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Memoria descriptiva
9
para solicitar PATHNTE DE INVZNCICN por 20 aiios

a nombre de MT.AUBURN R&SSZARCH ASSOCIATES, INC.

entidad / dexnacionalidad norteamericana

con domicilio en 12 Norfolk Street, Cambridge, Massachusetts,

dgtados Unidos de Aumérica,

por: "UN DISPOSITIVO Pila CONTROLAR Li PAOFUNDIDAD D UN
OBJRTO WUE SE MUKVE A TRAVES DE UNA MASA Di AGUA
(Clase internacional G053)
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iste invento se refiere al gobierno de la profun-

didad de objetos (pvor ejemplo, redes de pesca o instrumen-—
tos oceanogr/ficos) que avanzan sumergidos por una masa de
ague.

Cbjetos del invento son crear un dispositivo gque
tenga una gran capacidad de respuesta, sea controlable con
exactitud y seguro, tenga un alto coeficiente de empuje
hidrostdtico y sea pequefio, sencillo y barato.

En general, el invento se caracteriza por una ar-
nazdn, una parte de atoaje y un conjunto de control de pro-
fundidad que incluye una superficie de contacto con el a-
gua y un control de capa limite para la capa de agua que
hace contacto con la superficie, siendo el conjunto ajus-
table a une pluralidad de modos correspondientes resgecti-
vamente a diferentes empujes hidrostdticos; en las reali-
zaclones preferidas, la superficie de contacto con el agw,
(preferiblemente cilindrica con un eje geométrico horizon-
tal perpendicular a la direccidn de movimiento por el agw),
tiene una parte convexa perforada que se aparta de la direc-
cibén de movimiento por el agua; una bomba (preferiblemen-
te un tubo venturi) estd dispuesta para mantener detrds
de la parte convexa una presidén menor gue la presidn del
agua amblente en la capa de agua que hace contacto con la
superficie de modo gue el agua de la cana es aspirada a
través de las perforaciones; y un divisor de flujo (pre-
feriblemente una aleta mévil) es ajustable a una pluralidkd
de posiciones junto a la parte convexa para controlar la
separacion de la superficie de agua que circula a lo largo
de la parte convexa. ¥n otras realizaciones preferidas,

la armaszbn lleva operativamente un apoyo gue tiene un eje
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geonétrico, la parte de ataoje ecstd delante del eje geo-
wétrico, un rotor estd apoyado en el apoyo para rotacidn
alrededeor del eje geomdétrico, un estabilizador mantiene

al eje geomdtrico en un plano horizontal, el rotor es cilin-
drico y puede ser acclonado revesgiblemente a diferentes
velocidades, y unas placas extremas estdn dispuestas para
reducir el flujo de agua en torno & los extremos del ro-
tor.

Otros objetos, caracteristicas y ventajas del
invento se pondrdn de manifiesto por la siguiente descrip-
cidn de una realizacidn preferida del mismo, tomada en unidn
de los dibujos, en los que:

La Pigura 1 es una vista algo esquemdtica de
un dispositivo de control de profundidad del invento, atoa-
do por un barco;

La Pigura 2 es una vista en perspectiva del dis-
positive de control de profundidad;

La Pigura 3 es una vista en planta desds arriba
del dispositivo de la Figura 2;

La Pigura 4 es una vista en perspectiva de otra
realizacibn; y

La Figura 5 es una seccidn tomada por la linea
5 =5 de la TFigura 4.

&L dispositivo 10 de control de profundidad in-
cluye una brida 12 con susramas 14, 16 pivotadas, respec—
tivamente, en los ejes 18-20 entre los que estdn montados
tubog ventuti 22, 24, placas extremas 26, 28 y un cilindro
hueco 30, La brida 12 estd conectada en su extremo delan-
tero por una barra articulada 32 a un cable de atoaje 34

pere avenzar por el agua. Las placas extremas 26, 28 co-
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soportan entre sus partes inferiores un flotador 36 y en~-
tre sus partes superores un peso 38, siendo el peso y el
flotador de perfil hidrodindmico simétrico para no produ-
cir fuerzas ascensionales diferentes de las producidas poxr
su £lotabilidad.

