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(57) Resumo: DISPOSITIVO E SISTEMA PARA O DIAGNOSTICO
NAQ INVASIVO DA FUNGAO RESPIRATORIA ANORMAL, E,
METODOS PARA O DIAGNOSTICO DA FUNGAO RESPIRATORIA
ANORMAL, PARA A MEDICAO DA RESPOSTA A RESSUSCITACAO,
PARA A MEDICAO DA EFICIENCIA DA VENTILAGAO ALVEOLAR E
PARA A MEDICAO DA RESPOSTA CARDIACA DE UM PACIENTE. A
invengéo envolve um dispositivo e um método para assegurar o
funcionamento do sistema respiratério e determinar se esta presente
uma embolia pulmonar. O dispositivo compreende um aparelho
contendo sensores que medem a quantidade de um gas especifico
expirado dos pulmdes de um paciente, incluindo um géas que néo
pertence ao ambiente que é fornecido previamente ao paciente. A
partir destes dados, um processador computa a concentragao de gas
expirado como uma fungéo do volume expirado e mostra os resultados
em wuma tela. Comparando-se os resultados com valores
predeterminados de populagdes e de pacientes afetados e saudaveis,
pode ser feita uma determinagéo precisa em relagdo a presenca de
uma embolia pulmonar.
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Relatério Descritivo para: “APARELHO E METODO PARA
IMPULSIONAMENTO DE UMA COLUNA DE SUSTENTACAO EM SUBSTRATOS

SUBAQUATICOS” .

Descricgédo

Campo da Invengao

A presente 1invencdo diz respeito a um método e
aparelho para a condugdo de uma coluna em um substrato
subaquatico, como o fundo do mar.

Técnica Anterior

E conhecido fornecer guias de coluna para empilhando
subaquatica, ver, por exemplo, o intervalo de guias de
coluna de Sea Steel Ltd, tal como descrito no documento
W099/11872 (Guia de coluna da Fast Frame), WO01/92645 (guia
de coluna da Finned Frame /seguinte) e WO03/074795 (guia‘de
coluna de controle denvorientagéo). Com tais guias de
coluna, colunas podem ser empurradas para o fundo do mar
usando martelos hidrdulicos, tais como o IHC Hydrohammers
fornecido pela empresa holandesa IHC Hydrohammer BV. No
entanto, até a presente data ndo foi possivel operar
eficazmente os martelos ou economicamente abaixo de cerca
de 500 metros abaixo do nivel do mar por varias razdes. Se
a fonte de alimentacdo para o martelo hidrdulico situa-se
na superficie, o comprimento da mangueira hidraulica

(umbilical) necesséaria para atingir o fundo do mar torna-se
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problematica devido ao peso e as perdas por atrito e a
capacidade de guincho necessiria para tal uma mangueira. Se
a fonte de alimentacdo para o martelo hidrdulico esté
situada no fundo do mar ou perto, diversos problemas
surgem. Por exemplo, fornecer uma fonte de energia do tipo
"cintura" acoplada ao martelo produz uma montagem, que é -
em termos praticos - demasiadamente grande para passar
através de gqguias de colunas existentes. Este tipo de
alimentag&do ¢é conhecida a partir do documento norter-
americano US 4817734. Além disso, o fornecimento de uma
fonte de energia tipo recipiente que assenta-se
independentemente no fundo do mar envolve trabalho
adicional durante a implantacdo inicial, quando da
transferéncia no fundo do mar e durante a recuperacdo
posterior.

O presente depositante tem procurado resolver os
problemas da coluna de condugdo em profundidades superiores
a 500 metros abaixo do nivel do mar, e propor uma solucgdo
nova que é aplicavel a coluna submarina de conducdo em
qualquer profundidade.

Divulgagdo da Invencgdo

De acordo com um primeiro aspecto da presente
invencdo, existe desde aparelhos para a conducdo de uma

coluna no fundo do mar, compreendendo: uma guia de coluna
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compreendendo uma estrutura base e um membro de guia
montado na estrutura de base, o membro de guia sendo
configurado para orientar uma coluna como é conduzido em um
substrato gquando a estrutura de base estd repousando no
mesmo; um dispositivo para a conducdo de uma coluna no
fundo do mar; e uma fonte de alimentacdo para fornecimento
de energia para acionar o dispositivo; caracterizado pelo
fato de que a estrutura de base da guia de coluna define
uma plataforma configurada para transportar o dispositivo e
a fonte de energia quando a guia de coluna estd sendo
movida para a posicdo para a conducdo da coluna.

