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MEMORIA DESCRIPTIVA
de una Patente de Invencién a nombre de:
HEINRICH KOPPERS GESELLSCHAFT mit besch-.
rinkter Haftung, de nacionalidad alemana,
domiciliada en 43 ESSEN, Mbltkeétr. 29,
Alemania; por: "PROCEDIMIENTO DE REGULA-
CION AUTOMAYLTICA DEL WIVEL DE AGUA EN IAS
PILAS DE TRATAMIENTO PARA LA DEPURACION
BIOLOGICA DE AGUAS RESIDUALES".

e mrmrmme=0 000000 0 =

El presente invento se refiere a un pfocedimiento de
regulacidn autoﬁética del nivel de agua en las pilas de trata=-
miento para la depuracién biolégica de aguas residuales, ajus—
tando el nivel de agua con ayuda de diques de rebose de altura
regulable.

Entre los procedimientos biolégicos para la depura-
cién de aguas residuales municipales e industriales han cobra~

do importancia ultimemente, sobre todo los procedimientos en los
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que las cantidades de oxigeno necesarias para los procesos biold-
gicos de desintegracién son aportadas por aireacién superficial
a las aguas residuales que hay que depurar, con dispositivos me-
céniéos apropiados al efecto, tales como por ejemplo la centri-
fuga Bolton (Karl Imhoff, Taschenbuch der Stadtentwédsserung, 1960
pag. 154/155).

La incorporacién de oxigeno_depende ah{ en mayor gra-
do de la profundidad de inmersién del dispositivo de aireacién
en el agua residual que hay que depurar. Esto a su vez puede ver-
se influfdo por el hecho de que el propio dispositivo de airea-
cién se instala con altura regulable sobre la pila de tratamien-
to, 0 bien porque, si dicho dispositivo de aireacibén estd monta-
do de forma fija, se varfa correspondientemente el nivel de agua
en la citada pila. Bste dlftimo método de trabajo puede llevarse
a cabo, porkejemplo con ayuda de un dique de rebése de altura
regulable. - | |

Segin sea el grado y la fndole de su ensuciamiento,

1as'aguas residuales que se dan en la préctica y que hay que

depurar tienen unas necesidades de oxigeno biolégicas que varian

constantemente. As{ pues, si se quiere controlar la incorpora=-
cibn de oxigeno del dispositivo de aireacién mediante una varia-
cién del nivel de agua en la pila de tratamiento, es necesario
entonces adaptar continuamente la posicién del dique de rebose
de altura regulable a las condiciones de servicio segin verien

en cada caso.
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En una solicitud que no periensce al nivel actual de la
técnica y que fué presentada por la misma solicitante se sugirié ya,
por lo tanto, un dique de construccidn especial; cuyo movimiento
es controlado por medio de flotador a través de un sistema de pa-
lancas. Con esta construccién, al variar las condiciones de entra-
da del agua residual se pueden equilibrar, al menos en parte, las
fluctuaciones del nivel de agua en la pila de aireacién. En la
misma solicitud se proponfa también oportunsmente el instalar detrds
del dique de rebose un dispositivo para la medicién continua del
contenido en oxfgeno del agua aireada, y luego prever una instala-
¢i6n motriz la cual, en funcién del resultado de medida del dis-
positivo de medida de oxIgeno sube y vaja adicionalmente el di-
que de rebose.

La presente solicitud concierne, pues, a una realiza-

¢ibén de la proposicién mencionada en Wltimo lugar, sin estar no

~ obstante supeditado a una construccién de dique, como la que se

describe en la antigua solicitud que no corresponde al estado ac-
tual de la téenica.

El présente invento tenfa ademds por finalidad desarro-
1lar una regulacién automitica de esta clase que permita contro-
lar al mismo tiempo el nivel de agua en gran mimero de pilas de
tratamiento comunicadas una detris de otra, y que carezca de ele-
mentos de construccién propensos a averias, tales como sistemas de
palanca, flotadores, etc.

