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La presente invencidn, se refiere a un dispositi-

vo para la inspeccidn visual de las operaciones de recarga

‘de las vasijas de reactores, estando disefiado para cubrir -

las necesidades existentes durante la recarga del nlcleo de
la'vasija de un reactor y efectuar un control visual de los
elementos combustibles para garantizar el correcto anclaje
de éstos en la correspondiente placa inferior de soporte.
Por otro lado, este dispositivo puede decirse gue
congtituye una herramienta mediante la que se pueden reali-
zar las inspecciones visuales de las freas interiores de,1a,
vagija y de los componentes internos de la misma, todo éifé
obedeciendo y cumpliendo los requisitos de inspeccidn exigl

dos en el cddigo ASME.

Dicho dispositivo estd capacitado para realizar -
una pluralidad muy diversa de movimientos, por lo que su em

pleo es posible en otros. campos de aplicacidén en los que se

requiera un control visual, como por ejemplo la inspeccidm’

visual de elementos combustibles, observacidn de operaé}dli
nes en el canal de transferencia de una piscina del reéetbi,
etc.

El dispositivo que se preconiza consta bisicamen-
te de cuatro tubos concéntricos, de acero inoxidable, aco--

plados telescédpicamente por medio de un mecanismo interno -

constituido a base de poleas y engranajes. El accionamiento
de subida y bajada se realiza mediante un motor eléctrico,
al aue estd asociado un sistema de engranajes reductores --
cue ademds de regular el movimiento de los citados tubos -—-
permite el enclavamiento del sistema, en el caso de que el
respectivo cable de sujecidn sufriera algln percance. La ex

tensidn o retraccidn del tubo es regulada, y la altura al--
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canzada vpor éste es codificada electrdnicamente.

El tubo de extensidén citado ruede realizar un gi-
ro, sobre si mismo, de 3602 por medio de un motor eléctrico,
con velocidad regulada y su posicidn en grados codificada -
electrdénicamente. Dicha rotacidn se realiza sobre la plata-
forma & soporte del dispositivo.

Este conjunto de tubo de extensién y giro sobre -
g1 misme, puede realizar a su vez un movimiento alrededor -
del tubo de la gria manipuladora de combustible. Egte giro

se realiza sobre una corona circular fijada a la platafarm@

de soporte del dispositivo y sélo 2502 debido a las 1nt§ f§

rencias propias del puente-gria y tubo que limitan el gird*

ccmpleto.

La plataforma soporte consta de dos mitades y°§é:
monta por debajo del puente-grla, sobre las dos vigas sobre

las que se realiza uno de los movimientos del puente—grua.

La plataforma posee un sistema de rvedas con amorulcuacrgn

L4 0...

a cada lado que permite su deslizemiento hasta el tubo &€

recarga del puente-grda. oo .

Para poder acoplar la plataforma alrededor del tu
bo de recarga se ha realizado una seccidn semicircular para
el acoplamiento a aquél y también para alojar el tubo de ex
tensidn.

Las mitades que se montan desde cada lado del - -
nuente—-gria tienen un si 4;;>de anclaje que impogibilita -
su movimiento, De esta manera la plataforma completa y el -
dispositivo de inspeccidn visual se deslizan solidarios al
tubo de carga y descarga de elementos combustibles.

Esta plataforma guia las ruedas tractoras de giro

sobre si mismo del dispositivo y tiene fija una corona cir-

/
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cular que permite el giro alrededor del tubo de recarga.

Finaglmente, en el extremo inferior del tubo de ex—
tensidn se encuentra el soporte de la cimars de video. BEste
soporte puede realizar un movimiento pivotante de 1802 en -
un plano vertical. Lz posicidn del soporte y por lo tanto —
de la camara, esta codificado electrdénicamente y la veloeci-
dad de movimiento megulada.

