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En la horadacidn submarie que utiliza un conduc-

to flexiblé_cbmo tren de tallos y una turbins ¢ un motor

eléctrico como motor de fondo qQue mueve la herramiénta per~|’

~ foradora, és:generalmepte ventajoso poder regular el peso

sobre la.herrgmienta con precisibén mayor que la necesaria
para el caso de horadacidén clésica del tipo rotativo.

En efecto, el motor de fondo y en particular un

‘motor eléctrico de horadacién no puede utilizarse s condi=-

cién que el peso sobre la herramienta perforadora no sea .

muy_elevédo, sino la herramienta se bloquea y hace calar

el motor. Pero no es forzoso que el peso sobre la herramien|

ta sea muy débil si se desea obtener un avance suficiente-~
mente répido en la horadacién y utilizar completa la poten-
cla diéponible.

En la préctica, existe pues un peso éptimo sobre
la herramién?é perforadora que conviene mantener sensible-

mente constante durante todo el tiempo de la horadacidén so-

bre un mismo tipo de rosca, siendo este peso 6ptimo ajusta-

‘ble cuando la horadacibn progresa a través de capas de ne._

turaleza diferente.

La regulacién del peso sobre la herramienta per-
foradora puede efectuarse, bien sea por desplazamiento ver-
tical de la extremidad superior del tren de tallos a una al-
tura que corresponda a una parte del alargamiento de éste,
lo que produce un.aligeramiento proporcional en el peso
ejercido sobre la herramienta, bien sea por aplicacién de
una tensidn constante en la extremidad superior del tallo.

.  Este Gltimo método es méhs simple, puesto que no
es necesario ajustar a cada instante el desplazamiento de

la extremidad superior del tallo en funcibn, de la progre-
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s1én de la perforacién y mantener el peso sobre la herra- .
mienta.

Sin embargo, la aplicacibén de este método de
perforacién submarino se vuelve delicado en virtud de los
movimientos continuos del navio que sufre los embates del
viento, de las corrientes y marejadas. La aplicacibn a la
extremidad superior del tallo de una fuerza de traccidén

constante podria realizarse bien por medio de un dispositi-

vo de contrapeso, estando este filtimo ligado a la extremi~

dad del tallo por un cable que pasa por una polea de devo-
luciSn, pero los movimientos del navio se traducirén en va-
riaciones importentes de la fuerza ejercida por el contra-
peso, por el hecho de la aceleracidén propia del navio ya
positiva, o negativa. -

La presente invencibén tiene por objeto remediar
estos inconvenientes por un dispositivo que permite apli-
car a la extremidad del tallo una fuerza sensiblemente consg
tante (cercana a las fuerzas de frotamiento) cualesquiera
que sean los movimientos del navio.

El dispositivo segln la presente invencién se

caracteriza esencialmente por el hecho que se aplica a la

extremidad superior del tallo una fuerza sensiblemente cons-

tante obtenida por medio de al menos un gato alimentado por

fluido a'pr%si6n. La uﬁilizacién de uno o varios gatos pre-

senta la ventaja de volver la fuerza de traccidén aplicada

a la extremidad superior del tallo, sensiblemente indepen-

diente de los desplazamientos verticales del navio. |
La presente invencibn se comprenderd mejor reri;

riéndose a los dibujos anexos en los que:

-'la figura 1 representa un esquema del princi-
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pio del dispositivo seglin la invencién.

-~ las figuras 1A, 1B, 1C ilustran los desplaza-

mientos del dispositivo y del navio en el movimiento verti-|-

cal de este filtimo,

- la figura 2 representa un dispositivo de guia
del conducto flexible,

- la figura 3 representa de manera simplificada, 7

un dispositiva regulador de la tens;én del conducto flexi-
ble, que lleva un solo gato vertical, ‘v
. - la figura 4 representa, de menera esquemftica,
una primera forma de realizacidén de dispositivo segfin la
invencibn,
- la figura 5 representa una variante del dispo-

sitivo ilustrado en la figura 4,

- la figura 6 representa, de manera esquemétiéa”,"*

una segunda forma de realizacibn del dispositivo segln la

invencién,

- la figura 7 es un esquema que indica las posi- S

ciones respéctivas de los diferentes elementos de un dispo-

sitivo, tal como el ilustrado en la figura 6, '

- la figura 8 representa esquemiticamente, la
alimentacién de un gato, en un dispositivo segln la inven-
cibén, con aceite a presibén a partir de una bateria de acu-
muladores oleoneumiticos con posibilidad de inyeccidn de
Aceite en el circufto hidréulico,

- la figura 9 representa, para el sistema de
alimentacidén de la figura 8, la variacidén de presién en el
circuito hidréulico en funcibn del volfmen de acelte.

