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I N V E N C I O N

a favor de ANGLO NAVAL E INDUSTRIAL, S.A., entidad española, 

domiciliada en Barcelona, Calle Aragón 383, por "SISTEMA DE 

CONTROL REMOTO AUTOMATICO PARA LAS BOMBAS DE DESCARGA DE CAR­

GAMENTO LIQUIDO EN BUQUES".

MEMORIA DESCRIPTIVA

En los buques utilizados para cargamentos líquidos 

tales como petróleo y similares, se utiliza bombas previstas 

en el propio buque para la descarga de dicho cargamento.

La necesidad de que la maniobra de descarga pueda 

5. ser realizada en el tiempo más corto posible a fin de reducir

los costes de permanencia en puerto, implica el tener que uti­

lizar las bombas disponibles con el mayor rendimiento posible, 

o sea con elevadas velocidades y bajas presiones de aspiración, 

ya que, por otra parte, tampoco resulta rentable prever gran 

10. número de bombas, o bien bombas de gran capacidad para hacerlas
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funcionar con bajo rendimiento. Ahora bien, las extremada­

mente variables condiciones de funcionamiento que se pre­

sentan en esta clase de instalaciones de bombeo, afectadas 

por gran número de parámetros, tales como nivel en los tan- 

5. ques, viscosidad y peso especifico del producto bombeado,

contrapresión en el lado de descarga, e incluso las condi­

ciones de temperatura ambiente, hacen necesario mantener 

sobre las bombas un control continuo para mantenerlas bajo 

el régimen más apropiado en cada caso, pero ello no impide 

10. que, al menos durante ciertos periodos, se rebase las con­

diciones limite de funcionamiento y se presenten condicio­

nes de cavitación que dañan sensiblemente los rodetes y 

difusores de aspiración de las bombas si se prolongan dema­

siado .

15. La presente invención tiene por objeto eliminar es­

tos inconvenientes, y para ello proporciona un sistema de con­

trol remoto automático que permite utilizar las bombas de car­

gamento centrifugas y de gran capacidad, a elevadas velocida­

des y reducidas presiones de aspiración, pero sin que se pre- 

20. senten los efectos de cavitación mencionados.

De acuerdo con la invención, el sistema es aplicable 

a instalaciones de bombeo para descarga de cargamento líqui­

dos y que comprenden al menos una bomba de descarga con un la­

do de aspiración unido a los tanques de cargamento, y un lado 

25. de salida que comprende al menos una válvula de descarga. Su

característica reside en el hecho de que la válvula de descar­

ga perteneciente a cada bomba o grupo de bombas de descarga, es 

tá conectada con un servomotor de accionamiento que es gober-
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nado por un posicionador de válvula subordinado a medios de­

tectores de la presión en el lado de aspiración de las bom­

bas, siendo dichos posicionador y medios detectores, tales 

que provocan el desplazamiento de la válvula de descarga ha­

cia la posición de cierre cuando la presión de aspiración 

desciende por debajo de un valor predeterminado.

En la realización preferida de la invención , los me­

dios detectores de la presión en el lado de aspiración de las 

bombas están constituidos por un dispositivo de control propor­

cional que suministra una señal de mando para el posicionador, 

proporcional a la presión detectada en el lado de aspiración.

De preferencia el servomotor de accionamiento de la válvula 

es un accionador neumático que es alimentado desde una fuente 

de aire comprimido por intermedio del posicionador, asimismo 

neumático, que está dispuesto para controlar el paso de aire 

motor en respuesta a la diferencial de comparación entre una 

señal de mando recibida del dispositivo de control proporcional 

y una señal de realimentación suministrada por el accionador.

También es conveniente prever la posibilidad de ac­

cionamiento manual de la instalación de bombas. Para ello, de 

acuerdo con otra característica de la invención, la linea de 

señal que conecta el dispositivo de control proporcional con 

el posicionador de válvula comprende una válvula de tres vias 

a la que llega una linea conectada con una fuente de aire com­

primido de maniobra, en la que está intercalado un dispositi­

vo de control de presión manual, de forma que la salida de ma­

niobra unida al posicionador puede ser conectada selectivamen­

te a la linea de mando del dispositivo de control proporcional,
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o bien a la salida del regulador de presión manual. En cier­

tos casos puede ser asimismo necesario prever una posición 

de desconexión total del control del posicionador.