El dispositivo se complementa con una consols de -
control o panel dotado de los correspondientes Organos de -

mando para actuar sobre los cuatro movimientos de funciona-
. ® -

miento del propio dispositivo, y cuyos movimientos son: &Xe*

: . 0 . .’ .’ o .
tension, pivotacion, rotacion y cesplazamiento. v

Los movimientos de exftensidn y pivotacidn se reg——
lizan con un solo motor de gran potencia cuya mecanica éé}%
conmutada con un motor de cambio. Los movimientos de rota—
cibn y desplezamiento se realizan con dos motores de bajg .

potencia. e

La posicidn de la cdmara queda definida en cada®s

momento; por cugtro coordengdas, una por movimiento, eat@pf
do los movimientoslineales codificados a razdn de 1 cueﬁ%a.
por mm, mientrasque las de rotacidn lo hacen a 10 cuentas -
por grado.

Ia consols de control dispone de dispositivos de -
seguridad tales como:
- Limitacidn de coordensdas.
~ Fingles de carrera.
- Inhiticidn de movimientos simultdneos.
-~ Aislamiento Optico de sefiales.
- Previsidn ante rotura de taco del servomotor,

- Inhibicidn de todos los movimientos.
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Las unidades de rotacién y la de desplazamiento -
presentan las siguientes caracteristicas:
- Servomotor de 20 W de potencia.
- Posicidn codificada, 10 cuentas por grado.
- Posicidn limite seleccionable mediante contravés.
— Parada automdtica por sobreintensidad. REARME.
- Puesta a cero de coordenadas por pulsador semioculto.
- Parada por deteccidn de rotura de taco del servomotor.
- Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, para la rg
cogida del equipo en caso deaveria.
- Finales de carrera superior e inferior.
~ Aislamiento por fotoacopladores para todas las seﬁaleé ﬁe'
entrada.

- Alimentacidn de codificador y finales de carrera aisladds

%,
galvdnicamente.

®ses e
La unidad de cambio presenta las siguientes carac

teristicas: e
- Servomotor de 20 W de potencia. L
- Parada automdtica por sobreintensidad. REARME. A

-~ Parada por roture de taco del servomotor.

- Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, por recogi
da del equipo en caso de averia.

- Deteccidn de correcta posicibdn de engranajes, con parada
automdtica,

~ éAlslamiento de sefilales desde el exterior por fotoacoplado

res.

- Alimentacidn de detectores aislada galvdnicemente.
Por su parte, las caracteristicas generales de la

unidad de extensidén y pivotacidn son:

~ Servomotor de 1000 W de potencia comln pare ambos movi- -

Ve
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mientos.

- Seleccibn del movimiento mediante unidad de cambio.

-~ Codificador de posicidn independiente para cadza movimiento
1 cuenta/mm para extensidén y 10 cuentas/grado para pivot.

-~ Posicién limite en cada movimiento, seleccionable median-
te contravés.

-~ Puesta a cero de coordenadas por pulsador semioculto inde
pendiente para cada movimiento.

~ Parada antomdtica por sobreintensidad. REARME.

- Parada automdtica por sobretensidén en cables. .- .

- Interruptor de emergencia, tipo enclavamiento, para reco—

gida del equipo en caso de averia. -t

~ Finales de carrera superior e inferi or para cada movimien

* » * .
to. 86lo se visualizan los correspondientes al movimiémto

seleccionado,

~ Aislamiento por fotoacopladores para todas las sefialed” ‘da

entrada. *es’

- Alimentacién de codificadores y fines de carrera aislades
® oo

galvénicamente, oo !
- Mo permite la activacién de 2 unidades simultdnesmente.
- o acepta cambio de unidad ni sentido del movimiento cuan-
do estd activada alguna unidad.
- Parada de cualquier movimiento al pulsar inhibicidn.

- Finalmente, es conveniente comentar que el gispo—
gitivo que se estd describiendo puede contar con un sistema
de video adaptable perfectamente al mismo.

Para facilitar la mejor comprensidén de las carac-
teristicas de la invencién, se va a realizar una descrip- -

cibn detallada en base a un juego de planos que se acompafia

a la presente memoria descriptiva, formando parte integran-




10.

15.

30.

g?

te de la misma, y en donde con cardcter meramente orientati
vo ¥y no limitativo se ha representado lo siguiente:

En 1la figura 12, se nuestra una vista general del
dispositivo formado por los cuatro tubos concéntricos y te-
lescdépicos con la plataforma y medios codificadores.