Seglin la figura 1, que representa un esquema del
principio del dispositivo segln la invencié#, se utiliza un

PO 11}
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gato alimentado a presibén sensiblemente constante que obra

" sobre la extremidad superior A del tallo.

La fuerza ejercida por el gato es independiente

de la posicién del pistén P en el cilindro C en tanto que 1gs

desplazamientos de la extremidad superior E del gato no al-
cancen los limites permitidos por el camino geométrico del
pisf&n P (figura 1). El1 punto A se desplazari en relacién

al navio cuando éste sea sometido a un movimiento vertical

debido por ejemplo ‘a la marejada, todo permaneciendo a una

~altura sensiblemente constante con relacidn a la herramien=
-ta perforaﬁbra B, como lo muestran las figuras 1A, 1B y 1C.
Los desplazamientos del barco debidos al balanceq

' ¥ al cabeceo podrén ser en gran parte neutralizados por

ejemplo, menteniendo el conducto flexible en un camino gufa
que'puede;es%ar constitufdo por 1las foleaa tales como Pt,
¥y Pta, de la figura 2. Solo subsiste entonces la.componen-.
te vertical de estos movimientos que se absorbe por el gato
de la misma manera que los.deﬁplazamientbs verticales del
navio (movimiento de mano de mortero) cuya amplitud es muy
auperior.‘ |

_' Un primer modo de realizacibn simplificado que
lleva un gato vertical se ilustra a titulo de ejemplo en
la figura 3.

| El conducto flexible 1 pasa en una polea 2 y de
ah{, entre las mandibuias de una oruga de traccibén 3 monta-

da sobre el navio a una distancia L de la vertical que pa-

sa por el eje de la polea, escogida la mayor posible en re-|

lacién a la altura méxima H de la polea arriba del nivel de
la origa, de manera que el fngulo formado por el tallo fle-
xible con la horizontal a la salida de 1la orpga sea lo més

B L [r TS IOV URSE TR PSR S VGRS SRUNVE-SIP ORI P GUUE WY SN S SN TN D VA
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'Ebngﬁ préctica, sin embargo, las dimensiones del
navio imponen‘un 1imite méximo a la distancia L mientras
que la altura b de la polea dapanﬂer& de los movimientos
verticales del navio, el eje de 1a polea fijéndose al pis-
t6n 4 del gato 5.

' _Si ge designa por F la fuefza por ejercer ver-

| ticalmente de abajo a arriba sohre el eje D de la polea par

- compensar una fuerze de traccién T sobre el tallo, F esté-

ligada a por la relacibn:
 Foam (1 +send.).

" la fuerza de traccién T para compensar gserd escogida igual

al peso total del tallo, del motor de fondo, de la.herra- '
mienta perforadora y eventualménte de los sobrepesos que
se desee conservar sobre la herramienta.

' S'La fuerza F por ejercer sobre el eje D de la po-
lea debe ser sensiblemente constante. En la préctica, seria
oneroso utilizar medios de compresibén para asegurar uns ri-
gurosa constante de presibn en el gato y una solucién més
simple consiste en alimentar &ste por medio de un depbsito

de fluido gaseoso bajo presidén, tal como particularmente _

un acumulador qeﬁm&tico (9 en la figura 4) de capacidad su~

ficiente para que las variaclanes de presién que resultan
del desplazﬁmiégtq;del pistén en el gato permanezcan aébi-
les.

Si se designa por v el vollmen de flufdo en el

gato y por v, 6l volfmen Gitil del depbsito, la fuerza G

desarrollada pbr el gato serd, admitiendo que las variacio-
nes del volGmen son politrépicas:

———— - - ——

1 el

el
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donge Sy ribiosonta'Ia sae;;éd:dﬁl piaf6n del gato 5
p la présién,ejerc;dd.aébre este pistén
po la presidn inicial dei’fluidp en el depbsito que
comun;gu con ¢l gato, y ' ‘
¥ el cosficiente politr6§ico, con limite igual a 1,4
para el aire.
La igualdad de Gy B podria reslizarse escoglen-
do de manera apmopigda log v&lc:ns ﬁn_d, Sl’ PO, V¥ Vv,
pero esta igualdad no podri ser mentenida cuando el &ngu-
lo & varia. En efecto, ¥ varia.en .el.mismo sentido que o
puesto que &1 esté en funcidén de sen o . Al contrario
(1~ Xo)xvaria en sentido inverso de o puesto que v esté
en funcibn del curso del pistén del gato que varia como .
+ En una forma de realizacibén del dispositivo se-
gln la invencién, se remedis este inconveniente por el uso
de al menos un gato complonentar§6.articulado en su base
de manera que de pivotear'en ﬂi{plino definido por la ver-
tical de la polea y la porcién ‘del conducto flexible com-
prendido entre esta polea y la entrada de la oruga de trac-
cién, este gato eje;ce sobrq.gléede de la polea una fuerza
complementaria cuyo valor perm?ﬁpcq cgréano de la diferen-
cla F - G, cualesquiera que sean las variaciones del &ngulo
A previsto que este permanezcé'suficientemente débil (su
valor méximo dependiendo de ;os valores de Hy de L),
Un';ado de realizacidn que lleva el uso de un
tal gato complementario se ilustra a titulo de ejemplo en.
la figura 4. e

Segfin esta realizacién, la fuerza complomenta-

R Y LN
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‘ria Fc sobre el eje de la polea se obtiepe por medio de un

gato 6 inclinado en relacibn al horizonte en un iﬁgulo ﬁ

¥y cuyo pi_st6n obra sobre el eje de la polea, mmﬁéhida ez_ll
una corredera vertical 10 de manera que .sol'o la c':.oibdﬁenté
vertical de la fuerza ejercida por el pistén del gato 6 se
agrega a la fuerza G ejercida por el pistdn del gato 5.-

Es posible en efecto compensar sénsihiém‘ente 15.
diferencia entre F y G por medio de un tal gato ‘a-.con'dici{m
que los éngulos o y B no tengan un valor muy elevado de na-
nera que Sus senos respectivos seen asimilables a los &ngu-
los correspondientes expresados en radios. |

Se debe entonces tratar de obtener una fuerza

‘ sensiblementé igual a:

FO.F-G-'.L‘(J+senu)-31r:(4+¥-o)’x

escogiendo Slf‘c igusl a T, se tiene:

F, =2 ( +senct) -2 (L +X) -8
Vo

sea desarrollando en serie:

el sd-%3 ) - ¥ = (8- vy2e
F, =T (l +d 42 ) 7 (1 x.v,o 1;(__12_5_) (;o) ceee)

y reagrupando los términos del mismo érden:

F,=T@+X) 0 -82 3 +4) (Y
2 5 2
0
El error relativo sobre 1a fuerza F imputable bl segundo
término de P, puede reducirse al nivel deseado escogiendo

un vollmen Vo conveniente. En la prhctica, se ha calculado

_Que para un error relativemente aceptable dé 2% 61 valor mé

ximo de la'relacién 'o debe ser igual ‘sprqximedemente a 9
v : [ o

o ) R o o
T Lo PR . Yt

o v m——

T
TSI ———————

= s ——— o

o oo s 10 ee
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relacién a la vertical que pasa por el eje D de la polea.

- 407726

Este error no puede en ninglin caso sin embargo
ser inferior a o 3 y valor correspondiente da.
. 6 (A + senol )
caso de un acumulador de vollmen infinito.

Bajo reserva que esta condicién se cumpla, se

puede pues escribir sensiblemente:

F =T (u\+(%o )..

Ahora, el volfmen V del fluido en el gato 5 es proporcio=
nal & la carrera del pistén de este gat6 que se le designa-—
rh por x y el &ngulo P'es el-mismo' sensiblemente proporcio=~
nal a x para valores poco elevados ds este &ngulo.

Se puede expresar K%o en donde ¥ y v, son las
constantes bajo la forma kol. Se puede entonces sensible~
mente, suponiendo las variaciones de volfmen del gato inecli

nado despreciables con relacién a las del gato vertical:

K - ¥5 T
. Vo

Be tiene pues sensiblemente F, = ToL(d +k).

. ‘Bste valor de F, se obtiene segfin la invencién
por medio del gato 6 inclinado con relacibén a la horizon-
tal de un ﬁngulo p La fuerza desarrollada por este gato

F
debe ser igusl a ___I;Q___ poco diferente de C_ .
sen B

Ahora F est& unida a ol por la relacidn aproxi-

L
donde Q representa la distancia del véitice de é.nguloﬁ en

Se tiene pues sensiblemente:

1).

