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Neue Herausforderungen
brauchen neue Losungen

Standig neue Herausforderungen fiir die
Rohrinnenpriifung bediirfen immer neuer
Losungen. Diese bietet unser Unterneh-
men fiir komplizierte Anwendungen, ab-
gestimmt auf den tatsachlichen Bedarf
und in enger Zusammenarbeit mit unse-
ren Kunden.

Sie halten nun die erste Ausgabe unse-
rer Kundenzeitschrift in den Handen.
INSIGHT berichtet aus der Praxis und fiir
die Praxis. Sie soll als Ideengeber dienen
und auch einfach Schwarz auf Weif$ dar-
stellen, was INSPECTOR SYSTEMS fiir Sie
zu leisten imstande ist.

Unser Anspruch ist es, unseren Kunden
Unterstiitzung bei samtlichen Fragen der
Rohrinnenpriifung und Instandhaltung
geben zu konnen. Unsere Kompetenz
beschrankt sich hierbei nicht nur auf die
Entwicklung hochtechnisierter Rohrrobo-
ter und den damit verbundenen Inspek-
tionsdienstleistungen, sondern auch auf
eine umfangreiche Kundenbetreuung
und unterstiitzende Dienstleistungen
durch unsere qualifizierten Mitarbeiter.
Viel Spafd beim Lesen wiinscht

Rainer Hitzel
Geschaftsfiihrer

New challenges

need new solutions

Constant new challenges for internal
pipe inspection require ever newer solu-
tions. These are provided by our compa-
ny for complicated applications, tailored
to actual needs and in close cooperati-
on with our clients.

You are now holding the first edition of
our customer magazine. INSIGHT reports
on the practice for the practice. It is
intended to stimulate ideas and to sim-
ply set out in black and white what
INSPECTOR SYSTEMS can do for you.
Our objective is to be able to support
our customers in all matters relating to
the inspection and maintenance of pipe
interiors. Our competence here is not
only limited to the development of high-
tech pipe robots and the associated
inspection services, but also extensive
customer care and supporting services
by our qualified staff.

We hope you enjoy the read

Rainer Hitzel
Director
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INSPECTOR SYSTEMS:

Innovationstrager bei
Rohrrobotern

NSPECTOR SYSTEMS ist Techno-

logiefiihrer fiir die Entwicklung und
Fertigung von Rohrrobotern und den
damit verbundenen Priifdienstleistun-
gen. Als
dem weltweiten Nischenmarkt bieten
die Roboter der INSPECTOR-Serie bei
der Inneninspektion sowie der Uber-

kompetenter Anbieter auf

priifung und Bearbeitung von Rohren
die Moglichkeit, Bogen zu durchfahren
und verrichten hier insbesondere in der
vertikalen Bewegung auf einer Linge
von bis zu 500 Metern zuverldssig
ihren Dienst.

Zuverléassiger Partner

Das Unternehmen INSPECTOR SYS-
TEMS Rainer Hitzel GmbH ist 25
Jahre ein zuverldssiger Partner fiir
grofe und international operierender
Konzerne, wodurch die Crawler und
Rohrroboter aus dem hessischen
Rodermark weltweit erfolgreich zum
Einsatz gelangen. Die Haupteinsatzge-
biete sind die Bereiche der Qualititssi-
cherung und Instandhaltung von Kern-
kraftwerken, konventionellen Kraft-

werken, Raffinerien, chemischen/
petrochemischen Anlagen, Fernwirme-
leitungen, Gas-Pipelines und der Off-

shore- Industrie.

Individuelle Losungen fiir den
flexiblen Einsatz

Individuelle Losungen fiir den flexiblen
Einsatz — INSPECTOR SYSTEMS bie-
tet dem Kunden Know-how fiir die
Uberpriifung eines qualititsgerechten
Rohrleitungssystems.

Entwickelt und gebaut werden hoch
technisierte Robotersysteme fiir die
visuelle Priifung inkl. Lasermessung
und fiir die Ultraschallpriifung von
Rohrsystemen in sensiblen Anlagen.
Zudem hat sich INSPECTOR SYSTEMS
auf Roboter spezialisiert, die durch
integrierte Schleif- und Zerspanungs-
systeme fiir die praxis- und norm-
gerechte Instandhaltung der Rohr-
leitungen sorgen. Neben der kunden-
spezifischen Entwicklung der Maschi-
nen werden hauptsichlich auch Dienst-
leistungen fiir die Untersuchung oder
Instandhaltung abgewickelt.

INSPECTOR SYSTEMS:

Pipe robot innovators

NSPECTOR SYSTEMS is a techno-

logical leader in the development
and production of pipe robots and asso-
ciated inspection services. As a compe-
tent supplier on this global niche mar-
ket in the internal inspection as well as
testing and maintenance of pipes the
INSPECTOR series robots allow the
possibility of passing through bends
and perform reliably when moving ver-
tically over a length of up to 500
meters.

