Be

204

Yyo.217

PATENTE
"D E
INVENCION

por "PERFECCIONAMIENTOS EN -MEDIOS DE CONTROL DE POSICION DE
GANCHOS'ZDE GRUAS", a favor de lag firmas inglesas FEERANTI
L:IMITED; residente en Hollinwood, Lancashire (Inglaterra) y
FERRANTI OFFSHORE SYSTEMS LTD. ;_residen'b'e en Ferry Rr}ad;
Edinburgh, Scotlan (Inglaterra)e

= . =&
MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencién se refiere a dispoéii;‘.j:vos
de transferencia y en particular a digpositlvos paxja:'.éi'ans;
ferir cargas entre una primera de dos estaciones apd't'a{s: para
moverse de forma Limitada entre si en el espacio tridimens
sional. y una grda comportada por la segunda esbaoidn:
| Ia invenoién es particularmente aplicahle a la
tranaferencia de cargas entre un barco de suministro y una
plataforma de perforseidén petrolifera submarina como suple-
mento de una disposicidn conocida de una grua'mont ada sobre

la plataforma y glratoria con respecto a ella, ¥y que ocom-
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prende uha pluma que se extiende sobre el eje de la plaw
taforma y de la que esbtd suspendido un conju:nto de gancho
para la elewacién y el descenso de la oarga’;'

En oue}J'.quiera de los meres mAs calmados el barco
sufre movimientos,tanto hor::.zon’cal, oomolver‘bicalmente, y
que siguen los contornos de, por ejemplo, 10 pies marinos con
uh perfodo de 5 a 10 segund.os: Puede apreciarse que el ta=~

mafio de grta necesario para elevar cargas de suministros 50

-

bre una plataforma s hasta aproximadamente,030 m':' por ens
clma del mar requiere una estructura masiva con tig;qgo de
regpuesta lenta a los mov:lmien'l:os: Resulta dificily g:i:ﬁo e
pogible ei"ectuar movimientos comper}satorios del coﬁj‘ﬁh‘ao

de gancho, aococlonando diregtamente, para ello una plv.ma de
gria unitaria y/o su cable, para eliminar las oscilaciones
del, barco de suminis’cro; haclendo para ello que el conjunto
de gancho siga el movimieni;o:

Una de las finalidades de la presente invencidn
es proveer medios de control de posicidn de gria para un
dispositive de transferencia de carga para ’cransfe:;:-i'r cargas
entre wna primera de dos eshbaclones, aptg.s para mox}é%-ée de
forma limitada entre si en el esgpacio tridimensional, y
wa gria comportada por la segunda esbaoién:

De acuerdo con la presente invenoiédn, para un
dispogitivoe de transferencia de ocarga para tranéferix car-
gas entre una primers de dos estaciones, susceptibles de ,
movimientos limitados entre sl eﬁ el espaclo ?ridimensional,
y una gmia comportada por la segunda estacidn, se proveen
medios de control de posicién de gancho de gréia que comprenw—

den medios de medioldn operables para determinar la posicidn



del conjunto de gancho de grda oon respecto a la carga a
trangferir y mediosg de control que responden a los medios
de medloidn para manbener el ga.ncho en una posicién prede—
terninada con relacidn a la carga.

5; Log términog "gancho" y Veonjunto de gahcho"
empleados en la presente memoria comprenden cualesquierea
medios de vinculacidén de la carga a la grua.

A conbinuacidn se describirdn, tan sélo a ti’bulo
de e;jemplo y wna forma de realizacién de la presente Anvore-

104 cidn, con referencia a los dibujos ad.au.ntos.

La figura 1 es una viebta en perspec'biva de ung ’
plataforms de perforacidn petrolifers submarine pro Yis"'
ta de un dispositivo de transferencia que comprende uns
grida dotada de una pluma wniltaria para la transferencia de

15 una carga entre un barco de suminigtro y la pla’sa:f:‘ormé ¥
que oomporta medios de control de posic:l.én de gancho de gria
de acuerdo con La presente :aneneion.

Tas figuras 2 a 5 son vistas en planta de variane-
Yes de realizacidn de medios de ,corrbr:ol de posicidn de gancho

2.  de acuerdo ocon la presente invencién, habiendo sido omitida
la pluma de la gria para mayor claridad:

Las figuras 6 a 8 gon vistas en perspectiva de
una plume de gra unitaria y una variante de realizacién de
los medios de control de posiolidn de ganoho:

25: La figura 9 es una vista en perspectiva de un
dispogitivo de transferencia que comprende una grua dotada
de una pluma no unitaria y medios de control de posicidn de
goncho de gria de acuerdo con la presente invencién:

Y la figura 10 es un diagrama esquemdtico de los
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medios de conbrol referido a uns vista en planta del dis-
positivo de transferencla de la figura %:

' Con referencia a la figura 1, una primera esba-
eidén comprende un barco de suminisbro 10w apbo para efectuar
ﬁovimientos ;r;dimensionales limitados con relacidn a una
segunda egtacifn que comprende una plataforma de perfpraé
cién petralifers submarina wlles La plateforma estd prow
vista de una oubierta Lo gobre la ousl estd soportada una
g¥ia ~L3- cuya funcidn es transferir cargas entre la plata;
forma y el‘barco: Lz grda comprende una garita y cabina de
‘+orno €l5f, que puede alojar asimigmo un accionador y los
controles, una pluma wnitaria =l6e, un cable 417; y;un_con;
junto de gancho —18— Ia grta es epta para realizar movi-
mientos de amantillado, es decir, movimiento de la piﬁma_en
un plano;ver%ical y estd montada giratoria sobre un bedes#
tal ~l9~; para realizar movimientos de giro de la pluma de
manera que se puede provocar_la oscilacidn de las cargas.soé
bre el lado de la plataforma; La disgposicidn descrita nas-
ta esbe punto es convencionsle EL barco de suministrdo ~L0-
es portador de una carga.-404 que es elevada posicidnando
para ello el conjunto de gancho ~l8- todo Lo positle verti-
calmente por encima de la cargn y provocando €l descenso del
conjunto hacin la cargas EL conjunto de gancho se aproxima

a las lineas de dispersién de carga y los enganches =L8/-

de gque es pgrtador el cohﬁunto de gancho son conectados
manvalmente, uno a cada extremo de_la cargn, y esta Ulbie

ma eg elevada por encime del baroo; Ia grda se hace girar

.para hacer balancear la carga sobre la plataforma donde

se hace descender sobre la cubierta ﬁ12;: La operacidn



de transferir la cargn entre la oubierta del barco ¥
la gria, aungue es simple en teoria, es muy diffoil inclu~
go con 1los mares m4s tranquilos; El buque se mueve con tres
grados de movimiento con reiaoién a.la platafoﬁma que pues
5o de ser movida por la accidén del mar. o '
De acuerdo con la presente invenoiéh; la grda esﬁ
4 provista de mediog de control de posicidn de gancho ~21F1
Los mismos comprenden medios de medicilén del degplazamienw
to del conjunto de gancho y la carga y los medios de control
lO; comprenden medios de tratamiento de gefial para tratbar las
gefiales producidas por los medios de medicidn y mediéé‘de aée.
cionamiento para posiclonar el gancho de acuerdo con Los
medios de tratamiento de se?ia.'l.: Los medics de accionémiento
, comprenden un botalodn exbtensible «22~ conectado giratoria-
15: mente por un extremo.a la plataférma =11~ por mediacidn de
una Junta universel ~2§~ y apto para el acoplamientc amovible
del conjunto de gancho ~18~ con el otro extremo medianbe una
junta universgal similar —24~: El botaldn comprende dos-tramos
de celosgia ~22/- ¥y -22”4: El tremo interior es movible con
20, regpecto del ‘tramo exbterior por medio de un diapOSiﬁiyp de
pifién y cremallera que permite la exbtensidn y la reffaécidn
del botalén en forma répida: El movimiento latersl o de gi~
ro del botaldén es controlado mediante cables de acciona-
miento =25~ y —26-1 EL cable =25~ estd wvinoculado por un exs
254 tremo a la junta ~24=~ y al botalén y por el extremo opuesgto
pasa alrededor de un tambor de torno ~27— de primeros medios
de tornos EL cable =26~ se halla unido tambidn por wn extre-
mo a la junta =24= y por el otro exbtremo pasa sobre wn_tame

bor de forno de cable =28~ de segundos medioé de torno: La



Junta #-23- egtd situada adyacente al pedestal de grta 19~
y los primeros y segundos medios de torno de cable_estdn
éesplazados lateralmente en digposicidn horizontal‘: Puede
aigpreciaz‘se que enrollando y aflojando los adecuados cahles
5“. el botaldén y el conjunto de gancho pueden ser movidos transver-
sslmente al catile de soporte de conjunto de gancho y trans~
versalmente =l eje del botaldns que extendiendo o prowocan-
do el retroceso del botaldn el conjunto de ganchd puede ser
_ movido trandversalmente respecfo al calle de soporte de
i0. conjunto de gancho y & lo largo del eje del botaldn; y el
plano en el gue ostdn situados los medios de control de pow
sicidn y el conjunto de gancho phede set movido vgrtiéél-
mente alrededor de la junta «23- por mediacidn del cahle
. “l7v. De este modo) el donjunto de gancho puede ser -aibua-
15. do y mantenido en oualquier puhto en el espacio dentro- de
log limites eptallecddos por el botalén -22- y Llos oables
de ooz}‘b-rol de ‘bo“aa:l,.én =25 ¥ -26-: El conjunto de gencho
puede, desde luego, ser posicionado por medio de l?:v. p,o}aioidn
éngular de la grda y de la inclinaoidn de la pluma, pero
20; la inercim de tales partes da como resultado un tiemp‘o; de
regpuesta lento y se emplea para efectuar cambios dé la po-'-
siocidn de goncho a largo plazo_: El tiempo de respuesta de
pogicionamiento mejorado gque ofrecen el botalén y los ca-
bles es tal gque es posilble mover el conjuntg de gancho de
25; acuerdo con el movimiento lateral del barco, de modo que
el conjunto de gancho se manticne fijo con respécto al barcoj
EL conjunto de gancho ~18— comporta asimismo ne-
* diog de medicidn que comprenden un aparato de medicidn de