A presente invencdo usa uma guia de coluna ndo s para
apoiar e / ou de alinhar durante guias durante a conducdo
da coluna, mas também como uma Unica montagem de plataforma
para o transporte de equipamento essencial necessario para
executar a tarefa. Desta forma, a presente invencdo faz com
que seja possivel reduzir ou mesmo eliminar o requisito
convencional para recuperar o dispositivo (e periféricos)
para a superficie entre as instalag¢des. Ele também oferece
a possibilidade de empregar um guia de coluna, o
dispositivo e o fornecimento de energia elétrica como uma
montagem.

O dispositivo pode ser um martelo hidraulico para a

conducdo de colunas para o substrato através de repetidos
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impactos. Alternativamente, o dispositivo pode ser ~uma
bomba de sucgido para a condugdo de colunas de succdo ou
caixas pneumaticas no substrato através de uma pressio
diferencial. A plataforma pode incluir uma montagem (por
exemplo, um poste), para apoiar o dispositivo gquando
acoplado ao mesmo. A montagem pode ser configurada para
suportar o dispositivo em uma orientacdo pré-determinada
quando acoplado a mesma.

A fonte de alimentacdo pode fornécer energia mecéanica
ou elétrica (por exemplo, acionar um pack de energia
hidraulica), ou pode ainda fornecer energia hidraulica
diretamente para o dispositivo (por exemplo, martelo
hidraulico ou bomba de sucg¢do). A poténcia hidrdulica pode
ser fornecida através de uma mangueira durante a condugdo
da coluna. A mangueira sé precisa de ter um comprimento
suficiente para se comunicar entre a fonte de alimentacdo e
o dispositivo durante a condugdo da coluna. O dispositivo
pode incluir um brago protuberante para orientar a
mangueira para um lado lateral do dispositivo.

A fonte de alimentacdo pode ser parte de um veiculo
operado remotamente (por exemplo, ROV), ou até mesmo um
veiculo de trabalho operado remotamente (WROV), montado, de
forma liberavel, sobre a plataforma da guia de coluna.

Desta forma, o veiculo operado remotamente pode ser
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utilizado para a realizacdo de inspecdes entre a conducgido
da coluna. Quando montado na plataforma, o veiculo operado
remotamente pode ser configurado para fornecer orientacio
para o controle da orientagdo da guia de coluna durante o
periodo de instalagdo. A plataforma da guia de coluna pode
incluir uma estac¢do de doca para repetir fixacdo/ liberacao
do veiculo operado remotamente. A estagdo de doca pode ter
um painel de interface configurado para receber a energia
do veiculo operado remotamente quando fixado & estacdo de
doca. O veiculo operado remotamente e o painel de interface
podem incluir conectores acoplaveis (por exemplo, os
chamados "hotstab e receptaculos") para a comunicacgdo entre
o suprimento de energia e o painel de interface. Os
conectores podem acoplar, de maneira adaptavel,
automaticamente a medida que os veiculos operados
remotamente atracam a estacdo de doca.

De acordo com um segundo aspecto da presente invencéo,
é provido um método de condugdo de uma coluna em um
substrato subaquatico (por exemplo, fundo do mar),
compreendendo: fornecer .aparelhos, tal como definido de
acordo com o primeiro aspecto da presente invengdo;
posicionar o aparelho no substrato subaquatico; posicionar
uma coluna no membro de guia da coluna; mover o dispositivo

a partir da plataforma da estrutura de Dbase para o
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acoplamento da coluna, e acionar a coluna para o substrato
por meio da fonte de eletricidade, para ligar o
dispositivo.

O método pode compreender ainda o armazenamento do
dispositivo de conducdo na plataforma da estrutura base
apdés a coluna ter sido acionada para o substrato e antes
que a nova coluna seja acionada no substrato. O dispositivo
pode ser movido entre a sua posicdo de descanso (sobre a
plataforma da estrutura base) e a sua posicdo operacional
(sobre uma coluna no membro de guia de coluna) por um
guindaste acima do nivel da &gua. A grua pode também ser
utilizada para levantar e baixar a coluna e posicionar a
coluna no membro de guia de coluna. O dispositivo pode ser
um martelo hidraulico ou uma bomba de sucgéo,
respectivamente com as colunas sendo colunas regulares ou
colunas de succéao.

