta, também ajudara a descer com seu proprio peso.

Figura 10: Colhendo sem carga Figura 11: Colhendo com carga

Fonte: Manual Rolls Royce Marine Fonte: Manual Rolls Royce Marine
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7.2.2 Motor de camara tripla

Esses motores s&o usados nos guinchos de manuseio e reboque, pois como
ja concluido possibilitam diferentes faixas de velocidade e torque na direcédo de
colher cabo. Porém existem trés modos de construgdo desses motores que se
distinguem pela quantidade de faixas de velocidade. Todas as trés configura¢des
podem ser usadas no projeto e a escolha dependera da qualidade desejada pelo
armador. Normalmente usam-se motores com trés faixas de velocidade, todavia para
uma compreensao mais completa desses motores sera descrito abaixo a operagao

nos trés modos.

Sistema de controle com uma faixa de velocidade

A figura 12 mostra o0 mecanismo de controle desta configuragéo que consiste
do involucro principal da valvula 1 com seu eixo operacional 2, curva de entrada 3 e
valvula de retencao 4.

Na situacdo de valvula na posicédo parada, o Oleo circula sem pressédo da
bomba para a valvula de controle e volta para a bomba, como se pode observar
também na figura 12. Se o guincho sofrer carga, este peso ira tentar girar o motor na
direcdo de pagar. Surgira entdo uma contrapressao no espacgo fechado entre as
palhetas do motor e as valvulas de retencéo 4 e 18. A medida desta contra pressao
€ proporcional a carga e deixara a carga estagnada, independentemente da forga
aplicada pela carga (dentro dos valores suportados pelo projeto).

Na posig¢do de colher carga, o 6leo nao retorna diretamente para a bomba,
mas € forcada a passar por dentro do motor hidraulico. Quando o eixo 2 esta na
posicao de colher o fluxo de 6leo vem da bomba passando pela curva de entrada 3 e
vai para a entrada 16 através da reteng¢ao 4. Depois entra no interior da valvula 14 e
entdo para as camaras do motor. E apos passar pelas camaras e girar o rotor, o 6leo
retorna através da parte de baixo da valvula de controle e vai para as bombas. Veja

figura 13.
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Figura 12: Uma faixa de velocidade - Parado Figura 13: Valvula de Controle -
Colhendo

Fonte: Manual Rolls Royce Marine Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Sistema de controle com duas faixas de velocidades parado e colhendo

Neste caso existe uma valvula de distribuicdo 5 instalada na curva de entrada
3. Sendo assim o mecanismo pode ser dividido em duas sec¢des: a se¢ado | que
consiste do invélucro da valvula de controle com seu eixo 2, curva de entrada 3 e
valvula de retencdo 4; e a secao Il que consiste do involucro 5, pistédo 6, mola 8 e
parafuso de ajuste 9. Veja a figura 14.

Com esta configuragdo o torque do motor é diminuido ou aumentado
automaticamente de acordo com a quantidade de carga e este controle é realizado
pela valvula operada por pressao 6 da secéo |l.

Na posicao de guincho parado o funcionamento € o mesmo do sistema de
uma velocidade.

Na situagdo de colher cabo, o 6leo vem da bomba, passa pela curva de
entrada 3, interior da valvula 14 e depois vai para as camaras | e Ill do motor
hidraulico. Para a camara |l, o 6leo vem pela valvula de retenc&o 18 e circula sem
pressao por dentro dela. E o 6leo das trés camaras retorna para a bomba pela parte
inferior da valvula de controle.

A posicao mostrada na figura 15 estda em todo colhendo. Para operagbes

leves ou sem cargas o motor ira girar com maxima velocidade e o 6leo passara com
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pressao em apenas duas das trés camaras do motor. Neste caso o torque € 2/3 do

maximo.

Figura 14: Duas faixas de velocidade — Parado Figura 15: Valvula de Controle —
Colhendo
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Fonte: Manual Rolls Royce Marin Fonte: Manual Rolls Royce Marine

A valvula operada por pressdao 5 é ajustada para uma pressao fixa de
abertura. Quando o guincho recebe uma carga téo alta que a presséo de 6leo nas
camaras | e lll excede a pressao de abertura da valvula de distribuicdo, a mesma ira
abrir e dara passagem também a camara Il do motor hidraulico. A retencéo 18 ira
fechar, entao, e o motor girara com menor velocidade e maior torque.

