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El invento  se r e f i e r e  a un procedimiento  y un d i s ­

p o s i t i v o  co r re spond ien te  para  manejar  tubos sonda de medida 

o de toma de muestras en l a  producción de meta l ,  p a r t i c u l a r  

mente en l a  producción de a ce ro ,  en donde e l  tubo sonda se 

saca hor izonta lmente  de un almacén de sondas,  se f i j é  v e r t í -
- a

cálmente en una l a n z a  de medida,  se hace descender  hse^a e l  

i n t e r i o r  de l  baño m e tá l i c o ,  se e l e va  a cont inuac ión  y se deg. 

carga .

T a l e s  p r o c e d i m i e n t o s  de m a n ip u l a c i ó n  s i r v e n  para  -  

l e  m e d i c i ó n  de l a  t e m p e ra tu ra  en e l  p r o c e s o  m e t a l ú r g i c o ,  t a l  

como, po r  e j e m p l o ,  en l a  p r o d u c c i ó n  de a c e r o ,  y para l á  toma 

de mues t ra s  m e t á l i c a s  que son a n a l i z a d a s  En e l  l a b o r a t o r i o  -  

después de haber s i d o  e n f r i a d a s .  En t a l e s  p r o c e d i m i e n t o s  es 

de i m p o r t a n c i a  c o n s i d e r a b l e  l a  d i s p o n i b i l i d a d  de u t i l i z a c i ó n  

pare  , b t e n e r  l o s  v a l o r e s  CE medida d es ea ocs  con t a n t a  r a p i d e z

cerne sea  p o s i b l e .  S in ernoarec,  pa re  l a  m an ipu la c i ón  ce l e s  t j j  

dos sonda es n e c e s a r i o  s a ca r  cada tubo sonda i n d i v i d u a l  desdé  

El a lmacén  de sondes y f i j a r l o  en l a  p o s i c i ó n  dE l a  l a n z a  de 

medida a l a  punta de e s t a - ú l t i m a .  Además, según  e l  p r o c e s o  de, 

medida ,  es n e c e s a r i o  que e l  tubo  sonde sea r e t i r a d o  por  com­

p l e t o  o b i e n  que se c o r t a  de momento l e  p a r t e  de tome de mués, 

t r a s  y se  e n t r e g u e  a un d i s p o s i t i v o  de t r a n s p o n e  aOecuado -  

que conduzca  l a  p a r t e  de toma de mues tres  a l  l a b o r a t o r i o .

Por  t a n t o ,  cada m a n ip u l a c i ón  r e q u i e r e  un c i e r t o  con 

sumo de t i e m p o ,  dE modo que se c c t i e n e n  t i e m p o s  t o t a l e s  de -  

aprox imadamente l ü b  a 12b secundes  para una man ipu lac ión  con­

c l u i d a .  Sin embargo,  t a l  como se ha v i s t o  en l a  p r á c t i c a ,  120
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segundos cons t i tuyen  un i n t e r v a l o  de tiempo indeseab lemente  

l a r g o  que deberá a c o r t a r s e  hasta  donde sea p o s i b l e .

Se conoce ya ( p u b l i c a c i ó n  de s o l i c i t u d  alemana 3E- 

A l—26 31 060) e l  recurso  de sa ca r  l o s  tubos  sonda dB toma de 

muestras ,  como es h a b i t u a l ,  de uno en uno desde un r e c i p i e n ­

te  de r e s e r v a ,  e n t r e g a r l o s  a un mecanismo de in t roducc ión  de 

muestras d i spuesto  c ier tamente  en un l u g a r  inmediatamente ad 

yacente a l  r e c i p i e n t e ,  pero corporalmente  separado de l  mismo, 

cuyo mecanismo hace que l o s  tubos  sonda que l l e g a n  a é l  bascu  

l en  en t rand o  en i  a zona de l a  v a r i l l a  ce r e tenc ión  de tubos  — 

sonda s i t u a d a  en e l  homo de f u n d i c i ó n ,  y enchufa l o s  tubos —

s zona de a p e r t u r a  o e l  horno de f u n d i c i ó n  de 

t r s i i i v o s  ce r t e n c i ó n  s i t u a d o s  en é l  son hjB 

r o n ces  y so lamen te  en ton ce s  hac ia  den t ro  de 

' s r t u r e  d e l  horno cuando deba e x t r a e r s e  un -

i c i ó n .  5e -

sonda so b re  es t ¡

L r a c c i ón  y recu¡

c i ón de l e s  tub;

15 de ce s e d a r  en

- mono oue l e s  cr

caos b a s c u l a r  e

o ¿.orto

cuerpo GE muestra des ee l a  zona ce 1 horno ce  fu

e n t i e n d e  de por  s í  me d i a n t e  l a e n t r e g a  múlr

almacén de sondas s i  rn=,n i p u l a d o r , desdE ei  maní

p o s i t i v o  de b a s c u l a c i ó n y desde  e l d i s p o s i t i v o

a l e  l a n z a  ce mec ida  y , después oa l a  c e s c a r a a ,

desde l a  l a n z a  de medios : v c i v i s n n o a l  d i s p o s r t t

c i ó n ,  se na os r e p u s r i r un t i empo c o n s i d e r a b l e

a cabo l a  m a n i p u l a c i ó n .

fe c i e r t o  que en un p r o c e d i m i e n t o  de manipulación
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de est a  c l a s e  Es absolutamente nece sa r io  un tiempo determina­

do para  r e a l i z a r  l a  manipulac ión  de l o s  tubos  sonda durante -  

un c i c l o .  Aparte de e s t o ,  e l  d i s p o s i t i v o  para l a  r e a l i z a c i ó n

d e l  p r o c e d i m i e n t o  c o n o c i d o  e x i g e  un e s p a c i o  c o n s i d e r a b l e ,  l o
+*.***

que es desventa jo so  con respecto  a l a s  cond ic iones  daf*E^pacio
1.7**

en l a s  i n s t a l a c i o n e s  ae producción de meta l ,  por  ejemplo en -

l a s  a c e r í a s .  * t ; ,
* * * *

Por  t a n t o ,  e l  i n v e n t o  se basa en e l  prob lema de r e ­

d u c i r  e l  número de pasos  de d e s a r r o l l o  de f u n c i o n e s  para_*un -

c i c l o  c e r r a d o  a l  m a n i o u l a r  un tubo  sonda,  con e l  f in .d-e ' sáho-i *. .******
r r a r  a s í  t i e m p o ,  es d e c i r ,  em p l ea r  e l  d i s p o s i t i v o  de marrip.uljg,

c i ón  a i n t e r v a l o s  de t iempo más b r e v e s ,  e s t o  e s ,  con m Tá^.fre-
* *  ̂t *

c u e n c i a ,  s i  o b j e t o  de r e a l i z a r  un número mayor de m e d i c i o n e s

o toma-s de mu es t ras .

