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SUBMARINO E METODO PARA A CONSTRUGAO DE UM SISTEMA
DE INTERVENGAC DE POGO SUBMARINO SEM CONDUTOR
SUBMARINO. Um sistema de intervencdo de pogo submarino que
permite uma desconexdo dindmica a partir do equipamento de
intervengdo de poco submarino, sem remogdo de qualquer parte do
equipamento, durante uma condi¢cdo de afastamento por motor, é
provido. O sistema inclui um médulo de elemento de prevengéo de
erupgdo operativamente conectado a uma arvore submarina e um
sistema de controle submarino, O sistema de controle submarino é
conectado através de um jumper elétrico a um sistema de
gerenciamento de amarragdo de ROVs. O sistema de controle
submarino é conectado através de jumpers hidraulicos a uma gaiola de
injecdo de fluido de finalidade multipla e um ou mais bancos de
acumulagao hidraulica. Um conjunto de desconexdo a prova de falha é
utilizado com respeito ao jumper elétrico, de modo a prover uma facil
remocao, durante uma condigio de afastamento por motor.
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SISTEMA DE INTERVENGCAO DE POGO SUBMARINO E METODO PARA A
CONSTRUCAO DE UM SISTEMA DE INTERVENGAO DE POGO SUBMARINO
SEM CONDUTOR SUBMARINO

ANTECEDENTES DA INVENCAO

A presente inven¢éo se refere geralmente a um sistema
de intervencdo de pogo submarino e, mais especificamente, a
um sistema de intervencdo de pogo submarino modular sem
condutor submarino.

Os pogos de Oleo e gas frequentemente requerem
manutencdo de subsuperficie e remediagdo para manutencgdo de
um fluxo adequado ou prbducéo. Esta atividade comumente &
referida como intervengdo para estimulagdo (“workover”).
Durante a intervengao para estimulac¢ado, ferramentas
especializadas sdo abaixadas para O pPOGO poOr meio de um
cabo de aco e guincho. Este guincho de cabo de ago
tipicamente é posicionado na superficie e a ferramenta de
intervenqéo para estimulagdo & abaixada para O pPoOgO através
de um 1lubrificante e elemento de prevengdo de erupgao
(BOP) . As operagdes de intervengao para estimulagdo em
pocos submarinos requerem um equipamento de intervengdo
especializado para passagem através da coluna de agua e
para obtencdo de acesso ao pogo. O sistema de valvulas na
cabeca de pog¢o é comumente referido como a “arvore” e o
equipamento de intervengdo é afixado a arvore com um BOP.

O método comumente usado para acesso a um pogo
submarino primeiramente requer a instalagdao de um BOP com
uma ferramenta de passagem de arvore (TRT) pré-afixada para
guiar o BOP para alinhar corretamente e criar uma interface
com a Arvore. O BOP / a ferramenta de passagem € abaixada a

partir de uma torre gue é montada em uma embarcagdo de
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superficie, tal como um navio-sonda ou uma plataforma semi-
submersivel. O BOP / TRT & abaixado em um comprimento
segmentado de tubo denominado uma “coluna de intervengao
para estimulagdo”. O BOP / TRT & abaixado pela adigdo de
segdes de tubo para a coluna de intervengdo para
estimulacdo, até o BOP / TRT estar suficientemente profundo
para permitir o assentamento na &rvore. Apds o BOP ser
afixado a Arvore, a ferramenta de interveng¢do para
estimulacdo é abaixada para o pogo através de um
lubrificante montado no topo da coluna de interveng¢do para
estimulagcdo. O lubrificante prové um sistema de vedagdo na
entrada do cabo de ago, que mantém a frequiéncia e os
fluidos dentro do pogo e da coluna de intervengdo para
estimulagdo. A desvantagem principal deste método €& a
grande embarcagdo especializada que €& requerida para
emprego da coluna de intervengdo para estimulagdo e a
coluna de intervencdo para estimulag¢do necessidria para
emprego do BOP.

Um outro método comum para intervengdo de pogo envolve
o uso de um veiculo remotamente operado (ROV) e um
lubrificante submarino para eliminagdo da necessidade da
coluna de intervengdo para estimula¢éo e, portanto, da
necessidade de uma embarcagdo grande especializada. Os
métodos do estado da arte atual requerem que o BOP e o
lubrificante sejam montados na superficie e, entado,
abaixados para o fundo do mar com guinchos. Quando o BOP
estid nas vizinhancas da &rvore, o ROV é usado para guiar o
pacote de BOP / lubrificante para posigdo e para trava-lo
na arvore. Um umbilical de controle, afixado ao pacote de

BOP / ROV entdo é usado para operagdo das varias fungdes



10

15

20

25

30

3/16

requeridas para acesso ao pogo. A ferrémenta de intervengao
para estimulagdo, entdo, pode ser abaixada em um guincho de
cabo de ago e o ROV é wutilizado para instalagdo da
ferramenta no lubrificante, de modo que as operagdes de
intervencdo para estimulagdo possam ser realizadas. O
umbilical prové fun¢des de controle para o BOP, bem como um
conduto para fluidos circulados no lubrificante.

Un problema comum com ambos © método de coluna de
intervencdo para estimulagdo e o método de pacote de BOP /
lubrificante é encontrado durante uma condicdo de

vafastamento por motor”. Uma condigdo de afastamento por

motor ocorre quando, por acidente ou projeto, a embarcagao

de superficie é forgada a se mover para longe de sua
posicdo pelo pogo, sem primeiramente se recuperar o

equipamento afixado & 4&arvore. As embarcagles em aguas

profundas comumente sdo mantidas em posigdo sobre o pogo

por propulsores dindmicos controlados por computador. Se,

por qualquer razdo, houver uma falha no computador, nos
propulsores, ou em dualquer equipamento relacionado, a
embarcagcdo ndo sera capaz de manter' a posigdo, ou ela
podera ser afastada da posigdo por uma agdo incorreta dos
propulsores. No caso de uma condigdo de afastamento por
motor, o operador deve fechar as vadlvulas no BOP e liberar
o pacote de desconexdo, de modo que O equipamento de
intervencdo possa ser liberado do pogo. Com o método de
coluna de perfuragdo, o BOP €& suportado pela coluna de
perfuragdo. Com o método de BOP / Lubrificante, o
equipamento  deve ser sustentado pelos guinchos de
superficie que devem ser mantidos continuamente afixados ao

equipamento de BOP / 1lubrificante. Em qualquer caso,
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grandes pecas de equipamento permanecem penduradas abaixo
da embarcac¢do até elas poderem ser recuperadas.

