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EXTRACTO DE T4 DESCRIPCION

EL invento se refiere a un aparato gue se acdhiere

‘de una manera mdévil a un muro, que incluye un aparato de lim

|
|

eliminar la oxidacibén y la pintura de las paredes de gran-

ieza o unos aparatos de recubrimiento sujetos en &l para

es estructuras tales como barcos, depbdsitos de petrbleo o
parecidos o para realizar el acabade de los cordones de S0l-
dadura realizados en ellos, y el invento se refiere mis par-

ticvlarmente a un aparato gue puede desplazarse a lo largo

~de una pared y que incluye cuatro elementos que se adhleren

néticamsnte o por vaclo, dos a dos, alternativamente, de
modo:qﬁe se desplacé en la direccidn desesda por coatrol a
distancia de los cuatro elementos de adherencig mennionados
més arriba. .
ANTECEDENTES DEL INVENTO

El invento se refiere a un aparato que seJédhie“e
de mancra wévil cn las paredes de grandes esbructuras tsles
como barcos, depbsitos de petrbleo o psrecidos, desplaééndo»
ge en la direccibn desecada mediante la aplicacién dé.éiapom
sitivos adherentes megnéticos o por vacio. 7

De manera convenciongl, se han propuesto vagios
aparatos destinados a mover en unas paredes, en le direce
c¢lén deseada, por control a distancia, un aparato de lim-
pieéa $al como un aparato de limpisza por chorro de parti-

culas de acero 0 un aparato de revestimientc, con el objeto

.de eliminar la oxidacibn, la sucicdad y la pinbtura de las

paredes ds grandes estructuras 6 realizar el acabsdo y el
revestimiento de los cordones de soldsdura Lormados en ellas,
Los apzratos convencloncles que se scaban de mencionay, pPreée-

sentan sin embargo los defectos comunes que siguen. En primer
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lugar, aunque se les aplique la fuerzs de atraccidn de unos
electroimanes o del vacfo, esta fuerza de atraccidén sirve
para impedir que se separen libremente de las paredes y 1o
se emplea de manera eficaz y positiva, For tanto, esta
fuerza no asegura siempre la adherencia completa en las pa-
rodes, Es bien conocido que lag fuerzas magnéticas dismi~
nhyen de manera proporcionalménte inversa a la distancia en
tre el imdn y la pared, segin se representa en la figura 4.
Por tanto; se desea utilizar gl mdximo las propiedades del
imén e igualmente las propiedades del vacio. In segundo 15'
gar, en razbén de la utilizacién incompleta de la fuerza de
atraccién en cuestibn, es indispenseble wtilizer un disposi-
tivo de elevacidn ¥ de desplazamiento para sosténer'y suiar
el aparato mdvil y el aparato de limpieza evitando asi que
el aparato mbévil y el aparato de limpieza se caigan durante
su utilizapién. Por consiguiente, es necesario instalar en
el puente hn dispositivo de elevacidn y de dssplazamiento

0 situar unas gruas en la proximidad de las paredey. Esto
hace gue el trabzjo sea muy molesto y por tanto es couvenion
te simplificar y reducir estos preparativos lo mds puzidble.
En tercer lugar, los aparafos mbviles convencionales nveden
dificilmente desplazarse en paredes curvas o desiguales fa-
les como la popa o la proa. For consiguiente, contrariamen—
te é~las previgiones, el aparato mévil convencional no aumen-
ta el rendimiento del trabajo y puede utilizarse solamente
dentro de limites estrechos. en razbén de lozdefectos menciona-

dog mhs arriba.

’y

"Bl invento estd destinado z eliminzr los defectos

" de los aparatos mbéviles convencionales teniendo en cuenta las
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circunstancias mencionadas mAs arribs, para conseguir los
objetos que se enumeran a continuacifn.

~ E1 objeto del invento congigte en proporcionar aﬂ
aparato mévil adecuado para ser equipado con varios aparatos
de limpieza y capaz de desplazarse por si mismo en la direc-
cibn deseada estando adherido totalmente en las paredes de
grandes estructuras, con control a distancia, ,

Otro objeto del invento consiste en proporcionar
un agarato'mévil gue no necesita el dispositiﬁo de elevacibn
y de desplazamiento mencionado més arriba, lo que permite
simplificar los preparativos del trabajo, con excepcién de
un dispositivo de suspensiftn minimo que se utilisa pars im-
pedir una caida en caso de accidente. )

Otro objeto del invento congiste en proporcionar
un aparato mbévil que pueds desplazarse en paredes curvas O
desigualeé tales como la proa y la popa de un barco;

Otro objeto mds del invento consiste en propor-
cionar un aparato mbévil equipado de un aparate de limpleza
por chorro de particulas para realizar las opsracionzs .de
limpieza.

Otros . objetos, carvacteristicas y ventgjas fiol in-
vento podrdn verse claraments en la siguiente descripeidn
detallada y en ios dibujos que la acompafian.

) . BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Ta figura 1 es un diagrama explicativo de un apa-

rato mbvil seglin un primer wodo de realizacidén del presente
invento, que representa el principio del mecanlsmo de adhe-
rencia y desplazsmiento;

Ta.fizura 2 es un disgrema de circuito para el

" control a distancia del aparato mbévil segin el primer modo
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de realizacibn;
Ia figura 3 es un diagrama explicativo que repre-

|Benta las operaciones de limpieza segiin el invento mediante

a utilizacién del aparato mévil equipado con el aparato de
impieza; i
| Ta figure 4 es una curva gue representa la relacibn

é tre la fuerza magnética y la distancia entre el imén y un

objeto atraido por éste;

Ia figdra 5 es una vista en alzado gue representa

un aparato mévil de acuerdo con un segundo modo de realiza-

cilén del invento;

v Ia figura 6 es una vista lateral que rep*éébﬁta el

segundo modo de realizacibn; . .

La figura 7 es un diagrams de cirvculto de control
a distancia del aparato mévil de acusrdo con el seguniv modo
de realizagién;

Ie Tigura 8 ez una vista en alzado que representa
un aparato wbvil de un tercer modo de realizaeibn del invento;

Ta figura 9 es una vista lateral, parclalmenie en
gseccibn, del mismo modo de realizacibn;

Ta figura 10 es un diagrama explicativo gue repre-
éenﬁa €l mecanismo de adherencia-desplezamiento del tercer
modo de realizacibn seghn el invento;

Ta figura 11 es un disgrama de circuito esquemdtico

que representa el control hidranlico del tercer modo de rea-

lizacibn; .