e l  p rob lema r e l a c i o n a d o  con l a  t é c n i c a  de l  p r o c e d i ­

miento ve unido e l  p r ob le ma  r e l a c i o n a d o  con l e  t é c n i c a  d e l  -  

d i s p o s i t i v o ,  c o n s i s t e n t e  en c o n s t r u i r  en f o rma compacta e l  -  

d i s p o s i t i v o  a f i n  de a c e r t a r  r e c o r r i d o s  l a r g o s  de t r a n s p o r t e  

en e l  s e n t i d o  d e l  a h o r r o  de t i empo  cascado '  y ,  no o b s t a n t e ,  s g  

t i s f a c e r  también l a s  p a r t i c u l a r i d a d e s  l o c a l e s .

E l  p rob lema r e l a c i o n a d o  con l a  t é c n i c a  de l  p r o c e d i ­

miento se  r e s u e l v e  s e c ón  e l  i n v e n t o  cjepido e que e l  tuco  son­

da s i t u a d o  e n . p o s i c i ó n  h o r i z o n t a l  en e l  man ipu lador  es  movido  

d i r e c t a m e n t e  has ta  e l  e j e  de medida v e r t i c a l  a c o n s e c u e n c i a  -  

de s o l a m e n t e  un mov im i en to  de b a s c u l a c i ó n  en un p l eno  v e r t i ­

c a l ,  es  un ido  a l l í  con  l a  l a n z a  de mec ida ,  segu idamen te  es  -  

l e v a n t a d o  y. separado  d e l  man ipu lador  y es  hecho d e s c e n d e r  a l
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i n t e r i o r  de l  baño metá l ico  sobre  l a  t r a y e c t o r i a  de medida 

berada mientras  tanto ,  es levantado  después de l a  medición e 

l a  toma de muestras y es descargado en e l  e j e  de medida. Es­

te procedimiento conduce a un c o n s i d e r a b l e  ahorro de tiempo.

En e f e c t o ,  tan pronto como e l  tubo sonda ha s ido  aprapa^p por
!. 7** - t  Xj

e l  d i s p o s i t i v o  de a p r i e t e  de l  manipulador ,  r e q u i e r e  solamente ,g

todavía  e l  tiempo necesa r io  para l a  ba scu l ae ión  de l  manipula-" *** a t  +

dor desde l a  po s ic i ón  h o r i z o n t a l  a l a  p o s i c i ó n  v e r t i c a l ,  en­

trando en cons ide rac ión  un ángulo de b a scu l ae ión  de 90s^.^pa­

ra i n t r o d u c i r  después t odav í a  en e l  manipulador  l a  laR3S**tie 

medida para  l a  unión con e l  tubo sonda. Estos dos tiempos; *par 

c i a i e s  son extremadamente pequeños,  lo  que se  puede cotllptcbar
- - F * *

también ventajosamente en l o  que r e spec ta  a l a  r e t r o b a s c u l a -

c ión d e l man ipulador  ha c i a  l a  po s i c i ó n  de p a r t i d a  y, por tan

to,  para l a  l i b e r a c i ó n ce l e  t r a y e c t o r i a  de medida sobre l'a

cua l se !nace descender l a  l a n z a  de mecida.

El p r o c e d i m i e n t o  se mejora ahora t odav í a  haciendo,  

oue, p a ra  l a  l i b e r a c i ó n  de l a  t r a y e c t o r i a  de medida, e l  mani  

p u l a d o r  y e l  d i s p o s i t i v o  de c e n t r a d o  p r e v i s t o  para l a  l anza  

ds medida sean hechos b a s c u l a r  ambos a l  mismo tiempo apa r tan  

dose de l a  t r a y e c t o r i a  de medida.  Dado que l a  bascu lae ión  de l  

d i s p o s i t i v o  ce c e n t r a d o  hac ia  f u e r a  de l a  t r a y e c t o r i a  de medí, 

da c o in c i d e  en e l  t iempo con l a  b a s c u l a e i ó n  de l  manipulador ,

e l  d i s p o s i t i v o  de centrado  no p e r j u d i c a  en modo alguno s i  tiem 

po p r e f i j a d o  para e l  c i c l o  r u t e l .

La parte  de l  problema d e l  invento re l a c ionada  con — 

l a  t é c n i c a  del d i s p o s i t i v o  se r e s u e l v e  sobre  l a  base de un -
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d i s p o s i t i v o  para l a  r e a l i z a c i ó n  de l  p r o c e d i m i e n t o ,  con un mg, 

n i p u l a d o r  b s s c u l a b l e  en torno a un e j e  de ba scu la c i ón  h o r i z o n  

t a l  y un almacén dé sondas,  por  e l  hecho de que e l  manipula ­

dor e s t á  apoyado d i r e c t am en te  en e l  armazón de guía  v e r t i c a l
*,**'*****

en p o s i c i ó n  de func ionamien to  para e l  p a t í n  de l a  lan.2a'.,de -
*. ****

medida y porque l a s  d i s t a n c i a s  entrB e l  e j e  de medida y e l  -  

e j e  de b a s c u l a c i ó n  h o r i z o n t a l  o en t re  e l  e j e  de b ascu la c ió n
Wt*

h o r i z o n t a l  d e l  man ipu lador  y e l  e j e  de t r a n s p o r t e  h o r i z o n t a l  

para l o s  tubos  sonda son i d é n t i c a s .  Por t a n t o ,  l a  t r a y e c t o r i a

de movimiento  c o n s t i t u y e  venta josamente  una t r a y e c t o r i a * * s i . r -

c u l a r  sobre  l a  cua l  se mueve e l  manipulador .  Sin embarg*er:**es

v e n t a j o s a  l a  forma de c o n s t r u c c i ó n  compacta,  puesto quá.ej_. -
* *  *  *

almacén de sondas no se une s ó l o  d i r ec t amen te  a l  manipu lador ,  

s ino que se suprime por  comple to  un d i s p o s i t i v o  de b a s c u l a c i ó n  

e s p e c i a l .  Por o t r o  l a d o ,  un manipulador b a s c u l a b l e  de e s t a  mg, 