P M 1L Gew=rh(d,
B d% T S

Vo
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‘primer gato,

Es pues posible equilibrar sensiblemente la
fuerza F por medio de dos gatos independientemente de las

variaciones del éngulo cuando el valor méximo de éste per-

manece débil conjugando una fuerza G sensiblemente constan+ -

te del gato vertical y una fuerza igual y sensiblemente
constante F, del gato inclinado.

{VSin embargo, para que la fuerza suministrada
por el gato inclinado sea sensiblemente constante, es ne~
cesario que su vollmen méximo sea qébil comparado a v . Si

S2 es la seccidn del gato 6 y X, su camino, su volfmen Vs
gserd igual a:

‘ cosp cosp
51 este gato se alimenta al mismo tiempo que
‘el primero a partir de la capacidad Vo conviene, como su

éamino no varia proporcionalmente a o , escoger de prefe- -

rencia un volfmen relativamente débil en relacién al del

Las secciones S; y S, de los dos gatos estén
ligadas por la relacién:

S L
g I+ 2
2 = 0
sl - (T"'I) -8
Yo

En efecto, se tiene:

s;p=7 L+g )Y
Vo

Srerk d TR

e s 0 = e e+

N I h

A R

Swmemee e
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de_donde se deduce la relacién precedente., Como se ve esta

no es independiente del valor V. Se calcularf pues la re-

S
lacibn de las secciones 82 para el valor méximo de v

1
correspondiente a la mayor amplitud del desplazamiento ver+

tical del navio.

Para este valor méximo de v, se realizari asi
sensiblemente la igualdad ¢ + F, = F (los términos de se-
gundo y tercer Srden siendo desprecisbles).

Por otra parte, para un valor nulo de v, Fc 86-
8 nulo y F serd igual a T.

Si v es nula, se tiene igualmente G = Sl po =
T. En estas condiciones, la igualdaﬁ G + F, = F se manten-
dré. :

Esto no es pues més que el interfalo entre un
valor nulo y el valor méximo de v que se introduce un errox
en el valor de F, que diferird entonces ligeramente de
¢ - _

La importancia absoluta de este error es débil
pues ella no se aplica més que al término complementario
F, 7y es méximo para un valor de F; que no es méximo.

f A £in de reducir los esfuerzos sobre la desli-
zadera 10, puéde ser ventajoso, de acuerdo con la figura 5,
sustituir &l gato 6 por dos gatos inblinados 7 ¥ 8, simé-
tricos en relacibén a la deslizadena ¥y cuyos frboles de pis-
tones 11 ¥ 12 tienen unsg artlculac16n comﬁn 13 que puede
correr en la deslizadara 10.

En otra forma de realizac16n de la invenci6n '
(figura 6) se utiliza un solo gato 14, 1nclinado*en rela--
cibn a la horizontal ¥y articulado en el plano définido por
Ja vertical de la polea y la porcibn del conucto flexible

' <
. ) ML) ".
N ) . R TR L% To S
L s st e a '
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comprendido entre esta polea y la entrada de la oruga de
traccién, el pistén de este gato que obra sobre el eje de
la polea, sﬁdeto desalojéndose en una deslizadera vertical
10. |
En efecto,.no es posible, como se ha demostré—
do antes, ejercer una traccidn constante sobre la herra- '
mienta perforadora con un solo gato vertical unido a un
acumulador‘neumético, es posible, en ciertas condiciones,

obtener este resultado por el empleo de un gato fmico arti-

culado alrédedor de un eje horizontal e inclinado con rela-{

¢ibn a la horizontal.

En la figura 6, que la fuerza aplicada al eje |

D de la polea para realizar la traccidén T sobre la herra-
mienta perforadora tiene por medids:

"F=2Tcos £
2

siendo el &ngulo que hacen los dos cabos del conducto que
pasa sobre la polea (S = 902 - o ).
~ La componente vertical de esta fuerza tiene por
medida:
F, = T (A +cos §)
El gato 14 desarrolla la fuerza

G=pS= SK
v

donde P es la presibn ejercidﬁ sobre el pistén
. 'S la -seccién del gato
V el vollmen total de fluido V = v, + V (v, es ol
vollGmen del depbsito, v el volfmen, variable, del
"gata).

T I
||“ )
|

N R . R
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porcional a la cantidad de fluido comprensible.

' Gv aparece como el producto de una funcién sen(5 que =

‘donde v, es la capacidad del depbsito de fluido, 4 la dis-

para el fngulo ( x = 4 ~ e).