Ta figura 12 es un diagrama de circuito esquemiti-
co que representa el control eléctrico del mismo modo de
realizacidng

Ta Tigura 13 es ung vista en alzudoe gue representa

e e e et i S
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un aparato -mbévil segin un cuarto modo de realizacidn del in-
vento;

La figura 14 es una vista 1atera1 pareialmente;én
secclén, que representa el cuarto modo de realizacibn;

La figura 15 es un disgrama de circuito esquemiti-
c0 que representa el control neumatico del cuarto modo de
realizacibng ‘

La figura 16 es un diagrama de circuito esquemdti~
co que repfesehta el control eléctrico del mismo modo de
realizacibn; '

Ia figura 17 es una vista en alzado frontal, par-
ciglmente abierta, que represents un quinbo modo de redliza-
¢ibn del invento; ) '

Ia figura 18 es una vista en alzado lateral y en
seceibn, parcialmente abierta, del mismo modo de realizacilbn;

La figura 19 es una vista en alzado lateral y en
sececibn am%liada del aparato adherente mévil del mismo modo
de realizacibn; ‘

Iao figure 20 es una'vista en glzado awplisds, par-
cialmente en seccibn, del mismo aparato adherente y movil;

La figura 21 es un diagrama de circuito es 4aométlco
que representa el comtrol noumdtico de un guinto modo de rea-
lizacibn;

' Ia fisura 22 es un diagrama de circuito esquemitico
que represenba el conﬁro% eléctrico del mismo modo de reali-
zacidn. | ‘

NMODO DE REALIZACION PREFLRTIDO DEL INVENTO
PRIKER MODO DE REATIZACION (Fisuras 1-3)

Como se ve en la figura 1, el gparato mbvil del

primer modo de realizacilfn estd provisto de cuatro elementos
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de adherenoia 1, 2, 3 yti, que se adhieren {ntimamente en la
pared W (figura 3) de grandes estructuras tales como barcos
t depbsitos de petrdlec y que incluyen cuatro electroimanes
ELGl, MGg, MGB y MG4 respectivamen?g, estando un par de estes
*électroimanes (MGl y MGQ) sujetos respectivamente por medio
He los pasadores 8, en unz cadena sin £in 7 situada entre lu
riieda dentada derecha 6 y la rueda dentada izquierda 67, mon
tadas en el cuerpo 5, de tal manera que los eleetroinanes
Mﬁl ¥y MG, sean arrastrados en una direccién dada, mientras
un el otro par de electroimanes (MG3 y MG4), sujetos respec
t

paraléla a la cadena sin £in 7 mencionada més arriba, y si-

ivamente, por medio de pasadores 8, en la cadena sin £in 10

tuada entre la rueda dentada derecha 9 y la rueda denizda
izquierda 9‘ montadas-en el cuerpo 5, son accionados de tal
manera gue MG3 y ¥&, se desplacen en la direccibn opuesta.

4
Con el objeto de arrastrar conjuntamente las cadenas sin fin

7 y 10, la cadena de interconexién y/o de arrastre 12 esté

situada entre las otras ruedas dentadas 11 y 11° sujetas reg
pectivamente en los ejes de las ruedas dentadas 6 y 9. ade-
més, la cadena 12 en cuestidén estd provistae de un elereuto de
conexifén 13, en un lado, de tal manera que el elemento de
conexidn 13 esté unido a la extremidad de un vistago de émbolo
15 de un cilindro de accionamienfo 14 energizado por la fuen-
te de energfa controlada tal como aire comprimido o parecida.
En una cuwalquiera de las dos cadenas sin fin, en este modo
‘de realizacibn la cadena sin fin 10, estd dispuesto un ele-
mento de conmubazeibn 16 por ambos 1ados del cual 1los conmu~
tadores de f£in de carrera LSl Vi L82 estédn sujetos respecli~
vamente e¢n el cuerpo 5, de modo que cuando la cadena sin Tin

10 se desplaza, el elemento de commbacibén 16 entra en contac—
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go alternativamente con los canmutadores de fin de carrera
mencionados mas arriba ﬁara canbiar la posicién de la vélvu-
la de solen01de ae cuatro orificios 17 y el caudal de aire
comprlmldo summnlstrado al eilindro de accionamiento 14, ¥
se repiten alternativamente la excitacibn y la demagnetiza-
cién de los electroimanes G, EG2, MG3 ¥ MG4, de acterdo

con un orden determlnudo segin se representa en la figura 2

¥ en la descripeibén que sigue. En la figura 1, el ndmero

de referen01a 18 indica un compresor, el nfdmero 19 1ndlca
una vélvula de dos orificios, y el nlmero 20 indica una vél-
vula reguladora de caudal. .
Ademés, haciendo referencia a la figura 2, se ve
que la referencia Sl representa "la bobina de una vélvula de
solenoide de dos orificios 19, la referencia, 82 es la- bobina
de una vdlvula de solenoide de cuatro orificios, 17y las re-
ferenciasliCy, IC,, MC3 vove MOy 4, SOR contactores electro-

rrnéi;::.cos: y las referencias SV, SW2 ¥ SW3 representan

. conmutadores montados e¢n un cuadro de control 2% (lluotrado

en la figura 3). Ia valvula de solenoide’ de dos OIlflc“OS 19
es energizada y desenergizada por swl con el objeto de des-
plazar o parar el cuerpo 5. Ia referencia SV, representa el
interruptor que cambia la direccidn de desplazamiento hacia
la derecha y hacia la izquierda, ¥ SW3 es el conmutador que
cambia la direccibn de desplazamiento hacia arriba y hacia

abajo, de acuerdo con la posicibn del cuerpo 5, wientras que.

el nfimcro 22 indica una fuente de corriente alterna.

Haciendo referencia a la figura 3, se representa en
ella las operaciones dc limpicza de la pared del bareo uti-

lizando el aparato adherente movil segin el invento equipado

~de un dispositivo de limpieza tal como el aparato de limpieza.
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. por chorro de partichlas. Ta referencia mumérica 23 indice

un apérato de limpieza, y una extremidad de un cable 24 que
impide que el aparato adherente mbévil segin el invento pueda
caerse esté sujeto en el borde del puente a intérvalos de-
seados, mientras que la otra extremidad del cable estd sujeta
en el cuerpo 5 mediante un conector convencional 25 que sir-
ve para impedir la caida del cuerpo. Ademés, el conector 25
incluye un dispositivo para sujetar el cable 24 cuando la
velocidad de caida del aparato toma un valor superior al va-
lor preserito. Ia referencia numérica 26 representa un ca-
ble de alimentacibn eléetrica, la referencia 27 indieca él
cable ‘del dispositivo de accionamiento, y la referencit 26
indica una manguera de conduccibén flexible conectada al co-
lector de polvo (no representado en esta figura),

' En 1o que sigue, se describird de manera concfeta,
con referencia a la figura 2, el funcionamiento de cada ele-
nento del'ééargto adherente mévil seg@n el invento.

En primer lugar, en el caso de que se desee que el
cuerpo 5 se desplace hacia la derecha, se sita SWZ en la po-
sicibén R y se deja SW3 en la posicién N o posicién neutral,

y se acciona SWl para activar Mcl y la védlvula de solanoide

19 de dos orificios de 5 se abre, con lJo cunal el cilindro

de accionamiento 14 recibe el aire comprimido de modo que el
véstégo de émbolo 15 sobresalgs y a continuacibn los elec-
troimanes MGy ¥ MG3 se desplazan hacia la derccha mientras

gue los glectroimanes MG2 y.MG4 se desplazan hacia lz izquier-
da. En este caso, solamente los electroinznes MG2 ¥y MG4 ge
adhieren a 1la pared W debido al accionamiento sucesivo de

MGS’ mc7, Hclo ¥ mclz. Por tanto, el cuerpo 5 se desplaza

‘hacia la derecha en la pared. En segundo lugar, cuando el
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cuerpo 5 se desplaza en la paréd hacia la derecha, estando

adherido en la pared, el contacto del commutador de fin de
carrera LSl montado en el cuerpo 5 es accionado por la pre-

sibn del elemento de conmutacibn 16, y a continuacibn se

. activan MC2 ¥y la vilvula de solenoide 17 de cuatro orificios

de SZ’ con lo cual el véstago de émbolo 15 del cilindro de
accionamiento 14 empicza a desplazarse hgecia el interior del
cilindro de modo que la direccién de desplazamiento de los
elect?oimanes cambie de tal manera que MGl y MG3 se despla-—
cen hacia 1% izguierda y MG2 ¥y MG4 se degplacen hacis la de-
recha, Ademds, debido al accionamiento de MC3, MC5 deja de
estar energizado y MC6 funciona igualmente en lugar dq_MC7,
con lo ecual MC. .