ñera p e rm i t e  i i c e r a r  l a  t r a y e c t o r i a  de medida con l a  mayor r g  

p i d e z  p o s i b l e  para e l  paso de l a  l anza  de medida con e l  tubo 

senda. Por o t r o  l a d o ,  e l  armazón de guia  de acuerdo con e l  in  

vento a l i v i a  c o ns id e ra b l e m e n t e  a l a s  i n s t a l a c i o n e s  c o no c id a s  

que eran n e c e s a r i a s  o r i g i n a l m e n t e  pare l a  t é c n i c a  de l a  l a n z a  

de sop lado  en e l  p r o c e d im i e n t o  de soplado s u p e r i o r  de o x í g e n o  

(p r oducc ión  de a c e r o ) .  En e f e c t o ,  e l  armazón de guía p e rm i t e  

l e  d i s p o s i c i ó n  separada  de l  d i s p o s i t i v o  de manipulac ión com­

p l e t o  para  l o s  tubos  sonda,  s i n  oue en e l  caso de c o n d i c i o n e s  

ce e s p a c i o  e s t r e c h o  se i n f l u y a  sobre l o s  e l ementos  de l a  t é c ­

nica de soplado s u p e r i o r  de o x í g e no .

La r e p e r c u s i ó n  de l  armazón de gu ia  de acuerdo con -
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el  invento se mani f ies ta ,  según una mejora de l  invento, en -

que e l  manipulador bascu lab le  en torno a l  e je  de basculación

hor izonta l  puede ser  movido hacia l a  pos ic ión  v e r t i c a l  por -

entre l o s  c a r r i l e s  del  pat ín  de l a  lanza  de medida. Estg idea

se basa en el  concomiento de que, part iendo del  diáme&ro^de -
7 *

l o s  tubos sonda, se aprovecha l a  pequeña anchura del manipula  

dor, e l  cual puede co loca rse  s in d i f i c u l t a d e s  entre lor&,carr i
* t W *

l e s  del patín de l a  lanza as medida. Por tanto,  no es necesa­

r io  en ningún caso (como es sab ido )  disponer e l -manipulador  a

una d i s t anc ia  cons i ae rab le  de l a  t r ayec to r i a  de medida..-*%*.
******

En el caso de armazones as gula r ea l i zados  co*R"*d*i-

mansiones muy amplias es venta joso que se preves una a&ariu-
*****

i a  para e l  manipulador basculabas  en e l  armazón de guía  pare  

si p a t í n  ce l a  l anza  ce medida.  Úna " v e n t a n i l l a "  de e s t e  cl¿ . 

se e s t á  espec i a lment e  c a p a c i t a d a  para absorber  e s fue r z os  en 

l o  que re spec ta  e l e s  neces idades  e s c én i c a s  del  armazón oe -  

gu ía .

5egún un aspec to  u l t e r i o r  d e l  i n v e n t o ,  e l  a c c i o n a ­

miento de bascu lac ión  para e l  manipu lador ,  cer rado  en forma 

de c a j ó n ,  es tá  d i sp ue s t o  de manera p r o t e g i d a  per debajo de 

e s t e  ú l t im o .  Esta medida no s ó l e  f a v o r e c e  l a  p r o t e c c i ó n  de 

l o s  e l ementos de acc i onamien to  h i d r ú a l i c o s  o neumát icos,  s ino  

que c o n t r i b u ye  también a l a  compacidad oe l  d i s p o s i t i v o ,  e l  -  

cua l  puede a l o j a r s e  a s í  sn un e sp ac io  muy e s t r e c h o .

Los e lementos  de l  manipulador  n e c e s a r i o s  para l a  -  

manipulac ión de l o s  tubos sondo pueden a l o j a r s e ,  también prg. 

t e g i d o s ,  en e l  i n t e r i o r  de l  man ipu lador ,  pudiendo l o g r a r s e  -
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o t r a s  v e n t a j a s  a d i c i o n a l e s .  A s i ,  e s t á  p r e v i s t o  que e l  manip¡¿

l a d o r  vaya p r o v i s t o  de mordazas da a p r i e t e  a manera de carrjL

l e s ,  d i s p ue s t a s  s im é t r i c a m e n t e  con r e s p e c t o  a l  e j e  de medida

o a l  e j e  de t r a n s p o r t e ,  r e a l i z a d a s  en forma angular  en ^ e c -
*̂ *******

c i ón  t r a n s v e r s a l  y de s t i nadas  a una zona c e n t r a l  de Lá—Long^
.. .í**.... *

tud de l o s  tubos sonda. De e s t e  modo, l a s  zonas extremas que. 

dan l i b r e s  para o t r o s  e l emen to s ,  y ,  no o b s t a n t e ,  e l  tdbp^son, , 

da queda r e t e n id o  con s egu r i da d  en l a  p o s i c i ó n  deseada.

Estas v e n t a j a s  t r aen  cons igo  o t r a s  v e n t a j a s ,  pues ­

to que l a s  mordazas de a p r i e t e  d e l  manipulador  l le v a n - c o 'a ^ ia í  

mente aso c i ados  con e l l a s  en su p o s i c i ó n  v e r t i c a l ,  en/e^*;pp-

do s u p e r i o r ,  un embudo de gu ía  y ,  en e l  l a d o  i n f e r i o r ,  -
. * * * *

c a e q u i l l o  de gu íe  a b i e r t a  por  ambos l a d o s .  Por  una p a r t e ,  se

f a v o r e c e  de e s t e  mear l e  f i j a c i ó n  de l o s  tubos  sonda a . l a  lan.

za de medida v,  p o r  Gt ro  l a d o ,  l a  descarga  de i o s  tubos sonda
*

usados .