A fonte de alimentagdo pode ser parte de um veiculo
operado remotamente (por exemplo, ROV), ou até mesmo um
veiculo de trabalho operado remotamente (WROV), montado, de
forma destacével, sobre a plataforma do guia de coluna. O
método pode ainda compreender destacar o veiculo operado
remotamente a partir da plataforma da estrutura base para
executar uma tarefa associada com a conducdo de coluna. A

tarefa pode ser selecionado a partir do grupo constituido
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pelos seguintes elementos: inspecionar a coluna no membro
de guia de <coluna; liberar os fechos anexados ao
dispositivo a estrutura base; acoplar o dispositivo aos
meios de elevacdo (por exemplo, grua de superficie);
inspecionar o acoplamento entre o dispositivo e coluna;
inspecionar a coluna uma vez orientada para o substrato, e
acoplar a guia de coluna aos meios de levantamento (por
exemplo, guindaste superficie). A plataforma da estrutura
base pode incluir uma estagdo de doca para fixar novamente
0 veiculo operado remotamente a plataforma, uma vez que a
ou cada tarefa € concluida. A estagdo de doca pode ter um
painel de interface configurado para receber energia de
veiculos operados remotamente a partir do veiculo gquando
associadas a estacdo de doca. O veiculo operado remotamente
e o) painel de interface inclui conectores de
correspondéncia para comunicagdo de energia, a partir do
anterior para o ultimo. Acoplamento correspondente dos
conectores pode ser estabelecido por nova fixagdo do
veiculo operado remotamente para a plataforma através da
estacdo de doca.

0 método pode ainda.compreender usar veiculos operados
remotamente para fornecer orientacdo para o controle da

guia de coluna e posicionar o periodo de instalacdo.



10

15

20

O método pode comportar ainda controle da orientacéio
do dispositivo em relagdo & coluna no membro de guia de
coluna quando do acoplamento da coluna. Tal controle pode
ajudar a evitar que qualquer mangueira hidraulica
(fornecendo energia hidrdulica para o dispositivo) se torne
emaranhada em torno da coluna ou membro de guia de coluna.

Breve descricdo dos desenhos

Concretizagdes da invencdo serdo agora descritas a
titulo de exemplo, com referéncia aos seguintes desenhos.
A figura 1 mostra um lado elevagdo do aparelho que
concretiza a presente invengdo, quando disposto para
iniciar uma condugdo de coluna em um substrato.

A figura 2 é uma vista plana do aparelho da figura

-
~

quando disposto para iniciar a condugdo da coluna no
substrato.
A figura 3 é uma elevagdo lateral do aparelho da

figura 1, quando a coluna foi conduzida para o substrato.

=
~

A figura 4 é uma vista plana do aparelho da figura
quando a coluna foi conduzida para o substrato.

A figura 5 ¢é uma elevagcdo lateral do aparelho
alternativo que incorpora a presente invengdo (ilustrado

com uma coluna j& conduzida em um substrato).
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A figura 6 é uma elevacdo lateral de outro aparelho
que incorpora a presente invencdo (uma vez mais mostrado
com uma coluna ja& conduzida em um substrato).

A figura 7 mostra uma elevacdo frontal do aparelho da
figura 1, quando estd sendo implantado.

A figura 8 mostra uma elevagdo lateral do aparelho da
figura 1, quando estd sendo implantado.

Descricdo da Cohcretizagéo de Invencédo

As figuras 1-4 mostram o aparelho (10) que concretiza
a presente invencdo, e compreende uma guia de coluna (11),
um dispositivo hidraulico (20), sob a forma de um martelo,
e uma fonte de alimentacdo (30), sob a forma de veiculo de
trabalho remotamente operado (WROV). A guia de coluna (11)
tem uma estrutura base (12) e um membro de guia (14)
montados sobre a estrutﬁra base (12) para orientar uma
coluna a medida que é conduzida em um substrato. Ao longo
das figuras, a guia de coluna (11) ilustrada é descrita
como no documento WO099/11872, a referéncia que deve agora
ser feita por uma explicagdo dos seus principios de
funcionamento. A estrutura base (12) define uma plataforma
substancialmente retangular (16) para carregar o martelo
hidraulico (20) e o WROV (30) gquando a guia de coluna (11)

estd sendo colocado em posigdo, por exemplo, no fundo do
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mar (40). As figuras 7 e 8 mostram o martelo hidréulico
(20) e o WROV (30) sendo desenvolvido na plataforma (16).

