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RESUMO

A presente pesquisa apresentard uma metodologia de medicdo dos
movimentos dindmicos de uma plataforma semi-submersivel em ondas, através do método de
processamento de Imagem, utilizando SCFTIMAGE. Eddie.

A importdncia do conhecimento preciso dos movimentos dindmicos das
estruturas ocednicas sujeitas a ondas, em condigcdes ambientais severas, levou muitos pesquisadores
a lancarem mdo dos mais variados tipos de instrumentacdo que menos interferissem no seu
comportamento, quando estas sdo estudadas através de modelos reduzidos que permitam incluir 0s
efeitos nao-lineares inerentes a tipos de corpos flutuantes semelhantes aqui considerada.

O recente desenvolvimento de técnicas de computacdo gréfica em computadores tem permitido a
possibilidade de aplicacdes das novas técnicas de morfologia matemética e de processamento de
imagens.

Para vatidacéo da metodologia, devera ser utilizados os ensaios realiza-
dos no laboratério hidrodindmico em Sdo Paulo com o modelo padrao da Semi-submersivel do Comité
de Estudos Conjunto da Engenharia Oceénica do ITTC- International Towing Tank Conference.

ABSTRACT

This paper present an dynamic movements measurement methodology
for semisubmersible plataform in waves, using the image processing method with SOFTIMAGE. Eddie.
The knowledge of the dynamic movements of off-shore structures in wave, in hard environmental conditions,
has that the researchers applied the instrumentation that not interfere on this movirnent. Mainly when we
study with scale models that we can introduce inerent non-linear effects for similar floating bods that we
consider in this research.

The recent improvement of image processing with personal computers
has made possible applly the mathematical morphology and the Image processing thechniques for
many field of tecnology.

For validation of the methodology, we will used the Sao Paulo hydrodinamic
lahoratory results using standard model ITTC - International Towing Tank Conference’s committee of off-
shore engineering.
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1. INTRODUGAO

A importancia do conhecimento preci-
so dos movimentos dinamicos das estrutura
oceanica princijpalmente as do tipo SEMISUB
Cm condicdes ambientais severas, levou muitos
pesquisadores a utilizarem os tipos de
instrumentacao que menos interferissem no seu
comportamento quando estas séo estudadas
através de modelos reduzidos que permita inclujr
os efeitos ndo lineares inerentes a estes tipos
de corpos flutuantes.

Os métodos usuais de medig@o dos
movimentos de modelos reduzidos sao disposi-
tivos mecéanico Em 1987 na conferéncia da I6th
do ITTC - International Towing Tank Conterence
(6rgéo normalizador dos testes e analises em
Laboratérios Hidrodindmicos e Oceénica),
professor Dr. Seiji Takezawa apresentou um novo
sistema de sensores fotoeletronico desenvolvido
na Yokohama National Unversity. O sistema
consiste fundamentalmente de fotodiodo de silicio
(supersensrvel & luz) localizados na camera e
fontes de luzes emissoras nos LED (Light
Emttting Diodes) colocados nos modelos que
fornecem os movimentos para o computador que
processa 0s sinais, dando assim as posicdes
resultantes das medigdes.

Input

O recente desenvolvimento de técni-
cas de computagédo grafica em computadores
tem permitido a possibilidade de aplicacdes das
novas tecnicas de morfologia matematica e de
processamento de imagens. A computagéo
grafica O um passaporte eletrénico para a tec-
nologia de ponta da editoragéo eletrénica em
imagens digitar Uma vez introduzida uma
imagem no computador através de um scanner
ou de uma camera de video (Abekas), ela pode
ter seus cores (RGB) medidos, corregidos, fazer
cornposicdo de imagens, ou ter seus
movimentos medidos.

2. METODO DE PROCESSAMENTO DE IMAGEM

Aimagem pode ser introduzida no com-
putador por meio de um scanner, de uma cémera
de video (através de Abekas>ou de umaimagem
ja gravado (OU criado) num arquivos em disque-
te E uma vez introduzida a imagem no compu-
tador ela pode ser retocada, recortada, ondula-
da, distorcida ou ter suas cores corregidas. Apos
a edicao, ela pode entéo ser passada para uma
Impressora monocromatica ou colorida, para um
video (através da Abekas), ou arquivado num novo
arquivo em disquete. A figura 1 ilustra os varios
dispositivos de entrada e saida do processo de
digitalizag&o das imagens.
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Figura 1 - Tratamento de imagem e processo de producgéo
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Para rastrear o movimenio pode-se fixar nadas. No exemplo abaixo (figura 2) fol fixado
um ponto (conjunto de pixels) num objeto movel um ponto de rastreamento no queixo de um
dentro de uma imagem. Ao fixar estes conjurto homem em movimento. Usando o programa pode-
de pixels, o programa deve calcular as se gerar uma seguéncia de imagens (frame) cal-
propriedades destes pixels e calcular as coorde- culando o homem cm movimento (figura 3)

Figura 2 - Filme de um homem em
movimento (arquivo de 60 frames)

Figura 3 - Rastreamenio homem
em movimento

Figura 4- Imagem digitalizado do modelo
de SEMISUB
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3-CALCULO DE MOVIMENTO DE
SEMISUB.

Conforme item anterior, para
rastrearmos o movinrento do homem precisou
fixar um ponto no corpo (objeto movel) Assim,
para rastrearmos o movimento do SEMISUB
vamos fixar um ponto na regiéo centrar da plata-
forma e fazer leitura dos movimentos (figura 4).
A regiao central (abaixo do deck) do SEMISUB
foi escolhida por causa que é uma area de alta
contraste; escolhido para facilitar a identficacéo
dos «pixel».

3.1 Seqliéncia das Imagens Digitalizado
do SEMISUB.

Aimagem do video fo digitalizado em

um arquivo (.mpeg) de 10 mega byte com uma
duracao de 45 segundos de ensaio (30 frame
por segundo) Este arquivo fol transferido para
computador «Silicon Graphics”e transformado
para arquivo tipo .gif. O arquivo final fol reduzido
para 10 frame por segundo e um total de 441
frame (total de 44,1 segundos).

Observando a seqliéncia das imagens
podemos reduzir mais o tempo de ensaio. Os
primeiros 25 segundos a onda incidente ainda
néo alcangou no SEMISUB. Portanto o
movirnento do SEMISUB pode comegar do frame
250 até 441

Nas figuras 5 a 11 mostrara as
seqléncias de algumas imagens que foram
impressos.
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Figura 5 - imagem digitalizada do modelo em frame 250




Figura 7 - imagem digitalizada do modelo em frame 300
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Figura 9 - imagem digitalizada do modelo em frame 375
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Figura 11 - imagem digitalizada do modelo em frame 425
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