El sistema puede comprender medios indicadores del 

5. funcionamiento, tales como un indicador de la señal proporcio­

nada por el dispositivo de control proporcional y un indica­

dor de la señal de realimentación que el servomotor de acciona­

miento de la válvula suministra al posicionador a los fines 

de comparación. En el sistema neumático a que se hace referen- 

10. cia más especial en la presente, el indicador de la señal

proporcional es un indicador de presión derivado a la salida 

de la válvula de tres vías, y el indicador de la señal de rea­

limentación es un indicador de presión derivado de la linea 

de realimentación que conecta el accionador con el posiciona- 

15. dor.

Los dibujos adjuntos muestran, a titulo de ejemplo 

no limitativo del alcance de la presente invención y en repre­

sentaciones esquemáticas, una forma preferida de llevarla a 

la práctica.

20. En dicho dibujo: la figura única es un esquema fun­

cional de un sistema de control remoto de acuerdo con la in­

vención, en la versión de funcionamiento neumático preferida.

En el sistema representado se toma una derivación 

-1- en el conducto de aspiración -01- de la bomba de descarga 

25. -2- y la presión existente en este punto es alimentada a un

dispositivo de control proporcional neumático -3- mediante la 

conducción -4-, Este dispositivo -3- puede ser, por ejemplo, 

del tipo de membrana y, en el caso presente, es alimentado des-
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de una fuente de aire comprimido de maniobra -5-, por ejemplo 

a una presión de 1,5 kg/cm^, mediante la linea de maniobra -02- 

E1 dispositivo de control proporcional -3- convierte 

la señal de presión detectada del conducto de aspiración de 

5. cargamento -01-, en una señal de presión de mando que es trans­

mitida por la linea -6- hasta el tablero de mando -7- para 

la descarga, que se halla situado en un punto adecuado del 

buque, por ejemplo el puente, normalmente alejado del cuarto 

de bombas -2-. La presión de la señal neumática en la linea 

10. -6- puede variar dentro de una gama de mando comprendida, por

ejemplo, entre 0,2 y 1 kg/cm^.

La señal de mando es dirigida a través de una vál­

vula de tres vías -8- que puede seleccionar las posiciones 

de "funcionamiento manual", "desconectado" y "funcionamiento 

15. automático", de acuerdo con el tipo de funcionamiento deseado.

Cuando la válvula es colocada en la posición de funcionamiento 

"automático", la señal de mando neumático de la conducción 

-6- es enviada por la linea de control -9- al dispositivo posi- 

cionador de válvula -10-. El nivel de esta señal, que de hecho 

20. es correspondiente a la posición deseada de la válvula de desear

ga, puede ser leída en el indicador -12- de "posición deseada".

La válvula también puede ser accionada manualmente 

seleccionando la posición de funcionamientom "manual" median­

te la válvula de tres vías -8- y utilizando el regulador de 

25. presión manual -13-, conectado directamente al suministro de

aire comprimido de maniobra -5-, cuya presión puede ser leída 

en el instrumento -14- que indica la presión de entrada del 

aire auxiliar o de maniobra.



La señal de control que llega por la linea de con­

trol -9- al posicionador de válvula -10-, tanto si procede 

de la posición de selección "manual" o "automático", acciona 

dicho posicionador en correspondencia de su valor, o sea su 

presión. Por ejemplo, para 0,2 kg/cm^ la válvula de descarga 

es cerrada, y para 1 kg/cnt^; por tanto, 0,63 kg/cm^ indica 

una posición de la válvula a medio camino entre las posicio­

nes de "abierto" y "cerrado", un aumento de la presión a par­

tir de este valor medio indica "válvula abriendo" y un descen­

so de la presión significa "válvula cerrando".

