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WPERFECCTIONAMIENTOS EN EL SISTEMA DE
"BSTABILIZACION PARA UN CONJUNTO DE
PLATAFORMA MARINA".

Folocidantes ~ SOHN J. MCMULLEN ASSOCIATES, INC., entidad norte-
' americana, residente en: 17 Battery Place,

NEW YORK, EE. UU. de A.

La presente invencidén se relaciona con
plataformas flotantes y mas particularmente con un
sistema unico de estabilizacidn para plataformas
flotantes y similares.

5e Con la incrementada actividad en las ope-
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raciones de perforacion fuera de la costa en todo el

mundo, existe actualmente una demanda de creacidn de
grandés_plataformas para trabajos intensos qQue sean
capacestde alojar y sustentar a personal, equipo,etc;
Las plataformas convencionales,cuyo plano descansa
sobre la superficie superior de la masa de agua, son

indeseables para las operaciones de perforacién, por-

que la accidén superficial del agua comunica un cabeceo

y balanceo violentos y movimientos de elevacidn a las
mismas;lPor consiguiente, es preferible que estas pla-
taformas se sitlen‘en cierto.modo por encima de la su-
perficie superior del.agua, de manera gque la accion
de las olas no afecte a la estabilidad de la platafor-
ma en ningin grado considerable.

Una forma de sustentacidn de la plataforma
por encima de la superficie libre de la masa de agua
consiste en dirigirAunaSCOIumnas o soportes desde la
superficie inferior de la masa de agua hasta la plata-
forma gustentada; Sin embargo, esta manera de soporte
tropieza con muchas dificultades técnicas y con un
considerable gaéto;. |

Otra manera de sustentacidn de la platafor-
me por encima de la superficie libre consiste en mon~
tar aquélla con tambores o columnas de grandes dimen-
siones provistos de cenxroé huecos y extendidos hacia
abajo en direccidén de la masa de agua. Las columnas
huecas ofrecen la necesaria flotabilidad o fuerza as-
céndente y si se disponen suficientes columnas alre-
dedor de la plataforma, la totalidad del sistema flota

con la plataforma elevada por encima de la superficie
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libre del agua; Normalmente, se disponen unos gatos
hidrdulicos para elevar y descender el plano de la
plataforma respecto a la superficie libre del agua.
En la mayor{a de las operaciones marinas, tales co-
mo las perforéciones fuera de la costa, es necesa-
rio asegurar unas anclas en el fondo del océano y, |
mediante el uso de cables conectados entre la pla-
taforma flotante y las re’spectivas anclas, mantener
a la plataforma en posicién estacionaria respecto
sl fondo del océano.

Sin embargo, estos tipos de plataformas
flotantes, sunque sustentan el plano de la plata-
forma por encima de la superficie libre del agua,
son inestableé y experimenianpindeseados grados de
balanceo, cabeceo y levantamiento, debido a la ac-
cidén de las olas y al movimiento de la superficie
libre del agua. Para perforaciones fuera de la costa,
el levantamiento de la plataforma constituye eYmovi-—
miento mds critico. .

Un objeto principal de la presente inven-

. . . P 14
cidn es proporcionar un sistema de estabilizacion

activa para los citados tipos de ﬁlataformas flo-
tantes.
| Otros objetos de la presente invencidn

resultardn evidentes con la siguiente descripcidn
detallada, considerada en relacion con los dibujos,
en los cuales: |

La figura 1 ilustra una vista en seccidn
vertical de la mmeva plataforma que muestra una

versién de la presente invencion.
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La figura 2 es un corte de una columna
de la plataforma, que ilustra otra version de la
presente imvemcidn, ¥y |

La figura 3 es upa seccion vertical de una
columna de plataforma que ilustra otra version.de la
presente .invencidn, |