11
activar los elcctroimanes MGl y MG3 de modo gue se adhieran

y MC13 son accionados sucesivamente psra

en la pared W. De este modo, el cuerpo 5 sigue desplazédndose
hacis la derecha. ZIn tercer lugar,.cuando el contacie .del
conmutador ‘de fin de carrera LSZ es acclonado por la presibn
del elemento de comnmutacién 16, MC3 se desenergiza y $1 coOn-
tacto cambia de posicidn de modo que las condiciones &e fun—-
cionamiento vuelven a ser idénticas a las condiciones inicia~
les, y el véstago de émbolo 15 del cilindro de accionamiento
14 empieza a extenderse, hacilendo que los electroimares MG,
v MG4 se adhieran a la pared, y el cuerpoc 5 se desplaza
igualmente hacla la derecha, Como se ha indicado més arriba,
el cuerpo 5 sigue desplazdndose hacia la derecha gracias a
la repeticibn de las operéoiones mencionadas méds arriba.

. En el caso de que él cuerpo 5 deba desplazgarse ha-
¢la la izquierda, el Tuncionamiento es parecido al gue se ha

mencionzdo mis arriba, Esto se obbtiene situsndo sw2 en la

~posicibén L, y como el funcionamiento es idéntico se omite la
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: descripcién'del desplazamiento del cuerpo 5 hacia la izquier-

da.

. Por otra parte, en ei caso de desear cambiar la di—
reccibn de desplazamiento del cuerpo 5 hacia arriba o hacia
abajé, se cambia de posicién el iﬁ%erruptor SW3 del cuadro
de control 21. BEn primer lugar, cuando se desea pasar de
un movimiento orientado hacia la derecha a un movimiento
orientado hacia arriba, se sitla SWé en la posicién L en lu~
gar de la posicién N, o posicién neutral, que ocupaba pre-
viamente., In este caso, gi MCz, MC3 y MC4 no estén energiza-
dos, el vdstago de émbolo 15 del cilindro -de accionamiento 14
sobreéale ¥ los electroimanes MGl y MG3 gse desplazan lhuciala
derccha y los electroimanes MGZ ¥y MG4 ge desplazan hacia la
izquierda. Ya que MC4 no estéd energizado, MC9, ey, ¥ M012
ge energizan sucesivamente con lo cual los electroimares
MGl y MG4 se adhieren a la pared W. Por tanto, la parté
superior del cuerpo 5 se desplaza hacia la izquierds, y la
parte inferior se desplaza hacia la derecha de modo gue el
cuerpo 5 ocupa una posicién inelinada hacia la izquiéféé en
su parte superior., A continuacilén se cambia la direccién de
desplazamiento de modo que'éste se haga hacia arriba y hacia
la derechsz situando Sﬂ3 en la posicibn neutral N. Cuando
se desea cambiar el movimiento orientado hacia la derecha en
un movimiento orientado hacia abajo y hacia la derecha, ¥y
cuando se desea cambiar el movimiento orientado hacia la
izquierda en un movimiento orientado hacia la izquierda y
hacis arriba o en un movimiento orientado hacia la izquierda
y hacia abajo, la commubacién puede hacerse de la misma mane-

ra que la que se ha indicado n4s arriba, y por tanto se omi-

" tird esta desceripeibn.
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o " Como se ha mencionado mas arriba, en el presente
modo de realizacibn, se ve claramente que el aparato puede
Eesplazarse continuamentg a2 lo largo de la pared en la di-
j cecibn deseada mientras estd adherido en ella, mediante con-

5 %E
o
é‘ectroimanes se adhiera alternativamente a la pared magné-

ol a distancia de los cuatro electroimanes montados en las

denas sin fin, de a2l maners que cada par de los cuatro

tipa, impidiendo que el aparato calga, graclas a la fuerza

magnética.
10 Ademds, en el primer modo de realizacibn, se utili-
zan electroimanes como elementos adherentes en la pared, pe-
ro 'sin embargo es posible asegurar el desplazamiento ds este
aparato ntilizando elementos adherentes accionados por. vacfo
en lugar de electroimanes, realizando operaciones de aspira-
15 ¢ibén y expiracién que corresponden respectivamente a las ope~
raciones mognéticas de excitacién y desexcitacién.

" SEQUNDO NODO DE REATIZACION (Figuras 5-7)

ElL objeto del presente modo de realizacibn consis-—

; te en proporcionar un aparato capaz de adherifse de manera
29 mévil en una pared por medio de electroimanes y destinado a
soportar varios dispositivos de trabajo tales como un 4ispo-
sitivo de limpieza, que se utilizan en posiciln colgada.

. Seglin se representa en las figuras 5 y 6, un cuerpo
5 gue puede desplazarse de arriba arabajb colgado de un cable
25 - 30 incluye dos gulas electromegnéticas deslizantes 33 situa-
das frente a la pared de acero W y cuyo centro esitd soporia-
do resPeétivamente por un e¢je de soporte 3L; y cuyas ambas
extremidades estdn conectadas a las dos barras 32 para que

predain girar conjuntamente en puntos situados en los dos la-

30 7 “3os, y de modo que el Angulo formado por la guia 33 y el cuerpo
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5 pueda ser modificado libremente por la accién de un vistago
de émbolo 35 de un cilindro neumitico o hidrédulico 34, Ia
f’ferencia numériea 36 indica un pasador que conecta el vés-~
% 20 32 con la gufa 33 de modo que pueda girar libremente, y
i referencia 37 indica una b:ida éﬁjeta eh el cuerpo 5 para
Su

jetar el eilindro, y la referencia 38 indica un pasador

gie conecta la gufa 33 con el vAstago de émbolo 35 del cilin-

dro 34. Ademés, las dos gufas 33 mencionadas més arriba, es-
t&n provistas resﬁectivamenﬁe de dos pares de electroimanes
MG, ¥ MGE’
abdjo y que sirven de elementos adherentes 1, 2, 3 y 4. Es~

MG3 Yy MG4, que se desplazan hacia arriba y hacia

tos electroimanes estin sujetos en las cadenas sin fin [ ¥
10 por medio de pasadores 8 como en el caso el primcr 10do
de realizacibn, y estos pares de electroimanes se deslizan

en direcclones opuestas el uno respecto al otro en las guias

33.

+*

En este modo de realizacidn, un elemento de conmu-
tacién 16 montado en la cadena sin fin 10 estd situado en-
tre los conmutadores de final de carrera LSl y LSQ, y cuando
la escobilla giratoria del relé paso a paso SR estd en la po-
s;cién representada en la figura 7, los electroimanes m92 y
MG3 son excitados por gl cambio de posicién del conmutador
SW y se adhleren a la pared de scero W, Agemis, si el cuerpo 5
se desplaza hacia arriba estando colgado del cable 30 unido
al dispositivo de elevacibn mévil, el elemento de conmutacién
16 cae porgue los electroimanes MGZ y MG3 no se desplazan ad-
heridos en la pared. Por tanto, el conmutador de final de
carrera LS2 es agccionado por el elemento de conmutacibn 16

que cae y el relé paso a paso SR recibe un impulsoc gue hace

‘avanzar un paso la escobilla giratoria, con lo cual los elec
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troimanes MG2 ¥y MG3 se desenergizan y los electroimanes MG

-4 -

1
¥y Mﬁ4 se energizan y se adhieren a la pared. Por consi-

guiente, el cuerpo 5 continGa desplazdndose hacia arriba por-
gue los eleotroimanes'MGl ¥y MG4 no se desplazan, y el elemen
t0 de conmntacién 16 se desplaza también hacia arriba y ac-
ciona el conmutador de final. de carrera LSl gue aplica un
impulso al relé paso a paso SR, repitiendose a2 continuacién
las operaciones mencionadas més arriba. Ademids, la descrip-
cidén relacionada con el funcionamiento de los electroimanes
en caso de dgsplazamiento hacia abajo del cuerpo 5 se omitird
porque se ve claramente en la figura 7. o

