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La presente invencicn estd relacionada con

! un proceso para contrarrestar la inclinacidn del casco de
un buque durante la carga y descarga de unidades de carga

¢ pesadas.
5 En la actualidad es usval construir barcos
egpeciales para transportar diferentes tipos de carga. Ca-
; da vez mfs los bugques actualmente puestos en servicio gon
. especialmente proyectados para transportar unidades de car
ga uniformes, tales como contenedores o similares. Coiuo
10 . resultado de esto ha surgido la necesidad de bugues que
sean particularmente adecuados para transportar unidades
de carga grandes y pesadas, esto es, unidades que anterior
mente podfan haber sido transportadas por bugues de carga
ordinarios, pero que los bugues de contenedores de la ac-
15 * tualidad no estdn proyectados para transportar. Incluso
los grandes buques de los tipos ordinarios puecden tener
problemas al manejar unidades de carga comparativamente
pesadas. Sin embargo, es evidente que en dichos casos

20 hasta ahora, los barcos de tamafio limitado han tenido que

i

;

f los problemas aumentaran al disminuir el tamaio del barco.
§

:

: depender de grias estacionarias o flotantcs en el caso de
i la carga y descarga de unidades de carga pesadas, con el
fin de evitar la posible inclinacidn del casco del bugue
durante la cargs y descarga.

2 : En la patente de los BEE.UU. if2. 3.,165.211

se describe un barco proyectado para el transporte de con-

tenedores en el cual las unidades de carga pucden ser trans
| portadas a borde del bugue por medio de un vehiculo, me-
diante una rampa de carga, y puede scr cargado y descar-

30 : gado por aberturas laterales debajo de la cublerta supe-
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rior del bugue, Con el fin de evitar una posible inclinai
cidn del casco del buque, se sugiere una placa de zapata
se pone en contacto con una cierte superficie situada ené
un nivel conveniente debajo de la linea de flotacidn del !
barco. Una disposicidn de soporte de este tipo depende %
de una naturaleza suficientemente firme y sdlida de la su}
perflcie de soporte que exista en dicho muelle u otro ama;
rradero de carga o descarga. é
Al manejar unidades de carga pesadas es eé
sencialque las operaciones de carga y descarga sean efecé
tuadas en condiciones completamente conﬁroladas, y de ac&qg
do con ésto, un mecanismo de soporte situado debajo de l%
linea de flotacidn no es recomendable en este aspecto. A%
mane jar unidades de carga pesadas la carga aplicada a uni
mecanismo de soporte del tipo antes mencionados serd ind&-
dablemente grande, y necesita sdlidos cimientos de sopori

te,

Uno de los principales objetos de la pre-

[

sente invencidn es evitar la posible inclinacidn del cas-
co del barco durante la operacidn de carga ¥y descarge de |
unidades de carga pesadas por medio de log aparejés de
carga del barco, de modo que éste sea independiente de

las gruss estacionarias o flotantes u otra ayuda local,

¥ sin ser dependientes de superficies de soporte especia-

les debajo de la linea de flotacidn en un amarradero -de

carga o descargs.
Otro objeto de la invencidn es hecer posi;

ble ascgurar un control y ajuste continuos de la estabilédad

del bugue en relacidn con un muelle o similar durante laé

operaciones de carga y descarga, y limitando los movlmle?-
i
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tos del buque sustancialmente a los movimientos vertica-
les durante la carga y descarga.

Ia presente invencidn realiza un proceso
de contrarrestar una posible inclinacidn del casco del bar
co durante la carga y descarga de unidades de carga pesa-
das por medio del aparejo de carga del barco, por medio de
un mecanismo de pata soporte que se pone en contacto con
una superficie horizontal estacionaria fuera del barco.

El proceso de la invencidn estd caracterizado por usar al

- menos un mecanismo de pata soporte, que después de ser gi-

rado hacia fuera desde una posicidn inoperativa a borde
del barco y después de haberse puesto en contacto con una
superficie horizontal en un muelle en un nivel ajugtable
encima -de la linea de flotacidn del barco, por medio de
un mandmetro que mide la carga sobre o en el mecanismo de
pata soporte, es sometido a una carga inicial y mds tarde,
cuando esfuerzos posteriores son ejercidos por la unidad
de carga sobre el aparsjo de carga del barco, es sometdido
a otra carga controlada, que es regulada principalmente
por lastres de compensacidén y posible ajuste mecdnico de
la carga en el mecanismo de pabta soporte.