0 martelo hidraulico (20), tal como o IHC
Hydrohairaner fornecido pela IHC Hydrohammer BV,
inicialmente é preso a um poste de armazenamento (42)
projetando a partir da plataforma (16) do guia de coluna
(11) . O martelo hidraulico (20) inclui um laco elevador
(22) que é acoplavel com um gancho de guindaste quando
chegar a altura de levantar o martelo hidrdulico (20) em
relagdao a guia de coluna (11). O martelo hidraulico (20)
tem uma mangueira (24) para o fornecimento de fluido
hidraulico. A mangueira (24) é fixada ao braco (26) que se
projeta a partir do martelo hidrdulico (20) para evitar a
proliferacdo / danos causados durante a conducdo da coluna.
A mangueira (24) é acoplada ao dispositivo de spooling (28)
que leva uma folga na mangueira (24) durante a conducdo da
coluna. O martelo (20) tém um perfil (44) para acoplar uma
cavilha de 1localizacdo (46) no poste de armazenamento da
coluna (42) de tal forma que o braco (26) é alinhado em uma
orientacdo pré-determinada relativamente a guia de coluna
(11).

O WROV (30) é inicialmente acoplado e montado em uma
doca (32) sobre a plataforma (16) da guia de coluna (11). O

WROV (30) é montado de tal maneira que é capaz de fornecer
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um impﬁlso para controlar a orientacdo da guia de coluna
(11), como estd sendo implantada. O WROV (30) pode ser
liberado a partir da estagdo de doca para permitir
inspecdes a efetuar antes e depois das operacdes de
condugdo da coluna. A estagdo de doca (32) inclui um painel
de interface (34), com o painel de interface (34) e o WROV
(30) tendo conectores correspondentes que acoplam
automaticamente quando o WROV (30) para na estacdo de doca
(32) . Quando montado na estacdo de doca, o WROV (30) ira
fornecer a energia hidrdulica para acionamento através da
mangueira (24) do martelo hidrdulico (20).

Um procedimento de instalagdo de coluna subaquatica
tipico serad agora descrito para ilustrar o uso do aparelho
(10) que concretiza a presente invencdéo.

(1) O aparelho (10) foi implantado para’o fundo do mar
(40), com o martelo hidraulico (20) e o WROV (30) presos a
plataforma (16) da guia de coluna (11), tal como descrito
acima. O WROV (30) é controlado através de um umbilical que
é preso a partir da superficie como o aparelho (10) foi
implantado.

(2) No fundo do mar (40), a orientacdo da guia de
coluna (11) relativamente ao fundo do mar (40) é apurado e
ajustado, se for necessario, usando a orientac¢do fornecida

pelo WROV (30).
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(3) Uma vez que a_guia de coluna (11) é liquidada no
fundo do mar (40), uma primeira coluna (50) foi implantada
no membro de guia (14) da guia de coluna (11). A orientacédo
ou "titulo" da coluna (50) em relacdo a guia de coluna (11)
€ controlada (por exemplo, usando a técnica descrita no
documento WO03/074795) de modo a que o padeye e tether (56)
é alinhado em uma maneira pré-determinada. Uma ferramenta
de elevagdo de coluna (52) podem ser armazenada "molhada"
na guia de coluna (11) pronta para ser usado novamente
depois que a guia de coluna (11) foi transferida para um
novo local, e uma nova coluna (50') é necessdria para ser
implantada.

(4) O WROV (30) desacopla da estacdo de doca (32) e é
usado para inspecionar o posicionamento da coluna (50) no
membro de guia (14). Se tudo é satisfatério, o WROV (30) é
utilizado para ajudar a libertar o martelo hidrdulico (20)
a partir do poste de armazenamento (42) na plataforma (16)
e para prender o gancho do guindaste (52) para levantar o
lago (22).

(5) O martelo hidrdulico (20) é levantado na coluna
(50), com o perfil (44) acoplando wuma cavilha de
localizacdo (nao mostrada5 na coluna (50) a fim de garantir
que o martelo hidrdulico atinge uma orientagdo pré-

determinada em relacdo ao guia de coluna (11). Desta forma,
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o0 braco (26) aponta em direcdo ao dispositivo de spooling
(28). O WROV (30) é usado para conectar a mangueira (24) -
juntamente com qualquer linha de controle - para o
dispositivo de spooling (28), por exemplo, através de
conectores correspondentes, por exemplo, hotstabs (néo
mostrados) .