La i n t r o d u c c i ó n  de l e  i a n z e  de medida en e l  embudo 

de gu ía  puede v o l v e r s e  p r o b l e m á t i c a  en e l  caso de l anzas  de 

medida l a r g a s  quE se encuentran en func ionamien to  y que se -  

aoar tan  de l a  l í n e a  r e c t a .  Además, es n e c e s a r i a  una p o s i c i ó n  

c o a x i a l  exac ta  de l a  l anza  de medida con r e s p e c t o  a l  tubo son 

da oue se ha de enchufar  sobr e  e l l a .  Es tas  neces idades  son SR 

t i s f e c h a s  en genera l  por un o i s p o s i t i v o  de cent rado ,  d in  embar 

go,  cuando se u t i l i z a  un d i s p o s i t i v o  de cen t ra do  de e s t a  c l a s e  

oue ha de en con t ra r s e  dentro  de l a  t r a y e c t o r i a  de medida, es -  

n e c e s a r i o  que, según e l  p r o c e d im i e n t o  a r e a l i z a r ,  e l  d i s p o s i ­

t i v o  de centrado  se mueva rápidamente  hac ia  a fuera  de l a  t r R
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yec to r i a  de medida, Está p rev is to  a este f i n  que vaya dispueg. 

to un d i s p o s i t i v o  de centrado bascu lab le  en un plano v e r t i c a l  

cuyo e je  de centrado coincida en posic ión dE se rv ic i o  con el  

e je  dB medida.

En una ejecución del invento,  e l  dispositiva?**^ cen
I . . * *

t r a d o . e s t á  const i tu ido  por un ba lancín  con elementos de cen­

trado p r ev i s to s  en a l  menos dos planos p a r a l e l o s ,  y eH%^lan-  

cín es bascu lab le  vert ica lmente en torno a un e je  hor izonta l  

por medio de un accionamiento de bascuiac ión  articuladp^*J9e -  

e s t e  modo, se r e a l i z a  eficazmente l a  breve basculaci6n-^)t?l* -  

d i s p o s i t i v o  de centrado hacia a fuera  de l a  t r a y e c t o r i a * m e -  

dida de l a  lanza de medida. **^*.

El concepto  bás i co  de l a  p a r t e  t é c n i c a  del  d i s p o s i ­

t i v o  d e l  in ven to  r e p e r c u t e  venta josamente  sobre  todos  l o s  de­

más Equipos que son ae impor tanc ia  para l e  med ic ión  o l a  toma 

ce mues tras .  As í ,  e l  pa t ín  de l a  l anza  de medica ,  que presen­

ta t edas  l e s  conducc iones  de a l im e n ta c i ón  para  l a  l anza  de me, 

d ida ,  e s t á  somet ido a una carga determinada que t r e t a  de l a ­

cear  e l  p a t í n  de l a  l anza  de medida en su gu ía  v e r t i c a l .  Los 

cambios de p o s i c i ó n  de l  p a t ín  de l a  l anza  de medida pueden -  

conduc i r  a d es ag ra dab l es  p e r t u r b a c i o n e s  e l  e f e c t u a r  un desceri 

so r á p id o  del  pa t in  de l a  l anza  de medica ,  pe ro  a l  menos pue­

den co n d u c i r  a un de sgas te  i n n e c e s a r i o  de l e s  órganos de guía 

del  p a t í n  de l a  l anza  de medida, lai .es mementos d e s i g u a l e s  

son o cas i on ados  p a r t i c u l a rm e n t e  p e r  l a s  conducc iones  de al imen 

t a c i ó n  de agente  r e f r i g e r a n t e  que a menudo son muy pesadas y 

que actúan  por  un l a d o  sobre e l  p a t i n  de l a  l a n z a  de medida.
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Los e s f u e r z o s  d e s i g u a l e s  son E v i t a d o s  a consecueja

ci-a de o t r o  a spec to  da l  i n v en to  debido a que en e l  p a t í n  de

l a  l anza  de medida Bstán d i s p u e s t a s  unas conducc iones  de -

a l imen tac i ón  de a gen t e  r e f r i g e r a n t e  para l a  l a n z a  de medida
..?.******

5 en p o s i c i ó n  s i m é t r i c a  con r e s p e c t o  a l  plano v e r t i c a l  *%n\pl
* * *  **

que d i s c u r r e n  e l  e j e  de medida y e l  e j e  de t r a n s p o r t e  para  

l o s  tubos sonde,  y porque l a s  conducc iones de a l im e n t a c i ó n
t # * *

de agente  r e f r i g e r a n t e  d i s c u r r e n  para l a  ida  y e l  r e t o rn o  -  

del  agente  r e f r i g e r a n t e  por  fu e r a  de l  armazón de guía ,_m¿ej i  

ID t r a s  que e l  man ipu lador  puede s e r  movido dent ro  d e l  ccnt'pr*-

no de l  armazón de gu ía  o e n t r e  l o s  c a r r i l e s  para e l  pa t'iñ j'd e  

l a  lanza,  de medida.  ' - * * ** .
*  f  .  *

Por ú l t i m o ,  e l  i n v en to  t i e n e  En cuenta  también l a s  

c o n d i c i o n e s  de e s p e c i o  co no c ida s  como d e s v e n ta j o s a s  en l a s  —

1 5  i n s t a l a c i o n e s  de p r o d u c c i ó n  de me ta l e s ,  por e j emplo  en a c e ­

r í a s ,  en l o  que r e s p e c t a  a l a  d i s p o s i c i ó n  y e l  a l o j a m i e n t o  

de l a n z a s  de sop lado  o l an zas  de soplado de r e s e r v a ,  a s i  c o ­

mo su t r a n s p o r t e  s u m in i s t r e  y evacuac ión .  Con e l  f i n  de c r e e r  

pera e l l o  en cada caso  e sp ac i o  para e l  t r a n s p o r t e  de suminis— 

20 trG y de evacuac ión  de l a s  l a n z a s  de soplado de r e s e r v a  o de

l e s  l anzas  de medida de r e s e r v a ,  se propone que e l  armazón -  

da guía para e l  p a t í n  oe i  a l a n z a  de medida e s t é  apoyado de 

manera b a s c u l a b l e  en t o r na  a un e j E  h o r i z o n t a l  en l a  zona d e l  

e j e  de b a s c u l a c i ó n  h o r i z o n t a l  d e l  manipulador y que en l a  zona 

25 extrema s u p e r i o r  opues ta  e s t é  unido con un acc ionamiento  de -

o s c i l a c i ó n  p a r c i a lm e n t e  e s t a c i o n a r i o .  La o s c i l a c i ó n  se r e a l i ­

za,  na tura lmente ,  por  f u e r a  d e l  campo de func ionamien to  de l a
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l a n za  de medida,  con l o  que se c r e a  e l  e s p a c i o  l i b r e  n ecesa ­

r i o  para e l  t r a n s p o r t e  de su min is t r o  y de evacuac ión  de l a s  

l a n z a s  de soplado consumidas o de l a s  l a n z a s  de medida necg,

s i tadaB da r e p a r a c i ó n .  ,̂2 .