Reliable partner

For 25 years the company INSPECTOR
SYSTEMS Rainer Hitzel GmbH has
been a reliable partner for large and

internationally operating concerns,
with the crawlers and pipe robots from
Rodermark in Hessen being successful-
ly deployed throughout the world. The
main areas of application are in the
fields of quality assurance and main-
tenance of nuclear power stations, con-
ventional power stations, refineries,
chemical/petrochemical plans, district
heating systems, gas pipelines and the
off-shore industry.

Individual solution for flexible
deployment

Individual solutions for flexible deploy-
ment — INSPECTOR SYSTEMS offers
the client know-how for inspecting a
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quality-assured pipeline system. High-
tech robot systems are being developed
and constructed for visual inspection
including laser measurement and for
ultrasonic inspections of pipeline
systems in sensitive installations.

INSPECTOR SYSTEMS has also spe-
cialized in robots that by way of inte-
grated grinding and milling systems
ensure maintenance of the pipelines in
accordance with standards. In addition
to the customer-specific development of
machines, inspection or maintenance
services are largely also provided.
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Auf der Suche nach neuen Quellen

Inspector Systems schafft neue Qualitatsstandards bei der Priifung von Offshore-Rohrleitungen

Das Barrel Rohol steuert derzeit
auf die magische Grenze von
100 Dollar zu - mit spiirbaren Konse-
quenzen fiir Wirtschaft und Ver-
braucher. In den Fokus bei der
ErschlieBung neuer Vorkommen riik-
ken die Lagerstétten vor der westafri-
kanischen Kiiste, die vor diesem
Hintergrund immer grofiere Be-
deutung fiir die kiinftige globale
Energieversorgung gewinnen.

Derzeit wird das Greater Plutonio
Olfeld im Block 18, 177 Kilometer vor
der Kiiste Angolas gelegen, im Auftrage
von BP erschlossen. Das Feld umfasst
eine Fliche von rund 5.000 km? bei
Wassertiefen um 1.500 Meter. Die For-
deranlagen fiir den kostbaren Rohstoff
befinden sich durchweg am Meeres-
boden. Von den einzelnen Bohrstellen
aus fithren Unterwasserleitungen zu
einem Hyperflow Riser Tower iiber
eine Lidnge von 1.200 Metern. Dadurch
erreicht das Ol eine schwimmende Pro-
duktions-, Vorrats und Verladeeinheit
(FPSO = Floating, Production, Storage
& Offloading Unit).

Fiir die Auslegung und Verlegung der
Rohrleitungen erhielt das Unternehmen
Acergy den Zuschlag. Damit das
"Schwarze Gold" aus den Tiefen des

Meeres gefordert werden kann, gelan-
gen nur Rohre und Rohrleitungen
hochster Giite und Qualitit zum
Einsatz. Inspector Systems erhielt den
Auftrag zur Kontrolle der Innenbe-
schichtung der 8"- und 10"-Rohre
inklusive der Bogen und schaffte hier
neue Standards bei der Verbesserung
der Qualititsanforderungen.

Der Einsatz fiir

INSPECTOR 4000

Fiir dieses Unternehmen wurde der
Video- und Laserinspektionsroboter
Typ INSPECTOR 4000 eingesetzt.
Dieser Rohrroboter ist, wie sidmtliche
Spezialroboter aus Rodermark, flexibel
aufgebaut und besteht aus mehreren
Antriebselementen. Diese werden im
Einsatz pneumatisch an die Rohrinnen-
wand gepresst und sind mit einem
Inspektionskopf mit Schwenk-/Neige-
einheit und einer hochauflésenden
Farbkamera unterwegs.

Zusitzlich ist in den Schwenk- und
Neigekopf ein Laser zur Vermessung
und Klassifizierung eventueller Schi-
den integriert. Der Punktlaser erlaubt es
Fehlstellen mit einer Ausbreitung >2 mm
zu vermessen. Seine Genauigkeit ist
besser als 0.1 mm.

Mithilfe dieses Rohrroboters wurden
alle vorgesehenen Rohre (80 Stiick je

12 m) und Rohrbogen (50 Stiick) auf
Fehlstellen der Innenbeschichtung hin
inspiziert. Zusitzlich wurden Fehlstel-
len mit dem Laser vermessen.

PMI-Priifung der Innen-
beschichtung

Die einzelnen Beschddigungen der
Innenbeschichtung wurden dann ge-
nauer untersucht. Hierfiir entwickelte
INSPECTOR SYSTEMS in Zusammen-
arbeit mit Acergy zudem ein Priifgerit
zur PMI- Priifung der Innenbeschich-
tung. Mithilfe einer schwach radio-
aktiven Quelle und eines Detektors
wurde eine Spektralanalyse der
Beschichtung im Bereich der vorher
visuell detektierten Stelle durchge-
fiihrt. Die sogenannte "X- Ray Flou-

rescence Spectroscopy".