El uso de un mandmetro como se ha dicho an-
teriormente permite el control visual continuo de la car-
ga aplicada a la superficie superior del muelle durante
las operaciones de carga y descarga, y hace posible ajus-
tar dicha carga dentro de los limites deseados,

En ciertos casos, particularmente en cl ma-
nejo de las denominadas unidades de carga de peso medio,
que llegan, por ejemplo, & un peso de 30 tonelades, puede

ser suficiente emplear solamente un unico mecanismo de pa-
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ta soporte. En otros casos, particularmente en aquellos?

que suponen condiciones especiales, tal como una prohibi-~
cion local contra cargas pesadas (carga sobre el eje) so—
bre el muelle o lugar de sbporte similar, puede necesitaﬁ

el ejemplo de dos o mds mecanismos de pata soporte situa-

1
i

dos a una cierta distancia unos de otros con el fin de
distribuir la carga a diferentes lugares sobre el muellef
Particularmente en el caso de manejar unidades de carga ;
pesadas, y también en el caso de manejar unidades de pes&
medio, es preferible emplear dos (o mds) mecanismos de
pata soporte ajustables separadamente, dispuestos uno a
cada lado de la trayectoria de la unidad de carga duranté
la carga y descargsg. Esto supone una distribucidn part{qg
larmente favorable de la cargs sobre la superficie de so{

porte y una correspondiente carga ajustable favorable en |
{

cada uno de los dos menanismos de soporte de pata. Esto 3

se aplica particularmente al uso de plumas o gruas giratd-
rias a bordo del barco, ya que dicho aparejo de carga tiénde
a2 inclinar el caso del buque longitudinalmente asi como 5
transversalemtne durante la operacidn de carga ¥y descargé.
De acuerdo con la invencidon este posible efecto de incli-3
nacidn del buque puede ser empleado para obtener una de—é
seable distribucidn de carga sobre los diferentes mecanié-
mos de pata soporte durante el movimiento de la wnidad dé
caryga. §
Cuando los mecanismos de pata soporte tieﬁen
una carga positiva contra el muelle, el barco estd correé-
pondientemente impedido de inclinarse longitudinalmente
asi como transversalmente. Dicho manejo de unidades de

5
i ' |
cargs tiene una ventaja consgiderable y permeable y permite
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: que las unidades de carga sean manejadas con mayor seguri-

dad comparada con las operaciones usuales de carga y des-

carga.
' Las operaciones de carga y descargz de uni-
5 ; dades de carga comparativamente pesadas requieren un mane-
; Jo seguro y exacto de las unidades de carga con el control
completo de todos los movimlentos dQurante toda la opera-
. cidn de carga o descarga. Por esta razén.la operacidn de
¢+ cargae y descarga requiere usualmente un tiempo considera-
10 % ble. No es insdlito que dicha operacidn de carga o des—
: carga de una ‘sola unidad de carga requiere varias horas.
i Bsto significa que el tiempo suficiente hace posible esta-
t biligar y cambiar el asiento del barco scgin sea necesario.
Con el fin de asegurar el mejor control posible del manejo
15 ! de la unidad de carga y de la condicidn del barco durante
: las operaciones de carga y descarga, puede ser necesario
% hacer ciertos ajustes antes, as{ como durante la operacidn
L %'de carga o descarga, por ejemplo, respectc ala carga aplica
» : da al muelle a travéds de las mecanismos de pata soporte indivi
2@ " © duales., Ia carga sobre el mielle pucde entonces ser ajus-—
' ! tada por medio de lastres de compensacidn y el posible a<

juste macdnico de la cargz en cada mecanismo de pata s0por

i pata soporte, a veces es exiremadamente arriesgrdo y peli-

i groso utilizar lastres de compensacidén durante las opera-

§
1
1
¥
}
; te individual, Sin embargo, sin el ueo de mecanisimos de
i
!
]
¥

ciones de carga o descarga, debldo a la falta de estabili-
! dad de un buque cuando maneja unidades dec carga relativa-—

mente pesadas, pero el uso de uno o mds mecanismos de pata

soporte hace mucho mds seguro llevar a cabo ajustes efecc-

30 i tivos por medio de lastres de compensacidn y otras posibles

8.3.71 -6 -
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alteraciones mecdnicas de la carga.

Ia invencidn también realiza un dispositi-

vo para ser usado en el proceso descrito anteriormente.

El dispositivo estd caracterizado por un mecanismo de pa-|

¢

5 ta goporte que estd montado pivotableménte a bordo del bu}
que con el fin de ser girado desde una posicidn in0perati;
va a bordo del buque haste una posicion extendido sobre lé
superficie del muelle; y qﬁe estd dispuesto mediante un f
cilind;o de un medio a presion para maniobrar el mecanism§

10 de paté soporte a una posicidn para ponerse en contacto f

con una superficie soporte a un nivel encima de la 1linea §

de flotacidn del buque y asi para aplicar una carga ini- %
cial a través del mecanismo de pata soporte a la superfio?e

del muelle, por medio de un manémetrg gitvuado en el meca-

15 nismo de pata soporte.