Ejemplos de e j e c u c i ó n  d e l  in ven to  se han rspT^^en- 

tado  ( esquemát i camente )  en e l  d ibu j o  y se d e s c r i b e n  con d e tg  

l i e  a c o n t in u a c i ón .  Muestran:

La f i g u r a  1,  una s e c c i ó n  v e r t i c a l  t r a n s v e r s a l  a -  

t r a v é s  dEl d i s p o s i t i v o  con almacén de sondas,  manipulac ión

La f i g u r a  3, un a l zado  d e l a n t e r o  de l  almacén de son¡ 

das mirando en l a  d i r e c c i ó n  A según l a  f i g u r a  1,

La f i g u r a  4, una s e c c i ó n  t r a n s v e r s a l  v e r t i c a l  a t r a

La f i g u r a  5, l a  v í s t a  en p lan ta  c o r r e s p o n d i e n t e  a -  

l a  f i n u r a  4,

La f i g u r a  6, un a l z ad o  c á l e n t e l o  de pa t ín  de l a  lan. 

za de medida,

La f i g u r a  7, l a  v i s t a  en p lan ta  c o r r e s p o n d i e n t e  a 

l a  f i g u r a  6, pudiendo v e r s e  e l  armazón de cuta en s e c c i ó n  -  

r r ansv er . s a l ,  y

La f i n u r a  8, un a l zado  d e l a n t e r o  de l a  i n s t a l a c i ó n  

t o t a l  en una a c e r í a  con armazón de guía o s c i l a r l e .

y armazón de gu ia  ( p a r c i a l m e n t e ) ,

La f i g u r a  2, l a  v i s t a  en p lan ta  correspondigr%á:*a

l a  f i g u r a  1, * *

Las sondas de medida o de toma de muestras se pue­

den re c on o c e r  e x t e r i o r í c e n t e  como tubos sonda 1 f a b r i c a d o s  de



11

cartón o s im i l a r  ( f i g u r a  3) que reciben en su i n t e r i o r  l o s  -  

medios necesarios para medir l a  temperatura,  l a  composición 

del  gas y s im i l a re s  o para l a  toma de una muestra del metal  

l i q u id o .  „

Los tubos sonda 1 son t ransportados en pos^nión ha* -V*

r i z o n t a l  desde e l  almacén de sondas 2 a l  manipulador 5 por —

medio de un d i spos i t i vo  de t ransporte  t r an sve r s a l  3 y .^obre
* f * *

un d i sp o s i t i v o  de t ransporte  4. Dentro del d i spos i t i vo  de -

t ransporte  4 y dentro de l  manipulador 5 se encuentra un tu­

bo sonda 1 en pos ic ión concéntr ica  con respecto al  eje^d-e*.-

t ransporte  6.. Después de b a scu l a r  el  manipulador 5 has.t,8,i.a* ** * *

p o s i c i ó n  v e r t i c a l  5a de l  mismo, e l  tubo sonda 1 se encugírtra 

exactamente en e l  e j e  de medida v e r t i c a l  7,  sobre e l  cua l  es, 

t é  f i j a d a  también En func ionamien to  l a  l a n z a  de medida B al  

petín 9 de l e  misma ( f igura: ,  ó y 7) de manera que puede s e r  

subida y b a j a c a .  Le l anza  de mecida ó y e l  pat ín  9 de l a  mis.

me se mueven sobre  l a  t r a y e c t o r i a  de medÍGa 1& d e f i n i d a  por  

s i  p e r f i l  de l a  l anza de medida 6 c e l  r e t í n  5 de l a  misma 

( f i g u r a  6 ) .

En e s t e  caso ,  l a  l e n z a  de medida 3 se sumerge p e r  

breva t iempo en El bañe de mBtel  11 ( f i g u r a  S ) ,  En caaa caso 

según e l  p roced imi en to  p r e v i s t o ,  con l a  punte ce l a  misma, -  

que u-Lé -ornada por e3 tubo sonda 1, y d icha lanza se v u e l ­

ve a e l e v a r  desde e l  baño. Secuioamentc,  tieriE lugar  l e  des­

carga  dei  tubo sonda 1, de l  cua l  se separa  una pa i re  que, en 

caso n e c e s a r i o ,  se l l e v a  ai  l a b o r a t o r i o ,  y se e l im ina  l a  pej* 

t e  r e s t a n t e .
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2D

7

Como puede verse en l a s  f i gu ra  1 y 8, El manipula­

dor 5 se puede mover en torno a l  e je  de bascu lac ión  horizon­

t a l  12 que d iscu rre  perpendicularmente al  plano del dibujo y

que está  apoyado en e l  armazón de guia 13, a consecuencia de
<̂ .****"

solamente un movimiento de basculación sobre l a  t r a y a ^ - ^ r i a
' **

c i r c u l a r  14 para pasar de l a  pos ic ión  hor izonta l  del tubo spn 

da 1 sobre e l  e je  de t ransporte  6 a l a  pos ic ión  v ¿ r t i c a ^ d e l  

tubo sonda 1 sobre e l  e j e  de medida 7. Debido a l a  t rayec to ­

r i a  c i r c u l a r  14, l a  cua l ,  s in  embargo, no const ituye ninguna 

c o n d i c i ó n  p r e v i a ,  l a s  d i s t a n c i a s  15 y 16 desde el  e je .  qp*.has- 

cu ra c i ón  12 a l  e j e  de t r a n s p o r t e  ó y al  e j e  de medida -7-^-^^es- 

pBc t i vamsnte ,  son da l a  misma maonitud.  Por  e s t e  motivar?*lo s

l a c i ó n 17 es t án d i sp ue s tos s in pos ib i l i d s d

1 arma zcr. o a cu ra 13, es d e c i r i  ̂St é n f i j a -

.'.CLiJTE 2 . El maq i p u l a c c r 5 se mueve en e s t e

' r i l  e s . i c qE—E E J pEt í r. $ de 15 í  5  ̂E *¡se e n r í e  l o s  c a r m e !  

de medida a t r a v é s  de una a o e r t u r e  ¿D c e l  armazón ca guíe  13.