K es el valor constante del producto p VY pro-

La componente vertical de la fuerza G tiene

por expresibn: '
Gy = G sen P = g%_ sen P
ﬁ,siendo la inclinacién del gato sobre la horizontal.

Se trata de obtener que las com;_ponentes verti-
cales Py y' Gy ostén tan prbéximas cuando sea posible cuando
$, asi pues §, varia entre sus valores ‘limites.

Refiriéndose a las expresiones anteriores de
P, ¥ Gy 80 comprueba que cusndo § aumenta, Fy disminuye,

ol sentido de variacién de Gy es menos evidente, puesto que

decrece cuando 9 aumenta(p y Svarian en sentido contrario)

y de una funcibn _STE que crece con el &ngulo S (V disminu-

ye cuande $ aumenta, asi pues la funcién B8.K crece).
-T?_

Conslderaremos las dos funciones:

Gy

=K. S sen B T By =T A+ cosS)»
[s(a-e) -V, T ,

tanclia entre el eje D de la polea del eje I de articulacién
del gato y e la ciifefenci_a entre d y el camino x del gato

Las dqs funciones son respectiv,amente el pro-
ducto de las cantidades constantes T y K por las funciones
del &ngulod . I

El valor de K podré ser fécilmente ‘.a,jus'tado- al 
de T, puesto que |

Kf.pVX = .po*'r v ‘(
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estd en fuhcibén de la cantidad de fluido.

Ls identidad de los factores

§ sen B vy 4 + cosg
no podré realizerse de memera absoluta desde el punto der
vista matemdtico, puesto que estas son dos funciones de,S
irreduotibles una a la otra, pero se conformard con obtener
- la igualdad de estas dos funciones en algumnos puntos.

Para cada igualdad que se quiere asi realizar
(9 estando dada), se obtiene una ecuacién cuyas incogni-
tas son los parfmetros de los cuales se dispone, a saber S,

Vo €, L, m ¥ n,L siendo la distancia entre la deslizadera

myn siéndo las coordenadas de la articulacibén I del ga-
to en el sistema de coordenadas rectangulares que admiten
por ejes respectivemente una horizontal que pasa por J ¥

la vertical de la deslizaderae (fig. 7 en la que los limi-

tes del desplazamiento de la polea D en la deslizadera, de-

nados por D, y D; ).

8i se dispone de n parimetros, se podri pues
asegurar la funcién G, tomando para n valores de S el valor
de F pars estos mismos valores. |

"En la préctica, es necesario igualmente hacer
intervenir un cierto nfmero de desigualdades que fraducen
~clertas sujeciones de emplazamiento (longitud L, coordena-
das m y n) o de tecnologla (longitud e, volfmen Vo seccibn

Por lo demhs, la identidad de las funciones Gy

- ¥ Fy no siendo buscadas mAs que una aproximacidn, teniendo

£ M
ot

. T

LT

vertical y la entrada J de la oruga (vértice del &nguloot),

pende de los movimientos verticales del navio, estén desig—
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en cuenta las variaciones que se pueden tolerar sobre T,
se preferird en general asegurar las funciones Gy ¥ FV a
ser iguales para tres valores .de S solamente. Esto no su-
ministra més qﬁe un nfmero de ecuaciones inferior al nfmero
de parémetros a determinar, se tiene entonces la posibili-
dad de imponerse las relaciones suplementarias entre estos
parfmetros de manera, por ejemplo, de minimizar la diferen-
cla FH - GH entre las componentes horizontales de las fuer-
zas F y G.

Esto permitiré, en particular, disminuir las
fuerzas de frotamiento del eje de la polea a lo largo de

las deslizaderas, mejorando asi notablemente el funciona-

aligeramiento general de la construccién.

Otras formas de realizacidén son posibles, que .
haceq inteyvenir varios gatos cuya extremidad del tallo se
arbicula sobre el eje de la polea, la base del cilindro
estando articulada en puntas diversas del barco situadas o |
no en el pléno vertical de simetria definido por los dos
cabos del tallo flexible situados a una ¥y otra parte de la
polea. '

Esta disposicién presenta dos ventajas; la pri-
mera consiste en que los parimetros de los que se dispone
50N MUY NUMErosos pam' realizar la identidad dos a dos de
las funciones Fy y F‘f ¥ de las funciones iGH ¥ i Gv,'

E: Gg ¥ ,:E: Gy siendo respectivamente la suma de los
componentes horizontales y verticales de las fuerzas ejer=~
cldas por los diferentes gatos sobre el eje de la polea,
la segunda ventaja s que se vuelve entonces en ciertos casps’

posible suprimir totalmente la deslizadera, la curva plana

i TN vt .A'."'.“-
IS ,..":, LI I Lol ;2;’:-;—'}!“.-!}{1';3_ .

gt WAL
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descrita por el sje de la polea pudiendo entonces ser una

' recta vertical que no resulta ser ya mis guiada por la des+t

gas que no sea aire, aire comprimido presenta peligro,

_ cuando su presidn sobrepase de 200 kg/cma, en presencia de.