Como se ha mencionado anteriormente, la

transferencia de unidades de carga comparativamente pesa-
das a o desde un muelle o similar éignifica usualmente va}
rias horas de trabajo. Esto puede dar origen a problemas
20 especiales durante la operacidn, debido a que el barco ei
movido por las mareas y es desplazado longitudinalmente i
en relacidn con el muelle, o debido a otros movimientos §
locales del barco en relacidén con el muelle causados porg
mar gruesa o vientos fuertes, Incluso la carge aplicadai
o8 al barco por medio del peso de la unidad de carga o por §

la transferencia de carga del buque al muelle, puede te-

ner por resultado ciertos desplazamientos verticales o lqg
¢

gltudinales del buque en relacidn con el muelle, especial-

mente cuando unidades de carga pesadas son manejadas por;

30 barcos pequefios. Con el fin de obtener suficientes mediés
) {

843071 -7 -
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de soporte sobre el muelle o similar para compensar dichos
desplazamientos, la superficie de soporte de una pata so-
porte en el mecanismo de pata soporte forma una placa de
apoyo de rodillo para soportar un rodillo conectado a di-
cho mecanismo de pata soporte.

Otras caracteristicas de la invencidn apa-
recrdn en la siguiente descripcidn de una realizacidn pre-
ferida de la invencion, en la cual:

La Fig. 1 es un corte transversal de un bar
co apoyado contra el muelle por medio de un mecanismo de
pata soporte de acuerdo con la invencidén, durante la car-
ga de una unidad de carga comparativamente pesada,

La Tig. 2 es un detalle fragmentario del
mecanismo de pata soporie visto en alzado.

Ia Pig. 3 es otro detalle fragmentario del
mecanismo de pata soporte, visto en alzado.

La Tig. 4 muestra parcialmente en corte ver
tical y a mayor escala, lo mismo gque se muestra en la Fig,
3y pero visto con un dngulo de 902 en relacidn con la Mg,
33

La Tig. 5 es un detalle de la coluina de
soporte del mecanismo de pata soporie, mostrada en corte
vertical,

La I'ig. 6 es una realizacidn altbernativa
mostrade en un alzado gue corresponde a la Mg, 3.

La Pig. 7 es una representacidn esquemdpi-
ca, on corte en planta, de la planta, de un buguc equipa-
do con dos mecanismos de pata soporte y dos plumas

La Tig. 1 muestra un buque 10 situado a lo

largo de un muelle 11 tomando a borde uma unidad de carga
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12 por medio de la pluma del barco 13 mediante una tire

14 accionada por un chigre 15, Ta pluma 13 es izada y a-f
rrieda por medlo de un amantillo 16 que es accionado por %

un chigre 17. Por razones de claridad la disposicidn de

5 vientos para girar la pluma alrededor de un eje vertical
no estd representada. ILsta disposicidn puede ser de cual-
quier tipo ordinario. E
BEn 1la posicidn de la unidad de carga 12 co}
mno se muestra el la Tig. 1, la unidad de cargs ejerce un %
10 momento de vuelco sobre el buque a través de la pluma 13,
el amantillo 16 y el palo 18. Un movimiento de vuelco co;
rrespondiente también se produce si se utiliza una dispo-§
gicidn de gria en vez de la disposicidn de pluma mostrada?
Bste momento de vuelco indeseable se produce en el caso d§
15 wtilizarse una gria giratoria asi como en el caso de uti-g
lizarse una gria de pdrtico con la sola diferencia de qu§

la erda de pdriico imparte im movimiento rectilineo a la
carga, mientras que las grias y plumas giratorias impar—f

ten un movimiento en forma de arco. EL objeto de la pre-
, |
20 sente invencion es neutralizar el efecto de dichos momenﬁ

!
tos de vueleco producidos por la carga y descarga de un bar

co por medio del aparejo de carga del propio buque, ¥y de}
acuerdo con la invencidn, se propone un procedimiento quezuti
liza un mecanismo de pata soporte que proporciona un sopo}-
25 te para el bugue contra la superficie horizontal de un mu?-
1lle o similar, con el fin de impedir cualquier posible inL
clinacidn del casco del bugue. ' é
En la Fig. 1 se muestra wm tanque lateralé
de estribor 10a, un tanque lateral de babor 10b, un tanq&e

!
30 de fondo de estribor 10c¢ y un tanque de fondo de babor 10d.

8.3.71 -9 -
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En la préctica varios de dichos tanques laterales y de fon
do pueden estar colocados en filas a lo largo del buque.
Los tanques pueden ser regulados separadamente, de modo

que partes diferentes del buque pueden ser compensadas de

i ung manera conocida, cuando surge la necesidad de ello.

En la Fig. 1 se muestra ademds un mecanis-
mo de pata que comprende una columna de soporte vertical
fijada pivotablemente 19, el extremo inferior de la cual
estd fijado a la cubierta 20 por medio de un cojinete de
pivote y cojinete de empuje, estando soportado el extremo
superior por una ménsula 21, en un cojinete de pivote 2la
(Figs 5)» El extremo de una pata goporte 23 de transferencia
de presién es pivotable en un lugar 22, alrededor de un eje
horizontal en la parte superior de la columna 19, mientras
que el extremo de una pata soporte en 25 de transferencia

de tensidn es pivotable en un lugar 24, alrededor de un
g¢je horizontal en el extremo inferior de la columa. El
extremo opuesto de la pata soporte 25 estd en el lugar 26
conectado a la pata soporte 23, como se describe en deta-
lle a continuacidn., En el extremo que se proyecta de la
pate soporte 25 estd montado un rodillo de soporte 27, que
descansa sobre un apoyo de rodillo en forma de placa 28,

el lado inferior del cual es soportado por un cilindro 29
de un medio & presidn en un pie de soporte 30, que descansa
en la superficie horizontal del muelle 11.