El e s q u e l e t o  OEl manipulador 5 e s t á  c o n s t i t u i d o  per l o s  cost¿. 

dos 21 y 22 que están f i j a d o s  en l o s  muñeres de bascu la c ión  -  

23 y 24 que se a l o j a n  en l o s  c o j i n e t e s  de b ascu la c i ón  i 7 „  To­

dos l o s  e l ementos  de l  manipulador  5 que se han d e s c r i t o  o que 

se van a d e s c r i b i r  t o d a v í a  e s t án  a l o j a d o s  en un ca jón ampl ia ­

mente c e r ra d o  25 y , por t e n t e ,  serán p r e c o g i d o s  cont ra  e n su c ia  

miento.

Por deha io  c c l  ca lón  25 se encuent ra  e l  accionamiejn 

to de b a s c u l a c i ó n  2É, e l  c u a l ,  como se ha d ibu jado ,  e s t é  cong 

t i t u i d o  por  un acc ionamiento  de p i s t ó n - c i l i n d r o  maniobrable  -
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par v í a  h id ráu l i ca  o neumática, cuyo c i l i n d r o  26a está a r t i ­

culado a una ménsula 27 de l  armazón de guia  13 y cuyo va s t a ­

go de p i s t ó n  26b está a r t i cu lado  a l  travesaño 25a del ca jón  

25. Dentro del manipulador 5 está dispuesto además e l j ^ i s p o -  

5 s i t i v o  separador 28, const i tu ido  por un motor con si&rg&  c i r

c u l a r ,  y además unas mordazas de a p r i e t e  29 que pueden move^

* *
se en e l  s en t i do  de ape r tu ra  y de c i e r r e  y que se pueetéS^.deg, 

p l a z a r  en va i vén  ad i c i o n a lm e n t e  en l a  d i r e c c i ó n  de l  a j e  de -  

medida 7 por medio de un d i s p o s i t i v o  de d e s p l a za m i e n t o - á ^ ¿ a l  

lO 30. Un movimiento de c a r r e r a  ( f i g u r a  l )  s i r v e  para la^sotiptuc.

c ión d e l  tubo sonda 1 e l a  l anza  de medida 8 y un movd.r9*ién*to 

de descenso s i r v e  para a j u s t a r  e l  tubo sonda 1 que se ha^de 

d e s c a r ga r ,  cuya p a r t e  de muestra l a  se c o r t a  con e l  d i s p o s i t i  

vo separador  23 y se conduce a l  l a b o r a t o r i o  por medio de una 

15 c i n t a  de t r a n s p o r t e  que no se ha r e p r e s e n ta d o .

El d e s l i z a m i e n t o  de l a  l anza  de medida 3 y dej  tubo- 

sonda 1 de manera que pene t ran  uno en o t r o  se f a v o r e c e  po r  me. 

dio d e l  embudo de gu íe  31 d i spue s t o  en e l  i n t e r i o r  por e l  l a ­

do s u p e r i o r  5b de l  manipulador  5, y como apoyo de r e a c c i ó n  

¿u ra s e p a ra r  e l  tubo sonda 1 en l a  zona c a l  d i s p o s i t i v o  s e p a r a ­

dor 28 s i r v e n ,  en el l ado  i i f e r i c r  5c,  e l  c a s q u i l l o  de gu ía  -  

52*cue e s t é  a b i e r t o  por ambos l a d c s  y que e s t á  a l ineado  en c a  

da caso con e l  e j e  de mecida

Dado que l a  l anza  de mecida 8 no' permanece s i empre  

25 r e c t a  en e l  func ionamien to  p r á c t i c o ,  se ha p r e v i s t o  e l  d i s p ^

s i t i v o  de cent rado 33 ( f i g u r a s   ̂ y 5) que se encuentra v e n t a  

josamente en l a  zona extrema de l a  l anza  de medida 8, con e l
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f i n  de e v i t a r  toda desv iación respecto del e j e  de medida 7 

f r en te  a l o s  elementos del manipulador 5. El  e je  de centra ­

do 33a coinc ide  usualmente con el  e je  de medida 7.

Sin embargo, e l  d i sp o s i t i v o  de ceptrado 33 dq^erá
<.*******"

poder hacerse bascu lar  hacia a fuera  de l a  t r a y e c t o r i a . ^ ,  me
I **

dida 10. Se ha p rev is to  para e l l o  un balancín 34 que está -  

apoyado en co j i n e te s  de basculación  36 con pos ib i l i dad^^e  

ba scu la r  en torno al  e je hor izonta l  35. Los co j inetes  de bag. 

c u l a c i ó n  36 estén unidos f i j amente con el  armazón de gu ía^ l3 .

En El armazón de guia  13 Esté pre . v i s to  también un acc io^a^ien,  

to  de b a s c u l a c i ó n  37 que en e l  ejemplo de e j e c u c i ó n  est-srjdpng 

t i t u i c o  por  un acc ionamiento  de p i s t ó n - c i l i n d r o  maniobieTdo,-  

por v í a  h i d r á u l i c a  o neumát ica ,  t i  c i l i n d r o  37a es tá  a r t i c u ­

-Lsoc &n e l armazón GE guí 3 -Lc y E_L ^éstago  de p i s t ó n  37b e s-

 ̂& & r c j. c ula do en un brazo CE CtrJ-EMCB c-4a d e l  ba lanc ín 34. 5̂ o

Lre l a  pl e e e CE ba lanc ín 1 - sesears en unas malencas 3i. y 1C

basculad l e s en t e m o *  a e j E5 v e r t i c a l es ,  un extremo OE l a s CUR

l e s  l l e v a  l o s  e lementos  de cen t rado  4tl y e l  o t r o  extremo de 

l e s  cu a l e s  es t á  unido con ecc ronamrentoe de a ju s t e  41 y 42 

OB modo que, para l a  maniobra de l o s  mismos, dos de l o s  e l e ­

mentos de cen t ra do  4ü t r a b a j a n  como unas t e n a z a s ,  s i endo fo t. 

rosamente i q u a j e s  l o s  r e c o r r i d o s  de c i e r r e .

e r.