BExpuesta en 1{neas generales, la platafor-
ma presenta un mimero prédeterminadoﬁe columnas o
cilindros huecos verticelmente dispuestos, de gran-
des dimensiones, extendidos bastante por_deﬁéjo de
la superficie libre de la masa dehgua.La flotabili-
dad colectiva o fuerza asceﬁdente proporcionada por
estas columnas o cilindros es sﬁficienxe para ele-
var la plataforma por encima de la superficie libre
del agﬁa, puesto que la magnitud del agua desplaza-
da‘por las columnas solamente es igual al peso de
toda la plataforﬁa flotante, incluyendo a la plata-
forme en si, a2l equipo, al personal y a las columnas.
Un mimero adecuado de anclas convencionales se empo-
tra en el lecho ocednico y se fijan unos cables de’
elevada resistencia tensil a dichas anclas y a la
plataforma'flotanxe pera mantener a ésta en posicidn
estacionaria respecto 2l lecho ocednico.

Cada columne lleva montada junto a su fon-
do una hélice controlada a motor, para aplicar un
empuje ascendente o descendente a su correspondien-
te columns mediante rotacidén y su combtacto con el
medio 1{quido. En una versién de la presente inven-
cibén, la hélice aétﬁa introduciendo cantidades de

1{quido dentro de un tanque hueco dispuesto dentro
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de la columna, con el fin de suplementar el empuje
creado, incrementando o dismimuyendo la‘flotabili-
dad de la respectiva columna., Un motor gsituado en
el fondo de cada columna es controlado pbr una uni-
dad de control a'motor‘quexrecibe sefiales de un
aoelérémetro y»gifbscopio de la manera que se des-
cribird luego. |

Con referencia ahora g las figuras, en

las que .. referencias anélogas designan una estructura -

similar, se ilustra una plataforma flotante indicada
en su gonjunto por 10, que presenta una seccidn de..
plataforma 12 con una superficie superior 14'sobre
la que se'sustentan el equipo, el personal, etc. (no
mostrados). La plataforma 12 define una serie de A
orificios 16 que reciben a unas columnas 18 verti-
éalmente dispuestas, que se extienden por encima y
debajo del plano de la plataforma 12. Las columnas
18 son de grandes dimensiones y poseen unos interio-
res huecos con el fin de desplazar grandes vdlﬁmenes
de agua por debajo de la superficie libre de la masa
de agua. Unos dispositivos de gatos convencionales
20 se encuentran asegurados a la plataforma 12 y se
acoplan é'las'columnas 18 de mahera convencional, y
funcionan elevando o descendieﬁdo el plano de la
plataforma 12 respecto a las columnas 18. Es prefe-
rible un funcionamiento simulténeo de todos los ga~
tos 20, '

Los gatos hidréulicos 20 son convenciona-
les y por consiguiente no se comnsidera necesaria

una descripcidn detallada de los@ismos. Se compren-
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dera que el numero y colocacidn de las columnas 18
sobre la plataforma:12, como se muestra en el dibu-
jo, no estén limitados por la presente invencidn,
sino que sirven sélo para ilustrarla.

Unas hélices 22 hidrdulicamente disefiadas
estdn giratoriamente montadas en el fondo de las
columnas 18 y.estén disefiadas para causar un movi-

miento ascendente o descendente a la estructura, de-

'pendiendo de la direccidn de rotacién de las mismas.

Como disposicidn variante, las hélices pueden ser
del tipo de paso variable para proporcionar el im-
pulso ascendente y descendente a pesar de tener

s6lo una direccién'de rotacidn, Los motores eléctri-
cos 24 accionan a las hélices 22 mediante la rota-
cidn del 4rbol de accionamiento 26. La direccidn de
rotacidn, la velocidad y la duracidn de rotacidn de
la hélice 22vson controladas por una combinacién de
giroscopio y acelerdmetro que alimente & una unidad
de control de los motores de la siguiente manera.