Essa nova configuracdo que possibilita mais uma faixa de velocidade é
possivel pela adicdo da valvula de distribuicdo 5. Esta tem a finalidade de fechar a
passagem entre as entradas 17 e 21 quando a pressao de 6leo esta abaixo da
pressao de abertura regulada. A forca que mantém a valvula fechada vem da mola 8
e existe um pequeno orificio que comunica a presséo na entrada 17 ao interior da
valvula 5. Uma vez que a pressao de 6leo na entrada 17, que vem das camaras | e
lll, é to alta que excede a pressdo da mola, a valvula sera empurrada para cima e a
passagem entre as entradas 17 e 21 sera aberta. Veja figura 16.

O ajuste dessa valvula é realizado na fabrica e reajustes raramente sao

necessarios.
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Figura 16: Valvula de distribuicdo

Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Sistema de controle com 3 faixas de velocidade parado e colhendo

A figura 17 mostra um mecanismo de controle de trés faixas de velocidade e
que pode ser dividido em trés secbes. As secbes | e Il sdo idénticas as
anteriormente vistas e a sec¢éo lll é a valvula de converséao 10 (change over valve),
com seu eixo 11, mola 12 e parafuso de ajuste 13.

Nesta configuracdo tanto a valvula da secédo 2 quanto a da secédo 3
aumentam ou diminuem o torque do motor hidraulico automaticamente de acordo
com a carga tracionada no guincho.

Na posicao parado este sistema também opera da mesma forma que os dois
anteriores.

Da posi¢caéo parado para colhendo, o eixo da valvula é movido para baixo,
como na figura 18, sendo assim o 6leo ndo pode retornar para a bomba e é forgado
a passar pelo motor através de uma, duas ou trés camaras, dependendo do torque
necessario para erguer a carga.

Na situacao inicial o fluxo de 6leo vem da bomba passa pela entrada 3 e vai
para a porta 16, através da valvula de retorno 4, e vai para o interior da valvula de
controle principal 14. Apods isso o0 Oleo adentra a camara | do motor, gira o rotor e
passa pela entrada 7 do corpo da valvula de controle principal retornando assim

para a bomba.
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Deste modo, com a posi¢ao totalmente colhendo e guincho com pequenas
cargas, o motor ira obter o maximo de velocidade ja que o 6leo passa apenas por
uma camara. E assim como nos casos anteriores o 6leo passara sem pressao nas
camaras Il e lll.

As valvulas de distribuicdo 6 e de conversdo 10 tém suas pressdes de
abertura separadamente ajustadas. Sendo que a valvula 6 da sec¢éo Il deve abrir
primeiro, ou seja, com uma pressao menor.

Chega-se entdo na segunda situacéo, quando a carga no guincho é tao alta
que a presséao de 6leo na camara | € igual a pressao de abertura da valvula 6. Desse
modo a valvula 6 ira abrir e a retencéo 18 fechar. Entao, o fluxo de éleo que vem da
bomba sera dividido entre as camaras | e Il pelas entradas 16, 17 e 21 (figura 18).
Isto acarretara uma diminuicdo na velocidade do motor que sera reduzida pela
metade da maxima.

E se a carga do guincho for aumentada mais ainda, tem-se a terceira e ultima
situagcdo. Nesta, a pressdo dentro das camaras | e Il do motor hidraulico equivale a
pressao de abertura da valvula de conversdo. Sendo assim, o eixo desta valvula é
empurrado para baixo o 6leo eu vem da bomba sera dividido entre as trés camaras
do motor do guincho. Agora se tem o maximo de torque, porém a menor faixa de

velocidade de trabalho.

Figura 17: Trés faixas de velocidade: Parado Figura 18: Valvula de controle —
Colhendo
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Fonte: Manual Rolls Royce Marine Fonte: Manual Rolls Royce Marine
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A valvula de conversao funciona a partir da movimentacado de uma haste com
trés flanges. O didmetro do flange superior é levemente maior do que o didmetro do
eixo inferior. O didmetro do eixo intermediario € o maior dos trés. Pressionada contra
o flange inferior existe uma mola 12 que faz o ajuste da pressdo de abertura da
valvula. E pelo meio da haste passa um pequeno furo axial que faz com que a
pressdo na passagem 19 seja equalizada com a regido abaixo do flange inferior.

A posicdo do eixo da valvula de conversdo na figura 19 mostra que a
passagem de entrada para a camara lll, que vem da porta 19, fica fechada pelo
flange superior da haste. Neste estado a pressdo de o6leo em ambas as
extremidades da haste é igual, o que mantém a haste em uma posigdo em que o
Oleo circula pela camara Il sem pressao em qualquer direcédo de giro.