Durch diese Messmethode wurde der
Ferritgehalt in der Inconel-Beschich-
tung bestimmt. Bei zu hohem Ferritge-
halt und in der Folge mogliche Korro-
sionsschdden wurde dann ein zusitzli-
ches Gladding im Bereich der Fehl-
stelle von innen aufgeschweif3t.

Die oben beschriebenen Inspektions-
und Priifarbeiten wurden im Friihjahr
2007 in Lobito / Angola von INSPEC-
TOR SYSTEMS erfolgreich durchge-
fiihrt. Dazu Henriette Kruimel, BP

UREF Project Engineer: "I would like to
thank all the Acergy, Inspector Systems
and BP people who worked together on
this job for the fantastic work they have
delivered. Without their motivation,
flexibility and good quality work, it
would never have been possible to deli-
ver all pipes and bends required for
spool fabrication on time. This is some-
thing we could not even dream of at the
start of the inspection campaign. Well
done and thanks a lot!"

Kurz:

Derzeit wird das Greater Plutonio Ol-
feld im Block 18, 177 Kilometer vor
der Kiiste Angolas
Auftrage von BP erschlossen. Das Feld
umfasst eine Fldche von rund 5.000 bei

gelegen, im

Wassertiefen von rund 1.500 Metern.
Die Forderanlagen fiir den kostbaren
Rohstoff befinden sich durchweg auf
dem Meeresboden. Von den einzelnen
Bohrstellen aus fiihren Unterwasser-
Leitungen zu einem Hyperflow Riser
Tower mit einer Linge von 1.200 Metern.
Dadurch erreicht gelangt das Ol zu
einer schwimmenden Produktions-,
Vorrats und Verladeeinheit. Zur Siche-
rung der Qualititsanforderungen der
Innenbeschichtungen der insgesamt
rund 1.000 Meter langen Rohrleitungen
wurde der INSPECTOR 4000 einge-
setzt.



Seeking new sources

Inspector Systems is creating new quality standards in inspecting off-shore pipelines

he price of a barrel of crude ol is
Tcyrrently heading towards the
magical 100 dollar threshold. This has
led to noticeable consequences for the
economy and consumers. In develo-
ping new reserves the focus is on the
deposits off the West African coast
which against this background are
gaining in significance for future glo-
bal energy supplies

At present the Greater Plutonio oil field
in Block 18, 177 km off the coast of
Angola being developed by BP. The
field covers an area of around 5000
km? with water depths of around 1500
metres. The production installations for
the valuable raw materials are all on
the seabed. From the individual drilling
site underwater pipelines lead to a
Hyperflow Riser Tower over a length of
1200 metres. In this way the oil reaches
a Floating, Production, Storage &
Offloading Unit.

The company Acergy was awarded the
contract for designing and laying the
pipelines. So that the “black gold” can
be pumped from the depths of the ocean
only pipes and pipelines of the highest
quality can be used. Inspector Systems
was awarded the contract to examine
the inner coating of the 8" and 10"
pipes, including the bends, and has
created new standards in improving the
quality requirements.

Deployment of

INSPECTOR 4000

For this enterprise the video and laser
inspection robot type INSPECTOR
4000 was used. This pipe robot, like all
robots from Rodermark, is flexibly con-
structed and comprises several drive
elements. In operation these are pneu-

matically pressed to the inner wall of
the pipe and move with an inspection
head with a pan/tilt unit and high-reso-
lution colour camera.

A laser for measuring and classifying
any damage is also integrated into the

pan/tilt head. The point laser allows
defects of > 2 mm to be measured. Its
precision is better than 0.1 mm.

With the aid of this pipe robot all the
envisaged pipes (80 each of 12 m) and
pipe bends (50 units) were inspected
for fault in the inner coating. Defective
points were also measured with the
laser.

PMI examination of the
inner coating
Individual damage to the inner coating

was then inspected more closely. For
this, INSPECTOR SYSTEMS in colla-
boration with Acergy developed an

examination device for the PMI testing
of the inner coating.

Using a weak radioactive source and a
detector a spectral analysis of the
coating in the area of the previously
visually detected area was carried out.
This is known as "X- Ray Flourescence
Spectroscopy". With this measuring
method the ferrite content in the

Inconel coating was determined. In the
event of too high a ferrite content and
consequently possible corrosion dama-
ge an additional Gladding was welded
onto the defective point from inside.
The above inspection and testing work
was successfully carried out in the
spring of 2007 in  Lobito / Angola by
INSPECTOR SYSTEMS.

Henriette Kruimel, BP URF Project
Engineer commented "I would like to
thank all the Acergy, Inspector Systems
and BP people who worked together on
this job for the fantastic work they have
delivered. Without their motivation, fle-
xibility and good quality work, it would
never have been possible to deliver all
pipes and bends required for spool
fabrication on time.