O que é necessdrio & um método e um aparelho para
instalacdo de um equipamento de intervengdo de pogo
submarino que eliminem a necessidade de recuperagdo do
equipamento em uma condigdo de afastamento por motor.

SUMARIO DA INVENGAO

Um sistema de intervencdo de pogo submarino sem
condutor submarino permite a desconexdo dindmica de um
equipamento de intervengdo de pogo submarino, sem remogao

de qualquer parte do equipamento durante uma condigdo de

afastamento por motor, é provido. O sistema inclui um

médulo de elemento de prevencdo de erupgdo operativamente
conectado a uma Arvore submarina, um conjunto lubrificante
gque inclui um médulo de desconexdo funcionalmente afixado
ao médulo de elemento de prevengdo de erupgdo, e um mddulo
de umbilical que inclui um conjunto de desconexdo a prova
de falha. Um médulo de ferramenta de passagem é utilizado
para guiar funcionalmente o mdédulo de elemento de prevengdo
de erupcdo para alinhamento com a &rvore subterrdnea. O
conjunto lubrificante é funcionalmente efetivo para prover
acesso ao interior do elemento de prevengdo de erupgdo e a
drvore submarina por um equipamento de intervengdo de pogo.
0 mbédulo de umbilical & funcionalmente conectado a um
mecanismo de controle e inclui um ou mais sistemas de
liberagdo para desconexdo pelo menos do mdédulo de elemento
de prevencdo de erupgdo dos componentes remanescentes do
sistema de intervengdo de pogo. O conjunto de desconexdo a
prova de falha é desconectado preferencialmente usando-se

poténcia hidraulica provida pelo umbilical ou,
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alternativamente, por um veiculo operado remotamente.

Também é mostrado um método para a construgdo de um
sistema de intervencdo de pogo submarino sem condutor
submarino. O método inclui a conexdo de um médulo de
elemento de prevencdo de erupgdo a uma arvore submarina, a
conexdo de um médulo de lubrificante ao médulo de elemento
de prevencdo de erupgdo, e a conexao de um umbilical ao
médulo de lubrificante usando uma desconexdo a prova de
falha. Cada uma destas etapas preferencialmente &€ realizada
por um veiculo operado remotamente. Desta maneira, a
desconexdo & prova de falha pode ser desconectada durante
uma condicdo de afastamento por motor, de modo que o médulo
de elemento de prevengcdo de erupgdo e o mddulo de
lubrificante, bem como um outro equipamento de intervengdo
de pogo, permanegam conectados & &rvore submarina.

Também s3do mostrados um sistema e um método para a
construcdo de um sistema de intervengdo de pogo submarino
sem condutor submarino sem um médulo de umbilical. O método
inclui a conexdo de um médulo de elemento de prevengao de
erupgdo a uma arvore submarina, a conex@o de um sistema de
controle submarino ao elemento de prevengdo de erupgao, a
conex3oc de um chicote elétrico a partir do sistema de
controle submarino para um sistema de gerenciamento de
amarracdo de ROV usando um conjunto de desconexdo a prova
de falha, e a conexdo de uma gaiola de injegdo de fluido de
finalidade maltipla e um ou mais bancos de acumulagdo ao
sistema de controle submarino para controle das operagdes
de intervencgdo de pogo submarino.

Também & mostrada uma modalidade preferida do conjunto

de desconexdo & prova de falha, a qual inclui um
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acoplamento de desconexdo tendo um atuador de acoplamento.
O acoplamento de desconexdo macho €& conectado ao
receptidculo de acoplamento de um acoplamento de desconexao
fémea. O acoplamento de desconexdo fémea preferencialmente
estd localizado no médulo de lubrificante. O conjunto de
desconexdo & prova de falha ¢é desconectado usando-se
poténcia hidrdulica provida pelo umbilical ou por um
veiculo operado remotamente.

BREVE DESCRIGCAO DOS DESENHOS

Uma compreensdo mais completa da presente invencgdo
pode ser obtida com referéncia aos desenhos associados:

A FIG. 1 mostra uma modalidade ilustrativa de um
sistema de intervencdo de pog¢o submarino modular sem
condutor submarino da presente invengdo.

A FIG. 2 mostra uma modalidade preferida do conjunto
de desconexdo da presente invengdo.

As FIG. 3A e 3B ilustram o acoplamento de desconexao
macho do conjunto de desconexdo da FIG. 2.

As FIG. 4A e 4B ilustram o acoplamento de desconexao
fémea do conjunto de desconexdo da FIG. 2.

As FIG. SA e 5B ilustram a <conexdo acionada
hidraulicamente feita pelo conjunto de desconexdo da FIG.
2.

A FIG. 6 ilustra a configuragdo inicial para uma
segunda modalidade ilustrativa de um sistema de intervengdo
de pog¢o submarino modular sem condutor submarino da
presente invengao.

A FIG. 7 ilustra a conexdo do elemento de prevengdo de
erupcdo e do sistema de controle submarino para a segunda

modalidade ilustrativa do sistema de intervengdo de pogo
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submarino modular sem condutor submarino.

A FIG. 8 ilustra a conexdo da unidade de controle
submarina e do chicote elétrico para a segunda modalidade
ilustrativa do sistema de intervengdo de pogo sgbmarino
modular sem condutor submarino.

A FIG. 9 ilustra a configuragdo final para a segunda
modalidade ilustrativa do sistema de intervengdo de pogo
submarino modular sem condutor submarino.

REIVINDICACKO DE PRIORIDADE

Este pedido é um pedido de continuagdo em parte que
reivindica prioridade para o Pedido de Patente U.S. N°
11/078.119, depositado em 11 de margo de 2005, © qual é
incorporado aqui como referéncia.

DESCRIQKO DE MODALIDADES ILUSTRATIVAS

O método e o aparelho descritos agqui permitem uma

instalacdo modular de um equipamento de intervengdo de pogo

- gubmarino sem condutor submarino e elimina a necessidade de

recuperacido do equipamento em uma condigdo de afastamento
por motor. Uma desconexdo din@mica do equipamento montado
em arvore é realizada por um conjunto de desconexdo a prova
de falha especial, cuja metade é adaptada a extremidade
submarina do umbilical e a outra metade é montada na
extremidade inferior do conjunto de lubrificante. O sistema
descrito aqui tem a vantagem adicional de operagdo com uma
embarcacdo menor do que os sistemas da técnica anterior,
por causa do equipamento de manipulagdo de superficie menor
e menos especializado usado pela presente invengédo (gaiola
de reservatdrio hidraulico, acumulador hidrdulico, unidade

de poténcia hidrdulica e carretel de umbilical hidraulico) .