La fig. 2 muestra mis detalles de una pri-
mera realizacidén para pivotar el mecanismo de pata sopor—
te en un plano vertical. Un extremo de un cilindro 31 de
un medio & presid¢n es pivotable en un lugar 32 en relacidn

con la pata soporte 25 en su cojinete de pivote 24, mien-

- 10 =
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tras que un vdstago de pistdén 33 de dicho cilindro 31, €s~
t4 pivotado en el extremo superior de un brazo de coheciéﬁ
34 que estd pivotado en la pata soporte 25 en el lugar 35;
Fl brazo de conexidn 34 estd conectado por medio de una %
cadena 36 0 similar a la columna de soporte 19 en el luga%,
37. La cadena 36 y la pata 25, respectivamente la column%
19 y el brazo de conexidn 34, forman dos pares de elemen{
tos de tensidn opuestos en un paraleldégremo de tensidn. i
Por medio de cilindro 31 y del vastago de pistén 33, la
pata 25 es pivotable en relacidn con la columna alrededoﬁ
de un eje horizontal. Ia conexidén entre la pata 25 y 1a§
pata 23 estd dispuesta de forma que cuando la pata 25 es%
pivotada, se deslizara a lo largo de la pata soporte 23 i
forzard a la pata 23 a pivotar a la inclinacidn deseada én
relacidén con el muelle, 5
La Pig. 3 muestra dos conduchod paralelosé
de medio a presién 2% y 29b que estdn situados a lo 1ar%
go de la pata 25 y comunican con los extremos opuestos dél
cilindro de medio a presidn 29. Un mandmetro 294 comuniéa
con el cilindro 29 a través de un ramal 29c¢ y se muestra
al lado del pie de soporte 30, pero en la prdctica puede
estar situado en cualquier lugar adecuvado en el mecanismoé
de pata soporte o a bordo del bugue. La Fig, 2 muestra :
un mandmetro correspondiente 3la situado en un ramal 31b
del cilindro 31l. Los conductos del medio.a presidn al ci-
lindro 31 no se muestran en la PFig. 2, pero pueden estar
conectados a la misma fuente del medio a presidén que los
conductos 29, y 29b en.la Fig. 3.

La Pig. 3 muestra la conexidn articulada

entre la pata soporte 23 y la pata 25. La pata 23 y la!

i

- 11 - 1
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pata 25. estédn construidas con tubos de seccidn cuadrada y
orificios pasantes son perforados a intervalos adecuados
-~ en la pata soporte 23, segin se indica por las lineas de
; trazos 38. En 39 se muestra una pieza de gula 39, que es~
5 ; t4 proyectada para deslizarse a lo largo de la pata gopor-
E te 23, En la parte superior de la pieza de guia 39 se
£ muestra un perno de trinca 40 con una seccidn de mango 41
g que se proyecta lateralmente en dos lados opuestos del mig
- mo y que descansan en ranuras de guia 42a en la parte su~
10 " . perior de dos ménsulas 42 (no representadas en las Fig. 3)
situadas en dos lados opuestos y unidos a la pieza de giia
¢ 39, El perno de trinca 40 estd dispuesto para ser soltado
- levantdndolo primero por encima de las ranuras de gufa 42a
E y después girandolo 902 alrededor de su eje longitudinal
15 . con el fin de ser bajado a trevés de losarificios 39a en
{ la pieza de guia 39 y los orificios correspondientes 38
; en la pata soporte 23, Con objeto de alinear los orifi-
cios 39 en la pata soporte 23 con los orificios 392 en la

pieza de guia 39 durante el desplizamiento de esta Wltima

20 . hacia aguera a lo largo de la patasoporte 23, hacia una
) posicidn deseada en la pata 23, y correspondientemente

pivotando la pata 25 y la pata 23, es posible, como se mueg

tra en la Fig. 3, hacer uso de un perno de tope 43, que

previamente ha sido colocado en posicidn en un juego de
?QLV ! orificios 38 sobre la pata soporte 23, a una distancia a-
decuada de un segundo juego de orificios 38 dentro de los

cuales ha de ser bhajado el perno de trinca 40. BEL porno

de toped3 puede formar un contacto directo con la pieza
de guia 39 con el fin colocar la piega de guia en la posi-