El posicionador de válvula -10- controla un suminis­

tro de aire motor procedente de la fuente -15-, por ejemplo 

a la presión de trabajo normalizada para los diversos acciona­

mientos neumáticos del buque, y alimenta el dispositivo accio- 

nador neumático o servomotor, a través de dos conductos de 

trabajo -16-. En elgfosicionador se compara una señal de pre­

sión realimentada desde el accionador, correspondiente a la 

posición ocupada en todo momento por éste, transferida por la 

linea de realimentación -17-, con la señal de mando o control 

procedente de la linea -9-, y se ajusta automáticamente la po­

sición del accionador de acuerdo con una relación prevista entre 

estas dos señales.

El accionador neumático -18- está conectado con el 

posicionador -10- simplemente por sus dos conexiones de ener­

gía -16- y la linea de realimentación de posición -17-. Si es 

necesario, de esta linea de realimentación se puede tomar una 

derivación -19- para alimentar un indicador -20- de "posición 

real" de la válvula de descarga, montado cerca del indicador 

-12- de "posición deseada", de forma que resulta posible una



1 4

5.

10.

15.

20.

25 .

rapida verificación de que la maniobra ordenada al servomeca­

nismo se ha efectuado realmente.

El accionador neumático -18- manda la válvula de 

control -21- de la bomba de descarga de cargamento, a través 

de una caja reductora de velocidad -22-.

El funcionamiento del sistema descrito es el siguien­

te:

El control proporcional -3- es ajustado para dar 

una salida de 1 kg/cm^ para presión relativa nula en e^unto 

-1-, y 0,2 kg/cm2 para una presión relativa negativa de 700 + 

760 mm/Hg. Asi, cuando la presión relativa baja de 0 en el 

lado de aspiración de la bomba de cargamento, la válvula de 

descarga se desplazará hacia la posición de cierre, para au­

mentar la altura de carga o contrapresión a la salida de la 

bomba, reduciendo el caudal bombeado y la velocidad en el la­

do de aspiración, o sea dejando subir la presión de aspiración.

La señal de salida del control proporcional es ali­

mentada a través del panel de mando -7- al posicionador de 

válvula -10-. Este compara la señal recibida, por ejemplo 0,7 

kg/cm^, con la señal de posición del accionador, por ejemplo 

1 kg/cm2 (posición abierta) y manda automáticamente aire mo­

tor de la fuente -15-, por los conductos -16-, en el sentido 

de cerrar la válvula hasta una posición que se aproxima a 

los 0,7 kg/cm^ .No obstante, al mismo tiempo que ocurre esto, 

la presión de aspiración se eleva debido al descenso del cau­

dal y, por tanto, de la velocidad del cargamento, de forma que 

las señales correspondientes a laposición de la válvula y a 

la presión de aspiración se equilibrarán, estabilizando el sis-
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tema, a algún valor intermedio de, por ejemplo, 0,9 kg/cm^.

Como es natural, el control proporcional podría 

ser alterado de forma que, estando abierta la válvula de 

descarga para 0 presión de aspiración, fuera cerrada total­

mente si la presión de aspiración baja de 20 mm/Hg. Este a- 

juste es, como se comprende, totalmente dependiente de cir­

cunstancias externas diversas, como por ejemplo diseño de la 

bomba o del sistema de bombeo, características del buque, diá­

metros de los tubos, etc.

Este sistema hace posible hacer funcionar las bom­

bas a velocidad constante, con regulación automática, para 

aproximadamente 95% de la capacidad de los tanques. El 5% res­

tante puede ser controlado manualmente por el control remoto 

descrito, o bien utilizando las bombas de achique.

Tiene, por otra parte, diversas ventajas sobre los 

conocidos: Está constituido por componentes normalizados y 

asequibles en el mercado; utiliza la propia válvula de descar­

ga para el control; puede ser accionado manualmente desde uno 

o varios puntos de control remoto; evita la cavitación inne­

cesaria, con los consiguientes problemas, y essencillo y de 

fácil comprensión para personal no especializado.