Mais ainda, deixar o equipamento submarino preso a arvore
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durante uma condicdo de afastamento por motor reduz o tempo
de desconexdo e prové menos risco de danos a arvore ou ao
meio ambiente.

Com referéncia a FIG. 1, uma modalidade preferida da
presente invengdo € ilustrada. O sistema de intervengdo de
pogo submarino 10 consiste em um conjunto de lubrificante
12, um médulo de elemento de prevengdo de erupgdo submarino
14, um mdédulo de ferramenta de passagem 16 e um umbilical
18, tal como um umbilical de linha 7, com um conjunto de
desconexdo a prova de falha 20. Alguém de conhecimento na
técnica apreciarid que um sistema de controle de umbilical &
requerido para a implementagéo da presente invengdo, e
inclui, sem limitac8o, um conjunto de carretel de umbilical
19, roldanas de umbilical 21, uma gaiocla de reservatdrio
hidraulico (ndio mostrada), um acumulador hidrdulico (nao
mostrado) e uma unidade de poténcia hidrdulica com um
suprimento de poténcia que pode ser interrompido (ndo
mostrado). O mddulo de elemento de prevencgdo de erupgao
(BOP) 14 é operativamente conectdvel a uma arvore submarina
22 usando-se um mdédulo de ferramenta de passagem pré-
afixado 16, o qual ¢é funcionalmente efetivo para
especificamente se adaptar & &rvore submarina alvo e é
comumente fabricado por ou para o fabricante de arvore para
uma finalidade como essa.

O conjunto de lubrificante 12 & operativamente
conectdvel ao BOP 14 e é funcionalmente efetivo para a
provisdo de acesso ao interior do BOP 14 e a A&rvore
submarina 22 por um equipamento de intervengdo de pogo (nao
mostrado) . O conjunto de lubrificante 12 inclui uma junta

de tensdo afunilada 24 para controle de cargas de flexdo



10

15

20

25

30

9/16

aplicadas ao BOP 14 e um cabegote de graxa 26 para insergao
da ferramenta de intervengdo para estimulagdo (ndo
mostrada). O conjunto de lubrificante 12 também inclui as
valvulas e passagens de fluxo necessdrias para que todos os
selos entre todos os componentes possam ser testados, antes
de as valvulas de arvore serem abertas.

O umbilical 18 é funcionalmente conectado a um
mecanismo de controle (ndo mostrado). O umbilical 18 contém
um ou mais sistemas de liberagdo para desconexdo pelo menos
do BOP 14 dos componentes remanescentes do sistema de
intervencdo de pogo submarino. Uma modalidade preferida de
um scistema de 1liberacdo como esse €& o conjunto de
desconexdo & prova de falha 20. O conjunto de desconexdo 20
é usado para a conexdo do umbilical 18 ao equipamento de
intervencdo de po¢o submarino e, especificamente, ao
conjunto de lubrificante 12. O conjunto de desconexdo 20 &
“4 prova de falha” pelo fato de ele ser hidraulicamente
acionado para conexdo e permanecer conectado até ser
acionado hidraulicamente para liberagdo. Uma operagdo
normal do conjunto de desconexdo 20 é controlada através do
umbilical 18. Um sistema de libera¢do secundario, operado
por um ROV, também & provido. As mﬁitiplas passagens de
mangueira do umbilical 18 sdo seladas por valvulas
mecdnicas, que sdo abertas conforme o conjunto de
desconexdo 20 for acionado para a condigdo de conexdo e
automaticamente fechadas conforme o conjunto de desconexao
20 for acionado para liberagao.

Com referéncia &s FIG. 2 a 5, uma modalidade preferida
do conjunto de desconexdo & prova de falha 20 & ilustrada.

A FIG. 2 mostra o conjunto de desconexdo 20 com um
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acoplamento de desconexdo macho 202 e um acoplamento de
desconexdo fémea 204 conectados.

As FIG. 3A e 3B mostram o acoplamento de desconexdo
macho 202 tendo um cone de guia 208, uma alga de ROV 210,
uma fenda de guia de alinhamento 212, um porgao
intermedidria de indice 214, um conector de mangueira fémea
216, e um atuador de acoplamento 206. O acoplamento de
desconexdao macho também caracteriza um acoplamento
hidrdulico equilibrado (“hot stab”) de ROV de liberagéao
secundiario 215 com um bujdo de protegdo 217. As FIG. 4A e
4B mostram o acoplamento de desconexdo fémea 204 tendo um
alojamento de suporte 218, um flange de montagem 220, uma
guia de alinhamento 222, um receptdculo de pino de indice
224, um conector de mangueira macho 226 e um receptaculo de
acoplamento 228.

Em um aspecto preferido da presente invengdo, ©
acoplamento de desconexdo fémea 204 é montado antes da
instalagdo submarina no conjunto de lubrificante 12 usando-
se o flange de montagem 220. Um ROV & usado, entdo, para
conexdo do acoplamento de desconexdo macho 202 (afixado ao
umbilical 18) ao acoplamento de desconexdaoc fémea 204. O
manipulador do ROV é usado para se “agarrar” a alga de ROV
210 e guiar as duas metades de acoplamento em conjunto
usando-se o cone de guia 210. A guia de alinhamento 222 e a
fenda de guia de alinhamento 212, bem como o pino de indice
214 e o receptaculo de pino de indice 224 entdo sé&o
utilizados para se posicionar apropriadamente o atuador de
acoplamento macho 206 no receptdculo de acoplamento fémea
228.