En la figura 228, se muestra la plataforma despla~
zable sobre ruedas con la abertura central para el acopla--
miento del tubo.

En la figura 32, se muestra una vista de la consg
la de control aque fomma parie del dispositivo para el maﬁdq
v gobierno de éste. -

En dichas figuras, las referencias numéricas co-=

rresponden a:

Y LI

1.— Tubo concéntrico superior.

2.- Tubo concéntrico inferior al tubo (1).

3.- Tubo concéntrico inferior al tubo (2).

4.- Tubo concéntricc inferior al tubo (3). e
5.- lotor eléctrico. Py
6.~ Bngranajes reductores. ' ol

7.~ Plataforma de soporte.

8.- Corona circular.

9.- Orificio circular de la plataforma (7).
10.- Vigas de montaje de la plataforma (7).
11.- Ruedas laterales de la platafomma (7).
12.-Tubo de carga.

13.- Soporte para lé cdmara de videc.

14.- Zona de extensidn.

15.~ "Zona de pivotacidn.

16.~ Zona de rotacidn.

17.~ Zona de desplazamiento.
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18.- CGbdigo de coordenadas.

19.- Aparato medidor.

20.- Recuadro de limite superior.

21.~ Interruptor general.

22,~ Interruptores independientes.

23.- Pilotos de sefializacidn.

24 .- Rearmes. *
25.- Puestas a cero.

26.~ Inhibicidn.

27.- Parada.

L4 -
El dispositivo de la invencidn, segin la formz Ae’

realizacidén representada en las figuras citadas,’ constasde.*

una columna de extensidén formada por cuatro tubos concéntri

cos (1, 2, 3 v 4), respectivamente, los cuales se encuenthan:

‘acoplados entre sf de forma telescédpica.

La subida y bajada de dicha columna de extensti*éms

se efectla mediante el accionemiento de un motor eléctrito

(5) dotado de un mecanismo de engranajes reductores (6)..4ye
independientemente de regular el movimiento de los tub&%}.}
permite el enclavamiento del sistema o mecanismo, en el ca-
so de gue el cable de sujecidn sufriera algln percance.

Dicha columna de extensidn puede realizar un giro
gobre si misma de 3602, siendo codificada electrdnicamente
su posicidn en grados.

El dispositivo cuenta con una plataforma de sopor
te (7)_formada por dos mitades y a la que va fijada una co-
rona circular (8), contando dicha plataforma (7) con un ori
ficio ecircular (9) para el paso y montaje de la columna de

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

puente~gria, sobre una pareja de vigas (10) a travéds de ~ -

/
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unas ruedas laterales (11) con amortiguacidn, permitiendo -
el desplazamiento de dicha plataforma (7) hasta el tubo de
recarga del puente-gria.

Sobre el orificio circular (9) va a su vez acopla
do el citado tubo de carga (12) del puente-gria.

El conjunto de columna de extensidn y giro sobre
oi misma, puede a su vez realizar un movimiento alrededor -
del tubo de la gria manipuladbra de combustible, realizdndo
se dicho giro alrededor de la corona (8), solamente un arco
de 2502, debido a las interferencias propias del puente-

gria y tubo o columna gue limitan el giro completo.

Sobre el extremo inferior de dicha columna de -efa

tensién va articulado un soporte o brazo (13) para la céma~
ra de video, el cual soporie o brazo (13) puede realizaé"ﬁé
movimiento de giro pivotante de 1809 en un plano vertical,
estando la posicién de tal soporte (13) vy por lo tanto ]
la cdmara codificada electrdnicamente y regulada la vel%é{l
dad de movimiento. N

La consola o panel de control se representa dié%é
mente en la figura 38, en la que se observan los controles
de mando de los momentos del dispositivo y corr;;pondientes
a: Extensidn, pivotacidén, rotacidén y desplazamiento. La zo-
na (14) es la de extensidn; la zona (15) es la de pivota- -
cidn; la zona (16) es la de rotacidén y la (17) la de despla
zamiento, existiendo en cada una de ellas un cédizo de coor
denadas (18), un aparato medidor (19), un recuadro (20) in-
dicativo del limite superior y un interruptor general (21)
comlin para todos ellos.