(6) O WROV (30) é devolvido a estac&o de doca para que
ela possa fornecer fluidos hidrdulicos para o martelo (20)
através da mangueira (24).

(7) O martelo hidrdulico (20) é utilizado para acionar
a coluna (50) no fundo do mar (40).

(8) Durante a condugdo estd completa (como determinado
por uma inspegdo de controle a partir do WROV (30) ou WROV
secunddrio utilizado em apoio), o martelo (20) é levantado
e armazenado de volta na plataforma (16) da guia de coluna
(11) sem desconectar a mangueira (24).

(9) A guia de coluna (11) é levantada livre do fundo
do mar (40) - mas nao ha nenhuma necessidade para que seja
levantada para a superficie, exceto se o empilhamento na
area esta completo - e movido para um local adjacente para
a proxima operagcdo de empilhamento. O WROV (30) é wusado
para monitorar o levantamento da guia de coluna (11), e é
devolvido a estagdo de doca para permitir que a etapa (2)

seja repetida.
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(10) O guindaste usado para levantar e reposicionar a
coluna (11) ¢é posteriormente utilizado para recuperar a
ferramenta de elevagdo de coluna temporariamente armazenada
na guia de coluna (11) a fim de que uma segunda coluna
(50'") pode ser implantada no membro de guia (14).

(11) As etapas (4) a (9) podem entdo ser repetidas.

Apbs a conclusdo da uUltima coluna, o martelo (20) é
copiado para a superficie em separado a partir da guia de
coluna (11) com o WROV (30) montado na estacdo de doca.

A figura 5 mostra um arranjo semelhante ao das figuras
1-4, exceto pelo fato de que um dispositivo de flutuacdo
(60) é empregado em vez do dispositivo de spooling (28)
para manter a mangueira (24) fora de forma prejudicial
durante a conducdo da coluna.

A figura 6 mostra um.arranjo semelhante ao das figuras
1-4, exceto pelo fato de que martelo hidrdulico (20) &
substituido por uma bomba de succdo (70) e a coluna (50) é
substituida por uma coluna de sucg¢do ou cavilha (80). A
bomba de sucg¢do (70) é utilizada para remover Aagua
aprisionada no interior da coluna de sucgdo (80), com o
diferencial de pressdo resultante entre a pressdo de &gua
hidrostédtica externa e dos fluidos no interior da coluna

gerando a forca de acionamento de penetragdo da coluna.
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REIVINDICAGOES

1. Aparelho para acionar uma coluna de sustentacgdo
em um substrato subaquatica compreendendo:

uma guia de coluna de sustentag¢do que compreende uma
armagdo base e um membro de guia montados na armag¢ao base,
membro de guia sendo configurado para guiar uma coluna de
sustentagdo a medida que esta é acionada em um substrato
quando a armagado base estd apoiada no mesmo;

um dispositivo para acionar uma coluna de sustentagdo
em um substrato; e

uma fonte de alimentag¢do para fornecer energia para
acionar o dispositivo;

caracterizado pelo fato de que a armacgcao base da guia
da coluna de sustentagdo define uma plataforma configurada
para carregar o dispositivo e a fonte de alimentagdo quando
a guia da coluna de sustentacdo estad sendo movida na
posigdo para impulsionamento da coluna de sustentagdo.

2. Aparelho, de acordo com a reivindicagdo 1,
caracterizado pelo fato de que o dispositivo & um martelo
hidraulico para impulsionar colunas de sustentagdao no
substrato com impactos repetidos.

3. Aparelho, de acordo com a reivindicagdo 1,
caracterizado pelo fato de que o dispositivo & uma bomba de

sucgdo para acionar coluna de sustentagdo de sucgdo ou
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caixa pneumatica de sucgdo no substrato através de um
diferencial de pressdo.

4. Aparelho, de acordo com alguma reivindicagdo
precedente, caracterizado pelo fato de que a plataforma
pode incluir uma montagem para suportar o dispositivo
quando acoplada ao mesmo.

5. Aparelho, de acordo com a reivindicag¢do 4,

caracterizado pelo fato de que a montagem é configurada

‘para suportar o dispositivo em uma orientagdo pré-

determinada quando acoplada ao mesmo.

6. Aparelho, de acordo com qgualquer uma das
reivindicag¢des precedentes, caracterizado pelo fato de que
a fonte de alimentacdo é configurada para fornecer energia
elétrica ou mecénica.