Porém quando a pressado de abertura é atingida o eixo desce. Assim o eixo
intermediario da haste da valvula fechara a circulagdo sem presséo no interior da
camara lll. E simultaneamente, o flange superior abre a passagem do fluxo de 6leo

pressurizado da bomba para a camara Ill do motor hidraulico.

Figura 19: Valvula de converséao

Fonte: Manual Rolls Royce Marine

Situagao de guincho pagando sem carga
Para operacédo do guincho na posicdo de pagar o funcionamento nas trés

configuragdes explicadas acima € o mesmo. O eixo 2 é movido para cima até o
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flange inferior do eixo fechar a extremidade inferior da camara como mostrado na
figura 20. O fluxo usual do 6leo é agora encaminhado somente para a camara lll na
direcao oposta da de colher cabo. Conseqlientemente o motor ira girar na direcao de
pagar cabo em velocidade baixa igual a descrita na terceira configuracao do motor.
Com maior entrega de 6leo da bomba, o fluxo sera encaminhado para as trés

camaras e a taxa de velocidade sera a maxima.

Situagao de guincho pagando com carga

A figura 21 mostra a posi¢édo do eixo da valvula de controle para descida de
carga com velocidade reduzida. Na figura 8, com o eixo na posigdo parado, um
espaco fechado é criado entre as palhetas do rotor e as retencdes 4 e 18, como ja
explicado. O Oleo preso neste espago cria uma contrapressdo hidraulica
proporcional a carga tensionada que mantém o guincho parado.

Se a carga tiver de ser arriada, o eixo deve ser movimentado para cima como
na figura 21. O segundo flange mais alto e o flange intermediario do eixo criam
agora uma abertura no interior do invélucro da valvula provendo ao 6leo acesso para
retornar o que possibilitara o giro do guincho na direcdo de pagar carga. A
velocidade de descida dependera do peso da carga e do tamanho da abertura entre

0 eixo e as portas do invélucro da valvula.

Figura 20: Pagando sem carga Figura 21: Pagando com carga
STOPR ; sTOPP
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Fonte: Manual Rolls Royce Marine Fonte: Manual Rolls Royce Marine
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Em todas as explicagbes deste capitulo o eixo da valvula principal de controle
estava em posicdes limitrofes de colher, parado ou pagando para obtengdo de um
entendimento mais facil. No entanto, este eixo pode assumir qualquer posi¢céao
possibilitando uma variagcéo de velocidade e torque que pode ir do zero ao maximo.

Apb6s o entendimento do funcionamento dos motores hidraulicos de trés
camaras de trabalho pode-se informar melhor as caracteristicas dos tambores dos

guinchos, o que néo foi feito no capitulo 5 pelo motivo ja mencionado. Portanto:

Tambor do guincho de manuseio

Colhendo com trés camaras:
1° camada
Camada Intermediaria
Camada de Topo
Colhendo com duas camaras:
1° camada
Camada Intermediaria
Camada de Topo
Colhendo com uma camara:
1° camada
Camada Intermediaria
Camada de Topo
Pagando com uma camara:
1° camada
Camada Intermediaria

Camada de Topo

Tambor do guincho de reboque

Colhendo com trés cadmaras:
1° camada
Camada Intermediaria

Camada de Topo

Colhendo com duas cadmaras:

1° camada

500 toneladas a 0 — 13 m/min.
420 toneladas a 0 — 15 m/min.

420 toneladas a 0 — 18 m/min.

305 toneladas a 0 — 22 m/min.
257 toneladas a 0 — 26 m/min.

214 toneladas a 0 — 31 m/min.

127 toneladas a 0 — 43 m/min.
107 toneladas a 0 — 52 m/min.

89 toneladas a 0 — 62 m/min.

0 — 44 m/min.
0 — 53 m/min.
0 — 63 m/min.

400 toneladas a 0 — 17 m/min.
286 toneladas a 0 — 24 m/min.

223 toneladas a 0 — 32 m/min.

244 toneladas a 0 — 28 m/min.



Camada Intermediaria
Camada de Topo

Colhendo com uma camara:
1° camada

Camada Intermediaria

175 toneladas a 0 — 39 m/min.
136 toneladas a 0 — 50 m/min.

114 toneladas a 0 — 40 m/min.

82 toneladas a 0 — 55 m/min.
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Camada de Topo 64 toneladas a 0 —71 m/min.

