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Resumo

Tolmasquim, Sueli Tiomno. Projeto e Controle da Operacéo de Passagem
de Pigs em Dutos. Rio de janeiro, 2004, 109 p. Dissertacdo de Mestrado —
Departamento de Engenharia Mecanica, Pontificia Universidade Catélica do
Rio de Janeiro.

Na indUstria do petréleo, a passagem de pigs em dutos tem sido largamente
aplicada com diferentes propésitos. limpeza do tubo, inspecdo, remocdo de
liquido e separacéo de produtos, entre outros. A eficiéncia e seguranca de uma
operacdo com pig demandam que diversos parametros operacionais, tais como
pressdes maximas e minimas no duto e velocidade de movimentagdo do pig,
sgjam bem avaliados durante a etapa de plangamento e mantidos dentro de
determinados limites durante o acompanhamento da operacdo. Tendo como
objetivo a obtencéo de uma ferramenta eficiente para gudar no controle e projeto
das operacdes de passagem de pigs, desenvolveu-se um cédigo numérico baseado
no método de diferencas finitas para a simulacdo de escoamentos transientes de
dois fluidos, podendo estes ser liquido-liquido, gas-gas ou liquido-gés. Médulos
para controle automatico das variaveis do processo foram incluidos, visando a
previsdo do escoamento mediante diferentes estratégias para alcancar uma
operacdo eficiente. Problemas teste foram realizados, validando a metodologia.
Por fim, os resultados obtidos com o simulador sdo comparados com um caso real
de esvaziamento de um trecho do oleoduto OSPAR, pertencente a Petrobras, com

30" de didmetro e extensdo de 60 km.

Palavras-chave
simulagcdo transiente; pig; deslocamento de 6leo; gas-liquido; controle de

[Processo.
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Abstract

Tolmasquim, Sueli Tiomno. Design and Control of Pig Operations
Through Pipelines. Rio de janeiro, 2004, 109 p. MSc. Dissertation —
Departamento de Engenharia Mecénica, Pontificia Universidade Catélica do
Rio de Janeiro.

In the il industry, pigging operations in pipelines have been largely applied
for different purposes: pipe cleaning, inspection, liquid removal and product
separation, among others. Pigging operations to be efficient and safe require a
number of operational parameters, such as maximum and minimum pressures in
the pipeline and pig velocity, to be well evaluated during planning stage and
maintained within stipulated limits while the operation accomplishment. With the
objective of providing an efficient tool to assist in the controlling and designing of
pig operations through pipelines, a numerical code based on a finite difference
scheme for a two-fluid transient flow simulation was developed. The model
accounts for liquid-liquid, gas-gas and liquid-gas products in the pipeline.
Automatic control modules for some process variables were included to permit the
flow prediction by means of different strategies to reach an efficient operation.
Test problems were performed to validate the methodology. At last, simulation
results were compared with an actual liquid displacement operation at a 60 km
segment of the 30" diameter OSPAR pipeline, owned by Petrobras.

Keywords:

transient ssimulation; pig; oil displacement; gas-liquid; process control.
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