\ Por consiguiente; er el caso de cambiar la direc-
cibn de desplazamiento vertical del cuerpo 5 para transfe-
rirlo a la posicidn desezda, el vésgato de é@bolb 35 del
cilindro 34 sobresale o retrocede y el &dngulo formado por
la guia 33 y el cuerpo 5 cambia para alterar la direccidn
de desplazamiento de los electroimanes, con lo cual el cuerpo
5 se desplaza en la direccibén de inclinacibn de la gufa 33.
Por tanto, el cuerpo 5 puede ser transferido a la posicidn
deseada repitiendo la inclinacibn de la gufa 33 ¥ el movi-
mienbo hacia arriba y hacia abajo del cuerpo 5 producidorpor
la elevacién del cable 30. '

X Ademés, en el segundobmodo de rgalizacién, el movi-
mieﬂto del aparato mévil adherido a la pared se hace por el
dispositivo de elevacibn, pero sin embargo no es necesario
precisar que este aparato buéﬁe desplazarse por si mismo si
se le dota del cilindro de accionamiento 14 representado en
el primer modo de realizacibn en luzar de} dispositivo de

elevacibn.
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TERCER MODO DE REALTIZACION (Pi uras 8-1.2)

Como se representa en las figuras 8-12, el aparato

mdvil de este modo de realizacibén se desplaza adherido en la
Q red, haciendo que los duatro elementas de adherencia se
adhieran con seguridad en la pared”y haciendo que se separen
de la pared a una distancia constante sin que el estado su-
pe: 1cia1 de la pared tenga una influencia sobre ellos, gra-
cids a la posibilidad que tienen los cuatro elementos adheren-
tegs 1, 2, 3 ¥y 4, que estén constituidos por electroimanes o '
imahes nermanenﬁes, de desplazarse independientemente en la
pared de acero W. . .

Haciendo referen01a a lasfiguras 8 y 9, las cuatro
bases deslizantes 41, 42, 43 ¥ 44 que se deslizan a 1o largo
de una gufa 40 sujeta en el cuerpo 5, estdn sujetas dos a dos
en la cadena sin fin 7 y en la cadena sin fin 10 de tal mane-
ra que los dos pares de elementos se deslicen res pectivamente
en la misma guia en direcciones opuestas el uno respecto al
otro. Los elementos adherentes 1, 2, 3 y 4 estén montades
resPectlvamente en las bases deslizantes mencionadas mis arrie-
ba mediante interposicién de un muelle de recuperacidn 46
por medio de rodamientos de rodillos esféricos 45 que asegu~-
ran un movimiento universal., Ademds, los cilindros nidrfuli-
cos 47, 48, 49 y 50 estdn sujetos en los respectivos elemen~
tos adherentes en ambos extremos, y los rodillos 55, 56, 57 ¥
58 estén sujetos respectivgmente en'la extrenidad de log véis-
tagos de émbolo 51, 52, 53'y‘54 de los cilindros en cuestibn
para ejercer una presibn sobre la pared W y separar de ella
los elementos adherentes, a la distancia de separaciln cons-
tanto sin pertufbaoiones en el movimiento, Ademds, con el

objeto de desplézar los elementos adherentes, la extremidad
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del cilindro hidrdulico de accionamiento 14 estd sujeta de
maners pivotante en la base deslizante 44, y la extremidad
del véstago de émbolo 15 del cilindro en cuestibn esté suje-
ta de manera pivotanﬁe en la base deslizante 43, Ademés,
otro mecanismo del movimiento de este aparato es idéntico al
de los modos de realizacidn anteriores. En las figuras, la
referencia numérica 59 indica una tobera de chorro de parti-
culas de acero del dispositivo de limpieza 60 sujeto en el
cuerpo 5, la referencia 61 indica un elemento de estanguei-
dad flexible que impide la salida de las particulas de acero
en cuestién,;lé referencia 62 indica un receptdculo para re-
boger‘las particulas de acero y para suministrarlas nuevamen-
te al gparato de chorro, la referencia 63 indicg una Eadena
para hacer girar el recepticulo 62, la referencig 64 indica
una proyeccidén de particulas de acero y la referencia 65 in-
dica un motor de arrastre del'apaféto de chiorro de par-iculas.

Se describird ahora con referencia a las figurax 10
a 12 el funcionamiento de los electroimanes Hﬁl, MGZ’ Mﬁ3_y
MG4 que corresponden respechtivamente a los elementos'?gheren—
tes 1, 2, 3 y 4. _

- En primer luger, en el caso de desear desplazar el
cuerpo 5 hacia la derecha, segln se representa en la Tigura
12,‘§e sit&a{ en el cuadro de mandos 21, el conmutador S
de desplazamiento del cuerpo 5 hacia la derecha y hacia la
izquierda, en la posicién‘R, y se deja el commutador SWS que
permite cambiar la direccién‘de desplazamiento del cuerpo 5,
en la pos&cién neutral N, Sucesivamente, se acciona Swl para

energizar el contactor electromagnético ¥MC., con lo cual el

01
motor Ii de la bowmba hidriulica se pone en marcha. Se canbia

en SV5 la posicibén de la vélvula 17 de solenoide de cuatro




10

15

20

25

30

- 17 -

orificios dél cilindro hidrdulico 14, de modo que el véstago
de émbolo 15 se extienda en la direccibn de la flecha para
desplazar.el elemento adherente 3 hacia ia izquierdé yel
elemento adherente 4 hacia la derccha, segin se representa

en la fizura 10. Al mismo tiempo ¢l elemento adherente 12

se desplaza hacia la derecha y el elemento adherente 1 se des-
plaza_hacia la izquierda. En este caso se acciona en primer
lugar MC3 ya continuacibén se energiza MCS para abrir las vAl-
vulas -de solenoide de tres oxificios SVi ¥y SV3, con lo cual
los rodillos 55 y 57 conectados reapectivamente con los vés-
tagos de émbolo 51 y 53 de los cilindros hidraulicos 47 y 49
retroceden, de modo que solamente los elementos adhercates

1l y 3 se adhieran a la pafed de acero W y los elementon adhe-
rentes 2 y 4 se separan de la pared a una distancia constan-
te gracias a los rodillos 56 y 58. Por tanto, el cuerpc 5

se desplazea, hacia la derecha.

En segundo lugar, cuando el cuerpo 5 se desplaza en
la pared,adherido en ella, hacia la derecha, el comoutador de
final de carrera LSl es accionédo por el elemento de cormuta-
cibn 16 sujeto en la cadena de interconexiln 12 y entences
Mcl se energiza para cambiar la védlvula de solenoide 17 de
cuatro orificios del cilindro hidriulico 14 a la posicibn de
SVB'de nodo que el véstago de émbolo 15 se desplace en la di-
reccibn de la flecha b , desplazando los elementos adherentes
1y 3 hacia la derecha y los elementos adherentes 2 y 4 hacia
la izquierda. M02 es energizado en lugar de MC3 e igualmente
MC4 es energizado en lugar de Mc5' Por tanto, las valvulas de
solenoide SV2 v SY4 se abren y los rodillos 56 y 58 retroce-.
den, haciendo que solamente los elementos adherentes 2 y 4

se adhieran a la pared'de acero W y al mismo tiempo los rodi-~



10

15

20

25

30

-
‘

- 18 ~

1los 55 y 57 sobresale hacis el exterior pof medio del.muelle
de recuperacién 46 mediante la coﬁmatacién.de las vilvulas de
solenoide de tres orificios SVl'y SV,, con lo cual los ele-
é-ntos adherentes 1 y 3 se separan de la pared W a una dis-
é ncis constanté. Ias operaciones mencionadas més arriba

;\ repiten y el cuerpo 5 se desplaza cont{nuemente hacia la
derecha, estando adherido a la pared.