Pagando com uma camara:

1° camada 0 —29 m/min.
Camada Intermediaria 0 — 40 m/min.
Camada de Topo 0 — 51 m/min.

Tambores dos guinchos secundarios

Colhendo:

1° camada 138 toneladas a 0 — 26 m/min.
Camada de Topo 52 toneladas a 0 — 68 m/min.
Pagando:

1° camada 0 — 28 m/min.

Camada de Topo 0 — 69 m/min.

7.3 Sistema de Controle Remoto — TOWCON

Como ja foi mencionado, no sistema de controle remoto o operador dos
guinchos aciona todos os componentes necessarios para a operagao.

Primeiramente, deve se atentar para alguns pré-requisitos de funcionamento,
como freios acionados e aval da maquina garantindo que ndo ha nenhum
equipamento aberto ou isolado.

Apos isso, o operador escolhera o guincho que sera usado na operacao. Essa
selecao é feita pelos controles de tensdo e velocidade como mostrado na figura 22.
Essa escolha enviara um sinal para o quadro elétrico de comando da unidade servo,

que passara a operar as valvulas solenoides referente ao guincho da operacao.
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Figura 22: Controles de velocidade e tensao
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Fonte: Manual do TOWCON

Neste momento, o operador partirda uma bomba da unidade servo pelo
monitor do TOWCON. Assim a pressao hidraulica necessaria para o acionamento
dos motores hidraulicos e freios € gerada. O sistema esta pronto para iniciar
qualquer movimento do guincho selecionado, porém a nao ser que haja um
comando, o fluxo de 6leo da unidade servo permanece re-circulando da bomba para
o tanque de 6leo de comando.

Através da manete de controle de velocidade o operador ira entdo gerar
comandos de movimento no guincho e spooling gear. Ao puxar a manete para seu
corpo o0 guincho ira colher o cabo, na posi¢cao intermediaria o guincho ira ficar
parado e ao empurrar a manete para longe do corpo o guincho ira pagar o cabo. Da
posicdo parado para qualquer um das dire¢cdes de movimento a manete podera
assumir uma faixa de valores que determinard a velocidade do guincho. Por
exemplo, se o operador nao quiser a velocidade maxima de colher, ndo deve puxar
a manete até o final de seu curso, ajustando sua posi¢cdo para a velocidade
desejada. Além desse ajuste na manete, o operador pode também ajustar em que
faixa de velocidade vai movimentar o guinchos. Neste projeto existem trés faixas de
velocidade que sao obtidas a partir da quantidade de bombas principais
selecionadas para o guincho.

O controle de tensdo, ou torque, tem um seletor giratério que possibilita a

escolha de um valor de torque para a operacdo. Quando se quer aumentar o torque
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gira-se o0 botdo no sentido horario e para abaixar no sentido anti-horario. Esse
comando interfere na quantidade de camaras de trabalho dos motores hidraulicos
que estarao ativas. Isso € uma ferramenta necessaria nas operagdes, pois os cabos
muitas vezes tém que ser manuseados com uma tensdo determinada a fim de se
obter a eficiéncia esperada na ancoragem das plataformas.

Na manete de controle de velocidade, também é obtido o movimento dos
spooling gears. Para isso, deve-se movimentar a manete para bombordo e boreste
segundo movimento pretendido para o manejo do cabo.

Ainda no comando de velocidade, o freio do guincho é acionado. Lembrando
que nesse tipo de guincho o freio € apenas uma seguranga a mais ja que o proprio
motor hidraulico tem a capacidade de deixar o guincho parado como ja foi explicado.

Todos esses comandos citados acima enviam um sinal elétrico para
solendides que dependendo do comando mandaram pressao hidraulica da bomba
da unidade servo para as valvulas de controle dos motores hidraulicos dos guinchos,
spooling gears e para o cilindro do freio.

A outra fungcdo do TOWCON, que é a de monitoramento, é feita pelos
processadores dos computares que recebem sinais dos sensores do sistema e
assim informam a tens&o no cabo, pressdo de 6leo do sistema motriz, velocidade
dos tambores, comprimento do cabo arriado ou igado, temperaturas em geral,

situagao dos freios e por fim alarmes do sistema.
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CUIDADOS OPERACIONAIS E MANUTENCAO

Como todos os equipamentos de bordo o sistema de guinchos deve ser

submetido a um programa de manutencao eficiente seguindo as instrugbes do

fabricante. E se tratando dos guinchos de um AHTS esse controle ira garantir a

operacionalidade da embarcagdo para seu uso no manuseio de ancoras e reboque

de plataformas petroliferas evitando assim as temidas multas da empresa

contratante desses servigos.

