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D E
UTILIDAD
por "APARATO PARA EL ARRASTRE DE DISPOSITIVUS DE SOLDADURA;
DE MECANIZADO Y DE CONTROL EN EL INTERIOR DE CUERPOS TUBULA
RES"; a favor de la firma francesa CONSTRUCTIONS METALLIQUES
& ENTREPRISES C,M,E. (Socidté Anonyme), residente en 23, rue
Pré-Gaudxy; LYON 7e'me; Rhone, FRANCIA,
MEMORIA DESCRIPTIVA
La invencion se refiere a un aparato para el arrastre
de dispositivos de soldadura, de mecanizado y de control
en el interior de cuerpos tubulares,
La soldadura de cuerpos tubulares y, en especial, de
tubos cilindricos presente problemas muy importantes cuando
el didmetro de estos cuerpos o tubos es muy grande, como es
el caso para las conducciones forzadas que alcanzan a veces
diemetros del orden de 5 metros y mds. En efecto, la difi-
cultad de obtener un andemio rigido y desplazable para per-
mitir a los obreros cualificados efectuar el enlace por sol-
dadura de los diferentes elementos de la conduccién,.reduce

a veces la calidad de esta soldadura y aumenta considerable-
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El aparatc ssgin la inveucids tiene por objeto reme..
diar estos inconvenientes y permitir el realizar automatica
y réapidemente todas las operaciones de soldadura, de meca-
nigado, de montaje y de control sobre cuerpos tubulares de
grandes dimensiones,

Este aparato estd constituido por un chasis que com
prende medios que permiten desplazarlo en traslacidn en
el cuerpo tubular,, medios que permiten bloquearlo en posi-
cién en este Ultimo y un drbol que, coaxial al eje longitu-
dinal del cuerpo tubular; es apto para ser arrastrado on ro-
tacion " ¥ soporta un brazo radial oscilante en el que una deo
las extremidades esta enlazada al dispositivo apto para la
operacion a efectuaf ¥y cuya otra extremidad esta equipada
de un contrapeso de equilibrado.

En el caso de su aplicacién & la soldadura borde &
borde de dos cuerpos tubulares coaxiales, el brazo radial oseci
lante ests enlazado a un carro solidario de una cabeza de
soldadura y equipado de cuatro ruedas aptas para tomar
apoyo sobre la cara interna de uno de los dos cuerpos,
estando enlazadas dos de estas rucdas a medios aptos pa-
ra arrastrarlas en rotacion para hacer pivotar el brazo
en el interior del cuerpo y desplazar la cabeza de solda-
dura a lo largo y en proximidad inmediata de la zona a sol-
dar,

Eata disposicién simplificada considerablemente 1o
construccion del aparato y permite obtener soldaduras de exce
lente calidad.

De preferencia, la parte del brago radial gque lleva
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TV &1 Vedrto oatd cogpuesta de dos elementos telescopicos en-
lazedos el uno al otro mediante un gato; neumdtico o hidrdu-
lico, cuyo esfuerzo esta determinado para comunicar a las
ruedas del carro precitado, una adherencia sensiblemente
constante, cualesquiera que sean las variaciones de redon-
dez de la cara de apoyo.

El dibujo esquemético anexo representa, a titulo de
ejemplo no limitativo, una forme de ejecucién de egte apa-~
rato, |

La figura 1 es una vista extrema en elevacidn.

La figura 2 es una viste de costauo en elevacién

Este aparatg estd constituido por un chasis 2 de for-
ma general rectanguiér'y cuyas dos aristas inferiores estén
equipadas, cerca de{cada una de sus extremidades; de trenes
de rodillos 3. Ademés, sus dos aristas superiores son soli-
darias, derca de cade una de sus extremidades, de cuerpos
de gatos 4 dispuestos radialmente. En esta forma de ejecu-~
cién, los gatos son del tipo a.tornillo; pero es evidente
que pueden ser de tipo neumdtico o hidraulico.

