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La presente invención, se re fie re  a un d ispositi­

vo para la  inspección visual de las operaciones de recarga 

de las  vasijas de reactores, estando diseñado para cubrir - 

la s  necesidades existentes durante la  recarga del núcleo de 

5. la  vas ija  de un reactor y efectuar un control visual de los 

elementos combustibles para garantizar e l correcto anclaje 

de éstos en la  correspondiente placa in fe r io r  de soporte.

Por otro lado, este dispositivo puede decirse que 

constituye una herramienta mediante la  que se pueden re a li-  

10. zar las inspecciones visuales de las áreas in teriores d&.la.
* *w*

va s ija  y de los componentes internos de la  misma, todo qllp  

obedeciendo y cumpliendo los requisitos de inspección ex ig í 

dos en e l código ASME. . . .

Dicho dispositivo está capacitado para rea liza r - 

15. una pluralidad muy diversa de movimientos, por lo  que su em

pleo es posible en otros, campos de aplicación en los que se
**.

* w

requiera un control visual, como por ejemplo la  inspección*
*  *  *  ^

visual de elementos combustibles, observación de operacio--
* *  *  *

nes en e l canal de transferencia de una piscina del rearator,

20. etc.

El dispositivo que se preconiza consta básicamen­

te de cuatro tubos concéntricos, de acero inoxidable, acó— 

piados telescópicamente por medio de un mecanismo interno -  

constituido a base de poleas y engranajes. El accionamiento 

25. de subida y bajada se rea liza  mediante un motor e léctrico , 

a l que está asociado un sistema de engranajes reductores — 

que además de regular e l movimiento de los citados tubos — 

permite e l enclavamiento del sistema, en e l caso de que el 

respectivo cable de sujeción sufriera algún percance. La ex 

30. tensión o retracción del tubo es regulada, y la  altura a l—
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canzada por éste es codificada electrónicamente.

El tubo de extensión citado puede rea liza r un g i­

ro, sobre si mismo, de 3609 por medio de un motor e léctrico , 

con velocidad regulada y su posición en grados codificada -

5. electrónicamente. Dicha rotación se rea liza  sobre la  plata­

forma ób soporte del dispositivo.

Este conjunto de tubo de extensión y giro sobre -  

s i mismo, puede rea liza r a su vez un movimiento alrededor -  

del tubo de la  grúa manipuladora de combustible. Este giro  

10. se rea liza  sobre una corona circu lar fijada  a la  plataforma
*

w * *de soporte del dispositivo y sólo 250S debido a las in te r fé
** j

rancias propias del puente-gráa y tubo que lim itan el giró* 

completo.
:* Y*La plataforma soporte consta de dos mitades y**gé*

15. monta por debajo del puente-gráa, sobre las dos vigas sobre

las que se rea liza  uno de los movimientos del puente-grUa**
1 * .

La plataforma posee un sistema de ruedas con amortiguación*...* * .
a cada lado que permite su deslizamiento hasta e l tubo áe*-....
recarga del puente-grda. . !

20. Para poder acoplar la  plataforma alrededor del tu

bo de recarga se ha realizado ana sección semicircular para 

e l acoplamiento a aquél y también para a lo ja r e l tubo de ex 

tensión.

Las mitades que se montan desde cada lado del -  -  

25. puente-grda tienen un si^tema^de anclaje que im posib ilita  - 

su movimiento. De esta manera la  plataforma completa y e l -  

d ispositivo de inspección visual se deslizan solidarios a l 

tubo de carga y descarga de elementos combustibles.

Esta plataforma guia las ruedas tractoras de giro 

30. sobre si mismo del dispositivo y tiene f i j a  una corona c ir -
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cular que permite e l giro alrededor del tubo de recarga.

Finalmente, en e l extremo in fe r io r del tubo de ex­

tensión se encuentra e l soporte de la  cámara de video. Este 

soporte puede rea liza r un movimiento pivotante de 1803 en -  

5< un plano v e r tica l. La posición del soporte y por lo tanto -  

de la  cámara, está codificado electrónicamente y la  ve lo c i­

dad de movimiento regulada.

El d ispositivo se complementa con una consola de -  

control o panel dotado de los correspondientes órganos de -

10. mando para actuar sobre los cuatro movimientos de funciona- 5,
:* . **miento del propio dispositivo, y cuyos movimientos son: Ex-**
+ ̂ *

tensión, pivotación, rotación y desplazamiento. I*.