Loo de l o o  i.re.;t:ntcs ue centrado- 4t es tá  d i spues to  

un plano más b a j o ,  pero coopera  con l^c- o t r o s  dos,  oe mo­

do que l o s  e l ementos  de c e n t r a o s  4b, aue e s t á n  c o n s t i t u i d o s  

aquí  por r o d i l l o s ,  ennstr ' ,  oyen topes  d es p l a za d os  cada uno -  

12bs en l a  p e r i f e r i a  de l a  l anza  de medida 8. El  ba lanc ín  -



34 puede hacerse  b a s c u l a r  r e t ra yendo  e l  vá s t ago  de p i s t ó n  -  

37b a l a  p o s i c i ó n  d ibu jada  con l i n E a  de t r a z o s ,  r e a l i z a n d o  

l o s  e l ementos  de cen t rado  40 e l  movimiento de b a s c u l s c i ó n  -  

sobre  e l  arco  de c í r c u l o  43/ ..

El  p a t í n  9 de l a  l anza  de medida ( f i g u r a s  -

p r e s e n ta  pares  de ruedas 44 y 45 f i j a d o s  en e l  b a s t id o r  9a -  

d e l  p a t í n ,  l o s  cu a l e s  c o r r en  p o r  dent ro  d e l  p e r f i l  de ÜptS! CR 

r r i l e s  1E y 19. Los pares  de ruedas  44 y 45 f i j a n  a s i  a l  pa­

t í n  9 de l a  l anza  de medida en un pr imer  p l a n o .  Unos p a r e s . -  

CE ruedas a d i c i o n a l e s  46 y 47 f i j a n . a l  p a t í n  9 de l a  lra<pyá*-  

dE mBdide en un segundo plano que es p e r p e n d i c u l a r  a l  prLtmár 

p lano.  Le l anza  de medida S se encuentra  en p o s i c i ó n  c e n tra ­

da en e l  p a t í n  9 de l a  misma y se h a l l a  en e l  e j e  de medida 7. 

Lere  es tado no pueoe se r  p e r j c a l c a d o  ñor e l  oEso de l a s  con­

ducc iones  de a l i m e n t a c i ó n  de agente  r e f r i g e r a n t e  46 y 49. Por  

t a n t o ,  l a s  conducc iones  ce a l im en tac i ón  de r e f r i g e r a n t e  46 y 

49? que presentan  tramos nc f l e x i b l e s  48a, 49a y tramos f l e ­

x i b l e s  4Sb y ¿9b,  es tán  s i tuada s  en p o s i c i ó n  e s t r i c t a m e n t e  -  

s i m é t r i c a  ccn r e s p e c t o  a l  pleno v e r t i c a l  5L.

Los trames f l e x i b l e s  48b, 49b d i s c u r r e n  además por 

encima de l  contorne de l  armazón de guía  13 y f a v o r e c e n  e l  con 

cep to  bás i c o  de i n t r o d u c i r  e l  - n ip u lao c r  5 d i r ec tamen te  en - 

e l  e j e  de medida V por ei  camine más c o r t o .

El  p a t í n  9 de l a  l anza  de mecida cu e lga  de l a  t r a n ¿  

mis ión de c a b l e  54, que es tá  a su vez  d i s p u e s t a  sobre un car ro  

56, por  medio de l a  cruz  de ba lanza  51 y l o s  miembros de trac,  

c i ó n  52 y 53.
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El e s p a c i o  d i s p o n i b l e  en una a c e r í a  ( f i g u r a  8)  es ­

t á  muy l i m i t a d o  deb ido  a l a  l anza  de o x i g e n o  57 n e c e s a r i a  pa 

ra l a  p roducc ión  de acero  en e l  p r oce d im i en to  de soplado su­

p e r i o r .  Aun cuando l a  l a n z a  de medida 8 puede hacerse  f*uncip.

5 nar en p a r a l e l o  con l a  l anza  de ox igeno 57, no e x i s t # ' & 8 . u n

gran número de ca so s  un e s p ac i o  para e l  t r a n s p o r t e  de sum inig, 

t r o  y e l  t r a n s p o r t e  de evacuac ión  dE una l a n z a  de sopíadp. de 

r e s e r v a  y de una l a n z a  de medida de r e s e r v a .  Puesto que ade­

más e s t á  p r e v i s t a  f r ecuen te men te  só lo  una v í a  de gróa con^^n 

10 58, é s t a  es tá s i tu a d a  sobre  un pozG e s t r e c h o .  El t r an sp d ^ t e

ce l a s  l anzas  de r e s e r v a  se r e a l i z a  en e s t e  pozo transv.er.sal. 

mente a l  plano d e l  d i b u j o  de l a  f i g u r a  8. 1* .

Por t a n t o ,  e l  armazón de guía  13 para l a  l a n z a  de

r e a l de 8 es ré  ap eyedo er. l a s  proxim, i c a c e s U ̂  1 e j e . c E tescu 4^

15 o i oo 12 para e l ¡ .ropo o manipulador 5 con p os t e i l i d a d Oe os

En terne.: e *i & hcrozonoeO l o , para c r e a r e*iC -  — aspee po

e s a r i o  a l  recambiar una l an za . Los c o j i n e t e s de o s c i l a c i ó n

&s encuentren sob"r* una ménsul a es t s c i o n e r i a Él . L1 arme-

ce gu íe  13 e s - á  uní co con e l c e r r o 56 per  me dio d e l a  jar.

20 t i e u l s c i ó n dE muítÔ i 62 y e l  ca r r o  56 e s t á  unido con un accig .

cerniente es empuje e s t a c i o n a r i o  6 3 a t r a v é s  ue l s  b i e l a  64.