Ademéds, por lo que se refiere gl movimiento del
euerpo 5 hacia la -derecha, 0 a un cambio de la direccién de
des 1azamien?o, se ve que las operaciones snteriores pueden
seri realizadas de acuerdo con el primer modo de rgglizacién
representado en las figuras 11 y 12.

" Como se ha dicho mis arriba, ya QQe los rodillos
qﬁe pueden deéplazarse_libremente estén di5pqestks en ambos
lados de los elementos adherentes, incluso si loé elementos
adherentes son imanes permanentes, éstos elementos adherentes
pueden desplazarse en la pared estando adheridos en ella y
puede adherirse con seguridad en la pared sin peligro de caer
en el caso de fallo de suministro de electricidad, dandc lu-
gar a un reducido desequilibrio de su energia de adherencia
porque estan separados de la pared por una distancia constan—
te sin que las condiciones superficiales de la pared fensen
una influencia en ellos.

CUARTQ ]MODO DE REALIZACION (¥igurss 13-16)

El cuarto modo de realizacibn constituye una mejo-
ra de los modoé'de realizaéién descritos wis arriba para ob-
tener un movimiento por adherencia més seguro y mis fiable,
Mientras gue en los modos de realizgcidn descritos més arriba
los elenentos adhereutes estin dispucstos solamente para si-

tuarse en contacto Lntimo con la pared, en el presente modo
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de realizacifén los elementos adherentes se adhieren a la pa~

red bajo presién con el objeto de impedir que un par de ele-

mentos adherentes que no estdn zdheridos en la pared no pueda
é nservar una distancia constante respecto a la rared debido

4 la fuerza producida por el peso de los aparatos de trabajo

sujetos en el cuerpo 5. )

l‘ Seglin se representa en las figuras 13 y 14, las cua-
trp bases deslizantes 41, 42, 43 y 44 que se deslizan a lo
largo de la gula 40 del buerpo 5 estédn respectivamente atra~
ve%adas por los véstagos de émbolo 75, 76, 77 y 78 de los ci-
1i dros_neumﬁticos 7L, 72, T3 y 74 sujetos en ellas, y los
cuabro élementos adherentes 1, 2, 3 y 4 respectivamente, que
estén constituldos por los electroimanes MGl, MGQ, MGS ¥y MG4
estédn sujetos en la parte superior de los véstagos de Smbolo
en cuestidn con interposicién del muelle de recuberac16n46
de modo que puedan realizar un movimiento universal, - ademis,
las caras adherentes de los elementos adherentes mencionados
més arriba pueden sobresalir mis alld de la superficie e

contacto del rodillo 79 mencionado mds arriba, capaz de rea-

lizar un desplagamiento universal y del rodillo de soporte

80 sujeto de manerz pivotante en la pared W. Por otra parte,
es preferible ajustar la carrera S de los véstagos de fmnolo
75, 76, 77 y 10 de tal manera que la superficie de contacto
de los rodillos de soporte 79 y 78 en la pared W sea el cen-
tro de la carrera S en cuestién,

, Ademés, en el présente modo de realizacidn, se ubi-
1izan electroimanes como elementos adherentes, pero seria po-
sible conseguir los mismos efcctos utilizando vacio como me-
dio de adhesién. BEn estas figuras, la roferencia 81 indica

un rotor de arrastre para desplazar cada base deslizante, la
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referencia 82 indica un embrague megnético que incluye un

‘embrague SCR que transmite la rotacién hacia la derecha, y

un embrague SCL que transmite la rotacién hacia la izquierda,
mientras que la reférencia 83 indica un dispositivo reductor,

En lo que sigue se descripiré con referencia a las
figuras 15 y 16 el funcionamiento de este modo de realiza—
c¢idn, -

En primer lugar, si se desea desplazar el cuerpo 5
hacia la derecha, se situarf, en el cuadro de mandos 21 (véase
figura 3), el conmutador Si3de cambio de la direceibn de des-
plazamiento del cuerpo 5 en la posicibn nsutral N, y se situard
el conmutador SWi de tal manera que cada uno de 1os electr01-
manes MGl, MG2, MG3 ¥y MG4 que corresponden respectivamente a
los elementos adherentes 1, 2, 3 ¥ 4, se adhiera a la pared W
¥y que al mismo %iempo las tres valvulas de soienoide de tres
orificios SVi, SVé, SV3 s SV4 se abran totalmente. Por ﬁanto,
en este caso, los vasbagos de émbolo 75, 76, 77 y 78 de los
cilindros neumiticos 71, 72, T3 y 74 se desplazan en la dlreo-
c¢ibn que los aleja de la pared W Yy ya que la fuerza de sepa—
racién de los electroimanes produulda por el cilindro netumd—~ '
tico es muy pequefla en comparacibén con la fuerza de adhesién
de los electroimanes, el cuerpo 5 se aplica fuertemenie con-
tra la pared W gracias a los rodillos de soporte 79 Y-SO. In
las Eondiciones descritas mis arriba, cuando el commutador
SWé que permite desplazar el cuerpo 5 hacié la derecha y hacia
1la izquierda se sit@a en 1la posicibén R, el contactor electro-
magnético! PCl se energiza y ﬁono en marcha el motor 81l. Al
mismo +tiempo, el relé R2 se cnergiza y sucesivamente los rolés
R4,7R7, R9 ¥ Ril ge energizan, nientiras gue, por obra parte,

los relés de las vélvulas de solenoide 5V, ¥ 5V, se desexci~
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tan dandd lugar al cierre de las vAdlvulas de solenoide SVé y
SV@, con lo cual los electroimanes MG2 y MG4 son aplicados
contra la pared W por medio del muelle de recuperacibn 46.
Ademds, después de transcurrir un tiempo determinado en el
estado anterior, los relés R7, R9 j'Rll gon desenergizados
respectivamente por el temporizador Tl’ de modo que las vl
vulag de{solenoide SV2-y SV4 se abren y los cilindros neumAti-
cos 72 y T4 se llenan de aire. AdemAs, después de transcu-
rrir un periodo de tiempo determinado, el temporizador T2 en-
pieza a funcionar para energizar sucesivamente los relés RB’
R13 ¥y 315 con lo cual los électroimanes MGl Y MG3 se desener-
glzan y los electroimanes MG2 y MG4 se adhieren a la paxcd W
y ademis, el embrague SCR de transmisibén de la rotacién hacia
la derecha, incluido en el embrague magnético 82 es acfivado
para hacer girar la cadena de arrastre 12 y las cadenas sin
fin 7 y 10 en la direccién de la flecha C, dando lugaf a que
el cuerpo 5 se desplace hacia la derecha. En este caso, los
electroimanes MGl Yy MG3 estén separdaos de la pared pox ana
distancia constante (en este moao de realizacién una d1 tanp
cia igual a —-), oponiéndose a la presibén del muelle de ce-
cuperacibn 46 porque los cilindros neumdticos Tl y 73 rnclben
aire en razbén de la demdgnet;zaclén de los electroimancs MGl
Yy MG3.
En segundo lugar, cuando el cuerpo 5 se desplaza
hacia la derecha, el conmutador de final de carrera L32 es
accionado por el elemento de conmutacién 16 haciendo que el
relé Rysea accicnado, Por tanto, los relés R, ¥y R, se dese~
nergizan y los relés R3, R7, Rlo y R12’ se energizan sucesiva-
mente dando lugmar al cierre de las valvulag de solenoide SVi

y SV3 For conulgulenﬁe, el aire se cscapa de los cilindros
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neumiticos 71 y 73 y los relés 313 y'Rls se desenergizan y

entonces los electroimanes MGl ¥y MG, son aplicados contra la

pared W por medio del muelle de recgner3016n 46 y se energ
2 n de modo que se adhieran a la pared.