La parte deleilindro 30 que se aleja de la direc.-
cidn de movimiento por el agua estd perforada.

Una aleta 40 se extiende por toda la longitud
del cilindro junto a las perforaciones y estd soportada
por unas monturas 42, 44 gque pueden moverse en las ranuras
46, 48 para variar la posicidn de la alata por encima y
por debajo del plano horizontal del eje geomndtrico del ci-
lindro. Para ajustar la chapaleta pueden estar dispuestos
en el barco un motor (no representado) y un cable asocia-
do,

Los ejes geométricos de los tubos 22, 24 se diri-
gen & lo largo de la direccidn de movimiento por el agua,

y sus cuellos comunican por el interlor del c¢ilindro.

Las densidades y tamafios del peso y del flotador
se escogen de modo que, cuando la aleta 40 estd en el pla-
no horizontal del eje geométrico del cilindro, la traccidn
hacia arriba del cable de atoaje, cuando el dispositivo es-
t4 siendo atoado, es exactamente compensada.

Bn el funcionamiento, el dispositivo 10 es atoa-
do detrds de un barco por el cable 34 y, a su vez, atoa el
objeto 50 cuya profundidad ha de controlarse. Ll flotador
36 y el peso 38 mantienen la estabilidad del dispositivo
10, que no tiene efecto alguno sobre la profundidad del
objeto 50 mientras la aleta 40 estd en el plano horizontd

del eje geométrico del cilindro., Bl agua circula sobre y
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bajo el eilindro y se aparta de su superficie en la aleta
40. Los tubos venturi 22, 24 mantienen la presién dentro
del cilindro por debajo de la presidn del agua ambiente
en la superficie del cilindro de modo que la capa limite
de agua es aspirada a través de las perforaciones. Ll
ajuste de la alata 40 por debajo del plano horizontul cam-
bia la linea de separacidn de agua del cilindro pars pro-
ducir un empuje hacia arriba que eleva el objeto 50. Bl
ajuste de la aleta 40 por encima del plano horizontal pro-
duce un empuje hacia abajo gue hace gue descienda el ob-
jeto 50. La magnitud de la fuerza de empuje aumenta con ‘
la distancia de la aleta al plano horizontal. Las placas
26, 28 reducen el flujo de agua en torno de los extremos
del cilindro, aumentando asi las fuerzas de empuje ascen-
gional.

En las I'iguras 4 y 5 se nmuestra otra realizacidn
en la que el dispositivo 60 de control de profundidad in-
cluye une brida 62 con sus ramas 64, 66 fijadas por pernos
respectivamente, a las pestafias 68,70 y conectadas en su
extremo delentero, a través de una barra articulada 72,

& un csble de ateaje 74 para avanzar por el agua.

Los soportes 76, 78 estdn, respectivamente, mon-
tados a pivotamiento por unas espiges 80, 82 en los apoyos
84, 86 en las caras exberiores de las pestalias 68-70. Los
brezos 88, 90 de estos soportes se extienden hacia delante
¥y hacie arriba para soportar entre sus extremos lihres un
flotador 92. Los brazos 94, 96 soportan similarmente un .
peso 98 por debajo del flotador 92. El peso 98 y el flota-
dor 92 tienen un perfil hidrodindmico simfrico para no pro-
ducir fuerzas de empuje direrentes de las producidas por

su flotabilidad.
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Un motor eléctrico 100 de velocided variable
estd soportado entre las pestagias 68, 70 con un manguito
hueco 102 fijado en las pestafia 70 y el eje 104 de accio-
namiento del motor montado en el apoyo 106 de la pestafia
68.

Un ¢ilindro108, con placas extremas circulares
110, 112, circunda al motor 100, estd fijado en un extre-
mo al eje de accionamiento 104 por una correa de transmisidn,
114 y estd soportado en su otro extremo en el menguito 102
a través del apoyo 116.