El dispositivo giroscdépico 28, tal como del tipo que
es sensible al movimiento en cualquier direccidn
respecto a la vertical y que se conoce por "vertical
estable", se sitda preferiblemente en el centro geo-
métrico de la plataforma 12 y estd adaptado para
detectar el cabeceo,,bélanceo y guifiada de la manera
conocida. Cada columna 18 tiens un acelerdmetro 30.
sustentado en la misma y cada acelerdmetro 30 esté
adaptado para detectar la direccidn y magnitud de

la sceleracidn vertical de su columna asociada 18,

El dispositivo giroscopico 28 proporciona
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una sefial eléctrica a cada unidad 32 de control de
motor; situada en cada columna 18, y su valor es
representativo del movimiento insténtaneo de cabe-
ceo, balanceo y guiﬁada de la‘respectiva columna
receptora 18 con relacidén a la restante estrﬁctura
de la plataforma. Al mismo tiempo, cada acelerdme-
tro 30 proporciona una sefial eléctrica a su asociada
unidad de control de motéf, que es representativa de
la aceleracidn instanténea positiva o negativa expe-
rimentada por esa columna, La unidad de control de
motor recibe estas sefiales eléctricas ¥y suministra
una sefial de comtrol al motor 24, energizdndolo asi
en las direcciones de avance o retroceso 0 no ener--
gizédndolo si se suministra una sefial de cero.

La combinacidn bédsica de girdscopo y.acelepé
metro, junto con la unidad de control de motor y el
motor de adcionamiento, constituye un sistema de con-
trol convencional e incluso comeréialmehxe obtenible
¥y es bien-conocido de los expertos en el arte y por
consiguiente, se ha omitido una prolija explicacién
de esta conocida disposicidn, en bien de la brévedad.

Con hélices de paso variable, la unidad de
control de motorfser{a sustituida por un servocontrol
dél paso de la hélice (también conocido de los exper-
t0s en el arte) que suministra unas adecuadas sefiales
hidrédulicas a unos pistones, que a su vez controlan
el engranaje en el cubo de la hélioe; Como el control
de paso variable es bien conocido en la técnica naval,
se ha omitido una descripecién detallada del mismo,

El funcionamiento de la plataforma flotante
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que constituye la presente invencion Se describira

seguidemente. Después de agruparse el equipo, per-
sonal, etc., en la superficie superior 14 de la
plataforme 12, se accionan los gatos hidrdulicos 20,
clevindose as{ la plataforme 12 por encima de la
superficie libre de la masa de agua. Si la platafor-
ma experimenta cabeceo, guiﬁada; balanceo 0 eleva-
¢ibn, las sefiales adecuadas son transmitidas desde
1os detectores (girdscopo 28’y acelerdmetros 30) a
las respectivas‘unidades 32 de control de motor si-
tuadas en cada columna vertical 18. Los respectivos
notores 24 accionan a través de los érboles 26 a las
hélices‘22 en 1o direccidén predeterminada, hacia
adelante o en sentido inverso, cuyas hélices 22 co-
munican un adicional impulso ascendente o descenden-
te o las respectivas columnas 18, estabilizando asi
el plano de la plataforma 12. Unos cables 36 que
conectan dicha plataforma a unas anclas situadas en
el lecho oceanico, mantienen a la plataforma 12 en
posicidn estacionaria respecto al citado lecho y el
sistema de estabilizacién mantiene el plano de la
plataforma 12 en una preferible posicién horizontal.
Con referencia ahora a la figura 2 se ilus-
$ra otra versidn de la presente invencidn, en virtud

de 1la cual las pelas de las hélices estédn rigidamen-

 te montadas y se proyectan hacia el exterior desde

un collar giratorio 38. El arbol de transmisidn 26
pone asi en rotacidén al collar 38 permitiendo que las .
palas giratorias 39 comuniquen un impulsd ascendente

o descendente a la columna 18.
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En la figura 3, se ilustra una tercera