Por otra parte, cuando se.activa el relé R,, el
t\mporizador T empileza a funcionar para desenergizar el
relé RS en el momento en gue todos los electroimanes MGl, MGZ’
MGT ¥y MG4 estén excitados y se interrumpe la conexién entre

el |motor 81 y el embragut SCR de transmisidn de la rotacibén

-‘- N . . 2 a
hacia la derecha. A continuaci6én después de transcurrir el

perfiodo de t;empo previsto, se activa el temporizador Tl para
desenergizar sucesivamente los relés.R7, RlO’ ¥y Rlz,'Qe tal
manera que las valvulas de solenoide SVi ¥y SVS ge abran'y los.
cilindros neumdticos 71 y 73 reciban aire y a continnacibn
los electroimanes MGl y MG3 se energizan apllcando lcs 10~
dillos de soporte 79 y 80 del cuerpo 5 contra la pared W,

En este caso, para impedir que el aparato pueda deslizarse y
caer debido a su peso, es Gbtil hacer gue el rodillo d§)}6porte
79 pueda desplazarse'eon,un movimienﬁo de tipo universal y
que el rodillo de soporte 80 osté sujeto de manera prCoD nte,

0 bien reslizar ambos rodillos de soporte 79 y 80 con mate-
riales que presentan una resistencia a la friccidn xeiétiva—
mente importante tales como caucho sintético y sustancias
parecidas, y ademis, para impedir que un par de elementos ad-
herentes no adherido a la pared sea incapaz.de conservar uns
distancia constante de separacibén respecto a lé pared debido
é la fuerza originada por su peso, es Gtil situar los rodillos
de soporte 79 y 60 alrededor del cuerpo 5 a una distancia su-

ficiente, De este modo, la variacidén de la distancia de sepa-

: racién entre los elementos adherentes y la pared produce una
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diferencia eﬁ la fueréa magnética de los elementos adherentes,
segun ée representa en la figura 4.

' Ademds, después de transcurrir un periodo de tiempo
determinado, se activa el temporizador T2, y se energizan los
relés R8, R14 ¥y R16’ respectivamente, para demagnetizar los
electroimanes MG2 Yy MG4 y al mismo tiempo se desenergiza el
embrague magnético 82 y se energiza el embrague de transmi-
sibn de rotacién hacia la izquierds SCL, con lo cual, la ca-
dena de arrastre 12 y las cadenas sin fin 7 y 10 se desplazan
respectivamente en la direccién de la flecha 4 y por tanto el
cuerpo 5 sé desplaza mAs alld hacia la derecha., A cortiaua-
cidn, él conmutador de final de carrera le es accilonadsc nueva-
mente por el elemento de conmutacibén 16, haciendo gue las ope-
raciones mencionadas més arriba se repitan y que el cuerpo 5
se desplace continuamente hacia la derecha.

Por otra parte, en el caso de desear desplazar el
cuerpo 5 hacia la izquierda es decir cambiar la direccifudel
movimiento, segin se representa en las figuras 15 y 16, ¢l cuer-
po 5 puede ser accionado de la ﬁanera descrita en el nrimer
modo de realizacibn, )

QUINTO EODO DE REALIZACION (Figuras 17-22;°

En el quinto modo de realizacién, el aparato mévil

estd provisto de un aparato de limpieza con particulas abre
sivas que se utilizan pafa limpiar con chorro la superficie deo
la pared, y el aparato de limpieza por chorro en cuestibn in-
cluye un dispositivo para proyectar el chorro de abrasivo, ¥y
un dispositivo para recoger el abrasivo después de su proyec-’
cibn, asi como un dispositive para introducir el abrasivo re-
cogido en el dispositivo de proyeccién de chorro de abrasivo,

El aparato seglin el invento se describird con refe- °
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rencia a las figuras 17-20. '

El cuerpo 5 del bastidor est4 provisto de surcos de
corredera 90 en su parte superior y en su parte inferior, y -
l
1

plazan a lo largo de los surcos de corredera en cuestibn es-

s dos pares de bases déslizantes 41, 42 y 43, 44 que se des

téﬁ sujetas respectivamente en las cadenas sin fin 7 y 10,
desplazéndose en direcciones opuestas el uno respecto al otro
enlel mismo surco de corredera, Ias bases deslizantes res-
pec;ivas estén'compuestaé por cuatro rodillos 91 adaptados
en Jos surcos de corredera y por una placa de soporte 93 que’
soporta los ;odillos por medio del eje 92 de modo que los
rodllloé pueda girar libremente, Todos los rodillos 91 estén
provistos'de surcos 94 a través de los cuales pueden pasar
las cadenas sin fin 7 y 10. - Ademds, los electroimanes MG,
MGZ, MG3 ¥y MG4 que corresponden respectivamente a los elenmen-
tos adherentes 1, 2, 3 y 4 estdn sujetos en la extremidad del
&rbol 95 montado en la placa de soporte 93 por medio del mue-
lle de recuperacién 46. En cada extremo de los dos vhstagos
de émbolo 15 de los cilindros neuméticos 14 que se desplazan
conjuntamente hacia arriba y hacia abajo, estd conectada la
cadena de arresitre 12 que acclona conjunbtamente las caﬁevas
sin £fin 7 y 10, y el movimicnto del véstago de émbolo 15 es
producido por el cambio de posicibén de la vélvula de solenoide
17 de cuatro orificios que se representa en la figura 21. Ade
més, el elemento de conmutacibn 16 esté previsto en la extre~-
midad del véstagoe de émbols 15 para acclonar alternativamente
los conmutadores de final de carrera LSl y Lsz.

En un punto adyacente al cuerpo 5 esti dispuesta

una cémsra de proyeccibn de chorro 96 provista de orificios

‘ en la parte frontal orientada hacia la pared de acero y en
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la parte inferior, y alrededor del orificio frontal estd dis-
puesto'un elemento de estangueidad flexible 61 hecho de caucho
que se adhiere intimamente a la pared W y que es capaz de re-
coger el abrasivo proyectado por la tobera 97 de la cémara de
proyeccién sin que las particulas se dispersen hacia el exte-
rior. Ia referencia numérica 98 representa una placa de pro-
teccién que impide que el elemento de estangueidad 61 sea des
gasta&b por el gbrasivo proyectado ¥y en el orificio inferior
de la cdmara de proyeccién 96 estd dispuesto.un dépésito de
presién 101l que incluye una tolva superior 99 y una tolva in-
ferior 100 que sirve para recoger el abrasivo proyectado con-
tra 1a\pared W a partir de la tobera 97, de la folva surerior
99 del depbsito de presién 101. El nfmero de referencis 102
indica una pantalla que impide la entrada de sustancias extra-
flas en el depbsito de presién 101, ia referencia 103 indica
una vélvulaj@e cierre de la tolve superior., Ia referencia 104
indica una vdlvula de la tolva inferior, la referenciaz 105
indica un tubo de alimentacibén con aire del depbsito, la refe-
rencia 106 indica un electrodo, la referencia 107 indica una
vélvula reguladora de la circulacién de abrasivo, la referen-
cia 108 indica un cilindro neumftico que sirve para abrivr y
cerrar la vdlvula de regulacibén 107, la referencia 109 indica
un tubo de alimentacibn con aire comprimido que empuja el abra-
sivo hacia la tobera 97 y finalmente la referencia 110 indica
una manguera flexible de proyeccién de chorro gue comunica con