digtancias =30= para medir la distancia entre el conjunto



-

de gancho ¥ la ocarems EL aparato de medicién de distancias
comQrende un laser de medicidn qe disbancias provisto de‘len-
tesy estabilizado en el espaolo, a cuyo £in estéd montado, por
gj@nplo con suspensiones a la ca;cdar}: Un objetivo que comprene
5; de un reflector angular Sptico —3le, estd sujebo firmemente a
la carga en un punto convenientes EL laser dec medicldn de
disbancins detormina la pogicidn del conjumbo de gancho con
respecto al reflector ~3l— y es apto para descomponer la me~
diclén con ayuda de medios transductores accionalles de
0.  modo que preveen seflales indicativas de desviacidén de los
medios de medicién de distancias a parbir del estado es’ua—
bilizado (provisbto por las suspc;nsiones cardanicasj"; 'Jrequ..e-
rido para detectar el objetivo y, con ayuda de med:i’.o'.;.';'de
tratamiento de sefial, un computador (no ilustrado), para
15; determinar la desviaclén labteral del eonjuntg de ganchoc a
partir de una direcoién vertical de la cargn, y la separa-
cidn la'beral:: Se utiliza un scrosistema para conbrolar’'los
medios de sccionamiento en respucsta a la informacié;cfjro;
porcionada por ¢l computador para reducir la component§ la-
204 teral a cero, ajustendo para ello la longitud del bobglén
~22« ¥ los cahles 4-25- ¥y 26w ¥ para nantenerlo midiéﬁéo y
slguiendo la componente horizontal del movimiento del 'bllq_ll;:
ElL gancho cgtd provisto de un mecanismo de aubo=
enganche apto parag la retencidn automdtica de la carga por
25¢ contacto entre si':’ Con el conjunbo de gancho esba‘?iligado con
relacién al movimientdo lateral respeclo del bugue, las med i
ciones de la separaoidn'del gancho y/la carga se reolizal:x en
un periodo do tilempo de, por ejemplo, unos pocos minutos, ouya

informacidén puede procesar el compubtador para determinar la
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distancia mAs cortn de aproximacién de la carga_al con;jui;-
;so de gancho y la frecuencia de la'aproydmaoidn: Cuando ha
azaidd determinada dicha informacidn, se provooa el descenso
del conjuntoe de ganoh6 hasta la separacidn minima medids
que es mantenida hasta que ¢l barco se elevn sobre el oleaw
je ¥ la carga se acopla a:L gancho: Ta elevacién es efeotua~
é.a en dog fases: Primero, la carga se eleva por encimn del
barco hasta la altura de la cublerta de la plataforma bajo
el conbrol de esbabiliza?idn del aparato de conbrol de po~
sicién de ggncho vy luego, con egbte aparato en csgbado de
inactivided, es transferida a la pla'baforma': Es de‘béqﬁado
el acoplamiento del gancho con la carga con lo gque s¢ -
provoca la elevacidén del conjunbto de gancho en forma‘ répi?
da por encima del bareo has‘l'sa uns altura’ por enoims -del
punto mdg elevado del barc_:o, por ejemplo, &l nivel de la
cublerta de la plataforma, donde se coloca la carga:’ La
direccidén quec toman el conjunto de gancho y la cargs.se eli=
ge_pomo resultado de la observacidn del movimiento del bar-—
co': Como las posiciones de la grlﬂ.a:m y la carga se conocen .
antes de gque sea elevada la carga, se puede ajustar el ca~
ble —17; para compensarn cixalquiex- aflojamiento ¥y unei deciglon
tomada por ¢l computador para iniciar la elevacidn.al va-
los mfximo dé un movimiento vertical y en ol momento en
q.u.'é las velocidades laterales y las aceleraciones se hallan
dentro de limites prede'berminados: Pucde apreciarse que
dicha elevacidn inicial no se helz de realizar necesariamens
te en una direccidn vertical, o, cuando la cargn y el con-
Junto de gancho se disponen en estado de roposo, el ca~

ble L7~ estd vertiodl. Durante la clevacién inicial, el



botaldn ~22= y los cables =25~ y ~26~ detienen cualquier
osoilaofg.dn de la cargn y al final de la fase de elevacién
inicial, pogicionan cl gancho de manera gue el oahle -l"?é
egtd ver'bioalt. La informaoidn procedente del aparato de me-