Los movimientos de extensión y pivotación se rea—
 ̂ * * * *lizan  con un solo motor de gran potencia cuya mecánica ás,j-;

15. conmutada con un motor de cambio. Los movimientos de rota—

ción y desplazamiento se realizan con dos motores de baj^.^

potencia. .***

La posición de la  cámara queda definida en cad&*/-*r
*  *  *  *

momento, por cuatro coordenadas, una por movimiento, egtan*-
.. I

20. do los movimientoslineales codificados a razón de 1 cuenta 

por mm, mientras que las de rotación lo hacen a 10 cuentas -  

por grado.

La consola de control dispone de dispositivos de -  

seguridad tales como:

25* -  Limitación de coordenadas.

-  Finales de carrera.

-  Inhibición de movimientos simultáneos.

-A islam iento óptico de señales.

-  Previsión ante rotura de taco del servomotor.

30. -  Inhibición de todos los movimientos.

3 ' .  \



4.

5.

10.

15.

2 0 .

Las unidades de rotación y la  de desplazamiento - 

presentan las siguientes características:

- Servomotor de 20 de potencia.

- Posición codificada, 10 cuentas por grado.

- Posición lím ite seleccionable mediante contravés.

- Parada automática por sobreintensidad. REARME.

- Puesta a cero de coordenadas por pulsador semioculto.

- Parada por detección de rotura de taco del servomotor.

-  Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, para la  re 

cogida del equipo en caso desvería.
!* **

-  Finales de carrera superior e in fe r io r .
** *

- Aislamiento por fotoacopladores para todas las señaleá de 

entrada. ****, * *
- Alimentación de codificador y fina les de carrera aislsfdóá

galvánicamente.

La unidad de cambio presenta las siguientes carác
- - .

te r ís t ic a s : ****
* * * .

-  Servomotor de 20 W de potencia. ..*.*
* * * +

- Parada automática por sobreintensidad. REARME. *..* I

-  Parada por rotura de taco del servomotor.

- Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, por recogí 

da del equipo en caso de avería.

- Detección de correcta posición de engranajes, con parada 

automática.

25. - Aislamiento de señales desde el exterior por fotoacoplado

res.

- Alimentación de detectores aislada galvánicamente.

Por su parte, las características generales de la  

unidad de extensión y pivotación son:

30. -  Servomotor de 1000 W de potencia común para ambos moví- -



5.

mientos.

-  Selección del movimiento mediante unidad de cambio.

- Codificador de posición independiente para cada movimiento 

1 cuenta/mm para extensión y 10 cuentas/grado para p ivot.

5. - Posición lím ite en cada movimiento, seleccionable median­

te contravós.

- Puesta a cero de coordenadas por pulsador semioculto inda 

pendiente para cada movimiento.

- Parada automática por sobreintensidad. REARME.

10. - Parada automática por sobretensión en cables.
**. J

- Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, para recoi'
.

gida del equipo en casa de avería. * ***

- Finales de carrera superior e inferí, or para cada movimien
: - Ito. Sólo se visualizan los correspondientes al movimiento* 

15. seleccionado.

- Aislamiento por fotoacopladores para todas las señales**Ré
*

entrada. 1.
*  *  *  *

- Alimentación de codificadores y fines de carrera aisladas
* * + *

galvánicamente. I./ I

20. - No perm íte la  activación de 2 unidades simultáneamente.

- No acepta cambio de unidad ni sentido del movimiento cuan­

do está activada alguna anidad.

- Parada de cualquier movimiento a l pulsar inhibición.

Finalmente, es conveniente comentar que el dispo-
-A

25. s it iv o  que se está describiendo puede contar con un sistema 

de video adaptable perfectamente al mismo.

Para fa c i l i t a r  la  mejor comprensión de las carac­

te r ís t ic a s  de la  invención, se va a rea liza r una descrip- - 

ción detallada en base a un juego de planos que se acompaña 

a la  presente memoria descriptiva, formando parte integran-30.



te de la  misma, y en donde con carácter meramente orien tati 

vo y no lim ita tivo  se ha representado lo  siguiente:

En la  figura 1̂ , se muestra una v is ta  general del 

d ispositivo formado por los cuatro tubos concéntricos y te - 

5. lescépicos con la  plataforma y medios codificadores.

En la  figura 2 ,̂ se muestra la  plataforma despla- 

zable sobre ruedas con la  abertura central para el acopla— 

miento del tubo.

En la  figura 3-̂  se maestra una v is ta  de la  conso

10. la  de control aue forma parte del dispositivo para el mapdo
*** ;, * **y gobierno de este.