la tobera 97. .
{
Ta descripeidn relacionada con el funcionamiento del

aparato mbévil de acuerdo con este quinto modo de realizacibn

puede hacerse con referencia a la figura 21 del diagrama de

circuito de control neumitico y a la figura 22 del diagrama de
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circuito de conbtrol eléctrico, pero se ve claramente que este
aparato mévil puede funcionar de manera idéntica a la de los
anterioqes.modos de.realizacién de modo que se omitird la des-
cripecibén de su funcionamiento, teniendo en cuenta que SW3 es
un conmutador de energizaciénrdesenergizacién; SW4 es un con-
nmubador que asegura el desplazamiento hacia la derscha y hacia
lg izquierda, ¥y SW5 es un commutador que permite cambiar la
direccibn de desplazamiento (figura 22). AdemAs, las véAlvulas
de solgnoidé SV4'y SV5 que se rep?esentan en la figura 21 se
abren accionando el conmutador SW6 para aunmentar la circula-
cibén de aire'ccmprimido, lo que permite acelerar la velocidad
de desplagamicnbo. . o

Baséndose en las figurés 21 y 22, se descrilird aho-
ra el mecanismo de proyeccién y de recogida del abrasivo.

. In primer lugar, en el presente modo de realizacién,
suponiendo que se utilice como abrasivo particulas buenas con~
ductoras de41a clectricidad teles como particulas o granallas
de accero, se emplea el electrodo 106 como detector de nivel,
Sin embargo, es posible utilizar igualmente materisles aislan-
tes tales comd arenas o sustancias parecidas para constituir
el abrasivo si se utiliza un detector de nivel acciorado por
motor, -

" En el ceso.de que la cantidad de abrasivo sea peque-
fia en el depbsito inferiordel depbsito de presibn 101 y que
el elecfrodo 106 esté aislado entre los contactos R RY la
vélvula de solenoide SV3'eété energizada y el aire comprimido
contenido en el depbsito superior del depbsito de presién 101
sale hacia el cxterior de modo que la vilvula de cierre 103
de la tolva superior cae por gravedad en razbn de la presiéﬁ»

atmosfirica que reina en el depbdsito superior, con lo cual el
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abrasivo contenido en la tolva superior 99 cae en el depbsito
superior. En el momento en que se energiza SVé, el tempori--
zador Tl que habia gido ajustado previamente sobre el periodo
de tiempo correspondiente a la caida a partir de la tolva su-
perior 99 de una cantldad de abrasivo correspondiente al vo- -
lumen del depdsito supericr, se energiza igualmente, y por
tanto, el depbsito superior se llena de abrasivo, después de
lo cual el contacto retardado T, del temporizador se cierra
para energizar Mclz’ desconectando asi SV3 Yy Tl' Por tanto
el aire comprimido penetra de nuevo en el depésito superior y
la vAlvula dé cierre de la tolva superior 103 es empujada ha-
ciz arriba ¥y ya que la presibn en el depbsito superior y la
presibn en el depésito inferior son idénticas, la vélvula de
cierre 104 de la tolva superior se cierra por-gravedad y el
abrasivo contenido en el depbsito superior cae en el depssito
inferior. ' |

A'kontinuacién cuandc el abrasivo que ha caldo en
el depbsito inferior establece la conexibén entre el contacto
Py yel contacto P, del electrodo 106, el contactor MclB se
energiza y el contactor M012 se desenergiza. Cuando la cantbi-
dad de abrasivo que ha caido desde el depbsito superior en el
depbsito inferior ha disminufdo y los contactos' Py ¥ Py dejan.
de esﬁar cerrados, el temporizador T2 se energiza al mismo
tiempo que el contactor M012 y después de transcurrir el tiem-
po ajustado en el femporizador Tl, se activa el contacto re-
tardado TE para desenergizar xwlz, de modo que SVS ¥y Ty se ener-
gicen de nuevo y que el abrasivo penetre nuevamente en el de-
pésito superior a partir de la tolva superior 83. B incluso.
si la cantidad de abrasivo disminuye en el depésito inferior'&

Pl \s P2 no eatdn cerrados, SV3 y Tl sc energlizan de nuevo y el
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abrasivo fluye nuevamente en el depésito superior a partir'de

la tolva superior 99. Como se ha indicado més arriba, el abra-

sivo penetra en el depdsito inferior bajo presibn de modo que

el abrasivo sea proyectado continuamente a partir de la tobera
97. Adem&s, en el modo de reélizac{6n en cuestibn, el depb-
sito-de presién}es del tipo de dos compértimientos, pero sin
embargo, en el caso de ufilizar un depdsito de compartimiento
tinico, el abrasivo seri proyectado de manera intermitente a .
partir de la tobera 97. En la figura 22, la referencig SW7
representa un conmutador para energizar y desenergizar la vAl-
vula de solénoide SV2 y controlar el desPlazamiento'de} vés—
tago de émbolo del cilindro neumitico 108 para abrir ¢ cerrar
la vilvula de regulacibn de circulacién del abrasivo, Pdr
otra parte, en las figuras 17 y 18, las referencias nunéricas
111 y 111° indican unos orificios de aspiracibn que se abren
respectivaﬁente en la parte inferior y en la parte posterior

de la cémara de-proyeccibn 96 y que permiten la salida del

aire contenido en la cémara de proyeccibn; esbos orificios es- -

tén cbnectados respectivamente con otros orificios de aspira-
cidn de los dos ciclones 113 y 113° en el conducto 112 y el
conducto 112°. Ta referencia numérica 114 indica un conducto
conectado al orificio de aspiracibn mencionazdo més arriba del
ciclén y al conducto flexible (representado en la figura 3)
¥y este conducto flexible estd igualmente conectado al colector
de polvo. ILa referencia numérica 115 indica una bolsa de re—
coleccibn de polvo en la cual' el polvo recogido por el ciclén
mencionado mis arriba se acumala.

Cowo ss ha dicho mis arriba, el aparato mévil segfin
el invento puecde desplazarse a lo largo de la pared enla di-

receidén deseada, estando adherido en ella, de menera completa y
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continua, de modo dﬁe aunque este aparato mdvil esté provis-
to de un dispositivo de trabajo ée peso considerablé tal co-
mo por ejemplo un dispositivé de limpieza, existen escasas
probabilidades de que se caliga y este aparato puede déspla—
zarse con seguridad y de manera fiable estando adherido a
la pared, cualquiera que sea el estado de la superficie de
la misma. Por tanto, los trabajos de limpieza de la pared
pueden ser realizados eficazmente en condiclones de seguri-
dad y de fiabilidad, con control a distancia, dotado el apa-
rato mbvil que se adhiere a la pared del dispositivo de lim-
pieéa por chorro de granalla o de cualquier btro dispositi-~
vo de trabajo.

En resumen: La Patente de Invencidn que se solicita

deberd recaer sobre las siguientes. .

REIVINDICACIONES

J.- Aparato adherente que se puede desplazar por las
paredes de grandes esctructuras tales como barcos, dep031tos de
petroleos o parecidos para realizar operaciones diversas tales

como limpieza, pinturas, revestimientos, soldaduras y otras,

gue incluye cuatro elementos adherentes situados frente a la ps

red de grandes estructuras, unos medios para sujetar dichos -~
elemgnfos adherentes en el cuerpo de tal manera gue dos partes
de estos medios estén"dispuestos en paralelo y se desplacen
en direcciones opuestas el uno respecto al otro, unos medios
paré‘desplazar conjuntamente todo dichos elementos adhetentes,
Yy unos mgdios para energizar y desenergizar un elemento adhe-
rente de cada par de modo que se adhieran a la pared slterna-
tivamente.