N A~ A,

versidn de la presente invencidn, en la que unas
N 4 .
paredes 40, en cooperacién con una porcion de 1la

columna 18, .definen un tanque 44 en la mifad'infe-

rior de la columna, y un arbol hueco verticalmente

dispuesto 42 va montado en el centro de la columna
18 formando un conducto que comunica por un extremo .
con el tanque 44 ¥y por el otro qxtremo con el agua
en la que flota la plataforma.lLa hélice 52 tiens

una dimensién exterior igual a la del arbol 42 y

presenta un centro.. de rotacidén que coincide con el

eje del arbol 42.'Un.montaje de cojinetes 46 se en-
cuentra aplicado en el arbol 42 y sustenta girato-
riamente el 4rbol 26 conectado a la hélice 52 y ac-
cionado por el motor 24.

Cuando ha de iniciarse la estabilizacidn -
de la plataforms, se pone en rotacidn la hélice 52,
retirando liquido-del tanque 44 hasta que el nivel
delAliquido dentro de dicho tanque alcanza una posi-
cidn dé.funcionamienio media predeterminada. Segui-
damente, la rotacidn de la hélice 52 es controlada por
el motor 24,‘que recibe sus sefiales de ia unidad de
control de motor de la manera anteriormente expuesta.
La rotacidn de la hélice 52 introduce liéuido en el
tanque 44 o lo retira del mismé, incrementando o dis-
minuyendo as{ la flotabilided de la correspondiente
columna 18 en secuencia con él movimiento de cabeceo,
balanceo y elevacién de tode la plataforma flotante.

Aungque se muestran tres versiones~en 1as

figuras, ordinariamente se emplearia una sola versidn
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en todas.las columnas de una sola plataforma flo-
tante, Sin embargo, no se omite el uso de versiones
miltiples.

Por consiguiente, puede verse que la pre-
sente invencidn estabiliza a las platafofmés flotan-
tes no sélo contra el movimiento de balanceo y cabe-
ceo, sino que ademds proporciona fuerzas que contra-
rrestan el levantamiento.

'Aunque se hace referencia'a 1lo largo de
la presente deseripeion a una plataforma para per-
foraciones, se comprenderd que esta referencia es
8610 a modo de ejemplo y que la presente invencidn
puede emplearse para estabilizar cualquier tipo de
plataforma flotante.

- NOTA -

Descrita suficientemente la naturaleza
del invento, as{ como la manera de realizarlo en
la préctica, debe hacerse constar que las disposi-
ciones anteriormente indicadas, son susceptibles
de modifiéaciones de detalle en cuanto no alteren
su principio fundamental. Tembién se hace constar
gque el invento corresponde a una solicitud de pa-
tente presentada en Norteamérica con fecha 1 de
Febrero de 1965, bajo el N2 Ser. 429.473,-acogiéns
dose, por tanto, a los benéficios que conceden los
Convenios Inxernacionales en vigor, siendo lo que
constituye la esencia del referido invento y pér
lo.que se solicita Patente de Invencidn, por 20
afios en Espafia: "PERFECCIONAMIENTOS EN EL SISTEMA
DE ESTABILIZACION PARA UN CONJUNTO DE PLATAFORMA
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~ 18,- Perfeccionamientos en el sistema de
estabilizacidn para un conjunto de plataforma mari-
na, para uso en una masa de agua, que comprende una
plataforma horizontalmente dispuesta, una serie de
columnas huec?s verticalmente dispuestas y montadas
en dicha platéforﬁa, extendiéndose hacia abajo des—
de ella en direccidn de la masa de agua, caracteri-
zados porque las columnas estdn adaptadas para des-
plazar.unas oantidades suficientes de agua para efec
tuar el desplazamiento de la citada plataforma por
encima de la superficie libre del agua y se han
dispuesto medios estabilizadores montados en cada
columna para comuniéar selectivamente un impulso
ascendente y descendente a su respectiva columna, °
y medios detectores montados en el conjunto para
controlar la direccion del impulso comunicado por
cada uno:de los medios estabilizadores, de manersa
que la plataforma se estabilice en cuanto a balan-
ceo, cabeceo y levantamiento. 4