This is something we could not even
dream of at the start of the inspection
campaign. Well done and thanks a lot!"

In brief:

At present the Greater Plutonio oil field
in Block 18, 177 km off the coast of
Angola being developed by BP. The
field covers an area of around 5000
kmC with water depths of around 1500
metres.

The production installations for the
valuable raw materials are all on the
seabed. From the individual drilling
site underwater pipelines lead to a
Hyperflow Riser Tower over a length of
1200 metres. In this way the oil reaches
a floating, production, storage and
offloading unit.

To assure the quality requirements of
the inner coatings of the around 1000
metre- long pipelines the INSPECTOR
4000 was used.
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Rotterdams Unterwelt

Priifroboter von Inspector Systems inspizieren unterirdi-
sches Fernwarmenetz

ernwirmeleitungen arbeiten im
FVerborgenen und sind ein wichti-
ger Teil stadtischer Infrastruktur. Ver-
sorgt werden damit Privathaushalte und
Gebidude, wie Schulen oder Kranken-
hduser mit Wirme, die hauptsidchlich
zum Heizen verwendet wird. Die ein-
zelnen Rohrleitungen sind unter der
Erde verlegt und bilden ein weitver-
zweigtes Netz im gesamten Innenstadt-
gebiet.

Eine vollflichige Uberpriifung und
Sanierung des Netzes von Aufen ist in
der Praxis nicht moglich, weil Fern-
wirmeleitungen unter stark befahrenen
StraBen, Tunneln, S- und U-Bahnen

verlegt sind.

Erhebliche Kostenersparnis

In der Metropole Rotterdam wurden im
Sommer 2006 und 2007 mehrere Berei-
che des Fernwirmenetzes mit einem
speziellen Ultraschall-Priifroboter in-
spiziert und nach AuBenkorossion
gepriift. Detektierte Bereiche konnten
dann gezielt saniert und ein groBfléchi-
ger Austausch der Rohrleitungen ver-
mieden werden. Das hat zu einer nicht
unerheblichen Kostenersparnis beige-

tragen.

Der in Rotterdam eingesetzte Priifro-
boter wurde in Zusammenarbeit mit
ApplusRTD b.v. entwickelt. Er kann

Rohrleitungen im Durchmesserbereich
von ca. 300 bis 600 mm auf einer
Gesamtldnge von bis zu 250 Meter
durchfahren und diese von innen detail-
liert priifen. Weiterhin ist er in der Lage
mithilfe modernster Ultraschall-Priif-
technik die jeweilige Wandstirke der
Leitung zu 100 % exakt festzustellen
und eventuelle AufBen- oder Innen-
schidden zu detektieren.

Als groler Vorteil des Ultraschall-
Priifroboters erweist sich einmal mehr
dessen flexible Bauweise. Er kann
unter sehr beengten Bedingungen in die
Rohrleitung eingesetzt werden und
enge Bogen passieren. Zum Einsetzen
muss lediglich eine Offnung von ca.
400 mm in axialer Richtung geschaffen
werden. Dies kann man z. B. durch den
Ausbau von Kompensatorelementen
erreichen. Weitere MaBnahmen sind
nicht notwendig.

Dieser Vorteile hat sich auch der nie-
derlandische Energieversorger ENECO
b.v. bedient, unter dessen Mitwirken
der Ultraschall-Priifroboter fiir den
Spezialeinsatz angepasst wurde.
Daten stehen in Echtzeit zur
Verfiigung

Der Priifroboter besteht aus zwei An-

triebselementen, deren Réder pneuma-

tisch an die Rohrinnenwand gepresst

werden. Sie entwickeln somit eine
hohe Zugkraft, die fiir lingere Rohr-
leitungsabschnitte mit Bogen notwen-
dig ist. An deren Ende ist ein Elektro-
nikmodul fiir die Ultraschallpriiftech-
nik adaptiert. Ein spezielles Kabel ver-
bindet den Priifroboter mit der Steuer-
und Auswerteeinheit fiir die Priiftech-
nik. Just in time: Alle Ultraschalldaten
stehen sofort in Echtzeit zur Verfiigung
und konnen bereits wihrend der
Priifung ausgewertet werden.

Die Installation einer Inspektionska-
mera gewibhrleistet den Uberblick in
der Rohrleitung. Am hinteren Antriebs-

element ist der Priifkopftriger mit den
insgesamt 32 Ultraschallpriifkopfen
angebracht. Bestehend aus zwei halb-
kreisformigen Teilelementen kann er
pneumatisch an die Rohrinnenwand
gefahren werden. Der Triger ist ver-
stellbar und ermoglicht die genaue
Anpassung an die Rohrleitungsgrofie.