30 . cidén predeterminada exacta sobre la pata goporte 23,

8.3.71 - 12 -
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En la realizacidn mostrada en la figura 3;
el apoyo de rodillo 28, estd suspendido por las cadenas A
44 de la pata 25 a una distancia adecuada del rodillo de
soporte 27, y el apoyo de rodillo 28 estd oorrespondienteﬁ
mente conectado al pié de soporte 30 por medio de las ca-~
denas 45, En la Fig. 3 se muestra el vdstago de pistén?
en el cilindro de medio a presidn 29, que estd incorporé~
do en el piéde soporte 30, y se muestra en posicidn exten-—
dida para que el pie de.SOporte 30 esté suspendido por la
cadena 45 del apoyo de rodillo 28. El pié de soporte esﬁé
dispuesto para hacer contacto con la superficie soporte é
gobre el muelle ¢ gimilar cuando el mecanismo de pata so{
porte es girado hacla fuera mediante el cilindro de medio
a presién 31. EL mecanismo de pata soporte es pivotablei
alrededor de un eje vertical mediante un cilindro de pisﬁén
rotativo (no representado) o por medio de un eilindro de%
pistdén deslizante el cual, por ejemplo, puede estar cone@—
tado a la columna de soporte 19 en un punto de sujeciéﬁ i
19a (fig. 5). Después de que el pié de soporte se ha puég
to en contacto con la superficie del muelle, la presidn én
el cilindro 31 puede ser descargada, con objeto de que ei
rodillo de soporte 27 pueda ser bajado hasta el apoyo de§
rodillo 28. En el caso de Que los orificios 3%a en la pien
za de guia 39 no esten exactamente en alineacidn con los%
orificios 38 en la pata soporte 23 despuds de que el rodi—
11lo 27 ha sido bajado hasta el apoyo de rodillo 28, es pé—
sible un ajuste por medio del cilindro de medio a presiéﬁ
29 en el ple de soporte 30, con objeto de ajustar el ni&el
del apoyo de rodillo al nivel de rodillo de soporte 27. i-

Esta operacidn puede tener lugar tan pronto como la pieza

- 13 - ;
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de gufa 39 es puesta en contacto con el perno de tope 43.
Alternativamente, las cadenas 45 pueden ser desengancha-
das para permitir que el pie de soporte pueda ser levanta-
do por encima de la posicidén mostrada en la Fig. 3.

Ia Fig. 6 muestra una realizacidn alterna-
tiva de la mostrade en las Figs. 2 y 3. En vez del cilin-
dro 31 mostrado, situado sobre la pata 25, unos cilindros
46 pueden ser fijados a la pata soporte 23, uno a cada lado
de la misma. Sin embargo, la Ffigura sdlo muestra un cilin-
dro, estando el otro ooulto detrds del que se muestra.

Los pistones 47 de los cilindros 46 de medio a presidn es—
tdn conectados a la pieza de guia 39 en el punto de cone-
xidn 26 de la pata 25. Por medio de los rodillos 46, la
posicidn relativa de la pata soporte 23 y de la pata so-
porte 25 puede ser ajustada, y también es posible, si se
considera necesario, suplementar el contacto entre el pié
de soporte y la superficie de soporte del muelle, aplican-
do una carga positiva a la superficie de soporte (a tra-
vés de la pieza de gufa 39, la pata 25 contra el rodillo
de soporte 27, el apoyo de rodillo 28, el cilindro 29 y

el pie de soporte 30, como se muestra en la iig. 3). In
la TFig, 6 también se muestra un perno de trinca 40, y es
utilizado de una manera correspondiente a la de la l'ig. 3.
En la Fig. 5, el perno de trinca 40 estd colocado excén—
trico en relacién con el punto de conexién 26, mientras
que el perno de trinca 40, segin la Fig. 3, estd colocado
concéntricamente en relacidn con el punto de conexidn 26.
En la realizacidn mostrada en la Fig. 6, el perno de trinca
40 y el perno de tope 43, pueden secr omitidos, y la pieza

de guia 39 puede ser ajustada en una posicidn deseada an-

- 14 -
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» tes as{ como durante les operaciones de carga y des-
carga. Puede ser usado un pie de soporte 30 corres-
pondiente al mostrado en la Rig, 3, o cualquier otro
medio de contacto adecuado. Un mandmetro 46a estd

5 conectado a la tuberia de medio a presidn del cilin-
dro 46. 3~‘: g
A continuacidn se describirén alguné;f:
ejemplos de distintos m&todos y dispositivos de acuel
do con la invencidén, y se hace referencia a las Ffl.g;t:%;"~
10 ly 7. En la Pig. 7 el buque se muestra con su coss.
tado de estribor atracado en el muelle 11; correspons
diendo a« lo mostrado en la Fig, 1, El buque se mueg -
tra con dos mecanismos de pata soporte 50; 51 dispulg. -
tos uno en oada extremo del barco. Dos plumas 52,53 -
15 estdn dispuestas en el plano medio vertical del barco, -
Las cifras dedas para la variacidn de
D y las fuerzas en las patas de soporte se calcuiah
mediante ecuaciones simples para los momentosjy}%ga
pesos tipicos para el barco real. |
20 La eouacidnnparae la veriscidn del des=
plazamiento 4 cuando se deapla;a, carga o descarga Laﬁ%‘

carga P y el lastre de agua 10a, 10b, 10c, 104. ag“"h':d

25
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= (P 4 10a 4 10b 4 10c 4 10d) - D
carga P = 0 cuando solo se maneje WB