Conforme mostrado nas FIG. 5A e 5B, a conexdo e a
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desconexdo acionadas hidraulicamente do conjunto de
desconexdo a4 prova de falha 20 é realizada com um cilindro
hidraulico tnico 230. A forg¢a requerida para encaixe dos
conectores de mangueira de umbilical 216, 226 ¢é provida
pelo cilindro hidraulico 230 puxando o atuador de
acoplamento 206 para o receptdculo de acoplamento 228. Uma
vez que o atuador de acoplamento macho 206 seja pousado
sobre o receptédculo de acoplamento fémea 228, uma retragdo
inicial do cilindro hidrédulico 230 no atuador 206 opera uma
garra com esferas 232 gque trava em um recesso 234 no
receptiaculo fémea 228. Conforme o cilindro hidraulico 230
continua a retrair, os conectores de mangueira 216, 226 sdo
puxados em conjunto e forgados a se encaixarem. O encaixe
dos conectores de mangueira 216, 226 faz com dque as
valvulas de retencdo 236 em ambos os conectores de
mangueira macho e fémea 216, 226 se abram. Uma retragdo
continuada do cilindro hidraulico 230 permite que engates
mecinicos 238 no atuador 206 se encaixem em um recesso 240
no receptdculo 228. Apds os engates 238 serem encaixados,
as metades de acoplamento s3o travadas em conjunto e
nenhuma ac¢do adicional do c¢ilindro hidraulico 230 &
requerida.

Uma desconexdo é obtida pela extensdo do cilindro
hidrdulico 230. A extensdo de cilindro pode ser acionada
através do wumbilical 18 ou por um ROV, usando-se O
acoplamento hidrdulico equilibrado (“hot stab”) de ROV de
liberacdo secunddrio 215, conforme mostrado na FIG. 3A.
Conforme o cilindro 230 se estende, um came sobre a haste
de cilindro retrai os engates mecdnicos 238 no atuador 206

e as metades de acoplamento sdo orientadas a se separarem,
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devido & forca da mola de garra 242. Uma extensdo
continuada do cilindro hidrdulico 230 permite que a garra
com esferas 232 se retraia e a metade de acoplamento macho
seja desconectada desse modo.

Uma outra modalidade da presente invengdo & um método
para construgdo de um sistema de intervenc¢do de pogo
submarino sem condutor submarino que inclui as etapas de
conectar primeiramente um médulo de elemento de prevengao
de erupcdo que tem uma ferramenta de passagem pré-afixada a
uma Arvore submarina, entdo, a conexdo de um conjunto de
lubrificante ao médulo de elemento de prevengdo de erupgdo
e, finalmente, a conexd3o de um umbilical ao médulo de
desconexdo, usando-se uma desconexdo a prova de falha. Cada
uma destas conexdes preferencialmente é realizada por um
ROV. Desta maneira, a desconexdo a prova de falha pode ser
desconectada durante uma condig¢do de afastamento por motor,
desse modo o médulo de elemento de prevengdo de erupgao
incluindo a ferramenta de passagem e o conjunto de
lubrificante permanecendo conectados & &arvore submarina,
durante a condicdo de afastamento por motor. A desconexdo a
prova de falha preferencialmente contém uma metade de
acoplamento macho localizada no umbilical e uma metade de
acoplamento fémea localizada no conjunto‘de lubrificante. A
desconexao a prova de falha preferencialmente é
desconectada usando-se uma poténcia hidrdulica provida pelo
umbilical, ou, alternativamente, usando-se uma poténcia
hidraulica provida por um ROV.

Uma outra modalidade preferida da presente invengdo €
ilustrada nas Figuras 6 a 9, nas gquais o sistema de

intervencdo de poc¢o submarino sem condutor submarino ainda
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inclui uma unidade de controle submarina que elimina a
necessidade de um mdédulo de umbilical. Conforme mostrado na
FIG. 6, dois ROVs 100 A/B sdo empregados a partir de uma
embarcacdo flutuante 104, cada ROV 100 A/B tendo um Sistema
de Gerenciamento de Amarracdo (TMS) dedicado 102 A/B.

Com referéncia & FIG. 7, um cabo de ago 110 & usado
para posicionamento de um médulo de elemento de prevengao
de erupcdo e de uma unidade de controle submarina 108.
Conforme descrito acima, o médulo de elemento de prevengao
de erupcdo é operativamente conectdvel & &rvore submarina
106 usando-se um médulo de ferramenta de passagem pré-
afixado, o qual é funcionalmente efetivo para guiar o
médulo de elemento de prevencdo de erupgdo para alinhamento
com a A&rvore submarina 106. O mdédulo de ferramenta de
passagem & selecionado para especificamente se adaptar a
drvore submarina alvo e & comumente fabricado por ou para o
fabricante de &rvore para uma finalidade como essa. A
unidade de controle submarina 108 se conecta ao BOP por um
conector hidraulico.

O sistema de controle submarino 108 preferencialmente
& um sistema de controle eletro-hidrdulico multiplexado.
Assim, uma unidade de controle de lado de topo localizada
na embarcag¢do 104 pode se comunicar atfavés de um enlace de
dados com o sistema de controle submarino 108 para controle
de funcdo hidraulica e monitoragdo de dados. Conforme
mostrado na FIG. 8, o ROV 100A & usado para a conexdo de um
chicote elétrico 112 a partir do sistema de controle
submarino 108 ao TMS 102A para a criagdo de um jumper
elétrico. Assim, o cabo umbilical de ROV 114 €& usado para

provisio de um enlace de comunicagdes entre o sistema de
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controle submarino 108 e a unidade de controle de lado de
topo através do jumper elétrico. Um . sistema de controle
submarino redundante e o emprego de dois ROVs proporcionam
a redundancia de sistema de controle. Nesta modalidade, os
controles de lado de topo seriam divididos com consoles
redundantes duplos e um suprimento de poténcia ininterrupto
separado para uma poténcia de reserva de emergéncia.

Com referéncia & FIG. 9, uma gaiola de injegdo de
fluido de finalidade miltipla 118 e um ou mais acumuladores
hidraulicos 120 sdo abaixados para o fundo do mar usando-se
um guincho a partir da embarcag¢ao 104, com assisténcia para
posicionamento de um ou mais ROVs. O ROV 100B é usado, por
exemplo, para a conexdo de um chicote hidraulico 116 a
partir do sistema de controle submarino 108 para uma gaiola
de injecdo hidradulica de fluido miltiplo para a criagdo de
um jumper hidrdulico. Os bancos de acumulador hidraulico
120 s3o usados para suprimento de poténcia hidraulica para
o sistema de controle submarino 108 e sdo conectados pelo
ROV 1002, por exemplo, pelo uso de um jumper hidraulico
122. A gaiola de inje¢d3o hidréulica de fluido de finalidade
maltipla 118 prové um fluido hidrdulico, injegdo de Jgraxa e
dgua do mar para o sistema de controle submarino. A porgao
de fluido hidr&dulico da gaiola inclui um armazenamento para
fluido hidrdulico ocednico (tipicamente, & base de &agua ou
de glicol) e um meio de bombeamento para bombeamento do
fluido hidraulico através dos jumpers hidraulicos 116 e 122
para a constituigdo de poténcia hidrdulica para um banco de
acumulador gasto 120. A porgdo de injegdo de graxa da
gaiola inclui um armazenamento para graxa € um meio de