El  accionan. i e n t c  ce- smpLje o í  ' el c arr^ ó6 forman e l  e c c i b -

namiento .de o s c i l a c i ó n  coniur. icü.ente c o r  l a  ¡ . i s l a  .



REIVINDICACIONES

13 , -  D i s pos i t i vo  para manejar tubos sonda de medi­

da o de toma de muestras en l a  producción de metal,  p a r t i c u ­

larmente en l a  producción de aceró ,  con un manipulador,bascj¿ 

l a b l e  en torno a un e je  de basculación hor izonta l  y u'n,¡Alma­

cén de sondas, caracte r izado  porqUE el manipulador está apo­

yado directamente en e l  armazón de guia v e r t i c a l  en la *-posi­

ción de funcionamiento para e l  patín de l a  lanza  de medida,  

y porque l a s  d i s t a n c i a s ,  desde e l  e je de medida al  e je  de-'-Lag. 

culación hor izonta l  o desda e l  e je  de basculación h o riáóo ta l 

del  manipulador a l  e je  de t ransporte  hor izonta l  para l o s  tu ­

bos sonda son de l a  misma magni tud.  * - .

23 . -  D i s p o s i t i v o  según l a  r e i v i n d i c a c i ó n  13, carac.  

t e r i z a d o  poroue s i  manipulador  b a s c u l a r l e  en to rno  a l  e j e  de 

bascu lac ión  h o r i z o n t a l  se puede mover hac ia l a  p o s i c i ó n  v e r ­

t i c a l  pasando por e n t r e  l o s  c a r r i l e s  del  p a t í n  de l e  l a n z a  

de medios.

33. -  D i s p o s i t i v o  según l e s  r e i v i n d i c a c i o n e s  1^ y 2^, 

c a r a c t e r i z a d o  porque se he p r e v i s t o  una ab e r tu ra  para e l  ma­

n ipu lador  b a s c u l a b l e  en e l  armazón de guía para e l  p a t í n  de 

l a  l anza  de medida.

4 2 . -  D i s p o s i t i v o  según l e s  r e i v i n d i c a c i o n e s  1 s a -  

33, c a r a c t e r i z a d o  porque e l  acc ionamiento  de b a scu la c ió n  pa­

ra e l  man ipulador  c e r rado  en forma de ca jón  e s t á  d i sp ue s to  -  

debajo  de é s t e  de manera que queda p r o t e g i d o .

5 3 , -  D i s p o s i t i v o  según l a s  r e i v i n d i c a c i o n e s  1- a -  

43, ca racte r izado  porque e l  manipulador está  prov isto  de mo.r



dazas d& apr iete  a manera de c a r r i l e s ,  l as  cua les  están dig. 

puestas simétricamente con respecto  al  e je  de medida o a l  -  

eje de t ransporte ,  son de forma angular  en sección trans\?EJE 

sa l  y están p r e v i s t a s  para una zona media de la  long itud de 

lo s  tubos sonda.

63. -  D i spos i t i vo  según l e s  re iv ind icac iones  1^ a 

53, caracter izado  porque l a s  mordazas de apr ie te  del mani­

pulador l l evan  coaxialmente asoc iadas con e l l a s  en su po s i ­

ción v e r t i c a l ,  en e l  lado supe r io r ,  un embudo de guia y¡, en 

el l ado  i n f e r i o r ,  un c a sq u i l l o  de guía ab ier to  por amb'oSa l i a ­

dos.  - -1 * -

J 9 . -  D i s p o s i t i v o  según l a s  re iv ind icac iones  l - ' ¿ - .

c t e r i z a c o porque es tá  p r e v i s t o u n equipo de cent ra -

l a c l e  en un ulano v e r t i c a l ,  cu\ j e  de centrado coin

p o s i c i ó n ce func ionamien to  con el e je  de medida.

E'S.- D i s n o s i t i v r  según l e  r e i v i n d i c a c i ó n  79, caree  

t s r i z a d o ,  porque e l  d i s p o s i t i v o  de centrado  está consti tu ido  

por un ba lanc ín  con e lementos  de centrado p r e v i s t o s  a l  menos 

en dos planos p a r a l e l o s ,  y porque e l  balancín es bascu la r l e  

v e r t i c a l m e n t e  en r o m o  a un e j e  h o r i z o n t a l  por medio de un 

acc ionamiento  de ba scu la c i ón  a r t i c j l a d o .

'ns , -  D i s p o s i t i v o  secón  una o v a r i a s  de l a s  r e i v i n .  

d i es e  i ones  1  ̂ a 3^, c e r e c t e r i z a c c  porque en el pa t ín  de la  

l anza  de medida están d i s p u e s t a s  unas conducc iones  de alrmen 

dac ión de r e f r i g e r a n t e  pare l a  lanza oe medida en pos ic ión  -

s imétr ica con respecto  &1 plano v e r t i c a l ,  en e l  que discurren  

el e je  de medida y el  e je  de t ransporte  para l o s  tubos sonda,
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y porque l a s  conducciones de al imentación de r e f r i g e r a n t e  

discurren  para l a  ida y el  retorno del r e f r i g e r a n t e  por fue. 

ra del  armazón de guia ,  mientras que el  manipulador puede -  

moverse dentro del contorno de l  armazón de guía o entre l o s  

c a r r i l e s  para el  pa t ín  de l a  lanza  de medida.

10§ . -  D ispos i t ivo  según una o v a r i a s  de l a s  reivin.  

dicaciones  1^ a 9 - ,  ca rac te r iz ado  porque el  armazón de guia  

para e l  pat ín  de l a  lanza de medida está apoyado con p o s i b i ­

l i d ad  de o s c i l a r  en torno a un e je  hor izonta l  en l a  zona del  

eje de basculación hor izonta l  de l  manipulador y está unio-o' -  

en l a  zona exí'r ema super ior  opuesta con un accionamiento* de 

osc i l a c ió n  parcia lmente e s tac ionar io .

/'DISPOSITIVO PARA MANEJAR TUEOE SONDA DE ME-

Do MUES!RAS o!' LA PRODUCCION DL METAL".

orno se d e s c r i b e  y r e i v i n d i c a e n l a  p r es en t e  Mg
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