= variacidén del desplazamiento

distancia de carga P desde las patas de sopol

et o Wom
[

te laterales. L = 0 cuando sblo existe desplg
zamiento, 3
x = longitud de desplazamiento de la carga, Des-
plazamiento > 0 desde las batas de soporte le=
tereles x = 0 cuando no existe desplazamiento-
S = variecidn de fuerzas en las patas de soporte-
lateraies.
10a; lOb; 100; 10d son compartimientos de lastre .
de agua. Aungque no se muestra especialmente; pUG-
de usarse un aparejo de carga alternativo, tal como -
grias giratorias, gries de pértico o similares. Es
también posible usar plumas o grias giratorias dispueg

tas en una banda de buque.

Ejemplo 1

Una unidad de carga de 40 toneledas de-
be ser cargada desde una posicidn A fuera del bugue al
costado de babor del mismo; hasta unae posicién B a bop
do del buque. Se éupéne que todos los tanques 10a,
10b, 10,0 y 104 del barco gatén llenos gl iniciarse
la operacidn, y que la flotabilidad es igual a une cayl

- 16 -
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. ga D, como se indica con una flecha en la PFig. 1.

Ui

20

11.4.73

Primero, los mecanismos de pata sopor
te 50,51 son extendidos haste ponerse en contacto con

le superficie superior del muelle 1l &l costado de eg

t?ibor, estableciendo contacto a una distancia de 6 m,

del correspondiente costado del buque., (a une distan
cia de 21 m. desde la posicidn A). Después de. est0,
una carge de 60 toneladas es descargada gradualmenté;‘

del tanque lateral de babor 10b, y una carga de 50"§§n

neladas es descargada del tanque de fondo de babor 1§d.

Esto tiene por resultedo que una carga inicial que .as=.
ciende en total a 42 toneladas es aplicada a la eupﬂg;~
ficie superior del muelle 1ll, a través de 1as.patasmagz
soporte antes de que comience la operacidn de carga. o

La operacidn de carga es iniciada izap
do la unided de“oarga, por medio de la plume de popai
52 solamente; hasta un nivel de; por ejemplo, 10 me-
tros por encima de la cublerta alta del barco, La flg -
tabilidad estd calculeda para que ascienda a una car-
ga de D 1 85 +toneladas.

La unidad de carga es entonces girada

nasta una posicidn B, y arriade hasta una posicién

deseada & babor del barco. Entonces la carga del tall '

que lateral de estribor 10a es descargada en la canti

dad correspondiente a la cantidad restante de ca}ga

- 17 -
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en el tanque lateral de bgbor 10b, y finalmente el
tanque de fondo de babor 10d es llenado completamepn
te. La carga sobre el mecanismo de pata soporte es
supriﬁida de acuerdo con esto, y las patas soporte

pueden ser retrefdas & su posicidn inicial.

Ejemplo 2

Una unidad de carga de 40 toneladas
debe ser descargada dirsotemente desde la posicidn
B a bordo del Wugue hasta una posicidn C a una dis-
tancia de 4 metros del costado de estribor del btamco,
en la superficie superior del muelle 11, Se supone’
que los tenques de fondo 10c y 10d estén completamepn
te llenos al iniciarse la operacién; ¥y que los tan-
ques laterales 10a y 10b del buque contienen cada
uno 20 toneladas de lastre. -

' En primer lugar los mecanismos de. pe-
ta soporte 50;51 son extendidos hasta que se ponen
en contacto con la superficie superior del muelle 11
al costado de estribor del barco, estableciendo con-
$a0to con el mismo a una distancia de 6 m., del cos-
tado correspondiente del barco. Después de esto, una
carga de 50 toneladas es pasada desde el tanque de
fondo de bgbor 10d al tanque de estribor 10a, Una

carga inicial es shora apliceds a la superficie sue-

- 18 -
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perior del muelle a través de los mecanismos de pa-
ra goporte 50, 51,

La unided de ocarga es entonces lzada
por medio de la pluma de popa 52 solamente, a un ni
vel de 10 metros por encima de la cubierta alta QFl_
barco, y después es giradas hasta una posicién jué?§‘
encima del costado del barco (a una distancia de'4 -
m. de la posicidén C). La flotabilidad es caloulada
paras que ascienda & una carga de D 4 60 toneladaé;'
La presidén totel aplicade® a la superficie aupariéf
del muelle a través de los mecanismos de pata soparﬁ
te 50, 51 es calculada para que ascienda a uns cér&é‘
de 60 toneladas, es decir; una carga de 40 toneladas
sobre el mecenismo de pata de popa 50; Y una carga -’
de 20 toneladas sobre el mecanismo de pata de proa
51, Los tanques 10b y 10d son ghora llenados hasta
el mismo nivel que los tanques lQa y 10c¢, En eaté
posicidn, la flotabilidad es calculada para gue as;;' '
cienda & una carga de D 4 8% toneladas; por lo que
la carga total aplicada a los mecanismos de pata S0~
porte es calculada para que ascienda & 13 toneladas.