‘o ~ E1 chasis 2 comporta en su parte central una vaina lon

. gitudinal 5 que constituye cojinete para un a&rbol 6 montado

¢

libre en rotacidn y equipado en su extremidad libre de un
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" "prazo radial oscilante 7. Este brazo radial lleva en una

'que sus extremidades un conjunto de soldadura 8 y; en sﬁ
otra extremidad; un contrapeso de equilibrado 9,

iﬁ*! El conjunto de soldadura esta compuesto de un carro
- " "automotor 10 equipado dc cuatro ruedas 12 ¥y que lleva un

- "' brazo 13 que soporta la cabeza de soldadura propiamente di-

~r"‘cha 14,
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puede desplagarse faciluents en esta Ultima gracias a sus
trenes de rodillos 3. Despuds que haya sido situado, de tal
forma que la cabeza de soldadura 14 esté situada en proxi-
midad inmediata de la zona a soldar 16 de las dos conduccio-
nes 15 y 1l5a a unir, como se ilustra en la figura 2, se
inmoviliza en posicidn mediante los gatos 4. Para reali-

zar la soldadura, es entonces suficiente alimentar el ca—~
rro automotor 10 en el que las cuatro ruedas 12 toman apoyo
contra la cara interna del conducto 1l5a. Los medios de arras—
tre, dispuestos en el interior de este carr, 10, entran en-
tonces en accidn ¥y, por intermedio de por lo menos dos de
las ruedas. arrastran en desplazamiento este carro en

el sentido de la flesha 17 de la figura 1, Este ultimo se
desplaza cntonces segun la superficie interna de la conduc-
cion 15 ¥y arrastra con é1 la cabeza de soldadura, consti-
tuida en esta forma de ejecucién por un oscilador,

La cabeza de soldadura 14 se desplaza entonces & 10
largo de la zona a soldar 16 unicamente mediante el carro
automotor 10 que se aplica €1 mismo contra la pared interna
de la conduccion mediante el brazo radial 7. Esta disposi-
ciég particularmente sencilla permite obtener una soldadﬁra
de excelente calidad y autométioamente, por consiguiente
sin intervencidn humana; excepto cventualmente para la vi-
gilancia de la'operacién. Ademés, permite obtener 'una per-
feccidn de las regulaciones segun las deformaciones del cha-
£1én a soldar,

De preferencia, para permitir a las ruedas 12 del ca~

rro 10 estar siempre en contacto con la cara interna de la
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n, cualesquiera que sean variaciones de la re-
dondez de ests ﬁltima, le parte del braze 7 portadera de es-
te carro .se compone de dos elementos telescopicos Ta y Tb
enlazados el uno al ctro mediapnte un gato neumético, noc re-
presentado en el dibujo, ¥y en el que la presion puede regum
larse en funcidn de las necesidades. Dentro del mismo obje
to, el elemento 7a del braZo 7 esta cnlazado al carro 10 por
intermedio de un dispositivo de doble articulacidn 18 con un
resbrte 19, que permite llevar & este ultimo mediante sus
cuatro ruedas 12, & pesar de los defectos de superficie.

Por ﬁltim?, el chasis 2 este equ.pado de brazos 20 ¢
la extremidad de 19s cuales se fija un rail circular 22 de
digmetro exterior %ensiblemente igual al digmetro interior
de la conduccidn 15; Egte rail coopera con una horquilla
23 sclidaria del carro automotor 10 para asegurar la regula—
ridad de posicionado de la cabeza de soldadura 14 con res-—
pecto a1 chaflén de la soldadura 16. Asimismo, la cabeza de
soldadura 14 esté equipada de una rulina 24 que la mantienec
a una distancia constante del chaflan 16 precitado.