En dichas figuras, las referencias numéricas do—

15.

2 0 .

25.

30.

rresponden a:

1. - Tubo concéntrico superior.

2.  - Tubo concéntrico in fe r io r  al tubo (1 ).

3. - Tubo concéntrico in fe r io r  a l tubo (2 ).

4 . - Tubo concéntrico in fe r io r  al tubo (3 ).

5 . - Motor e léctrico .

6.  - Engranajes reductores.

7 . - Plataforma de soporte.

8.  - Corona circular.

9 . - O rific io  circular de la  plataforma (7)*

10. - Vigas de montaje de la  plataforma (7).

11. -  Ruedas la tera les de la  plataforma (7)-

12.- Tubo de carga.

13. - Soporte para la  cámara de videc.

14. - Zona de extensión.

15. - "Zona de pivotacién.

16. - Zona de rotación.

17. -  Zona de desplazamiento.



5.

10.

15.

2 0 .

25.

30.

18. - Código de coordenadas.

19. -  Aparato medidor.

20. - Recuadro de lím ite  superior.

21. - Interruptor general.

22. -  Interruptores independientes.

23.  -  P ilotos de señalización.

24. -  Rearmes.

25. -  Puestas a cero.

26. -  Inhibición.

27. -  Parada.
* JEl dispositivo de la  invención, segán la  formá de*

.

rea lización  representada en las figuras citadas, constalde.*

una columna de extensión formada por cuatro tubos concéntri

eos (1, 2, 3 y 4), respectivamente, los cuales se encuentRanl

acoplados entre s í de forma telescópica.

La subida y bajada de dicha columna do extensión*
* **.

se efectúa mediante el accionamiento de un motor elóctrl^p*
*  *  *  a

( 5) dotado de un mecanismo de engranajes reductores ( 6)..<̂ tFe
* * * w

independientemente de regular e l movimiento de los tubó^.*;- 

permite el enclavamiento del sistema o mecanismo, en e l ca­

so de que el cable de sujeción sufriera algún percance.

Dicha columna de extensión puede rea liza r un giro 

sobre s í misma de 360a, siendo codificada electrónicamente 

su posición en grados.

El dispositivo cuenta con una plataforma de sopor 

te (7). formada por dos mitades y a la  que va fijad a  una co­

rona circu lar (8), contando dicha plataforma ( 7) con un ori 

f i c io  circu lar (9) para el paso y montaje de la  columna de 

tubos, estando a su vez montada por debajo del respectivo - 

puente-grúa, sobre una pareja de vigas ( 10) a través de -  -



unas ruedas la tera les  ( 11) con amortiguación, permitiendo - 

e l desplazamiento de dicha plataforma (7) hasta el tubo de 

recarga del puente-gráa.

Sobre e l o r if ic io  circu lar (9) va a su vez acopla

5. do e l citado tubo de carga ( 12) del puente-gráa.

El conjunto de columna de extensión y giro sobre

si misma, puede a su vez rea liza r un movimiento alrededor -

del tubo de la  grda manipuladora de combustible, realizándo

se dicho giro alrededor de la  corona (8), solamente un arco

10. de 250s, debido a las interferencias propias del puente-,

gráa y tubo o columna que lim itan el giro completo. * **
: .  ;

Sobre e l extremo in fe r io r  de dicha columna de*eA*

tensión va articulado un soporte o brazo (13) para la  cáma-
: *  :ra de video, e l cual soporte o brazo (13) puede realizar"ün

15. movimiento de giro pivotante de 180a en un plano vertica l,

estando la  posición de ta l soporte (13) y por lo  tanto &&"-
* .

la  cámara codificada electrónicamente y regulada la  veló-oi-*-
*  *

dad de movimiento. .
* * * *

La consola o panel de control se representa dig?r& 

20. mente en la  figura 3S, en la  que se observan los controles 

de mando de los momentos del dispositivo y correspondientes 

a: Extensión, pivotación, rotación y desplazamiento. La zo­

na (14) es la  de extensión; la  zona (15) es la  de pivota- - 

ción; la  zona (16) es la  de rotación y la  (17) la  de despla 

25. zamiento, existiendo en cada una de ellas un código de coor 

denadas (18), un aparato medidor (19)? un recuadro ( 20) in ­

d icativo  del lím ite  superior y un interruptor general ( 21) 

comdn para todos e llos .