. getos no ya por gas a presién, sino por aceite a presién

1 do/gas sin posibilidad de contacto explosivo.

cusndo el gas ocupa la totalidad del vollmen disponible del

" vistos para funcionar con cantidad de gas inerte constante

lizadera, sino de las relaciones mecénicas o neumfticas
apropiadas entre este eje y los gatos.

En los diferentes modos de realizacién prece-
dentes, se alimenta el o los gatos por medio de un depbsi-
to de fluido gaseoso a presibén (acumulador neumftico).

| La regulacifn en el curso del funcionamiento
de la tensi&n T constante asegurada por el dispositivo se-
ghn la invencién es entonces obtenida por la introduccibn
o el trasiego de cantidades importantes de fluido gaseoso.
Por este hecho, es dificil en la préctiéa; si

se desea poder efectuar una tal regulacién, utilizar otro
depésitos de aceite en los gatos (inflamacién).
Otra solucibén consiste en alimentar el o los

que proviene de un acumulador oleoneumdtico. El aceite sir-

ve entonces de agente de transmisibén a los gatos de la pre-

sién de un gas inerte tal como azoe, contenido en el acumu~|.

lador oleoneumdtico donde el aceite esti separado del azoe

por una membrana que permite el equilibrio de presién liquij

Un tal acumulador oleoneumbtico se caracteriza

por la presidn ?Te de inflado por gas lnerte, atmosférico;b

acumulador.

Estos acumuladores son, por construcceibn, pro-
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Y es dificil de modificar esta cantidad de gas de manera
de cambiar la tensién T del tubo flexible puesto Qﬁb seria
necesario entonces un sistema costoso de alimentacién del.
acumulador de gas inerte.

Se prefiere regular el valor de la tensién T
introduciendo o trasegando una cierta cantidad de aceite
en la canalizacién del traspaso de aceite entre gato y

acumulador oleoneumdtico.

Consideremos un dispositivo segln la invencién,
de regulacién de la tensién en un conducto flexible de ho-
radacién, utilizando uno o varios gatos alimentados de acei
te a presién por un acumulador oleoneumético.

' La tensién en el conducto flexible se mentiene
constante con un valor inicial T; por la construccién del
dispositivo.qua escoge nfmero, naturaleza y modo de accién
de los gatos, naturaleza del acumulador oleoneumético, con
cantidad de aceite introducido.

La presibén en el acumulador varia entre 1Tl y

‘N‘ , ouando el pist&h del gato se desplaza entre sus dos

posiciones extremas, por el efecto de los movimientos del

“navio (las presionesT, y T , siendo las dos superiores a

la presi6p.qT; de inflado del acumulador.

81 se quiere regular el dispositivo para una

nueva teﬁsién_ma y mantenerla sensiblemente constante en el

 conducto flexible, se modifica la centidad total de aceite ]

' la presifén en el acumulador: entre las.pré-siones ‘Tf'l y v '2

diferentes respectivamente de Tfi y W, para el mismo des-
ﬁlazamiento"dél pistén del gato entre sus dos posiciones ex|
tremas. Se demuestra que el dispositivo mecénico calculado

para asegurar la tensién constante Tl es afin valedero, sin
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“terizados por su presién y volfmen inflado con gas inerte,
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modificacibn, para mantener una tensidn constante T2, si

la variacién relativa A . de la presibén del aceite
(n'

en funcién de la variacién A Ug vollmen de gas inerte

en el acumulador oleoneuwmbtico es de la forma:

AT = KlA Ug (1)

a4
en donde k1 es una constante.

Ahora en un acumulador oleoneumitico la pre-
sibn T 4dé gas inerte (asi pues de -aceite) estid ligada al

volfimen US de este gas por la relacibn:
‘TTUg Y = Constante (2)

Y'siendo el coeficiente politrdpico del gas.
Las relacionss (1) y (2) precedentes son in-
compatibles. ‘ |
‘ " Una solucién a este problema, segln la inven-
cibn, consiste en utilizar varios acumuladores olsoneumé-

ticos de presifn de inflamientos crecientes dispuestos en

paralelas en los gatos.