5.. dioidn de digtancins egbtabilizado en el espacio se puede ,
utllizar para oonsr;aguir esba disposicién u otra més simple,
pudiendo emplearse, por ejemplo un péndulo unido al exbremo
de la pluma. Ouando se ha egbablecido la posicién vertical

. del cable --17-, ge retira la junta =24 del conjunto de sramho,

104 dejando el botaldn en su pogicidn de autosusten*bacién.: Gon'

objeto de asegurar que la cargn no “crop:f.eoe con el botélén,

éste se puede hacer rebroceder y plecgar, disponiéndoib' pam-:-
lelo al lado de la pla'bafoxmz}: El conjunto de gancho y la
carga, Llberados del bhotaeldn, se hacen oscilar sobre la_

15  plataforma mediante el movimiento de la pluma y la graa.
Cuando la ocarga estd suspendida sobre la cubierta de TLa
plataforma, se puede emplear el equipo de nedicién de -digban—
olas sobre el conjunto de gancho con un reflector de. objetivo

. sobre la oubierta -Ll2- para establecer la dlstancia entre la

200 carga y la cublerta y provocar el descenso del conjuntol hasta
que la carga es depositada sobre la eubier’ua':' Da des@ne:ddn
del. gancho se pucde reglizar en forma automdtica o manuslmente
y se puede hacer girar ls grda hagba dilsponerla nuevamente
cara al mars El gancho ge haoe descender hagba que queda

254 nivelado con el botalén en su posicidn de autosustentacidn
¥y el botalén es yinculado al conjunto de gancho por medio
de la junta ?-24.;-: ElL botaldn se hace oscilar fuera_del la=
do de la plataforma como se ilustra en la figura lo Sobre
la siguientoe cargn se coloca un objetivo de reflector an—
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gular y, para tal cargn, la.gréa comienza la secuencia de

posicionar el conjunto ;; g;,ncho enclma de la carga, PI'O;

vocar el descenso del gancho para prender la carga, produ%-
oir la elevacidn inicial de la carga por encima dcl barod,
¥y luego retirar los medlos de gontrol de gancho y transfe~
rir la cargn a la plataforma: ’

Pucde apreclarse que, agarbe del pésioionamien’co
del objetivo de refleo'bgr angular, fodo €l proceso de medi-
cidén del desplazamiento, el tratamiento de las sefiales de
medicién para proveer seflales de accionamiento y la opera-
cidn de log medios de accilonamiento puede ser reaiizgdo aue-
tomdticamente sin necesidad de un operador de grtﬁa‘:k'El"bra-
tamiento de sefial necesario para determinar los movimientos
de las vardas partes en {tres direcclones requiere ¢l -empleo
de un computador y el fungionamien‘so autondtico es wn resul-
tado de es‘bo: Sin embargo, puede desearge llevar a cabo el’
control de posicidn del conjunto de gancho automdticamente,
pero empleando un operador de grda para alguna o todas las
Operaciones de elevaclién de oarga que presenten al mismo lLos

resultados de lasg varias medioclones oon instrucclones de la

‘aocién a_realizar en las diversas etapas de la secuencia de

'y

descarga?;
La desmcripeién precedente se refiere a una forma
de realizaclén particular de medios de acclonmiento, pu.dien—:
do emplearse diversas' variantes de realizaoién; Por ejemplo,
la junta universal <23~ y los ftornos de cable -28- y —29m
pueden estar soportados por el pedestal de g,r&a‘-19~ como
se ilustra en la vista en planta de la figura 2, habidn-
dose omitide la pluma de gréa =L6~ para mayor claridad:'
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El digpositivo puede egbar dotado de vigas ;—;334- y —34»

sobre las que pasan respectlvamente los cahbles —25m ¥ D6
para fecilitar la carga sobre los cahles: Con log medios

de oontrol de posioi{)n de gancho soportados de esta manera
por cl pedestal ~19;, los mismos no se tienen que retirar
del conjunto de gancho antes de hacer oscilar la carga 50
bre la plataforma y se pueden wbtilizor para establlizar el
movimiento de la carga a medida que la misma se hace desoens
der gobre la cubierta de la plataforma y oorrlgrolar la posi-'-
cién a la que se hace descender: Sin cmbargoy debido al lLimi-
tado movimiento de los medios de control de posicién de gan-—-
cho, pucde ser deseable ponerlos fuera de serviclo para el
posicionamiento final de la ca:fga. .