7. Aparelho, de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes de 1 a 5, caracterizado pelo fato de que a
fonte de alimentacdo é configurada para fornecer energia
hidraulico diretamente ao dispositivo.

8. Aparelho, de acordo com a reivindicag¢ao 7,
caracterizado pelo fato de que compreende ainda uma
mangueira para fornecer energia hidraulica da fonte de
alimentagdo ao dispositivo durante o acionamento da coluna
de sustentacado.

9. Aparelho, de acordo com a reivindicagao 8,



12

16

20

24

caracterizado pelo fato de que o dispositivo inclui um
bra¢o protuberante para guiar a mangueira para uma lateral
do dispositivo.

10. Aparelho, de acordo com qualquer reivindicagdo
precedente, caracterizado pelo fato de que a fonte de
alimentagdo & parte de um veiculo remotamente operado, ou
um veiculo de trabalho operado remotamente, montado, de
forma destacavel, na plataforma da guia da coluna de
sustentacdao.

11. Aparelho, de acordo com a reivindicacdo 10,
caracterizado pelo fato de que o veiculo remotamente
operado, quando montado na plataforma, esta
configurado para fornecer impulso para o controle da
orientagcdo da guia da coluna de sustentacdo durante a
distribuicdo.

12. Aparelho, de acordo com algum da reivindicag¢do 10
ou da reivindicagao 11, caracterizado pelo fato de que a
plataforma da guia da coluna de sustentagdo inclui uma
estagdo do doca para a fixagdo/ 1liberacdo repetidas do
veiculo remotamente operado do mesmo.

13. Aparelho, de acordo com a reivindicagdo 12,
caracterizado pelo fato de que a estacdo de doca tem um
painel de interface configurado para receber a energia do

veiculo remotamente operado quando unido & estac¢do de doca.
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14. Aparelho, de acordo com a reivindicagdo 13,
caracterizado pelo fato de que o veiculo remotamente
operado e painel de interface incluem conectores de
acoplamento para uma comunicagdo entre a fonte de
alimentacdo e o painel de interface.

15. Aparelho, de acordo com a reivindicacdo 14,
caracterizado pelo fato de que o0s conectores acoplam-se
correspondente e automaticamente enquanto o veiculo
remotamente operado une-se a estacdo de doca.

16. Método para impulsionar uma coluna de sustentacdo
em um substrato subaquatico caracterizado pelo fato de que
compreende:

Fornecer aparelho compreendendo: uma guia de coluna de
sustentacdo que compreende uma armagdo base e um membro de
guia montado na armagdao base, o membro de guia sendo
configurado para guiar uma coluna de sustentacdo a medida
gque é impulsionada em um substrato quando a armagdo base
estd apoiada no mesmo; um dispositivo para impulsionar uma
coluna de sustentacdao em um substrato; e uma fonte de
alimentacdo para fornecer energia para acionar o
dispositivo, com a armagdo base da guia da coluna de
sustentagdo definindo wuma plataforma configurada para
carregar o dispositivo e a fonte de alimentacdo quando a

guia da coluna de sustentagdo é movida na posigdo para
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acionamento da coluna de sustentacado;

posicionar o aparelho no substrato;

posicionar uma coluna de sustentag¢do no membro de guia
da coluna de sustentacgdo;

mover o dispositivo da plataforma da armagdo base para
acoplar a coluna de sustentacgdo; e

impulsionar a c¢oluna de sustentagdo no substrato
usando a fonte de alimentag¢dao para acionar o dispositivo.

17. Método, de acordo com a reivindicacdo 16,
caracterizado pelo fato de que ainda compreende armazenar O
dispositivo de acionamento na plataforma da armacdo base
depois que a coluna de sustentagdo foi impulsionada no
substrato e antes que uma nova coluna de sustenta¢do seja
acionada no substrato.

18. Método, de acordo com a reivindicacdo 16 ou com a
reivindicag¢do 17, caracterizado pelo fato de que o
dispositivo tem uma posigdo de descanso na plataforma da
armagao base e uma posicao operacional em uma
coluna de sustentagdo no membro de guia da coluna de
sustentacdo, com o método ainda compreendendo mover O
dispositivo entre sua posigdo de repouso e sua posigdo
operacional por uma grua acima do nivel da &agua.

