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~ Dynamisk Posisjoming

Bore & Brgnnoperasjoner




‘1)1'ransocean

Stig Vikedal:
A Plattformsjef med Marin bakgrunn

A 22 &rs operasjonell erfaring med Dynamlsk\\
posisjonering.

A 16 ar som Stabilitets og Plattformsjef pa 5
& 6 generasjons DP / PosMoor ATA rigger

A Veert en god del involvert i & utvikle, samt -
verifisere operasjons filosofier for sikre DP -

operasjoner.
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Operasjonsbegrensninger
AHoved begrensinger for operasjon
ASLS Serviceabilityimit States
AOperasjons Moduser
ARegelverk
ASpesialtilstandefor operasjon
AUtfordringer
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Utstyrs klasse - Redundans filosofi

Diverse forskrifter / regelverk som er styrende:

C Aktivitetsforskriften- 390 Posisjonering

C Innretningsforskriften 963 Forankring og posisjonering

CIMOMSCCircc np aDdzA RSt ARoStoning2 NJ 58 y |

C DNVGL (klasse)

C Sjofart- Forskrift om posisjonering®g ankringssystemer pa flyttbare
Innretninger

C IMO MSCCirc738 «Guidelines for DP System Op. Training

C IMCA M117 The training arekperienceof keyDPpersonnelSep2016

Utstyrsklasse 1
Ingen redundang, Tap av posisjonering kan forekomme ved single fe
Utstyrsklasse 2

Redundant systen® ingen enkeltfell aktivesystemer kan fare til tap
av posisjonering . Medktivekomponenter menes kontrollsystem, Valg av utstyrsklasse er basert pa en risiko
generatorer, thrustere, stramtavler, flernopererte ventiler etc. vurdering hvor konsekvensen av posisjonstap

Utstyrsklasse 3 er fgrende.

Samme som klasse 2. | tillegg ma enheten maiigeningeller
vannfyllingav hvilken somhelst seksjon utemat systemet feiler med
pafglgende tap av posisjoneringsevne.

Fiz 1 shows the DP mtegrated proposed model with power maragement syvatem

Under Boring ettemydrokarboner eller
komplettering av branner paNorsksokkel er
det Utstyrsklasse8 som er gjeldende



Dynamisk Posisjonering- Kapabilitet

C Kapabillitets studier viser posisjonerings evnen |

forskjellige senarioer.
Ve . i ™ 12 Case number 2
A Alle systemer intakt DP Capability Plot

, KONGSBERG AKER H6E SEMISUB russersaci

A VerSte enkeltfell, for eksempel tap aV en mput flie reference Saltapalise.sp Limlting 1 minute mean wind speed In inots

hgyspenttavle eller et maskinram ey | o
A Spesielle vedlikeholds senarioer, for eksempe|l=x........ = ..

Pos of origin ahead of Lpps2 (Xaoj 0.0m

pafalgende verstenkeltfeilnar en generator | i, fmei

eller en thruster ute for vedlikehold. TRV
CYFLIOAEtAUSGALE 200SYS YSRwWOUSNE (S -SHEYSE
forskjellige forhold vil da vise posisjoneringsevnen| smiise. .
enheten kan nyttiggjare i operasjon og kan videre | == = N
brukes under planlegging og beslutningstaking. |z e wgrm= N
C DPsystemetkjgrerogsékontinuerlig kapabilitets

Wing speed: Automatic

overvaking som visuelt kan overvakes, samt gir alarm g niome o
nvis enkeltfeil kan fare til tap av posisjon.

C Pa DP simulator ombord simuleres faktisk rest
Kapabilitet under forskjellige vedlikeholds scenarioer.
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The Figure is illustrative and not to scale.




Well Spesiffic Operation Criteria (WSOC)

Verste Singelfeil A Drive-off / Drift Off

En DP3 enhet er som nevnt verifisert og testet for a sikrer at ingen
feil 1 systemet skal kunne fgre til tap av posisjon (utstyrsklasse).

Isi kker het s s tQuahiitative Ri 6 0 QRBAAé@ran y s
typisk konklusjon at risikoen for tap av posisjonering som et
element i realiseringen av hovedsikkerhetsfunksjoner under DP3
operasjoner er innenfor akseptkriteriet pa 1 x 104
(Innretningsforskriften) siden systemet er redundant.

Pa tross av at systemet oppfyller sikkerhetskrav har bransjen valgt
a heve sikkerhets nivaet ved a sette begrensninger ut fra senarioer
ut over det som regelverket krever.

‘ Rig Position at
Surface (m)

Drive-off og Drift-off er scenarioer som vanligvis benyttes for a
kalkulere brgnnspesifikk gul og rad vaktsirkel. N Ceanarior drive-off or drft-off

Point of
Disconnec t (m)

Gul og rad vaktsirkel brukes da videre til a sikre aktivering av ngd

frakoplings system slik at brannen sikres og Marine Riser / LMRP ADS Limit * (m)
kobles fra far enheten nar maks posisjonsavvik. (POD - Point of Rod Limit ()
Disconnect) som er den fysiske begrensingen for den spesifikke = ™ ooy _

0]

brgnnen.