La figura 8 representa esqueméticamente un tal

modo de reelizacidn, en el cual un gato 15, articulado en
I, puede ser alimentado de aceite a presidn 16 por uno,

dos o tres acumuladores oleoneuméticos 17, 18 y 19, carac-
respectivamente T, Voo T o U'go ymTt . U

Se pone en comunicacién cada uno de los acumu-
ladores con el gato 15 cuando la presidn en el circuito de
aceite alcanza y pasa la presién de taraje del acumulador

considerado, sea el hecho d¢ introducir aceilte teniendo pon

o o s o
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fin ajustar la tensién T en el conducto flexible, sea el
hecho del juego normal del pistén en el gato. Se ﬁone asi
pues en comunicacidén con el gato sucesivamente los acumula-
dores 17 (de presién de taraje T,), 18 (W), 19 (™)
cuando la presidn aumenta..

La variacibén de la presién v en los acumuladores
oleoneumbticos 17, 18 y 19 en funcién del volGmen del gas

inerte, sea US’ U” , U" _ esth representada en la figura 9

por las curvas 20,821 ygza.

U, representa el vollmen de aceite en el circuito
de traspaéo de aceite de los acumuladores'al gato 15, 1g
presibén T del aceite sigue la curéa quebrada que marca la
flecha cuando la pregién queda comprendida entre T, y TT’O
el acumulador 17'es el finico que comunica con el gato y,
cuando la presidn alcanza 7T'o se pone también en servicio
el acumulador 18, lo que conduce entongesia utilizar una
porcidén de la curva obtenida haciendo la suma de las curvas
20 y 21. :

El acumulador 19 puesto en servicio da asimismo
una porcidn de curva que resulta de la suma de las tres
curvas 20, 21 y 22.

Es entonces posible escoger las caracteristicas’ﬁb,
Ugo T, U gor T or U

da marcada con la flecha sea lo pés cerca posible de la cur-

o de manera que la curva quebra-

ve, tebrica trazada en guiones qﬁe corrésponde a _AT =
K A U ' T ™

En estas condiciones la tensidn sensiblemente cons-|.
tante T ejercida por el dispositivo serd regulable por sim- 7
ple inyeccibén de aceite a presidn por el conducto 23 (figu-

ra 8) en todo intervalo que depende de las caracteristicas
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.mecénicas del conjunto del dispositivo. La comunicacién lle+

vada & cabo de cada acumulador oleoneumltico con &1 o los
gatos podrd efectuarse automlticamente cuando la presién

del aceite alcance el valor de la presibn de taraje o de

'inflado del acumulador considerado e inversamente la comu-

nicacién se interrumpird cuando la presién en el circuito

de aceite se vuelva inferior a la presidén de taraje de es—

te gato. 7
En resumen, la Patente de Introduccién que se sof

lieita, deberd recaer sobre las siguientes:

L ab. o 1) e mommn - ot 4
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REIVINDICACIONES

1.~ Aparato para ejercer una fuerza determinada
sobre un Srgano desplazable sobre una trayectoria, que in-
cluye por lo menos un dispositivo pivotante alrededor de
un punto fijo con relacidén a dicha trayectoria y articulado
.sobre dicho Srgano, caracterizado porque dicho dispositivo
pivotante estd constituido al menos por un gato pivotante
que contiene un fluido que Iincluye dos elementos desplaza-
bies uno con relacién al otro, constituidos respectivemente
- por un cilindro y un pistén, estando este gato conectado a
por lo menos un_acﬁmulador que comprende gas bajo presibn,
ejerciendo diché gato sobée dicho érgano una fuerza cuya
componente segfin la indicada tréyectoria, es de la siguien-
te forma:

Cos ( L. _p)
Gy =KS 2

v

siendo K una constante, S la seccibdn del gato, .g.. -Ber
éngulo de inclinacibén variable del gato pivotante sobre di-
~cha trayectoria y V el volumen del gas, compriniiéndqse este

‘gas de forma sensiblemente adiabdtica siguiendo una ley de

{ 1a forma vaa constante, en donde Y es un coeficiente y P

la presibén del gas, y porque los valores de la seccibén del
gato y del volumen del acumulador estin seleccionados para

un intervalo dado de variacién de /.”), de forma que la rela-

ci6n: ' :

Cos ( ..I_.z -B )
v
sea _S8enB -y por consigulente la componente seglin dicha

vl
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- valores diferentes del éngulo{g en dicho intervalo.