En las vistas en planta de lasg figuras 3.y 4 se
ilustra ecn dos formas de realizacidn una variante de la disé
posicidn de los medios de accionamientos En esta digposicidn
ge ha previsto un segundo brago extengible gue por .":é;?x"
tremo estd vinculado articuladamente a la plataforma, en
tanto que por el extremo oPues*bp se articula al prixiw_,éru bota~
.‘Ldn:' Los dos botalones =35« y ~36-~ ge emplean para fprédu.c:ir
movimiento lateral del conjunbto de gancho mc;dia.nte 15 ‘exten-'-
gidn de un bo’salé;l y la retraccién del otro, simul'l;é.n_eamen;
:l;e': En 1la figura 3 los botalones se ilustran montados sobre
el pedestal de gria 9= ¥y en la figara ~4«~ se repregentan
montados sobre la plata:ﬁorma adyacentes a cualquiera de los
lados del pedestal. de grﬂa-

La figura 5 es wa vigta en planta de otra for-
me de realizacién de los medios de accionamiento en la que
ge emplea un botaldn ~374- articulado a bisagra que funciona
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segfin el principio del pan’bégrafo; siendo producidos lg eXr~
'bf:nsidn y el movimiento latersl por dos acclonadores 38 y
=39

Lo figura 6 es una vista en perspectiva de otra
forma de realizacién en la que los medios de acclonamiento
comprenden dos catles de accionamiento ~4Om § whlem similares
a los cables de control de botaldn 25— y ;-264- representa;
dos en la Tigura 1. Teles catles se hallan vinoulados al con-
junto de gancho de manera que normelmente el mismo es grras-—
trado hacia la caje de la grfia con el calle ~L7- indlinado
con relacién a la vertical de modo que el peso del 66hjunto
de gancho w18~ determina una componente de fuerza en ‘¢l plano
de los cableg =40~ y -41-; y acthia fuera de la plaisafo’ma': En
este caso el limite de la posicién del conjunto de ééﬁého
en una direccidn fuera de la plataforma es cuando el “tam
hle esta vertical‘: Sin el botalén autocstahle es desea’
tle que 1los calles no sean retirados del conjunto de:gan-
cho (ademds de cuando estd sobre la plataforma) y que*-_ )
los tornos de calle estén dispuestos sobre el pedestal. de
grda <19~ como sc ilustra en la figura: 51 es necesa’ri’o; los
tornos de cable se pueden colocar gobre la plataforma; ha
bléndose previsto reconectar los calles al conjunto de
gancho una vez han sido puestos fuera de serv:ioio':

La figurs '} Justra_una variaznte de realizacidn
de log medios de accionamiento:. Los nmismos comprenden dos
botalones extensitles —42- y ~4 3= articulados a biéagra
por un extremo a la gria y unidos entre sl y al conjunto
de gancho por medio de una junta universal amovihle w24«
previsia en €l conjunto de gancl_no; Un cahle =44~ conecta
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la junta ~24= con uwn tambor de torno ~45~ sobre la grﬁa;
Ia jurta entre los dos btrazos de cads botalén eshd vinow-
iad.a a la gria por mediacldén de cable —-46- de nmodo que
el bobalén pucde ser amantillado de une manera gimilar a
ia pluma ~L6= y se emplean medios de gato hidrdulicos o
neunmdticos -4;7;- y 448-_ para conbrolar el dngulo entre los
brazos de cada botalén: El movimiento en vaivén del gancho
con relacidn a la plataforma es controlado mediante el ace
cionamiento de los cahles w~dbe y =45= ¥ por los medios de
gato ~4§~ y =48 respeotivamente: ElL movimicpto transversal
del gancho es combrolado por giro de la grése ’“:ij

Ia figura 8 ilustra otra forma de realizacién de
los medios de accionamiento. Los medios de accionamiénig
50w oomprenden un potalﬁn articulado formado por brazos uni-
40" wBlm, =52= y «53= de vigns de cdlosia: Fl ﬁrazo-§l- ege
%4 montado articuladamente sobre la caja de la grtm -en un
punto =y Y es apto_para efectuar movimientos de amantillado
en un plano verticali EL brazo ~52- csta vinculado'a?ﬁiculadaé’
mente en ;55# al extremo del bragzo ~5l— alejado de la.caja
de grla y es susceptlhle de movimiento en un plano:yerﬁical
bajo el oon#rol de wn accionador de pigton y cilipdfb ;5642
EL brazo =53~ estd vinculado articuladamente en =57- al
brazo =52~ y es susceptible de movimiento en un plano pexr
pendicular al del brazo ~52- bajo el control de un accio-
nador de pilston y cilindro ~58d: Asi mediante movimientos
de amantillado apropiados del brazo dg botaldn -51? ¥ po~
sicionaniento de los brazos ~52« y ~53- con relacidn el misé
mo, el extremo ~59~ del brazo —53—, alejado de la gria, es