bombeamento necessdrio para bombeamento da gdgraxa para a
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unidade de controle submarina 108 através do Jjumper
hidraulico 116. A graxa finalmente & bombeada para O
cabecote de graxa e usada para a feitura de um selo em
torno do cabo de ago entrando para bombeamento da agua do
mar circundante para a unidade de controle submarina 108
através do jumper hidrdulico 116. A agua do mar finalmente
é usada para lavagem do lubrificante antes da desconexdo
dele, de modo a ndo liberar quaisquer contaminantes para a
agua.

O sistema combinado descrito na FIG. 9 entdo &€ usado
par operacdo das varias fungdes descritas acima para acesso
ao pog¢o submarino. O sistema descrito nas FIG. 6 a 9
permite uma instalagdo modular do equipamento submarino e
elimina a necessidade de recuperagdo de certo equipamento
em uma condicdo de afastamento por motor. Uma desconexdo do
equipamento montado em &Arvore €& realizada por um
dispositivo de desconex3o a prova de falha especial (tal
como o dispositivo descrito aqui com respeito as FIG. 2 a
5) adaptado & extremidade dos jumpers aplicaveis, tal como
o chicote elétrico 112. Por exemplo, durante uma condigao
de afastamento por motor, o elemento de prevengdo de
erupgdo, O sistema de controle submarino 108, a gaiola de
injecdo de fluido de finalidade maltipla 118 e o©Os
acumuladores hidrdulicos 120 permanecém com a arvore 106,
enquanto os ROVs 100 A/B, os TMSs 102 A/B, o cabo de ago
110 e o jumper elétrico 112 sdo levados para longe com a
embarcagao 104. Conforme mencionado antes, deixar o
equipamento submerso preso & arvore durante uma condigdo de
afastamento por motor reduz o tempo de desconexdo e prové

menos risco de danos a arvore ou ao meio ambiente.
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Sera evidente para alguém de conhecimento na técnica
gque sdo descritos aqui um método novo e um aparelho para
instalacdo e desconexdo de um sistema de intervengao de
poco submarino modular sem condutor submarino. Embora a
invencdo tenha sido descrita com referéncia a modalidades
preferidas e de exemplo especificas, ela ndo esta limitada
a estas modalidades. Por exemplo, embora a invencdo aqui
seja descrita com referéncia a um conjunto de desconexdo a
prova de falha preferido especifico, deve ser compreendido
que os ensinamentos da presente invengdo s&o igualmente
aplicdveis a outros conjuntos de desconexao alternativos. A
invencdo pode ser modificada ou variada de muitas formas, e
tais modificacdes e variag¢des, conforme seria Obvio para
alguém de conhecimento na técnica, estdo no escopo € no
conceito inventivo da invencdo e sdo incluidas no escopo

das reivindicag¢des a seguir.
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REIVINDICAGOES
1. Sistema de intervencdo de pogo submarino, O
referido sistema permitindo uma desconexdo dindmica a
partir do equipamento de intervengdo de pogo submarino, sem
remocdo de qualquer parte do referido equipamento de
intervencgdo de pogo submarino, o referido sistema

caracterizado pelo fato de compreender:

(a) um mddulo de elemento de prevengdo de erupgdo
operativamente conectado a uma arvore submarina;

(b) um conjunto de lubrificante que inclui um médulo
de desconexao, o referido conjunto de lubrificante
funcionalmente afixado ao referido médulo de elemento de
prevengido de erupgdo, o referido conjunto de lubrificante
sendo funcionalmente efetivo para a provisdo de acesso ao
interior do referido elemento de prevengdo de erupgdo e a
referida &rvore submarina pelo equipamento de intervengao
de pogo; e

(¢) um médulo de umbilical que inclui um conjunto de
desconexao, o referido médulo de umbilical sendo
funcionalmente conectado a um necaniémo de controle, e o
referido médulo de umbilical incluindo um ou mais sistemas
de liberacdo para desconexdo pelo menos do referido médulo
de elemento de prevencdo de erupgdo a partir dos
componentes remanescente do referido sistema de intervengao
de pogo.

2. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupcdo ser conectado a um mbédulo de ferramenta de
passagem, o referido médulo de ferramenta de passagem sendo

funcionalmente efetivo para guiar o referido mddulo de
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elemento de prevencdo de erupgdo para alinhamento com a

arvore submarina.

3. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 2,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupgdo e do mdédulo de ferramenta de passagem serem
conectados em conjunto, antes do emprego.
4, Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato do sistema ser sem condutor

submarino.
5. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato do mbédulo de lubrificante

compreender um cabegote de graxa para insercdo de uma
ferramenta de intervengdo para estimulacgdo.
6. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado ©pelo fato do <conjunto de desconexdo

compreender um acoplamento de desconexdo macho.
7. Sistema, de acordo <com a reivindicag¢do 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo macho

compreender um atuador de acoplamento.
8. Sistema, de acordo com a reivindicacgao 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo macho

ser conectado a um acoplamento de desconexdo fémea usando-
se poténcia hidraulica.
9. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo macho

ser desconectado de um acoplamento de desconexdo fémea
usando-se poténcia hidraulica.
10. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 8 ou 9,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo fémea

compreender um receptdculo de acoplamento.



10

15

20

25

30

3/6

11. Sistema, de acordo com a reivindicag¢dao 8 ou 9,

caracterizado pelo fato do médulo de desconexdo compreender

o acoplamento de desconexdo fé€mea.
12. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 8 ou 9,

caracterizado pelo fato da poténcia hidrédulica ser provida

pelo umbilical.
13. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 8 ou 9,

caracterizado pelo fato da poténcia hidrdulica ser provida

por um veiculo operado remotamente.
14. Sistema, de acordo com a reivindicagao 1,

caracterizado pelo fato de um ou mais referidos sistemas de

liberacdo incluirem componentes de desconexdo a prova de
falha operados hidraulicamente.
15. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 14,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupgdo e do mbédulo de ferramenta de passagem serem
conectados em conjunto antes do emprego.
16. Sistema, de acordo com a reivindicacao 14,

caracterizado pelo fato do mdbédulo de lubrificante

compreender um cabegote de graxa para insergdo de uma
ferramenta de intervengao para estimulacéo.