Fiir den Fall, dass die Rohrleitung nicht
vollstindig mit Wasser zu befiillen war,
gelangte ein zweites Ultraschall-Priif-
element mit 32 Sensoren zum Einsatz.
Uber eine Art Kammer mit zwei Ab-
dichtscheiben konnte diese mit Wasser

gefiillt werden.

On an exploratory trip in
Rotterdam’s underworld

Inspector Systems inspection robot checks underground
district heating network

istrict heating pipelines function
D hidden away and are an impor-
tant part of urban infrastructure.
Private homes and buildings such as
schools and hospitals are supplied with
heat that is mainly used for heating
purposes. The individual pipelines are
laid underground and form an extensi-

ve network in entire city centre area.

Complete inspection and renovation of
the network from outside is not possible
in practice as district heating pipelines
are laid under busy streets, tunnels,

local and underground railways.

Considerable cost savings

In the Rotterdam metropolitan area
several sections of the district heating
network were inspected with a special
ultrasonic inspection robot and chek-
ked for external corrosion in the sum-
mer of 2006 and 2007. Detected areas
could then be specifically renovated
and large-scale replacement of the
pipelines avoided. This has contributed

to not inconsiderable cost savings.

The inspection robot used in Rotterdam
was developed in conjunction with

ApplusRTD b.v. It can travel through



pipelines with a diameter range of

approx. 300 to 600 m over a total length
of up to 250 meters and carry out a
detailed internal inspection.
With the aid of the most modern ultra-
sonic examination technology it can
also determine the wall thickness of the
pipeline to degree of 100% and detect

any external or internal damage.

The flexible structure of the ultrasonic
inspection robot again proved to be a
great advantage, It can be used in very
constricted conditions in the pipeline

and pass through narrow bends. In

order to introduce it an opening of

approx. 400 mm in the axial direction
only has to be created. This can be
achieved, for example, by removing
compensator elements. Further measu-

res are not necessary.

The Dutch energy provider ENECO b.v.
has utilized these advantages and with
its involvement the ultrasonic inspection

robot has been adapted for special use.

Data available in real time

The inspection robot comprises two
drive elements, the wheels of which are
pneumatically pressed against the
inside wall of the pipe. They thus deve-
lop the high traction force required for
longer pipeline sections with bends. At
its end is an electronic module for
ultrasonic inspection equipment. A spe-
cial cable connects the inspector robot
to the control and evaluation unit for
the inspection equipment. Just in time:
all ultrasonic data are immediately
available in real time and can be eva-

luated even during the inspection.

The installation of an inspection came-
ra guarantees an overview in the pipe-
line. Arranged on the rear drive ele-
ment is the inspection head with a total
of 32 ultrasonic inspection heads.
Consisting of two semicircular partial
elements it can be pneumatically
moved on the internal wall of the pipe-
line. The carrier is adjustable and
allows precise adaptation to the pipe-
line size.

If the pipeline was not to be completely
filled with water a second ultrasonic
inspection element with 32 sensors was
deployed. This could be filled with
water via a type of chamber with two

sealing disks.

Inspektionsroboter nimmt
Kaverneleitungen ,unter die Lupe”

Rauhe Einsatzbedingungen bei Priifungslangen von bis zu 500 m

eit etwa Mitte der sechziger Jahre

des vorigen Jahrhunderts werden
Salzkavernen in Deutschland sowohl in
horizontal gelagerten dicken Salz-
schichten als auch in Salzstocken mit
bis zu 2.000 Meter tiefen Bohrungen
ausgesolt. Durchschnittliche Kavernen

sind schnell einmal bis zu 300 Meter
hoch und besitzen einen Durchmesser
von ca. 60 Metern. Das entspricht
einem Volumen von 500.000 bis 800
000 Kubikmetern.
Zwischenlagerstitten fiir Erdol, Erdol-

Sie dienen als

produkte und Erdgas um Spitzenlasten
abzufangen oder um in Krisenzeiten

Versorgungsengpisse zu puffern.

Die Untertage-Speicher Gesellschaft
mbH der Wintershall Holding AG un-
terhilt in Blexen an der Nordsee acht
Kavernen zur Lagerung von Rohdl und
Benzin. Diese sind mit zwei bis zu 500
Meter langen Leitungen mit zentralen
Manifold verbunden. Eine Leitung
fiihrt das Produkt, eine zweite die Sole.
Die Soleleitungen sind auf der Innen-
seite mit einem Epoxidharz iiberzogen

und besitzen einen Durchmesser von
250 mm. Im Juli wurden sie gemein-
sam mit Applus RTD visuell von innen
auf schadhafte Stellen sowie Beschadi-
gungen der Beschichtung hin inspi-
ziert. Und das auf einer Gesamtlinge
von ca. 4,5 km.