apto para maniobra eh cualguier posicidn dentro de un espa=
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odo Limitado's EL extremo '-59-} del brazo =53- e¢s pordador

de medios de enclavamiento amovihlos con laos vuales se acow
pla al conjunto de gancho <18« de modo que a medida que 'bal
conjunto de gancho se hace descender hacia el barco, puc~

de ser gulado hasta el lugar deseado en el barco_mediante
geﬁales procedentes de los medios de tra'bamien‘uo:

| En cada una de las formas de realizacién de los
medios de accionamiento de las figwras 1 a 8 se ha descrie

30 wna grda con una counstruccidn de pluma wnitaria de la

gue estd suspendido un conjunto de gancho mediante un »cable:
La figura 9 representa una gria ~60~ con wna constrﬁdeién

de pluma no tmitarn.a, _comprendiendo la pluma ~6l -bres c'eg;rle}r-
108 =62~y ~63~ ¥ -64--. El segmento ~62-~ de la pluma estd
v:.nculado ar'ba.culadamente a la griia -60- y los segmeﬁ‘cos —62~
63 y --64-- vinculados articuladamente a segmentos aayaoen—
tes sobre ej?s horizontales =65~ que sc extienden pal‘ale;-
log entre si, lo que permitec el movigliento de los segnen-'-
tos de la pluma cn wn plano vertical, con objeto de gue la
misma realice movimientos de amantillados EL segmen'f:o,f-64;-
en el extremo alejado de la gris porta el conjunto do :gan;
cho --21.8;: Para congtitulr los medios de accionamiento pa?

ra los medios de control de gancho el segmento =64=~ compren=
de dosg partes componentes vinculadas en ~66~ngratorias en
forno a un eje 46;?; que se exbiende transversalmente a}l_eje
w65~ en torno del cual esté ar’ciel‘zlado el'segmento ;64.-: Los
medios de accionamiento comprenden; ademds, acclonadores

-68~ de pistén y cilindro hidrdulicos que se extienden a fra-
vés de la unién de los segmentos n§2m y w63 péra EjOPOI‘"?ar

¢l segmento =63~ en un dngulo con ¢l segmento =62-, un ac-
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olonador =69~ similar de pistén y oilindro se extiens

de a través de la wiién de los sogmentos =63w Yy ~64wm, ¥ a
través de la unlén ~66- ge exbionde un accionador ~70« de
pletdn y cilindro: La gria —60w egtd montada sobre un pedeg-
5e tal ~7lé con posibilidad de glro sobre un eje vertioal:

Puede apreciarse que ouando se recibe una sefial
de aocionador procedente de log medios de fratemiento de se~
flal. del computador, el gancho puede efectuar mqvimient og muy

. rdpldos mediante aocionamienﬁo del segmento ~64=~ con rela=

.'LO; cidn al seguento 4-63»- plegando el segmento w64 elrede-
dor del punbo w=66~, Interviniendo solamente la pequ.eﬁa iners
cla del segnenta:' Log segmenbos 63 ¥ --62-- son movidés
para adapbacién a los cambios a largo plazo mds lentos de

. la posicidn vertical del conjunto de ganoho y se empléa el

15: Zireo de la gria para proporcionar Llos camblos a laxgo-plazo:
n4s lento de la posicién horizontal del gancho: Ia relacidn
entre ¢l grado de movimiento de log acclonadores de -?éspueg— .
ta "répq.da_\" ¥ de los aoccionadores de remuesté “ZLeilﬁa:" y el
movimiento de grda la proporcionan los medios de trivbamien-—

- wta
-y

20- to de sefial de oompu‘cador:
El segmen"ao ~62~ ge puede hacer mds l:v.gero ‘
y, por tanto, ge puede disminuir la inercia de la pluma,
a ouyo fin su movimiento y posicién se controla mediantoe
catiles ilustrados con lineas de trazos ~72- vinculados a ne—
25 dios de‘torno (no ilustrados) grevistos en la g:mﬁa. Anal 6~
gamente, los accionadores ~68§-, ~69= y ~70~ se pueden b g-
titulr por un sistema de oables (no ilustrado) wno para cada
gegmento o parte unida de gegmento y conectado a medios de

‘orno provistos en la graa:
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En una variante de reglizagién (no ilustrada) la
poroidn del segmento -:-64- adyacente al conjunto de génoho
puede ser telesodploa oon objeto de proveer al conjunto de
ganoho ocon respues‘ba rdpida a lo large del eje del componenu
te del segmen'bo.