17. Método para a construgdo de um sistema de
intervencdo de poco submarino sem condutor submarino

caracterizado pelo fato de compreender:

a conexdo de um médulo de elemento de prevengdo de
erup¢do a uma arvore submarina;
a conexdo de um mddulo de lubrificante ao mdédulo de

elemento de preveng¢do de erupgdo; e
a conexdo de um médulo de umbilical ao mdédulo de

lubrificante usando-se uma desconexdo a prova de falha.
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18. Método, de acordo com a reivindicag¢do 17,

caracterizado pelo fato das etapas de conexao serem

realizadas por um veiculo operado remotamente.
19. Método, de acordo com a reivindicagdo 17,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupcdo ser conectado a um mbédulo de ferramenta de
passagem, o referido médulo de ferramenta de passagem sendo
funcionalmente efetivo para guiar o referido médulo de
elemento de prevencgdo de erupgdo para alinhamento com a

arvore submarina.
20. Método, de acordo com a reivindicagdo 17,

caracterizado pelo fato da desconexdo & prova de falha

poder ser desconectada dos componentes remanescentes do
referido sistema de intervengao de pogo durante uma
condi¢do de afastamento por motor.

21. Método, de acordo com a reivindicagdo 20,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengdo

de erupcdo e do mbédulo de lubrificante permanecerem
conectados & A&arvore submarina durénte a condigao de
afastamento por motor.

22. Método, de acordo com a reivindicagdo 17,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha

compreender um acoplamento de desconexdo macho localizado

no umbilical.

23, Método, de acordo com a reivindicagdo 17,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha

compreender um acoplamento de desconexao fémea localizado
no médulo de lubrificante.
24 . Método, de acordo com a reivindicagdao 17,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha ser
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desconectada usando-se poténcia hidréaulica.
25. Método, de acordo com a reivindicagdo 24,

caracterizado pelo fato da poténcia hidrdulica ser provida

pelo médulo de umbilical.

26. Método, de acordo com a reivindicagdo 24,

caracterizado pelo fato da poténcia hidraulica ser provida

por um veiculo operado remotamente.
27. Método, de acordo com a vreivindicagdo 17,

caracterizado pelo fato de ainda compreender a conexdo de

um médulo de sistema de controle submarino ao elemento de
prevengao de erupgao;

o estabelecimento de um enlace de comunicagdo elétrica
entre um console de controle de superficie e o mbédulo de
sistema de controle submerso; e

o estabelecimento de uma conexdo de fluido entre o
médulo de sistema de controle submarino e uma fonte para
poténcia hidréaulica.

28. Método, de acordo com a reivindicagao 27,

caracterizado pelo fato do enlace de comunicagdo elétrica

ser estabelecido entre o mdédulo de sistema de controle
submarino e um sistema de gerenciamento de amarragdo de
veiculo operado remotamente.

29. Método, de acordo c¢com a reivindicagdao 27,

caracterizado pelo fato de ainda compreender a provisdo de

uma conexdo de fluido entre o mddulo de sistema de controle
submarino e uma gaiola de inje¢do de fluido de finalidade
maltipla.

30. Método, de acordo com a reivindicagao 27,

caracterizado pelo fato do enlace de comunicagdo elétrica

ser estabelecido usando-se um chicote elétrico tendo um
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conjunto de desconexdo a prova de falha.
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SISTEMA DE INTERVENGAO DE POGO SUBMARINO E METODO PARA A
CONSTRUGAO DE UM SISTEMA DE INTERVENGAO DE POGO SUBMARINO
SEM CONDUTOR SUBMARINO

Um sistema de intervengdo de pogo submarino que
permite uma desconexdo dindmica a partir do equipamento de
intervengdo de pog¢o submarino, sem remog¢do de qualquer
parte do equipamento, durante uma condig¢do de afastamento
por motor, é provido. O sistema inclui um mddulo de
elemento de prevengdo de erupgdo operativamente conectado a
uma arvore submarina e um sistema de controle submarino. O
sistema de controle submarino é conectado através de um
jumper elétrico a um sistema de gerenciamento de amarracdo
de ROVs. O sistema de controle submarino é conectado
através de jumpers hidriulicos a uma gaiola de injecdo de
fluido de finalidade maltipla e um ou mails bancos de
acumulagdao hidraulica. Um conjunto de desconexdo & prova de
falha € utilizado com respeito ao jumper elétrico, de modo
a prover wuma facil remogdo, durante uma condicdo de

afastamento por motor.
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REIVINDICAGOES
1. Sistema de intervencdo de pog¢o submarino, o sistema
permitindo uma desconexdo dindmica do equipamento de
intervencdo de pogo submarino sem remogdo de qualquer parte
do equipamento de intervengdo de pogo submarino, o sistema

caracterizado pelo fato de compreender:

(a) um médulo de elemento de prevengdo de erupgao
operativamente conectado a uma arvore submarina;

(b) um conjunto de lubrificante incluindo uma primeira
por¢do de um conjunto de desconexdo, o conjunto de
lubrificante funcionalmente afixado ao médulo de elemento
de prevengido de erupgdo, o conjunto de lubrificante sendo
funcionalmente efetivo para a provisdo de acesso ao
interior do elemento de prevencdo de erupgdo e a arvore
submarina pelo equipamento de intervengdo de pogo;

(c) um mdédulo de umbilical incluindo uma segunda
porgdo de um conjunto de desconexdo que é posicionado para
conexdo submarina por um veiculo remotamente operavel, o
médulo de umbilical sendo funcionalmente conectado a um
mecanismo de controle, e o mdédulo de umbilical incluindo um
ou mais sistemas de liberagdo para desconexdo pelo menos o
médulo de elemento de prevengdo de erupgdo a partir dos
componentes remanescentes do sistema de intervengdo de
pogo; e

(d) um atuador de acoplamento hidraulico que conecta
operativamente a primeira porcdo de um conjunto de
desconexdo com a segunda porgdo de um conjunto de
desconexao.