Después; la unidad de carga es girada
fuera del costado del buque hasta la posicidn C, y la
carga total aplicada a la superficie superior del mug

lle a través de los dos mecanismos de pata soporte
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citados asciende a 26 toneladas; mientras que la flo=
tebilidad es calentads pafa que asolenda & una carga
de D 4 74 toneladas, _

Finalmente la unidad de carge aa arrig
da haste la superfiocle superior del muelle ll, e¢ me-
canismo de pate soporte puede ser levantado y ratrai-
do,

Elemplo 3. _ _

Une unidad de oarga, el peso de Ja cual
asciende a 75 toneladas debe ser cargada desde una po-
gicién O sobre el muelle 1l & una distancis de 4 ;p-
tros del costedo de estribor del barco; heste la po-
sioién B & bordo del barco, Se supone que los tanques
lOa; lOb; 100 y 104 del buque estén compleiamente llew
nos ouendo ee inlois la operaocidn, y que la flotabili.
dad es igual a una oarga D, ‘

~ En primer lugar los mecanismos de pata
soporte 50; 51 son extendidos haéta que se ponen en
contacto oon la superficie superior del muells 11;
al costedo de emtribor del buque, - La unidad de can
ga es entonces izade por la pluma 52 solamente., La
flotabilidad es oaloulada para que asocienda o una oan
ge do D 4 12 4, mientras la carge tolal sobre los new
canismos de pata soporte 50, 51 es caloulada para que

.20-
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ascienda a 62,5 toneladas, es decir; ung cargs de 40
toneladas sobre el mecanismo de pata de popa 50, ¥
una carga de 22,5 tonelades sobre el mecenizmo de ra
te de proa.

5 La unided de carga es izada haataiun
nivel de 9 m. por encima de la cubierta alte deiiga;
que y es girade hacia dentro encima de la cubief%hla,

1w

una posicién @ una distencia de 5 m, desde el coa§a~.

do del barco, Despuds de esto, una cerga de 60“%62&
10 ladas de lestre es descargede deél tanque lateral a;

bebor 10b. "-;

Le unided de carga es posteriorméh%é’
girada mis haois dentro encima de la cubierta hagiéf
une posicidn justo encima-de la posicidn B, ¥y eséaiﬁig )

15 da para colocarla a bordo del barso, 'EI tanqu;'latef =
ral de estribor 1l0a es completamente descargado de.
lastre, y el mecanismo de pata soporte puede ser_ie—
traido.

Los ejemplos descritos anteribrmente

20 muestran lg carga de unidades de carga que ascienden
a ung carga de 75 toneladas en una sola pluma, BEn.
caso de que ambas plumas 52, 53 sean empleadas simu)
téneamente, pueden ser manejadas unidades de carga
que ascienden a une carga de 150 tonelades, de una

25 manera aproximadamente correspondiente, En los ejem

11.4.73 - 21 -
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plog descoritos enteriormente se usaban dos mecanismos
de pate soporte, pero un sdlo mecanismo puede ser su-
ficiente pars manejar unidades de carga con una car-
ga de 20 - 30 toneladas.

En los ejemplos anteriores de desc;ipe
que la operacién de equilibrédo del barco se efectde
solamente por compensacidn de lastres en ciertas po-
siciones fijas de la unided de carga durante la cafga
y descarga, pero desde luego el barco puede ser equili=
brado més o menos continuamente o en otras varias po-
siciones escogidas de la unidad de carga.

Por medio de la compensacién de lastres
puede ser aplicada une carge deseads & la superficle
de soporte el muelle a travéds de los mecanismos 4o pa-
re soporte, evitando asi{ la inclinacidn del casoo del
barco durente la carga y descarga. En el caso de que
se utilicen dos mecanismos de pata soporte para poner
se en contacto con la superficie de soporte en dife~
rentes momentos durante las operaciones de carge y deg
carga; la carge puede ser distribuida de una forma cop
trolade por medio de la respectiva pata soporte. Esto
puede conseguirse también regulando el llenado y la
descarga de los diversos tanques de proa y popa a bor-
do del buque; 0 si se desea, usando los cilindros de.

medio a presién correspondientes paras aplicar diferep.