]:J.U. todas las formas de realizaocién descritas ane
terdormente, los medlos dc control. de posiolén de gancho
oongisten en una ooz}ex:l.dn direota entre el oconjunto de gan;
cho y la plataforma, resultando una restriccién en la va~
riaclén en la posloién de gancho impuesta por la magni’cud
de movimiento de los medios de acoionamientos o

En otra forma de realizaoidn de la invenqidh en
la que no ‘hay conexién figica en‘gre el oconjunto de gahoho
y la grta, ademds del calle QL%, los medios de aocionamien-
40 pueden comprender un motor de veloc::.dad constante- aoopla—
da el conjunto de gancho y que accionma, por medio de engra=
najes adeouados, dos héliges de paso modifioahle disP'ies;-
tas en un plano vertical. ortogonalmente entre si pa;*g:;pro—
duoir el movimiento horizontal del oconjunto de garioho;:_ Una
pequetia hélice descentrada evita el giro de los mediod de
sontrol de aooionador: Lags seflales de acocionamiento pueden
ger transmitidas por radlo desde el computador montado en
la plataforma para estableogr el paso de las hélices para ‘
mover el conjunto de gancho, transversalmente el oable ;l;é,
hasta la posiocién deseadai Esta disposicidn presenta la
ventaja de que estd exenta de las limitasiones lmpuestas
por ias vinoulaciones figloas entre el conjunto de ganoho
y la grtia. Las gervo caraoctceristicas de esta forma de medios

de oontrol no son lineales y se deben adoptar medidas para
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componsar la velocidad; la direocidn y las réfags del
viem:o; _
Log medios de medicidn de distanciag de los mew
dios de medicidn descritos en las referidas formas de rea-
5 lizacién pueden estar estabilizados en el espaclo, por ejem-
plo; ocomo un laser de medicidn de disbancias, que rcaliza
las funciones de debectar las desviaclones del conjunto de
gancho deede enoima de_la carga y de medir la albura del gan-—
cho cnoima de la oarga. Los medios de medicidn de distancias
104 se pueden montar sobre el barco y ser dirigidos 2 un obje~
tivo sobre <l conjunto de gancho?: En wna variante;"‘los now
dios dc medicdidn de distanoia; pucden ser mon“cados; de una
manera estabilizada ch ¢l espacio sobre la plataforma y
dispucstos para ser dirigldos a reflectores de objevivo g0~
15: tre la cargn y, cnh virtud de la posicidén conocilda del..con=
junto de gancho con respecto a la grta y a la plataf‘brma,
se puede computar la rolacicm do posiclén entre el c;onaunu
$o de gancho y la oarga. b
. _ Lias funpiones de posicidn y medicién de- sép;ara;«'_'
20, olén dcl laser de medicidn de distanclas se pueden,_,»d»j:;véidir’;‘
Con ol £in de mantener la posicién del conjumbo do ganoho
verticalmente enclima de la carga,; se prevé wna fuente Tumie
80 portatil vinculada a la cargn y un fotodebector provis;
to de lentes estabilizados cn €l egpaclio wnides al conjunto.
25«  de ganoho:: Ta fuente :Luminosz} y el detector se pueden mon-—
tar on el conjunto de gancho, y a un reflector vinculado a
la cargn, como ol laser de npedioidn de disbancias anteriors-
nente desori“ko, pero cmpleando componentes mds simples y -
mas bara’sos. El detector cs accionahle para proveer sefinles
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al oomputador gque s=on 1ndicativaslde Ja magnitud y sentido

de desplazamiento y son tratadas para proveer uha sefigl de
regtablecimionto de“posicién a-1os medios de accionamiento
pare mantener el conjunto de gencho verbicalmente enoima de
la carga: Lo scparacién entre el conjunto de gancho y la paré
ga se puede medir por medio de un laser de medicidn de dis-
jbanciaé separado simple o por radar o técnicas de reflexién

gbnica, empleando un reflector o transpondedor vinculado a

la cargz;

Una forma mds complicada de medios de medicidn
comporta el cmpleo de acelerdmetros montados'sohre‘_ﬁha pla-
$aforma inerciale Lag plataformas inerciales; por ééi; “unde
dades independicntes, no roquicren el cuidado nccesario cuan—

do comprendch ¢l montaje de aparatos ¢épticos de medividn

de distancias para impeq.ir la interrupcidn del haz-por un
cable o son opecrativos, o por condiciones de visibilidad
deficlentes tal como cn ¢l caso de niehla: caass