Un cable 120 de control y de fuerza de extiende
desde el motor 100 a través del manguito 102 y la pestafia
70 y & lo largo del cable T4 haste una fuente de corrien-
te eléctrica de frecuencia variable para controlar la di-
receidn y celocidad de rotacidn del cilindro 108, Las den-
sidades y temafios del peso 98 y el flotador 92 se eligen
de tal modo que, cuando el dispositivo estd siendo atoado
con el cilindro 108 no accionado, se compensa exactamente
la traccidn hacia arriba del cable de atoaje.

En el funcionamiento, el dispositivo 6C es atoa-
do detrds de un barco por el cable 74 y, 2 su vez, atoa al
objeto cuya profundidad ha de controlarse. ElL flotador 92
y el peso 98 mantienen la estabilided del dispositivo 60,
que no tiene efecto alguno sohre la profundidad del objeto
atoado mientras el cilindro 108 no es puesto en rotacidn.
Cuando el c¢ilindro es accionado a rotacidn de modo que su
superficie por debajo de sus eje geomdtrico se aleje del
barco de abtoaje, se producen fuerzas hacla abajo en su su-
perficie cilindrica y se ajuste hacia abajo el abjeto atoa-
do. La rotacidn invsersa del cilindro 108 eleva similarmen-—
te el objeto. El aumento de la velocidad de rotacidn del
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cilindro (por ajuste de la frecuencia de energia eléctri-
ca) en cualquier direccidn aumenta las fuerzas de empuje.
Las placas 110, 112 reducen el flujo de agua en torno de
los extremos del cilindro, sumentando asi las fuerzas de
empuje. Se consiguen fuerzas de empuje sustenciales con
un pequefio sconsumo de potencia para accionar el cilindro
108.

A los expertos en la técnice se les ocurrirdn
otras realizaciones que caen dentro de las reivindicaciones
siguientes.

Egte solicitud que corresponde a la presentada
en Canadd, el 23 de Pebrero de 1967, con el nimero 983.644
(puntos 1, 4, 5, 12, y 14 a 20) y en lstados Unidos de
América, el 6 de Junio de 1967, con el mimero 643.907 (pun-
tos 2, 3, 6, 7, 8, 9, 10, 11 y 13) se acoge a los benefi-
cios del articulo 51 del vigente Lstatuto sobre Propiedad

Industrial,

- CT A ~

Los puntos de invencidn propia y nueva que se
presentan para gue sean objeto de esta solicitud de Pa-
tente de Invencidn en lLspefia, son los sigulentes:

1.~ Un dispositivo para controlar la profundi-
dad de un objeto que se mueve a travéds de una masa de agua,

que comprende un armazén y una parte de atoaje, carvacteri-

23.2,68 - -



10

15

20

25

30

ze.do por un conjunto de control de profundidad que inclu-
ye una superficie de contacto con el agua y un control de
capa limite para la capa de agua en cont acto con dicha
superficie, siendo dicho conjunto ajustable a una plurali-
dad de modos correspondientes, regpectiv amente, a diferen-
tes empujes hidrostdticos.

2.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn 1,
caracterizedo ademds porque dicha superficie tiene una
parte perforada y porgue estd dispuesta una bomba para man-
tener detrds de diche parie de superficie una presién menor
que la presidén del agua ambiente en dicha capa, siendo asi
aspirada el agua de dicha capa a través de las perforacio-
nes de dicha parte perforada.

3.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn 2,
caracterizado ademds porque dicha parte perforada se ale-
ja de la direccidn de movimiento a través de dicha agua.

4.~ Un dispositivo segin la reivindicacién 1,
caracterizado ademds porque dicha superficie de contacto
con el agua es la superficie de un miembro que tiene un
eje geométrico, siendo dicho miembro de seccidén transver-
sal circular en todos los planos perpendiculares a dicho
eje geométrico.

5.- Un dispositivo segin la reivindicacién 4,
caracterizado ademds porque dicho eje geométrico estd si-

tuado en un plano horizontal.