La parte inferior de la consola o panel cuenta -

con interruptores independientes (22), pilotos de sefializa-
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cidn (23), rearmes (24), puesta a cero (25), etc.; todos --
ellog ya citados con anterioridad. Asimismo cuenta con dis-
positivos de seguridad tales como Inhibicidn (26), parada -
(27), ete.

El Solicitante se reserva el derecho de extender
esta demenda a los naises extranjeros, reivindicando la mig
ma Prioridad de la parente solicitud, al amparo del Conve--
nio Internacional para la proteccidn de la Propiedad Indus-

trial.

N O T A

El Modelo de Utilidad aue se golicita por veimte -

afios pars Espafia, de acuerdo con la vigente Legislacién, Hg;
berd recaer sobre: "DISPOSITIVO PARA LA INSPECCION VISUAL -

DE TAS OPERACICNES DE RECARGA DE LAS VASIJAS DB REACTORﬁSﬂ;

sezglin las caracteristicas esenciales de las siguientes:
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REIVINDICACIONES

1.~ Dispositivo para la inspeccién visual de las

operaciones de recarga de las vasijas de reactores, quewga—
. »

biéndose disefiado para cubrir las necesidades existentes.dg
rante la recarga del nficleo de lz vasija de un reactor, asi
como para controlar visualmente los elementos combustibles
v las propias dreas interiores de la vasija y componentes -
internos de la misma, caracterizado esencialmente porque —-
consta de una columna de extensidén formada por cuatro tubos
concéntricos acoplados telescépicamente entre si, por medio

de un mecanismo interno de poleas y engranajes, estando 4=-°

parte superior de tal columna montada sobre un orificioici;?
cular previsto al efecto en una plataforma de soporte que -
es desplazable a través de ruedas laterales sobre unas \;;.-':-:
zas previstas bajo el correspondiente puente-gria dotado —-
del tubo de carga del reactor de que se trate, el cual tubo
de carga se monta asimismo sobre el orificio circular défﬁé

citada plataforma, la cual por otra parte se compone de’, dos
mitades y sobre la misma va fijada una corona alrededoﬁ:ééE
la cual puede girar la columna extensible, sobre si misma,

3602 por medio de un motor eléctrico, estando la velocidad
rezulada ¥y su posicidn codificada electrdnicamente.

2.- Dispositivo para la inspeccidn visual de las
operaciones de recarga de las vasijas de reactores, de acuer
do con la reivindicacién 1, caracterizado porque la subids
v bajada de la columna de extensién se realiza mediante el
accionamiento de un motor eléetrico dotade de un mecanismo

.
de engranajeé reductores que se constituye en medio regula-

dor del movimiento de tal columna de extensibén y en medio -

eventual de bloqueo.
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3.—- Dispositivo para la inspeccidn visual de las
operaciones de recarga de las vasijas de reactores, de acuer
do con las reivindicaciones 1 ¥ 2, caracterizado porque el
extremo inferior de la columna de extensidén cuenta con la -
articulacidén de un soporte o brazo para una cdmara de video,
pudiendo el mismo realigzar un giro de pivotacidn de 1802 en
un plano vertical, y estando la posicidn de dicho soporte ¥y
con ello de la cdmera codificada electrdnicamente, mientras
que la velocidad de movimiento estd regulada.

4.- Disposiiivo para la inspeccidén visual de las

'.. Te
oneraciones de recarga de las vasijas de reactores, de acuer

-
do con las reivindicaciones precedentes, caracterizado pph-.

que comprende ademds una consols o panel de control aue per

-
> L2

mite la actuacibn sobre los cuatro momentos del conjunto, >+
cue son: Extensidn, pivotacidn, rotacidn y desplazamiento,

contando cada uno de estos con los corregpondientes elemens

tos de mando y gobierno previstos en la cltada consola pr{

3a

control. o

L 2 L)
aa by

5.~ "DISPOSITIVO PARA LA INSPECCION VISUAL DE'LAS
OPERACICONES DE.RECARGA DE LAS VASIJAS DE REACTORES".

Jegln queda sustancialmente descrito en la presen

ceelonn
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te llemoria cue constz de doce hojas, escritas a mdouina por

una sola cara y acompaiiada de dibujos.
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