.puesta bajo presibén por dicho acumulador.

~articulados por el segundo de sus elementos sobre dicho 6r-

‘traer una columna de perforacién colgada en una instaléci&n

vestando'eSta columna de perforacibén mantenida en su parte

trayectoria de la fuerza ejercida por dicho gato pivotante,

tenga unos valores predeterminados para por lo menos dos
2.~ Aparato segfin la reivindicacién 1, caracteri-

zado porque incluye unos medios para modificar el valor de

la fuerza ejercida, por variacién de la cantidad de fluido

3.~ Aparato segfin la reivindicacién 1, caracteri=
zado porque incluye por lc.menos un par de gatos pivotanQ,
tes articulados por el primero de sus elementos en unos

puntos fijos con relacién a dicha trayectoria, y estando

gano, desplazable a lo largoe de dicha trayectoria, estapdo

estos gatds‘dispuestos simétricamente con relacidn a dicha]

trayectoria, _ . .
4, Aéarato segln la reivindicacién 1, para sus-

flotante, bajo la influencia de desplazamientos verticales |-

alternos a los cuales se encuentra sometida la instalacién,

sﬁperior por ‘un drgano de suspensibén desplazable en rela-
cibn con la instalacibn flotante a lo largo de una trayec-
toria sensiblemente vertical, caracterizado porque dicho
gato pivotante esté articulado por medio de un primer ele-

mento en-un punto'fijo en relacién con la instalacién flo~

tante y por@ue el segundo elemento de este gato se articﬁlar

gobre dicho Srgano de suspensidn.
' 5.~ Aparato segln la reivindicacién 3, para sus-
traer una columna de perforacidén colgada en una instalacibn

flotante, bajo la influencia de desplazamientos verticales

i e il

Cr
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. dichos gatos pivotantes simétricos se articula en un punto

zado porque incluje unos medics para modificar el valor de

alternos a los cuales se encuentra sqmetida la instalacién,
estando esta columna de perforacién mantenida en su parte

superior por un drgano de suspensién desplazable en relacibp
con la lnstalacifén flotante a lo largo de una trayectoria

sensiblemente vertical, caracterizado porque cada uno de '

fijo con relacibn a la instalacidn flotante y porque el se~-
gundo elemento de cada uno de estos gatos se articula sobre
dicho érgeno de suspensién. _

6.~ Aparato segfin la reivindicacién 1, caracteri-
zado porque incluye ademés de dicho gato pivotanté un eje

dirigido seglin la mencionada trayectoria, estando este gato

conectado a por lo menos un acumulador que contiene gas ba-|:

jo presién y que tiene uno de sus elementos fijo y el otro
conectado a dicho érgano desplazable segﬁn'dicha trayecto~
ria.

7.F Aparato segln la reivindicacién 1, caracteri-
zado porque incluye un dispositivo de gufa que materializa
dicha trayectoria. '

8.- Aparato segin la reivindicacién 1, caracteri-
zado porque dicho gato pivotante est& conectado a una ba-
teriarde acumuladores oleoneumdticos equilibrados a presio-
neé diferentes y conectados en paralelo a dicho gato pivo-
tﬁnté, estando cada uno de estos acumu;adores adaptado para
ponerse autométicamente en comunicacidn con dichb gato ex-
clusivamente cuando la pgesién en dicho gato alcanza un va-
lor predeterminado en relacidn con la presibén de calibrado
de este acumulador.

9,- Aparato segﬁn la reivindicacidén 8, caracteri-

- - i
I \ TR .
"j a Lo N [N L e ('
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quido suministrado bajo presidn por la baterfa de acumula-

* dores.

preéente memoria descriptiva que consta de veinticuatro pﬁ-

la fuerza ejercida, por la variacién.de la cantidad de 14~

v

10.~ Se reivindica por filtimo, como objeto sobre °
el que ha de recaer la Patente de Introduccidn que se soli-
cita: "APARATO PARA EJERCER UNA FUERZA DETERMINADA SOBRE -
UN OﬁGANO DES?LAZABLE SOBRE UNA TRAYECTORIA™.

Todo conforme queda descrito y reivindicado en la

ginas mecanografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid, 18 Octubre 1972

BERNARDO UNGRIA
p.p.
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