6.— Un dispositivo segin la reivindicacidn 4,

‘caracterizado ademds porque dicho eje geométrico es per-

pendicular a la direccidén de movimiento a través de dicha

agua, la parte de dicha superficie que se aleja de dicha
direccién de movimiento estd perforada y una bomba egtd
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dispuesta para mantener detrds de dicha parte de superfi-
cie vna presiln menor que la presidén del zgua embicnte en
dicha capa.

T.~ Un dispositivo segin la reivindicacibn 6,
caracterizado sdemds porgue diche superficie es cilindri-
ca.

8.~ Un dispositivo segim la reivindicacién 2,
caracterizado ademfs porque dicha bomba es un tubo ventu-
ri llevado por dicho dispositivo con su eje geométrico di-
rigido a lo largo de la direccidn de movimiento a través
de dicha agua y su cuello comunicando con la zona de de—
trds de diche parte de superficie perforada.

9.~ Un dispositivo segin la reivindicacién 1,
caracterizado ademds porgue dicha superficie }iene una
parte convexe que se aleja de la direccién de movimiento
a través de dicha agua, y dicho conjunte incluye un divi-
sor de flujo ajustable & una pluralided de posiciones ad-
yecentes a dicha parte convexe para controlar la separa-
cién de diche superficie de agua que fluye a 1o largo de
dicha parte convexs.

10.- Un dispositivo segin la reivindicacién 9,
caracterizado ademds porque dicha parte convexa estd per-
forada y une bomba esté dispuesta para mantener detrds de
dicha parte convexa una presidn menor que la presién del
agua ambiente en dicha capa.

1l.~ Un dispositivo segin le reivindicacidn
10, caracterizado ademds porque dicha superficie es cilin-
drica alrededor de un eje geométrico horizontal y dicho
divisor es una aleta paralela a dicho eje geométrico y a-

Justable por encime y por debajo del plano horizontal de
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dicho eje geométrico.

12,- Un dispositivo segin la reivindicacidn
1, caracterizado ademds porque estén dispuestas placas
extremas en los extremos de dicha superficie de contacto
con el agua para reducir el flujo del agus en torno de
ellos.

13.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn
1, caracterizado ademés porque estd dispuesto un estabili-
zador para mantener la orientacidn de dicha superficie.

14.- Un dispositivo segin la reivindicacidn
1, caracterizado ademis porque dicha armazdén lleva ope-
rativamente un apoyo que tieme un eje geométrico, dicha
parte de atoaje estd delante de dicho eje geométrico y
dicho conjunto de control de profundidad incluye un rotor
montado en dicho apoyo para rotacidn alrededor de dicho
eje geométrico,

15,- Un dispositivo segin la reivindicacidn
14, caracterizado ademis porque dicho rotor es de seccién
transversal circular en todos los planos perpendiculares
a dicho eje geométrico.

16.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn
15, caracterizado ademds porque dicho rotor es cilindri-
co.

17.- Un dispositivo segin la reivindicacién
14, caracterizado ademds porque dicho rotor puede ser ac-
cionado reversiblemente z diferentes wvelocidades.

18.~ Un dispositivo segin 1 a reivindicacidn
14, caracterizado ademds porque estdn dispuestas placas
extremas en los extremos de dicho rotor para reducir el

fInjo de agua en torno de dichos exbremos.
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19.- Un dispositivo segin la reivindicacién
14, caracterizado ademés porque dicho eje geométrico estd
gituado en un plano horizontel,
20.~ Un dispositivo segin la reivindicacién
5 19, caracterizado ademéds porgue estd dispuesto un estabi-
lizador para mantener dicho eje geométrico en un plano
horizontal.
2l.~ Un dispositivo para controlar la profun-
didad de un objeto gue se mueve a través de una masa de
10 agua.
Tal y como se ha descrito en la lMemoria que
antecede, representado en los dibujos que se acompafian
¥y con log fines que se han esgpecificado.
Bgts lemoris consta de once hojas escritas
15 a mdquina por una sola cara.
wadria, 29 F
P.A.
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