Serán independientes del alcance de la presente in­

vención los detalles accesorios y demás características no 

esenciales, empleadas en la puesta en práctica de la misma, 

tales como el tipo de fluido o medio de transferencia de las 

señales, la naturaleza de los componentes y los sistemas de 

instalación de los mismos, por quedar todo ello comprendido 

dentro del alcance de las siguientes reivindicaciones.
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N O T A

10.

15.

20.

Se reivindica como objeto de la presente patente 

de invención:

1. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, que com­

prenden al menos una bomba de descarga con un lado de aspi­

ración unido a los tanques de cargamento y un lado de salida 

que comprende al menos una válvula de descarga, caracteriza­

do esencialmente por el hecho de que la válvula de descarga per­

teneciente a cada bomba o grupo de bombas de descarga, está co­

nectada con un servomotor de accionamiento que es gobernado

por un posicionador de válvula subordinado a medios detectores 

de la presión en el lado de aspiración de las bombas, siendo 

dichos posicionador y medios detectores, tales que provocan 

el desplazamiento de la válvula de descarga hacia la posición 

de cierre cuando la presión de aspiración desciende por debajo 

de un valor predeterminado.

2. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con la reivindicación 1, caracterizado esencialmente por 

el hecho de que los medios detectores de la presión en el la­

do de aspiración de las bombas están constituidos por un dis­

positivo de control proporcional que suministra una señal de 

mando para el posicionador, proporcional a la presión detecta­

da en el lado de agitación.

3. Sistema de control remoto automático para las
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bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con las reivindicaciones 1 y 2, caracterizado esencialmen­

te por el hecho de que el servomotor de accionamiento de la 

válvula es un accionador neumático que es alimentado desde una 

fuente de aire comprimido por intermedio del posicionador, 

asimismo neumático, el cual se halla dispuesto para controlar 

el paso del aire motor en respuesta a la diferencial de com­

paración entre una señal de mando recibida del dispositivo de 

control proporcional y una señal de realimentación suministra­

da por el accionador.

4. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con la reivindicación 1, caracterizado esencialmente por 

el hecho de comprender medios para el control manual de la 

posición del accionador.

5. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con las reivindicaciones 1 y 4, caracterizado esencialmente 

por el hecho de que la linea de señal que conecta al disposi­

tivo de control proporcional con el mecanismo servomotor de 

accionamiento o posicionador de la válvula, comprende una vál­

vula de tres vias a la que llega una linea conectada con una 

fuente de aire comprimido de maniobra en la que está interca­

lado un dispositivo de control de presión manual, de forma que 

la salida de maniobra unida al posicionador puede ser conecta­

da selectivamente con la linea de mando del dispositivo de con­

trol proporcional, o bien con la salida del dispositivo regu­

lador de presión manual.

í



6. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con las reivindicaciones 1, 4 y 5, caracterizado esencial­

mente por el hecho de que la válvula de tres vías comprende, 

además, una posición de desconexión en la que el posicionador 

queda aislado tanto del control proporcional como del mando 

manual.

7. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con la reivindicación 1, caracterizado esencialmente por

el hecho de comprender medios indicadores de las posiciones de 

funcionamiento.

8. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con las reivindicaciones 1 y 7, caracterizado esencialmente 

por el hecho de comprender un indicador de la señal proporcio­

nada por el dispositivo de control proporcional y un indica­

dor de la señal de realimentación que el servomotor de accio­

namiento de la válvula de descarga suministra al posicionador 

a los fines de comparación,

9. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques, de acuer­

do con las reivindicaciones 1, 7 y 8, caracterizado esencial­

mente por el hecho de que el indicador de la señal proporcional 

es un indicador de presión derivado a la salida de la válvula 

de tres vias, y el indicadorde la señal de realimentación es 

un indicador de presión derivado de la linea de realimentación 

que conecta e.l accionador con el posicionador.
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40
10. Sistema de control remoto automático para las 

bombas de descarga de cargamento liquido en buques.

La presente memoria descriptiva consta de doce ho­

jas foliadas escritas a máquina por una sola cara.

Barcelona, 14 de noviembre de 1972

ANGLO NAVAL E INDUSTRIAL, S.A.
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