Ein Fall fiir INSPECTOR 4000

Zum Einsatz kam der Video- und
Laserinspektionsroboter Typ INSPEC-
TOR 4000, der den Herausforderungen
durch Leitungslange (bis zu 500 Me-
ter), zahlreichen Bogen und Hohen-
unterscheiden gewachsen war. Eigens
dafiir wurde mit dem schweizer Unter-
nehmen Brugg ein Kabel entwickelt.
Speziell zugeschnitten auf den Inspek-
tionsroboter trotzte es zudem den rauen

Umgebungsbedingungen.

Inspection robots examine
cavern pipelines

Raw deployment conditions with inspection lengths of up to 500 m

ince around the middle of the
1960s salt caverns in Germany
have solution mined in horizontally
layer thick salt layers as well as in salt
domes with up to 2000 m deep borings.
Average caverns are quickly up to 300 m
high with diameter of approx. 60 metres.
This corresponds to a volume of
500,000 to 800,000 cubic metres.
They serve as interim storage locations
for crude oil, crude oil products and
natural gas to cope with peak loads or
to buffer up supply bottlenecks in times

of crisis.

In Blexen on the North Sea the compa-
ny Untertage-Speicher Gesellschaft
mbH of Wintershall Holding AG main-
tains eight caverns for storing crude oil
and petrol. These are connected to dif-
ferent up to 500 metre-long pipelines
with a central manifold. One pipeline
conveys the product the other the salt
solution. The salt solution pipelines are
covered on the inside with an epoxy
resin and have a diameter of 250 mm.
In July 2007 they were visually inspec-
ted from inside for defects as well as for
damage to the coating together with

Applus RTD over a total length of
approx. 4.5 km.

A case for INSPECTOR 4000

The video and laser inspection robot
INSPECTOR 4000 was used, which
was able to meet the challenges posed
by the pipelines lengths (up to 500
metres), numerous bends and diffe-
rences in height. A cable was develo-
ped especially for this with the Swiss
company Brugg. Specially adapted for
the inspection robot it also defied the
raw environment conditions.
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General Electric Inc. zertifiziert
Inspector Systems fiir LARCOM Prozess

Neues Reinigungsverfahren von GE senkt erheblich die Kosten

och bis 1987 wurden Dampflei-
Ntungen bei neu erbauten Kraft-
werken mit heilem Dampf gereinigt,
der durch die in Betrieb zu nehmende
Turbine erzeugt wurde. Dieser "Steam
Blow" reinigte zwar die Rohrleitung,
war gleichzeitig aber zeitaufwendig und
kostenintensiv. Die Folge war eine spi-
tere Inbetriebnahme mit teuren Verzo-

gerungen von bis zu sechs Wochen.

LARCOM senkt die Kosten

GE entwickelte ein neues Verfahren,
dass Druckluft statt des von der Turbine
erzeugten Dampfes zum Reinigen der
Rohre verwendete. Der Vorteil: Die
Rohre konnten vor der Inbetriebnahme
der Turbine gereinigt werden. Mitte der
90iger Jahre trat die "Air-Blow"-
Methode ihren Siegeszug an und 16ste
die herkommliche Methode ab.

Um die Kosten der "Air Blow"-Metho-
de weiter zu reduzieren wurden seitens
GE tiefer gehende Uberlegungen ange-
stellt. Spezifiziert wurde Ende 2006
zusammen mit Aquadrill International,
Inspector Systems und weiteren Part-
nern ein neuartiges Verfahren: die
LARCOM"-Methode (Least Actual

Restoration Commissioning Method).
Der Einsatz von Druckluft oder Dampf
zur Rohrreinigung ist bei diesem Vor-
gang nicht mehr notig.

Bei dieser Methode werden die Rohre
von innen mit speziellen Hochdruck-
wasserdiisen gereinigt und der Rein-
heitsgrad mit Rohrrobotern von Inspec-
tor Systems dokumentiert. Wéhrend
des "Aquamilling"-Prozesses werden
die Dampfrohre von Korrosion, Abla-
gerungen und losen Partikeln mit rotie-
rende Hochdruckdiisen und einem spe-

ziellen Luft/Wasser-Gemisch vollstin-

dig gereinigt. Am Prozessende werden
die Rohre mit den Video- und Laser-
inspektionsrobotern von Inspector

Systems inspiziert.

Inspector Systems dokumentiert
den Reinheitsgrad der Rohr-
leitungen

Wihrend verschiedener Qualifikatio-
nen in Houston wurden Inspector Sys-
tems (Videoinspektion) und Aquadrill
International (Rohrreinigung durch
Aquamilling) von GE fiir die neue
LARCOM-Methode zertifiziert.

Im Mirz 2007 feierte die LARCOM-
Wihrend des
konventionellen

Methode Premiere.
Neubaus  eines
Kraftwerkes des spanischen Energie-
versorgers Union Fenosa in La Coruna,
wurden die Dampfleitungen mithilfe
des ,,Aquamilling“-Prozesses gereinigt
und danach durch Inspektionsroboter

von Inspector Systems inspiziert.