2e- Aparato segin la re1v1ndlcac bn l; caracterizado

porgue dlChOS elementos adheuente" son electroimanes.

Rt
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3.~ Aparato segﬁﬁ Ia.réivindicacién 1, caracteri-
zado porque dichos elementos adherentes son elementqé gue
se adhieren por vacio. o .

4.~ Aparato segln la reivindicacidén 1, caracteri-
zado‘pbrque dicho dispositivo de fijacidn de dichos eleﬁen-
tos adherentes en el cuerpo incluye un par de cadenas sin

fin que se extienden encima de dicho cuerpo en posiciones

paralelas, estando dichos elementos adherentes sujetos ai-

rectamente en lados que se desplazan respectivamente en di-
reécibn diferentes.

‘5.~ Aparato segin la reivindiéacién 1, caracteri-
zado porqﬁ;'dicho dispositivo deifujeciéﬁ de dichos elemen-
tos adherentes en el cuerpo incluye un par de éuias desli~

zantes paralelas a lo largo de las cuales.se desplazan di-

" chos elementos adlerentes, estando al mismo tiempo dichos

" elementos adherentes sujetos directamente en lados diferen-

tes en la direccidén de desplazamiento de lascadenas sin fin

dispuestas a lo largo de dichas guias deslizantes, en'posi-
i

ciones paralelas.

6.~ Aparato segfin la reivindicacién 5, caracteriza-

" do porque cada par de guias deslizantes estd soportado res-

_ pectivamente por dicho cuerpo de modo que gire libremente en

su centro y esti conectado al elemento de conexidn para que
gire libremente en ambos extremos, y ademls unos cilindros

que sirven para inclinar relativamente dichas gulas desli-

zantes respecto al cuerpo estin conectados a dichas guias

deslizantes y dichos elementos adherentes situados en ld mi-

tad superior y en la mitad inferior de dichas gulas deslizan

tes se adhieren alternativamente a la pared entre los dos
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‘elementos adherents sujetos en las guias deslizantes respecti-+

Vas.

7{- Aparato segin la reivindicacidén 1, caracterizado
poique dicho dispositivo de fijacidn de dichos elementoé adhe-
rentes en el cuerpo incluye un par de gulas deslizantes dis-
puestas ﬁaralelameﬁte en dicho cuerpo, unas bases deslizantes
adaptadas en éstas para desplazarse a lo largo de dichas guias
deslizantes y sujetas en los lados respectivamente diferenteg
de la direécién de desplazamiento de las_cadenas sin fin dis-
puestas a lo largo de dichas guias deslizantes en posiciones
paralélas, ¥ porque el muelle de recuperacién.por medio del
cual dichos elementos adherentes estén sujetos, estd provisto
de una junta universal. - - . '

8.~ Aparato segin la reivindicecidn 7,,cara§ferizado
porque unos cilindros hidriulicos estin sujetos en ambos ex-
tremos de dichos elementos adherentes y unos rodillos que pue-
den desplazarse sobre la pared estdn dispuestos respectivamen-
te en los extremos de los vastagos de émbolo de dichos cilin-
dros hidriulicos. i ' '

9.~ Aparato segin la reivindicacién 8, caracterizado
porque dichos elementos adherentes son imanes permanentes.'

10.- Aparato segin la reivindicacién é,'ca:acterizado
porque unos cilindros hidréulicos estén sujetos en dichas ba-
ses deslizantes y dichos elementos adherentes estén unidos por
medio de una junta universal con los vistagos de émbblo de di-
chos cilindros hidriulicos que pasan a través de dichas bases
deslizantes. |

11.~ Aparato seglin la reivindicacién 10, caracteriza-
‘/do'porque el cen%ro de la carrera de dicho vésﬁago de émbolo

estd dispuesto de modo que constituya el punto de soporte del
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cuerpo contra ia pafed.

| 12.- Aparato seghn la-reivindicacidn 1, caracteri-
zado porque unos rodillos de ‘soporte dotados de un mo&imien-
%o universal y unos rodillos de soporte sujetos de manera
pivotgnte en contacto con la pared estdn dispuestos alrede-
dor del.cuerpo-a'intérvalos adecuados. |

13.- Aparato segin la reivindicacién 1, caracteri-

zado porque dicho dispositivo para arrastrar todos dichos
elementos adherentes conjuntamente incluye ofro par de ruedas
dentadas sujebas respectivamente en él eje de las ruedas den-
tadés sujetas respectivamente en el eje de 1As ruedas denta-
das de dichg.par de cadenas sin fin dispuestas en paralelo
con\gl objeto de éujet;r dichos elementos adherentes y dichas
cadenas sin fin dispuestas entre dicho otro par de ruedas
dentadas, y un véstago de émbolo del cilindro hidréulico su-

jeto en el cuerpo estd conectado a una de dichas cadenas sin

. fin.

14.~ Aparato segﬁn.la reivindicacibn 13, caracteri-

zado porque una extremidad de dicho cilindro hidrédulico esté

sujeta‘de manera giratoria en una de dichas dos bases desli-

zantes en la misma guia deslizantes, mientras que la parte

superior del véstago de émbolo de-dicho cilindro hidrdulico

estd sujeta de manera giratoria en la otra base deslizante.

“15.- Aparato segin la reivindicacién 13, caracteri-
zado porque el eje de 1la rueda dentada de la cadena sin fin
es accionado por el mbtof de arrastre por medio de un dispo-

sitivo reductor de velocidad en lugar de ser accionado por

‘el ¢ilindro hidraulico.

16.~ Aparato segin la reivindicacion 15, caracteri-

zado porqué dicho motor de arrastre estd conectado al dispo-
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" sitivo réductof'de'ﬁélocidad a través de un émbrague mégnéf
. tico qué incluye un émbrague de transmisibén de la rdtacién
hacia la derecha y un embrague de transmisién de la roﬁacién
hécia la izquierda. | |
-17.- Aparato segin la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque dicho dispositivo para energizar y desenergizar un
elemento adherente de cada par de modo que se adhieran alter-
. nativamente en la pared incluye un elemento de conmutacidn
. sujeto en la pieza animada de un movimiento de vaivén tal como.
10 la cadena .sin fin dispuesta encima del cuexrpo y el vistago de
émboio de dicho cilindro hidrdulico, y unos conmutadores de
final de carrera sujetos en dicho cuerpo en ambos lados de di-
cho:élemento de conmutacidén para activar y parar alternativa-

mente la funcibn de adhesidn de dichos elementos adherentes.

.18.- Se reivindica por 0ltimo como objeto sobre el

15

& APARATO ADHERENTE QUE SE PUEDE DESPLAZAR'POR IAS PAREDES DE
T GRANDES ESTRUCTURAS TALES COMO BARCOS, DEPCSITQS DE PETR?LEO
~ O PARECIDOS, PARA'REALIZAR OPERACIONES DIVERSAS TALES COMO
20 j LIMPIEZAS, PINTURAS, REVESTIMIENTQS, SOLDADURAS Y OTRAS.
.Todo conforme gueda descfito §.reivindicado en la
ptesente memoria descriptiva que consta de treinta y tres pa

giﬁas mecanogréfiadas y dibujos adjuntos.
' Madrid, 9 Diciembre de 1974
" BERNARDO UNGRIA
25 L pp. S/
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