- 22 -
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EL
T
tes cargas inicisles a uno respectivo de ambos meca-
nismos de pata soporte. También serd iguelmente po-
sible aplicar una carga adicional mediante los cilip
dws ‘de medio a presidn de cada mecanismo de pata so-
porte; a la superficie de soporte del muelle con oOb-
jeto de estebilizar el barco- en une posicidn deseada,
Es también posible combinar de otras meneras dife?éh;
tes los ajustes de los mecanismog de pata soporte con
el ajuste por la compensacidn de lastres, todo de acuez
do con lo gque pueda ser necesario durante las oper9~
ciones précticas de carga y descarga. e
La presente solicitud que correspoﬂdé’

a la presentada en Noruegse con fecha 6 de Febrero. de
1970, bajo el mimero 414/70, se acoge a 1os benefio‘og
del Articulo 51 del vigente Estatuto sobre Propiedad

Industrial.

hos S s s o e s e e e e ey S e T
R AR ISR SR s

Los puntos de invencién, propia y nue-
va, que se presehtan para que seen objeto de esta soli-
citud de Patente de Invencidn en Espafia, por VEINTE

afios, son los siguientes:

- 23 -~
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12,.,~ Un dispostﬁivo para contrarrestar
lg inclinacidn del casco de un buque durante la carga
y descarga de unidades de carga pesadas por medio del
apérejo de carga del buqne; caracterizado por un mecg
nismo de pats de soporte que estd montado pivotable-
mente en el buque con objeto de ser girado desde unsa
posioi&n inoperativa a bordo del buque hasta una poasi
cidn extendida sobre la superficie del muelle; ¥y que
estd dispuesto mediante un cilindro de medio & presidn
para maniobrar ¢l mecanismo de pata soporte a une po-.
sicidén para que establezca contmcto con una superficie
de soporte & un nivel por encima de la linea de flota~
cién del barco, y & continuacidn eplicar una carga ini
cisl & través del mecanismo de pata soporte a la su-
perficie del muélle; mediante un mandmetro situado en
el mecanismo de pata soporie.

22 ,.. Un dispositivo de acuerdo con la
reivindicacidén 1, caracterizado porque el mecanismo
de pata soporte comprende dos patas SOporte; un extre-
mo de las cusles estd pivotablemente conectado a un’
eje vertical comin y pivotablemente conectado a ejes
horigzontales separados; situados a una cierta distan-
cia uno de otro) estando el extremo opuesto de una
primera peta soporte unido pivotablemente por medio

de un brazo de conexidn a la otra pata soporte, a lo

- 24 ~
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largo de la ocual se desliza, ¥y que estéd conectado por
medioc del brazo de conexidn a un pie de soporte que
forma una superficie de soporte para las patas de sQ
porte en un nivel encima de la superficie del muelle.
5 392 ,- Un dispositivo de acuerdo con la
reivindicacién 2, caracterizado porque la superficie
de soporte del pie de soporte forma un apoyo de ruai-
1lo para un rodillo oconectado a las pataé soporto,  :
49 .~ Un dispositivo de mcuerdo con las
10 reivindicaeiones'2 4 3, caracterizado porque el p;é:ﬂ
de soporte estd provisto de un cilindro de medio a -
presidn para la regulacidn del nivel de la superficile
de soporte en relacidn con la superficie del muelle. .
52 ,~ Un dispositivo de acuerdo connl51
15 reivindicacidn 4, caracterizado iporque el cilindra de
medio a presidn estd conectado a un mendmetro accio-
nado por medio a presibn, que preferiblemente esté
celibrado pera medir directamente la carge aplicada
gl muelle por el mecenismo de pata de soporte.
20 62 .~ Un dispositivo de acuerdo con la
reivindicacidn 2, caracterizado porque un cilindro
de medio a presidn estd dispuesto para mover las pa-
tes soporte una respecto a la otra y estd consctado
a un mandémetro aceionado por medio a presién; que

25 preferiblemente estd celibrado pare medir directemel
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te la carga en el mecanismo de pata de soporte.

79 .~ Un dispositivo de acuerdo con la
reivindicacidn 2, caracterizado porque el mecanismo
de pata soporte es regulable en relacidn con el mue-
lle a una posicidn deseada mediante un cilindro de
medio a presidn por medio del cual; las patas SOpOT=
te son pivotantes una respecto a la otra,

82 .~ Un dispositivo de acuerdo con las
reivindicacionesvz § 7, caracterizado porque el mecu~
nismo de pata soporte es trincado en ciertas posicig
nes fijas por medio de un perno de tope gue debe ser
movido a 1o largo de la segunda pata soporte antes
mencionada & lo largo de una pista de posiciones dg
enclavamiento por medio de un cilindro de medio a
presi5n; hasta una posicién deseada de dichas posi-
ciones de enclavamiento.

98 ,«~ Un dlspositivo para contrarres-
tar la inclinacién del casco de un buque durante la
carga y descarga.

Tel y como He ha descrito en la Memo-
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ria que antecede, representado en los dibujos que se
acompafian y para los fines que se han especificado,
Lg presente Memoria consta de veinti~

siete hojas escritas a méquina por una sola de sus

caras.

Madrid, 26 ABR, 1973

P.A,

Alberd

Por
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