Una de estas construcciones propensa a averias se des-
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cribe, por ejemplo en la patente austriaca 26.929, la cual se re-
fiere a la regulacién independiente de esclusas de descarga, en
la que el drbol para el mecanismo propulsor de la esclusa esté
unido a la barra de mando del motor de accionamiento de dicho‘4r-
bol por intermedio de una palanca angular equilibrada; 13 cual es-
14 sujeta con movimiento de giro a um carro ajustado -por el 4rbol
del mecanismo propulsor de acuerdo con la posicién ée la esclusa.
Un brazo de la palanca angular estd unido ahf a un flotador en
tanto que el ofro brazo, en posicién normal, mantiene la barra de
mando del motor en posicidn desconeqtada.'Pero al moverse el flo-
tador se conecta el motor, el cual pone a su vez en movimiento el
mecanisﬁo propulsor de la esclusa. Los limites del movimiento del
flotador pueden regularse ahf por medio de tornillos de reglaje.
El procedimiento sugerido por el invento estd caracte-
rizado porque como magnitud regulada se utiliza el valor de medida
de un aparato de medicién de oxigeno, el cual es transmitido a
través de un amplificador y de un regulador a un mecanismo de ma-

niobra gradual del motor que en funcidn temporal de la magnitud

de la orden, controla a través de un aparato deservomando un servamotar de

accionamiento eléctrico. Bste primer servomotor de accionamiento
actlia aquf como precursor de todo el resio de la instalacidn si-
tuedo a continuscidn de €l. Segin la idea del invento, cada di-

que de rebose es equipadb con dos servomotiores de accionamiento

eléctricos de construceidén normal, los cuales estén empalmados

por intermedio de potencibmetros a un aparato de servomando, en
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donde uno ¢e los servomolores de accionamiento envia el valor

teérico y, el otro servomotor, el valor efectivo, al aparato de
mando, el cual por comparacién y por los siguienies impulsos va-
riadores opera durante tanto tiempo sobre el servomotor de accio-
namiento que suministra el valor efectivo, hasta gue ambos servo-
motores tengan la misma posicién.

Bl control de los servomotores de accionamiento que
envian el velor tebrico al segundo y a los demds diques de rebo-
se se lleva a cabo por medio del servomotor de accionamiento ins-
talado en el primer dique de rebose, el cual estd conectado di-
rectazente a través del aparato de servomahdo al mecanismo dé
maniobra gradual del motor. Este servomotor de accionemiento es-
t4 conectado a su vez, a través de aparatos de servomando, a los
servomotores de accionsmiento previstos cdmo transmisores de
valor tedrico, los cuales controlan a su vez del modo descrito
més arriba a los servomotores de accionamiento instalados con
ellos en el mismo dique.

Bste sistema de regulacién sugerido por el invento per-
mite controlar sin dificultades automédticamente el nivel de agua
en gran nimero de pilas de aireacién dispuestas en fila una tras
otra, y por tanto est4 muy indicedo también pera las grandes ins-
talaciones destinadas é la depuracidén de aguas residuales.

A continvacién se explicard con més detalle el proce-
dimiento sugerido por el invento a base del esquema de conexio=

nes representado en la figura 1.
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Bl signo de referencia 1 representa el aparato medidor
de oxfgeno. Se trata ahf de un aparato de tipo corriente, cuya sen-
sibilidad se rige por la concqntrécién dé oxfgeno que hay qu%#e_
dir. En términos generales se tendréd suficiente con un campo de
medida de O a 50 mV. El aparato de ﬁedida 1 se.instala convenien=
temente detrds de los diques de rebose, midiéndose dé este modo
el contenido en oxigeno del agua aireada. Si existen condiciones
particulares, en ocasiones puede, naturalmente, ser también con-
veniente medir el conienido en oxigeno del agua de entrada, es
decir, no aireada, o dicho contenido en la propia pila de trata-
miento. El emplagamiento del aparato de mé&ida 1 no tiene, sin
embargo, influencia alguna en el principio de la regulacidén. El
valor de medida determinado con el aparato 1 va a parar primero
al amplificador 2, desde donde es transmitido al registrador 17
y al regulador 3. El resultado de medida es transformado en?ste
regulador 3, por medio de amplificadores, en una orden "mayor
profundidad de inmersién" 6 "menor profundidad de inmeréién?. En
dependencia de esta orden es maniobrado shora el mecanismo de ma-
niobra gradual del motor 4 que divide todo el campo de medida en
60 escalones. A su vez, dicho mecenismo de maniobra gradual del
motor 4 controla ahora a través del aparato de servomando 5 el

servomotor de accionamiento 6 instalado en el 1°F

dique. Todos
los servomotores de accionamiento estén equipados con uno o varios
potencibmetros. En los aparatos de servomando se irata asimismo

de aparatos de tipo corriente que estdn equipados con los deno=
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minados amplificadores de tres puntos. El valor efectivo y telri-
co para el mando es suministrado siempre por los potencibmeiros
perienecientes a los correspondientes servomotores de acciona-
miento. |

