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Motivacao

Plataformas flutuantes sao utilizadas para exploracao de
recursos em alto mar. A estabilidade dessas plataformas
offshores & mantida por seus sistemas de amarracao (vide
Fig.1), cuja integridade € muito importante para a operacao
segura da unidade [1]. O monitoramento constante da
Integridade das linhas de amarracao € de suma importancia,
dado que a estrutura flutuante esta sempre exposta as
condicoes ambientals do mar (ondas, ventos e correntes).

Figura 1 - Esquema de uma producao offshore.

Objetivo

Objetivo: desenvolver um sistema de monitoramento das

linhas de amarracao a partir dos dados de movimento da

plataforma utilizando Aprendizado Profundo (Deep Learning

— DL). O sistema e composto por (vide Fig. 2):

(1) Modulo DL de previsao de movimentos futuros da
plataforma,

(2) Calculo do erro entre 0 movimento previsto e 0 medido e

(3) Modulo de classificacdo do estado das linhas de
amarracao em funcao dos erros, indicando se houve ou
nao rompimento em alguma linha.
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Figura 2 - Arquitetura do sistema de previsao de falha nas linhas de
amarracao de uma plataforma flutuante.

Metodologia

Foco: desenvolver um modelo de previsao de movimentos de
alta precisao.

Modelo: optou-se pelo modelo DL recente Temporal Fusion
Transformer (TFT) [2].

Projeto: adota uma arquitetura e ferramentas que facilitam a
execucao e acompanhamento de experimentos (Fig. 3).
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Figura 3 - Arquitetura de software para experimentacao

Resultados

A previsao de movimento com o TFT resultou em desempenho
bastante promissor, permitindo clara distincao no erro quando
ocorre rompimento em uma linha (Fig. 4). O classificador
utilizado, CatBoost, obteve uma taxa de acerto de 99,9% em
conhjunto de teste (vide Fig. 5).

Distribuicao do erro no tempo para Surge.
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Figura 4 - Distribuicéo temporal de erro MASE quando ha rompimento (na

linha vermelha).
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Figura 5 - Matriz de confusdo da classificacdo do conjunto de teste: ha
somente 5 classificacOes erradas de um total de 2923 casos sem rompimento
e 2957 com rompimento. Das 5 erradas, 4 nao resultariam em falha
catastrofica.
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