8.1

8.2

Principais Inspecdes e Manutencgdes

Submeter periodicamente o 6leo hidraulico a analises laboratoriais para ter
garantia da integridade de suas propriedades fisicas e quimicas, como,
limpeza e viscosidade;

Limpar os filtros do sistema dentro do periodo indicado pelo manual,;

Deixar sempre o sistema livre de ar fazendo sua purga de acordo com as
instrugcbes do fabricante;

Operar corretamente o tanque de expansao o deixando sempre com 2/3 de
sua capacidade e com presséao de 1,5 bar;

Engraxar os pontos das partes mecanicas dos acoplamentos e mancais dos
tambores dos guinchos e spooling gears, e verificar o nivel de éleo das caixas
de engrenagens dos motores hidraulicos;

Nas inspecbes de docagem, checar alinhamento das bombas e guinchos e
seus pontos de fixagao;

Fazer todos os testes necessarios para que se tenha a certeza que o sistema
de monitoramento esta funcionando corretamente, pois é ele, através dos
alarmes e medi¢bes que fornecera as informacdes necessarias para manter a

planta segura.

Cuidados Antes da Partida do Sistema

Antes de iniciar o sistema para uma operagao o operador devera atentar para

alguns procedimentos importantes.
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. Antes de partir qualquer bomba, deve-se assegurar que todas as alavancas
manuais e remotas est&o na posi¢cao parado;

o Confirmar com o oficial de servico da maquina que nenhum equipamento ou
rede esta isolado ou aberto;

o Apo6s partir as bombas esperar alguns minutos antes de iniciar o movimento
nos guinchos, a fim de se obter um aquecimento do 6éleo inicial;

o E também € importante verificar com a tripulagdo do convés se o movimento

do guincho ira trazer algum risco de acidente no convés;

Logicamente, existem outros cuidados mais especificos de cada operacgéao.
Por isso € de suma importancia um entendimento satisfatério das instru¢cdes do
fabricante do sistema. Onde cada operador, em sua area de operagéo, saiba os
limites do equipamento e consigam detectar problemas antes que eles se tornem

falhas e avarias de grande porte.
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CONSIDERACOES FINAIS

Diante da grande importancia que o sistema de guinchos possui, devido ao
grande risco que uma operagcdo de manuseio tras ao ser humano e ao meio
ambiente, &€ fundamental que os oficiais a bordo o conhegam da melhor forma
possivel. Esse conhecimento fornecera ao sistema, principalmente, confiabilidade.

E claro, que para se alcancar o nivel de exceléncia de operacdo de uma
maquina, € necessario também a contribuicdo da empresa para fornecer os recursos
necessarios a este objetivo. E desta forma, o operador do sistema deve estar apto a
fazer sempre o diagndstico mais preciso do mau funcionamento do equipamento.

Espera-se entdo, que os oficiais e outros profissionais relacionados a
ancoragem e reboque de plataformas petroliferas entendam a necessidade do
estudo continuo ndo s6 do sistema de guinchos, mas de todas as maquinas que
estdo sob sua supervisdo. Isso contribuird sempre para a geracdo de um ambiente
de trabalho seguro e eficiente, o que garante o sucesso profissional de qualquer

colaborador e o crescimento e rentabilidade das empresas envolvidas.
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GLOSSARIO DE TERMOS TECNICOS INGLES-PORTUGUES

Anchor Handling Tug Supply — Navio de Reboque e Manuseio de Ancoras.
Change over valve — Valvula de conversdo ou comutadora.

Deck Machinery — Maquinario ou equipamentos de conves.
Engineering-Manufacturing — Producéo e engenharia.

Feedback — Retorno.

Hoist — Icamento ou ato de colher.

Lower — Ato de abaixar ou pagar uma carga.

Marine — Maritimo.

Offshore — Fora da costa. No mar. Setor de producgéo de petréleo que explora o solo

maritimo.

Shark Jaw — Equipamento localizado na popa da embarcacdo para guiar e fixar

amarras e conexdes durante as operacdes de manuseio de ancoras.

Spooling gear — Equipamento localizado a ré dos guinchos que auxilia a distribuicéo

do cabo no tambor.
Stop — Posig¢ao parado.

Tugger — Guincho de pequeno porte que auxilia as operagdes de manuseio de

ancoras de um AHTS.