Zusitzlich zum Reinigungsvorgang
wurden hohe Anforderungen an die
Rohrroboter zur Videoinspektion ge-
stellt.

Die Herausforderung: Neben den ver-
schiedenen Eintrittspunkten der Craw-
ler in die Rohrleitung (geoffnete
Rohrleitung, Entwisserungsstutzen,
T-Stiick, ausgebautes Ventil) waren das
vor allem die Verldufe der Rohrlei-
tungen mit bis zu neun 90° Bogen
(1,5D) mit vertikalen Abschnitten auf
einem Niveauunterschied von 15 Me-
tern.

Die Meisterleistung: Die Rohrleitungen
wurden komplett (bis zu 40 m) von
einem Eintrittspunkt aus durchfahren
und der Reinigungsgrad erfolgreich
dokumentiert.

General Electric Inc. certifies
Inspector Systems for LARCOM process

New GE cleaning method considerably reduces the costs

ight up until 1987 steam pipelines
R in newly constructed power stati-
ons were still being cleaned with hot
steam produced by the turbines to be
brought into operations.

Although this “steam blow” cleaned
the pipelines, it was time-consuming
and cost-intensive. The consequence
was later commissioning with costly

delays of up to six weeks.

LARCOM reduces the costs

GE developed a new method which
used compressed air for cleaning inste-
ad of the steam produced by the turbi-
ne. The advantage was that the pipes
could be cleaned before the turbine
In the

“air blow” method

was brought into operation.
mid-1990s the
started its triumphal march and repla-
ced the previously used method. .

In order to reduce the costs of the "Air

Blow" method even further GE looked
at it in more depth. At the end of 2006,
together with Aquadrill International,
Inspector Systems and other partners a
new method was specified: the “LAR-
COM'" method (Least Actual Resto-
ration Commissioning Method). The
use of compressed air or steam is no
longer necessary in this process.

In this method the pipes are internally

cleaned with special high-pressure

water jets and the degree of cleanliness
is documented with Inspector Systems
pipe robots. During the "Aquamilling"
process the steam pipes are completely
cleaned of corrosion, deposits and
loose particles with rotating high pres-
sure jets and a special air/water mixtu-
re. At the end of the process the pipes
are inspected with Inspector Systems

video and laser inspection robots.



Inspector Systems documents the
degree of cleanliness of the pipelines
During various qualification tests in
Houston, Inspector Systems (video in-
spection) and Aquadrill International
(pipe cleaning by aquamilling) were
certificated by GE for the new LAR-
COM method.

The LARCOM method was premiered
in March 2007. During the new
construction of a conventional power
station for the Spanish energy provider
Union Fenosa in La Coruna, steam pipe-
lines were cleaned using the Aqua-
milling process and then inspected by
Inspector Systems inspection robots.

In addition to the cleaning process high
requirements are set for the pipe robots

used for video inspection.

The challenge included the following:
in addition to the various crawler entry
points into the pipeline (open pipeline,
drip legs, T-piece, removed valve) there

were the courses of the pipelines with
up to nine 90° bends (1.5 D) with verti-
cal sections over a height difference of
15 metres. A masterful performance:
the pipelines were completely traversed
(up to 40 m) from the entry point and
the degree of cleanliness successfully
documented.

Visuelle Priifung im Kernkraftwerk
Neckarwestheim

Integritatsnachweis des Thermosleeve am HKL- Stutzen

Die Uberpriifung von Kernkraft-

werken ist ein technisch sehr
anspruchvolles  Unternehmen. So
wurde im Kernkraftwerk Neckarwest-
heim eine gezielte Sichtpriifung wih-
rend der routinemifBigen Revision der
inneren Oberfldche und des Einbauteils
(Thermosleeve) am HKL-Stutzen im
Bereich der nuklearen Nachkiihlung
durchgefiihrt. Um die Integritit der
Komponente nachzuweisen, wurde
diese Aufgabe von einem Spezial-

roboter von Inspector Systems erledigt.

Prizision auf engstem Raum

Hier stief man erneut auf die techni-
sche Schwierigkeit, dass zur visuellen
Rohrinspektion in Kernkraftwerken

nur sehr wenig Raum zur Verfligung
stand. So war es eine Notwendigkeit,
den Inspektionsroboter durch eine
gedffnete Armatur in die Rohrleitung
einzusetzen und ihn ferngesteuert
durch einen Bogen zu der Priifkompo-
nente zu fahren.

Mit Standardroboterkomponenten von
Inspector Systems wurde hierfiir ein
flexibler Rohrroboter entwickelt. Aus-
gestattet mit einer speziellen Kamera
inklusive Beleuchtungsring und eines
Dreh- und Schwenkmechanismus lie-
ferte er die gewiinschten Aufnahmen
von der zu priifenden Komponente.
Vergleichbare visuelle Priifungen wur-
den zuvor auch schon im Kernkraft-
werk Brockdorf durchgefiihrt.