La parte in fe r io r  de la  consola o panel cuenta 

30. con interruptores independientes ( 22), p ilo tos  de señaliza-
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ción (23)* rearmes (24), puesta a cero (25), etc .; todos — 

e llo s  ya citados con anterioridad. Asimismo cuenta con dis­

positivos de seguridad ta les como Inhibición (26), parada - 

( 27), etc.

^  El Solicitante se reserva el derecho de extender

esta demanda a los países extranjeros, reivindicando la  mis 

ma Prioridad de la  párente solicitud, al amparo del Conve— 

nio Internacional para la  protección de la  Propiedad Indus­

t r ia l .

10. N 0 T A
* * :El Modelo de Utilidad que se s o lic ita  por veinte*-

.

anos para España, de acuerdo con la  vigente Legislación,! de*

berá recaer sobre: "DISPOSITIVO PARA LA INSPECCION VISUAL -
. *

DE LAS OPERACIONES DE RECARGA DE LAS VASIJAS DE REACTORES.'*,! 

15. segdn las características esenciales de las siguientes:

v



R E I V I N D I  C A C I Q U E S

1. -  Dispositivo para la  inspección visual de las 

operaciones de recarga de las vasijas de reactores, que ha- 

bióndose diseñado para cubrir las necesidades existentes du

5. rante la  recarga del núcleo de la  vasija  de un reactor, así

como para controlar visualmenbe los elementos combustibles

y las propias áreas in teriores de la  vasija  y componentes -

internos de la  misma, caracterizado esencialmente porque —

consta de una columna de extensión formada por cuatro tubos

10. concéntricos acoplados telescópicamente entre sí, por medio
: .

de un mecanismo interno de poleas y engranajes, estando 3La?**

parte superior de ta l columna montada sobre un o r if ic io Ic ir *

calar previsto a l efecto en una plataforma de soporte que -
.* .

es desplazable a través de ruedas latera les sobre unas Vi*—?

15. gas previstas bajo e l correspondiente puente-gráa dotado —

del tubo de carga del reactor de que se trate, el cual tubo
*

¿e carga se monta asimismo sobre el o r if ic io  circu lar dé.^a
* * * *

citada plataforma, la  cual por otra, parte se compone de'.̂ p^ 

mitades y sobre la  misma va fija d a  ana corona alrededoiS.de; 

20. la  cual puede g ira r la  columna extensible, sobre si misma, 

360B por medio de un motor e léc tr ico , estando la  velocidad 

regulada y su posición codificada electrónicamente.

2. - Dispositivo para la  inspección visual de las 

operaciones de recarga de las vasijas de reactores, de acuer

25. do con la  reivindicación 1, caracterizado porque la  subida

y bajada de la  columna de extensión se rea liza  mediante e l

accionamiento de un motor e léc tr ico  dotado de un mecanismo 
*

de engranajes reductores que se constituye en medio regula­

dor del movimiento de ta l columna de extensión y en medio - 

30. eventual de bloqueo.

y



3.- Dispositivo para la  inspección visual de las

operaciones de recarga de las vasijas de reactores, de acaer

do con las reivindicaciones 1 y 2, caracterizado porque el

extremo in fe r io r  de la  columna de extensión cuenta con la  -

5. articu lación  de un soporte o brazo para una cámara de video,

puliendo e l mismo rea liza r un giro de pivotación de 180B en

un plano vertica l, y estando la  posición de dicho soporte y

con e llo  de la  cámara codificada electrónicamente, mientras

que la  velocidad de movimiento está regulada.

10. 4 .- Dispositivo para la  inspección visual de las
* *  *

operaciones de recarga de las vasijas de reactores, de aeuegr
*+ *,

do con las reivindicaciones precedentes, caracterizado pph-.

que comprende además una consola o panel de control que per
* * *

mite la  actuación sobre los cuatro momentos del conjunte,,.;?-*

15. que son: Extensión, pivotación, rotación y desplazamiento, 

contando cada uno de estos con los  correspondientes eleiaenñ. 

tos de mando y gobierno previstos en la  citada consola &a*á 

control. * * * *
5.- "DISPOSITIVO PARA LA INSPECCION VISUAL DE.*EA$

**w f
20. OPERACIONES DE RECARGA DE LAS VASIJAS DE REACTORES".

Segdn queda sustancialmente descrito en la  presen

F  11. ^
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te  Memoria que coasta de doce hojas, e sc r ita s  a máquina por 

ana so la  cara y acompañada de dibujos.

Madrid, 22 WM1KS

TECNATOM S.A.
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