2. Sistema, de acordo com a reivindicagao 1,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao
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de erupcdo ser conectado a um médulo de ferramenta de
passagem, o mdédulo de ferramenta de passagem sendo
funcionalmente efetivo para guiar o mdédulo de elemento de
prevencdo de erupgdo para alinhamento com a arvore
submarina.

3. Sistema, de acordo com a reivindicagao 2,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupcdo e do médulo de ferramenta de passagem serem
conectados em conjunto, antes do emprego.
4, Sistema, de acordo com a reivindicagao 1,

caracterizado pelo fato do sistema submarino ser sem

condutor.

5. Sistema, de acordo com a reivindicagao 1,

caracterizado pelo fato do mdédulo de lubrificante

compreender um cabegote de gJgraxa para insergdao de uma
ferramenta de interveng¢do para estimulagdo.
6. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato da segunda porgdo do conjunto de

desconexio compreender um acoplamento de desconexdo macho.
7. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo macho

compreender um atuador de acoplamento.
8. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdo macho

ser conectado a um acoplamento de desconexdo fémea usando-
se poténcia hidraulica.
9. Sistema, de acordo com a reivindicagao 6,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexdao macho

ser desconectado de um acoplamento de desconexdo fémea

usando-se poténcia hidraulica.
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10. Sistema, de acordo com as reivindicag¢bes 8 ou 9,

caracterizado pelo fato do acoplamento de desconexao fémea

compreender um receptdculo de acoplamento.
11. Sistema, de acordo com as reivindicag¢des 8 ou 9,

caracterizado pelo fato da primeira porgdo do conjunto de

desconexdo compreender o acoplamento de desconexao fémea.
12. Sistema, de acordo com as reivindicagbes 8 ou 9,

caracterizado pelo fato da poténcia hidraulica ser provida

pelo umbilical.
13. Sistema, de acordo com as reivindicagdes 8 ou 9,

caracterizado pelo fato da poténcia hidraulica ser provida

por um veiculo operado remotamente.

14. Sistema de intervencdo de pogo submarino sem
condutor, o sistema permitindo uma desconexio dinamica a
partir do equipamento de intervencdo de pog¢go submarino, sem
remocdo de qualquer parte do equipamento de intervengdo de

pogo submarino, o sistema caracterizado pelo fato de

compreender:

(a) um médulo de elemento de prevengdo de erupgao
operativamente conectado a uma arvore submarina;

(b) um conjunto de lubrificante que inclui uma
primeira porgdo de um conjunto de desconexdo, o conjunto de
lubrificante funcionalmente afixado ao mdédulo de elemento
de prevengdo de erupgdo, o conjunto de lubrificante sendo
funcionalmente efetivo para a provisdo de acesso ao
interior do elemento de prevencdo de erupgdo e a arvore
submarina pelo equipamento de intervengdo de pogo;

(¢) um mddulo de umbilical que inclui uma segunda
porcdo de um conjunto de desconexdo que é posicionado para

conexdo submarina por um veiculo remotamente operavel, o
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médulo de umbilical sendo funcionalmente conectado a um
mecanismo de controle, e o médulo de umbilical incluindo um
ou mais sistemas de liberacdo para desconexdo pelo menos do
médulo de elemento de prevengdo de erupgdo a partir dos
componentes remanescentes do sistema de intervengao de
pogo; e

(d) um atuador de acoplamento que conecta
operativamente a primeira porgdo de um conjunto de
desconexdo com a segunda porgdo de um conjunto de
desconexao.

15. Sistema de intervencdo de pogo submarino sem
condutor, o sistema permitindo uma desconexdao dindmica a
partir do equipamento de intervencdo de pogo submarino, sem
remocdo de qualquer parte do equipamento de interveng¢do de

poco submarino, o sistema caracterizado pelo fato de

compreender:

(a) um médulo de elemento de prevengdo de erupgao
operativamente conectado a um médulo de ferramenta de
passagem, o médulo de ferramenta de passagem sendo
funciocnalmente efetivo para guiar o médulo de elemento de
prevengdo de erupgdo para alinhamento com a A&rvore
subterranea;

(b) um conjunto de lubrificante funcionalmente afixado
ao médulo de elemento de prevencgdo de erupgdo, o conjunto
de 1lubrificante sendo funcionalmente efetivo para a
provisdo de acesso ao interior do elemento de prevengao de
erupgdo e a Aarvore submarina pelo equipamento de
intervengdo de pogo;

(¢) um mddulo de umbilical que inclui um conjunto de

desconexdo que é posicionado para conex&do submarina por um
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veiculo remotamente operdvel, o mdédulo de umbilical sendo
funcionalmente conectado a um mecanismo de controle, e ©
médulo de umbilical incluindo um ou mails sistemas de
liberacdo para desconexdo pelo menos do médulo de elemento
de prevencdo de erupgdo a partir dos componentes
remanescentes do sistema de intervengdo de pog¢o durante
condic¢do de afastamento por motor;

(d) no qual um ou mais sistemas de liberacdao incluem
componentes de desconexdo a prova de falha operados
hidraulicamente;

(e) um atuador de acoplamento hidraulico que conecta

operativamente o mdédulo de umbilical a outro componente do

sistema de intervenc¢do de pogo submarino.
16. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 15,

caracterizado pelo fato do mbédulo de elemento de prevengao

de erupgdo e do médulo de ferramenta de passagem serem
conectados em conjunto antes do emprego.
17. Sistema, de acordo com a reivindicag¢ao 15,

caracterizado pelo fato do médulo de lubrificante

compreender um cabegote de graxa para insergdo de uma
ferramenta de intervencdo para estimulagao.
18. Método para a construgdo de um sistema de

intervencdo de pog¢o submarino sem condutor caracterizado

pelo fato de compreender:

a conexdo de um mdédulo de elemento de prevengdo de
erupgdo a uma arvore submarina;

a conexdio de um médulo de lubrificante ao médulo de
elemento de prevengdo de erupgdo; e

o posicionamento submarino de um médulo de umbilical

por um veiculo remotamente operavel para a conexdao do
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médulo de lubrificante usando-se uma desconex@o a prova de
falha, no qual o atuador de acoplamento hidraulico conecta
operativamente o mdédulo de umbilical ao mdédulo de
lubrificante.

19. Método, de acordo com a reivindicagdo 18,

caracterizado pelo fato das etapas de conexdo serem

realizadas por um veiculo remotamente operado.
20. Método, de acordo com a reivindicag¢dao 18,

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupgdo ser conectado a um mddulo de ferramenta de
passagem, o mdédulo de ferramenta de passagem sendo
funcionalmente efetivo para guiar o médulo de elemento de
prevencido de erupgdo para alinhamento com a arvore
submarina.