28,- Perfeccionamientos, segin la reivin-

dicacion 18, caracterizados porque dicho dispositi-
vo estabilizador comprende unas palas giratoriamen-
te montadas en las columnas y adaptadas para comu-—
nicar selectivamente un impulso ascendente y des-
cendente a las columnas cuando las citadas palas se
ponen en rotacidn dentro de la masa de agua, y me-
dios conectados a dichas palas para ponerlas en
rotacion;

32,- Perfeccionamientos, segin la reivin-
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dicacidn 18, caracterizados porque los medidos aes’
tectores comprenden un giroscopio.

48 .- Perfeccionamientos, segun la reivin-
dicacidn 3¢, caracterizados porque dichos medios
detectores comprenden ademds un acelerometro momte-
do en cade columna y una unidad de control en cada
columna conectada a las salidas del acelerdmetro y
giroscopio mencionados, comprendiendo ademds dichos
medios estabilizadores unos medios de control del
cabeceo, que responden a la salida de dicha unidad
de control para controlar selectivamente el paso de
las palas entre un valor positivo, negativo y mnlo,
dependiendo de la salida de dicha unidad de control.

58.- Perfeccionamientos, segun la reivin-
dicacidn 38, caracterizados porque los citados me-
dios detectores comprenden ademds un acelerdmetro

montado en cada'columna, ¥ una unidad de control

en cada columna conectada a las salidas del acele-

rémetro y giroscopio mencionados, consctdrdose la
salida de dicha unidad de control a los citados
medios destinados a poner en rotacion las referidas
palas para controlar su rotacidn en una direccidn
negativa o positiva,

6¢.- Perfeccionamientos, segun la reivin-
dicacién 28, carscterizados porque cada uno de los
citados medios estabilizadores comprende un cono

saliente giratoriamente montado en el fondo de ca-

da una de las referidas columnas, montdndose las

citadas palas en dicho cono saliente.

78.~ Perfeccionamientos, segiun la reivin-
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estabilizadores comprenden un collar que tiene

substancialmente el mismo difdmetro que cada una
de las referidas columnas y que va giratoriamen-
te montado en cada una de éstas, yendo montadas
las citadas palas en dicho collar. '

8¢.- Perfeccionamientos, segin la rei-
vindicacidn 28, caracterizados porque cada,uné de
las citadas columnas comprende unas paredes inter—
nas que definen un tanque dentro de las dimensio-
nes exteriores de la citada columna, cuyo tanque
se llena parcialmente de agua, un conducto dispues
to entre el citado tanque y la masa de agua para
permitir el movimiento de agua entre ellos, mon-
téndose giratoriamente las citadas palas de dichos
medios estabilizadores en el citado conducto, de
manera que la rotacidén de las palas lleve agua al
interior y al ekterigr del citado tanque para in-
crementar y disminuir la flotebilidad general de
la cOrrespondiente'columna.

98,- Perfeccionamientos, segun la rei-
vindicacion 28, caracterizados porque comprende
ademés unos gatos montados en dicha plataforma pa-
ra mover selectivamente cada columna en sentido
vertical respecto a la plataforma, por 1o menos
tres cables que tienen un extremo rigidamente co-
nectado a la citada plataforma y el otro extremo
adaptado para su conexidn a unas anclas rigidamen-
te aseguradas al lecho ocednico de la masa de agua.

108.- "Perfeccionamientos en el sistema



marina®; tal y como gqueda substancialmente descrito
en la presente Memoria e ilustrado en los dibujos
que se acompafian.

Esta Memaria consta defcatorce hojas, es-
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