Cada dique estd equipado ahi con dos servomotores de
accionamiento, uno de los cuales suministra el valor teérico y,
el otro, el valor efectivo. Tl servomotor de accionémiento 6 su-
ministra en este caso el valor tedrico para el aparato de servo-
mando 8 el cual, por comparacibén y los impulsos variadores sub-
giguientes actida durante tanto tiempo sobre el servomotor de accio-
namiento 7 que suministra el valor efecti?o, hasta que el mismo
se encuentre en la misma posicién que el servomotor de acciona-
miento 6.

El servomotor de accionamiento 6 sirve también al mis-
mo tiempo de precursor para los servomotores de accionamiento 1l
y 12 situados a continuacién de 61 y que actian haciendo las ve-
ces de trensmisores de valor tedrico, con los cuales estd unido
a través de los aparatos de servomando 9 y 10. El servomotor de
accionemiento 6 suministra ah{ el valor teérico, 2 base del cual
son regulados los servomotores de accionamiento 11 y 12 por los
aparatos de servomando 9 y 10. A su vez, los servomotores de
eccionamiento 11 y 12 controlan a través de los aparatos de
servemendo 13 y 14, los servomotores de accionamiento 15 y 16.
Por lo tanto, el esquenmz de conexiones representa una instalzcidn

con tres Giques dispuestos en fila unos tras otros. Tambien es
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posible, naturalmente, disponer de la misma meners - que los di=-

ques 2 § 3 - gran nimero de diques uno iras otro. Se han previsto
luego interruptores de desenclavamiento 18 y 19 para poder desco-
nectar en caso dado del circuito de regulacién cada uno de los
diques.

BEn el dbujo, la linea a puntos y rayas representa la
1fnea de accién para la manipulacién general, mientras que las
lineas de trazo continuo representantlas 1fneas de accién para
la regulacidn.

Por supﬁesto es asimismo posible que la regulacidn des-
erita mds arriba no sea utilizada sélo paﬁa la regulacién de
diques, sino tembién consecuentemente para la variacidn de la

altura de los equipos de aireacién.

el O T e m——

Se reivindicé como nueve y de propia inyéncién:

1,- Procedimiento de regulacién automitica del nivel
de agua en les ﬁilas de tratamiento para la depuracidn biolégica
de aguas residuales, caracterizado porque como magnitud regulada
se utiliza el valor de medida de un aparato medidor de oxigeno,
el cual es transmitido a través ce un amplificador y de un re-
gulador a un mecanismo de maniobra gradual del motor, el cual

controla a su vez en devendencia temporal de la megnitud de la
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orden, a través de un aparato de servomando, el servomotor de

accionamiento eléctrico, ) e ,

24~ Procedimiento segin lo reivindicadb en sl punto 1,
caracterizado porque cada dique de rebose estd equipado con dos
serfomqtores de accionamiento eléctricos que estdn conectados por

intermedio de potencidmeiros a un eparato de servomando, en don-

- de uno de los servomoiores suminisira el valbr teérico y, el otro

sarfémotor;'el valor efectivo al aparato de mando, el cual ace
tia durante tanto tiempo sobre el gervomotor de accionamiento,
hasta que ambos éervomotores'tengan la misme posicién.

3.- Procedinmiento segin lo reivindicado en los puntos
anteriores, céracterizado porque el servomotor de. aceionamento
sumihistra gl mismo tiempo el valor tedrico pera los aparatos de
servomando que controlan los servomotores de accionamiento y que
a su vez actdan de fransmisores de valor teérico para los apare=
tos de servomando y por los que son conirolados los servomotores
de accionamiento,

. 4,- PROCEDIKIENTO DE REGULACION AUTOMATICA DEL-NIVEL
DE AGUA EN TAS PITLAS DE TRATAMIENCO PARA LA DEPURACION BIOLOGICA
DE AGUAS RESIDUALES. | S

Tél como se describe y reivindica en la presente lie-

moria Descriptiva, que consta de nueve hojas escritas a méquina

por una sola cara y de sus correspondientes dibujos.

Madridgéq A AB§.1957
Emp.os AMDEZ CANDELAS
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