Por ultimo, el chasis 2 esta equipado de cscaleras 25
gque permiten al vigilante desplazarse en el interior del
conducto para controlar la operacidn, y de una generatriz
con caja de soldadurs 27 que sirve pare la alimentacidn
dgl conjunto de soldadura,

. . ° . .
En la forma de ejecucion que se ha descrito anterior

'ﬁente, la rotecion de la cabeza de la cabeza se asegura me~ @&

diante el carro automotor 10, pero es evidente que puede
asegurarse por otros medios y, en especial, por medlos que

. (3 ’ L] 3
arrastran positivemente el arbol 6. Asimismo puede preverse




Do

15,

B .
o e A
cea e o o

]

) see o
*

° ]
mediss par

.

bot &,

Es de comprender gque tal dispositivo puede serutili-
zado para arrastrar cualquier otro dispositivo de mecaniza-
do, do montaje o de control en el interior de un cuerpo tu-
bular,

NOTA

Descrito el objeto dél presente invento se declaran
nuevas y de propia invencion las siguicntes reivindicaciones,
con prioridad de la solicitud de patente frouacesa PV, nf
70 18 659 del 22 de Mayo de 1.970. | |

1.~ Aparato para el arrastre de dispositivos de
soldadura de meccanizado y de control en el interior de cuerpos
tubulares,caracterizado en que estd constituido poYr un
chasis que comprende medios que permiten desplazarlo en
traslacion en el cucrpo tubular, medios gquc permiten
bloguearlo en posicidn en este ultimo y un arbol que;
coaxial al arbol longitudinal del cuerpo tubular; es
apto para ser arrastrado en rotacidn y soporta un brazo
radial oscilante cn el que una de las extremidades estd
enlazade al dispositivo apto pars la operacidn a efecw
tuar y en ol que la otra extremidad ostd egquipada de un
contrapeso equilibrado.

2.~ Aparato, segin la reivindicacion 1, caracterizado
en que en el caso de su aplicacién 8 la soldadura borde a borde
de dos cuerpcs tubulares coaxiales,; el brazo radial osci-
lante estd enlazado -a un carro solidario d¢ una cabe--

za de soldadura cquipado de cuatro rucdas aptas para fo-
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mar gpoyc scbrye la cara interasa de unc de lus dos cuerw

2
oo

pce, estande enlazadas dos de estes ruedas a medios ap-
tos para arrastrarlas en rosacidn rara hacer pivotar ol
brazo en el interior del cuerpo y desplazar la cabeza
de soldadura & lo largo y en proximidad inmediata de la
zona a soldar.

3.- Aparato, scgun la reivindicacion 2, caractori-
zado en que la parte del brazo radial oscilante que lleva el

carro este compussta de dos elementos'telescépicos en-
lazados ¢l uno al otro mediante un gato, neumdtico o
hidréulico, en el que el esfuerszo estéd dete-ainado pa~—
ra comunicar a las rﬁedas dél carro precitado una adhoe-
rencia sensiblemente constante, cualesquiera que sean
las variaciones de redondez de apoyo.

4.- Aparato, segin une cualquiera de las reivindica.
clones 1 a 3, caracterizado en que eli(dispositivio apto para
la operacién e efectuar esté cnlazado a la extremidad
correspondiente del brazo mediante un dispositivo a do-
ble articulacion.

5.- Aparato, segﬁn wna cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a 4, caracterizado en que los medios de blogueo en
posicidn dol chasis estan constituidos por gatos radia-
les cuyos cuerpos esten enlazados al citado chasis y
en donde el véstago es apto para tomar apoyo contra le
cara intcrior del cuerpo tubular.

6.- Aparato, segun una cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a 5 caracterizado cn que estan previstos medios para
controlar la regularidad de la. rotacidn del arbol y de

su brazo radial,
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7.~ Aparato, segur la reivindicaciln 1, caracteri-
zado en que el artol. esta enlazads a medios independientes
aptos pare arrastrarlo en rotacion.

8.- Aparato, segun una cualquiera de las reivindice-

5. ciones 1 a 7, caracterizado en que el chasis es solidario de

. [} ol u' - L3
un rail circular de diametro cercano al diamctro interior

del cuerpo tubular que sirve para guiado para el dispositivo

apto para la operacién a efectuar,
9.~ Aparato  para el arrastrc de¢ dispositivos de sol-
10, dadura, dc mecanizado y de control en el interior de cuerpos
tubulares,
Segﬁn se aescribe ¥y reivindica en la presente momo.-
ria descriptiva compuesta de 8 hojas foliadas y escritas a
méquina por una sbla cara, acompafiadas de los dibujoe regla-
15. mentarios,

Madrid, & 21 Mayo de 1971
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