21. Método, de acordo com a reivindicag¢do 18,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha

poder ser desconectada dos componentes remanescentes do
sistema de intervencdo de po¢o durante uma condigao de

afastamento por motor.

22, Método, de acordo com a reivindicagdo 21

caracterizado pelo fato do médulo de elemento de prevengao

de erupcdo e do mbédulo de lubrificante permanecerem
conectados & Arvore submarina durante a condigao de
afastameﬁto por motor.

23. Método, de acordo com a reivindicag¢ao 18,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha

compreender um acoplamento de desconexdo macho localizado
no umbilical.
24 . Método, de acordo com a reivindicag¢do 18,

caracterizado pelo fato da desconexdo a prova de falha
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compreender um acoplamento de desconexdo fémea localizado
no médulo de lubrificante.
25. Método, de acordo com a reivindicagao 18,

caracterizado pelo fato da desconexdo & prova de falha ser

desconectada usando-se poténcia hidraulica.
26. Método, de acordo com a reivindicagdo 25,

caracterizado pelo fato da poténcia hidraulica ser provida

pelo médulo de umbilical.
27. Método, de acordo com a reivindicagdao 25,

caracterizado pelo fato da poténcia hidraulica ser provida

por um veiculo operado remotamente.
28. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato da primeira porgdo de um conjunto

de desconexdo conter uma primeira pluralidade de canais e a
segunda porgdo conjunto de desconexdo conter uma segunda
pluralidade de canais, na qual o atuador de acoplamento
hidraulico conecta operativamente a primeira pluralidade de
canaig com a segunda pluralidade de canais.

29. Método, de acordo com a reivindicag¢do 18,

caracterizado pelo fato do mdédulo de umbilical conter uma

pluralidade de canais dque sdo operativamente conectados
pelo atuador de acoplamento hidraulico aos componentes
remanescentes do sistema de intervengdo.

30. Método para a construgdo de um sistema de

intervencdo de pog¢o submarino sem condutor caracterizado

pelo fato de compreender:

o estabelecimento de um enlace de comunicagao elétrica
entre um console de controle de superficie e o mddulo de
sistema de controle submerso por um sistema de

gerenciamento de amarragdo de veiculo operado remotamente;
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o estabelecimento de uma conexdo de fluido entre O
médulo de sistema de controle submarino e uma fonte
submarina para poté&ncia hidraulica.

31. Método, de acordo com a reivindicagdao 30,

caracterizado pelo fato de ainda compreender a provisdo de

uma conexdo de fluido entre o médulo de sistema de controle
submarino e uma gaiola de injegdo de fluido de finalidade
maltipla.

32. Método, de acordo com a reivindicagdo 30,

caracterizado pelo fato da fonte de poténcia hidraulica ser

uma gaiola de injegdo de fluido de finalidade maltipla.
33. Método, de acordo com a reivindicagdao 31,

caracterizado pelo fato da conexdo de fluido entre © médulo

de sistema de controle submarino e a gaiola de injegdo de
fluido de finalidade maltipla manter-se conectada quando ©
console de controle de superficie & desconectado do sistema
de intervengéo‘de pogo submarino.

34. Método, de acordo com a reivindicagdo 31,

caracterizado pelo fato de ainda compreender a provisdo de

uma conexdo de fluido entre o médulo de sistema de controle
submarino e um acumulador hidrdulico.
35. Método, de acordo com a reivindicagao 31,

caracterizado pelo fato da gaiocla de injegdo de fluido de

finalidade midltipla & acionado pelo veiculo operado
remotamente.
36. Método, de acordo com a reivindicag¢dao 34,

caracterizado pelo fato do fluido ser bombeado entre a

gaiola de injegdo de fluido de finalidade mialtipla e o

acumulador hidraulico.
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37. Método, de acordo com a reivindicagdao 34,

caracterizado pelo fato da gaiola de injegdo de fluido de

finalidade maltipla e o acumulador hidraulico serem
colocados no fundo do mar.
38. Método, de acordo com a reivindicagdo 32,

caracterizado pelo fato da gaiola de injecdo de fluido de

finalidade mdltipla ser auto-acionada.
39. Método, de acordo com a reivindicagdo 38,

caracterizado pelo fato da gaiola de injecdo de fluido de

finalidade mGltipla ser recarregavel pelo veiculo
remotamente operado.
40. Sistema de intervencdo de pogo submarino sem

condutor caracterizado pelo fato de compreender:

um sistema de controle submarino;

um enlace de comunicac¢do elétrica entre um console de
controle de superficie e o sistema de controle submerso, no
qual o enlace de comunicacdo elétrica esta conectado por um
sistema de gerenciamento de amarracdo de veiculo operado
remotamente; e

uma conexdo de fluido entre o sistema de controle
submarino e uma fonte submarina para poténcia hidraulica.

41. Sistema, de acordo com a reivindicagcao 40,

caracterizado pelo fato de ainda compreender uma conexao de

fluido entre o sistema de controle submarino e a gaiola de
injecdo de fluido de finalidade multipla.
42. Sistema, de acordo com a reivindicagcao 41,

caracterizado pelo fato de ainda compreender uma conexao de

fluido entre o sistema de controle submarino e o acumulador

hidrdulico.

43, Sistema, de acordo com a reivindicagdo 42,
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caracterizado pelo fato de ainda compreender uma conexdo de

fluido entre a gaiola de injegdo de fluido de finalidade
maltipla e o acumulador hidraulico.
44, Sistema de acordo com a reivindicagdo 42,

caracterizado pelo fato da gaiola de injegdo de fluido de

finalidade maltipla e o acumulador hidraulico serem

colocados no fundo do mar.
45, Sistema, de acordo com a reivindicag¢do 41,

caracterizado pelo fato da gaiola de injegdo de fluido de

finalidade mGltipla ser auto-acionada.
46. Sistema, de acordo com a reivindicag¢do 45,

caracterizado pelo fato da gaiola de injegdo de fluido de

finalidade mGltipla ser recarregavel.
47 . Sistema, de acordo com a reivindicagdo 41,

caracterizado pelo fato da gaiola de inje¢do de fluido de

finalidade miltipla ser recarregavel pelo veiculo

remotamente operado.
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