19. Método, de acordo <com a vreivindicacdo 18,

caracterizado pelo fato de que compreende ainda usar a grua
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para levantar e abaixar a guia da coluna de sustentacdo e
posicionar a coluna de sustentagdo no membro de guia da
coluna de sustentacgao.

20. Método, de acordo com qualquer das reivindicacgdes
16 a 19, caracterizado pelo fato de que o dispositivo & um
martelo hidraulico ou uma bomba de sucgdo, com as colunas
de sustentac¢do sendo respectivamente colunas de sustentacdo
regulares ou colunas de sustentag¢do de sucgdo.

21. Método, de acordo com qualquer das reivindicacgdes
16 a 20, caracterizado pelo fato de que a fonte de
alimentagdo é parte de um veiculo remotamente operado ou de
um veiculo de trabalho operado remotamente montado, de
forma destacadvel, na plataforma da guia de coluna de
sustentacao.

22. Método, de acordo com a reivindicacdo 21,
caracterizado pelo fato de que compreende ainda destacar o
veiculo remotamente operado da plataforma da armacdo base
para executar uma tarefa associada com o acionamento da
coluna de sustentacao.

23. Método, de acordo com a reivindicacido 22,
caracterizado pelo fato de que a tarefa é selecionada do
grupo que consiste em: inspecionar a coluna de sustentagdo
no membro de guia da coluna de sustentacdo; liberar

fixagdes que unem o dispositivo a armag¢do base; acoplar o
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dispositivo aos meios de levantamento; inspecionar o
acoplamento entre o} dispositivo
e a coluna de sustentagdo; inspecionar a coluna de

sustentacdo uma vez acionada no substrato; e acoplar a guia
da coluna de sustentac¢do aos meios de levantamento.

24. Método, de acordo com qualquer das reivindicagdes
22 a 23, caracterizado pelo fato de que a plataforma da
armacdo base inclui uma estagdao de doca para nova fixacgao
do veiculo remotamente operado a plataforma uma vez que a
ou cada tarefa & terminada.

25. Método, de acordo <com a reivindicacdo 24,
caracterizado pelo fato de que a estagcdao de doca tem um
painel de interface configurado para receber a energia do
veiculo remotamente operado quando unido a estacg¢do de doca.

26. Método, de acordo com a reivindicacao 25,
caracterizado pelo fato de que o veiculo remotamente
operado e o painel de interface 1inclui conectores de
acoplamento para uma comunicagdo de energia do anterior
para o ultimo.

27. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicacbes 24 a 26, caracterizado pelo fato de que
compreende ainda estabelecer o acoplamento dos conectores
através de nova fixacdo do veiculo remotamente operado a

plataforma através da estag¢do de doca.



28. Método, de acordo com qualquer uma das de
reivindicagdes 21 a 27, caracterizado pelo fato de que
ainda compreende usar o veiculo remotamente operado para
fornecer impulso para o controle da orientagdo da guia da
coluna de sustentag¢do e a posig¢do durante a distribuigdo.

29. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicag¢des de 16 a 28, caracterizado pelo fato de que
ainda compreende controlar a orientagdo do dispositivo
relativamente a coluna de sustentac¢do no membro de guia da

coluna de sustentag¢do ao acoplar a coluna de sustentacdo.
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Resumo da Patente de Invengdo para: “APARELHO E METODO PARA
IMPULSIONAMENTO DE UMA COLUNA DE SUSTENTACKO EM SUBSTRATOS
SUBAQUATICOS” .

O aparelho (10) para impulsionar uma coluna de
sustentacio’em um substrato subaquatico compreende uma guia
de coluna de sustentagdo (11]) que tem um armagdo base (12)

com um membro de guia (14) montado na mesma, o membro de

guia configurado para guiar uma coluna de sustentag¢do a

medida que esta & acionada em um substrato quando a armagdo
base estd apoiada na mesmo. A armag¢do base (12) define uma
plataforma substancialmente retangular (16) para carregar
um vdispositivo para impulsionamento de uma coluna de
sustentagdo em um substrato e uma fonte de alimentagdo para
fornecer energia para acionar o dispositivo, durante a
distribuigdo. Uma vez que desdobrada, uma coluna de
sustentacdo (50) é posicionada nd membro de guia (14) e ©
dispositivo (2) é levantado na coluna de sustentagdo (50).
A fonte de alimentagdo (30) aciona o dispositivo (2)
enquanto a coluna de sustenta¢do (50) é impulsionada no

substrato.
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