Visual inspection at the Neckarwestheim

he inspection of nuclear power
]ltations is a technically very
demanding undertaking. So at the
Neckarwestheim nuclear power station
a targeted visual inspection was car-
ried out during the routine examination
of the inner surface and the thermos-
leeve on the HCV connection in the

nuclear power station

Thermosleeve integrity inspection

out. To demonstrate the integrity of the
components the task was performed by

a special Inspector Systems robot.

Precision in the narrowest of spaces
Here the technical difficulty was en-
countered that for visual pipe inspecti-

on in nuclear power stations only a

q@r—coaling area was car'rig.d - very small amount of space was availa-

o

ble. Thus it was necessary to introduce
the inspection robot through an open
armature into the pipeline and to direct
it by remote control through a curve to

the components to be examined.

A flexible pipe robot was developed for
this with standards robot components

by Inspector Systems. o

Equipped with a special camera, inclu-
ding a lighting ring and turning and til-
ting mechanism it provided the requi-
red images of the components to be

inspected.

Comparative u’sualtinspectiifnﬂlMl

also carried out wevmwzhe -
Brokdorf-nfle

e
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Feuertaufe in Chile
fiir 4"- Ultraschall -
Priifroboter

Priifung von Rohren fiir die Olférderung auf
ENAP- Offshoreplattform in Chile

eine Feuertaufe hat die Neuent-
Swicklung des 4“-Ultraschall-Priif-
roboter in der Praxis bestanden. Ein-
gesetzt wurde er auf der ENAP-Off-
shoreplattform in Chile unmittelbar vor
der Kiiste Patagoniens. Der in Zusam-
menarbeit mit ApplusRTD b.v. neu ent-
wickelte Prototyp hat die Uberpriifung
von zwei jeweils 30 Meter langen senk-
rechten Riserleitungen erfolgreich
durchgefiihrt. Ermittelt wurde die
Wandstirke der 4“-Rohrleitungen der
zur Roholforderung benétigten Rohre.

Entwicklung eines flexiblen

6'' - 8" Ultraschall- Priifroboters
ist in vollem Gange

Basierend auf dem 4"- Ultraschall-
Priifroboter  entwickelt  Inspector
Systems zur Zeit gemeinsam mit
ApplusRTD b.v. einen zweiten Priifro-
boter zur Wandstidrkenbestimmung fiir
den 6" - 8" Bereich. Hierbei wird auf
die bewihrte flexible Struktur des
Rohrroboters mit mehreren Antriebs-
elementen von Inspector Systems und
die Ultraschallpriiftechnik in Verbin-
dung mit der Pitmapper-Software von

ApplusRTD zuriickgegriffen.

Der Priifroboter wird in der Lage sein
Rohrleitungsstrecken von bis zu 250 m
zu befahren und diese zu 100% auf
Wandstirke hin zu iiberpriifen. Durch
seine flexible Struktur konnen Bogen
mit einem Radius von 1,5D und verti-

kale Rohrleitungsstrecken vorwirts
und riickwirts iiberwunden werden.
Der Rohrroboter wird fiir Umgebungs-
driicke bis 10 bar ausgelegt.

Die komplette Entwicklung des Proto-
typs wird voraussichtlich im ersten
Halbjahr 2008 abgeschlossen sein.

Baptism of fire in Chile
for 4"- ultrasonic
inspection robot

Inspection of riser pipes
on ENAP offshore platform Chile

he newly developed version of the
7—;” ultrasonic inspection robot has
passed its baptism of fire in practice. It
was used on the ENAP offshore plat-
form in Chile just off the coast of
Patagonia. The prototype which was
newly developed with ApplusRTD b.v.
successfully carried out the inspection

of two vertical riser pipelines each 30
meters in length. The wall thickness of
the 47 pipelines of the pipes required

Jor crude oil extraction was determined.

Development of a flexible 6''- 8"
ultrasonic inspection robot is in full
swing

Based on the 4" ultrasonic inspection
robot Inspector Systems is currently
developing in conjunction with Applus
RTD b.v. a second inspection robot for
determining the wall thickness in the
6"-8"range. This is based on the proven
[lexible structure of the Inspector Systems
pipe robot with several drive elements
and ultrasound technology in connection

with ApplusRTD’s Pitmapper software.

The inspection robot will be able to travel
over pipeline lengths of up to 250 m and
check the wall thickness 100%. Due to its
[lexible structure, bends with a radius of
1.5D and vertical pipeline sections can be

overcome backwards and forwards.

The pipe robot is being developed for
ambient pressures of up to 10 bars. The
development of the prototype is anticipa-
ted to be concluded in the summer of 2008.
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