Una plataforma incrcial montada sobro el g?érco
detecta aceleracioncs lineales y angulares del mismo, la
cual ‘sc puede integrar para proporcionar una indicseién de
la posicién instanténea dcl barco con respecto a_una posi;
cisn de dato y del movimiento gue sufre el baroo: Una pla-
taforma inercial montada sobre la plataforma de perforacidn
detecta las aceleraciones de esta ¥ltlma plataforma y dofi-
ne su diagrams de movimientos; La pogieldn del conjunto de
gancho de la gréia con relacidn a la plataforma de perfora=-
cidn se determina fdcilmente por medio de transductores

previstos cn la gria y en los medios de accionamiento': Los

mediog de tratamicnto de sefial, gracias a la recepcidn de
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informacidén relativa a log movimientos del barco y de la
plataforma de perforacldn, puecden proporcionar sefiales de
acclonamiento o Los medios de acclonamiento para posicionar
el conjunto de ganscho de acuerdo con el movimiento relatie-
vo del barco y la plataforma de perforaoidn: “

La figura 10 ilustra un dingrama esquemdtico de
log medios de -control'con empleo de los mediog de accionawm
miento de la figura 1, en una vista en planta, y medios de
medicidn de plataforma i.neroiali

El barco de suminsitro ~l0~ eg portador de una
plataforma inercial ;-'.7.5- que proporoiona scflales de medicion
a un transmigor de radio -"76-- de que tambidn es pcr%ador el
barco; En la plataforma de perforacidén ~l1l~ esta nontado
un radiorreceptor ~77— para recibir la informgeidn gue es
suminigtrada a los medios de tratamiento de sefial y, que
comprenden un computador w78¥-: Sobre la cubierta de la pla?-
taforma de perforacidn est4 montada una segunda plataforma
inercial ..:79; que provec sefiales de medioidn relativgs al mom
vimiento de la plataforma de perforacidn con el oégn;bgtador
784

Log transductorcs ~80~ csgtiman la giisp‘os:lcidn
de las variag partes componentes de los medios de acclona-
miento y la posicidn de grias y proveen sefiales al computa-~
dor ~78; nediant ¢ las que se puede determinar la posicidn _
del conjunto de gmncho con relacidén a una posioién de dato:'
EL computador ~78~ estd programado para compubar las posicio;
nes rcelativas del barco y la plataforma de perforacidn y pa;-
ra provocar el funcionamicnto delos medios de aociona.mien;

to con cl fin de posiolonar como se desee el conjunto de
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gancho, usualmente en disposlcisn verticdl encima de uua
carga parbicular sobre cl ‘parco‘: 'Son pogihles variaciones
sobre el conjunto descri'bo: Por ejemplo, gi la gm?.a gira-
toria es portadora de los medios de accionamiento, la misw
ma pueden btambién ser portadora de la plataformn inercial
para eliminar la nccesidad de debectar la posicién de los
medios dec accionamiento con respecto a la cublerta de la
plataforma —-llu:

En general una plabtaforma de pexforacidn csté 50w
metida a posit'xle movimiento cuando se halla dispuesta en el
fondo del mar, o puede ser del tipo semiflotante anclado en
el lugnr oorrespondiente: Lag plataformas de egte \"t}ifzimo 1;;;?
po pueden ser sensibles a las fuerzas adicionales dplicadas
a ellas por la cargn ¥ se puede utilizar la inforhapién de
control de clevacidn para coadyuvar a marrbc;ner la-estabili~
zacidn. En formas de disposicién varianbes, la gra -se pue-
de montar sobre un barco para transferir cargas entre wun
berco y ol mismo tarco sobre la que estd montada b sobre una
lanehe;. para la transferencia de cargas entre dos ba;t:c”e-os,_ es
decir, enbre un barco y la gria y luego entre la grga y el
otro barco:

¢

' De acuerdo con otra variante, lalsegtmda esta~
clén, en vez de estar sometida a movimiento, puede compren-
der una estruchura instalada cn tierra gque es inmévil y se
utiliza para descargar barcos en puertos no prot egidos: En-
tonces ¢l movimiento absolubo del barco cs el movimiento re-
lativo empleado por el compubador y no es necesaria la segun;
da plataforma ineroial =79~

Ia carga no ha de ser nccesariamcnte un objeto
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discreto, sino que podria ser un extremo de un conducho
flexinle por medio del cual sc pucde btransporftar agua o un
oombustible: ElL extremo glejado del conducto se dispone en
ocontacto con su boguilla de toma receplbora oon pequefios @ovi;
.nientos controladog relativos del conducto y la quuilla:

Liog medios de control de posiclén de gancho sé
pucden cmplear tawbién ch la botadura'y en la reouperaoidn
de pequefias embarcaciones sumergihles, con lo que sc evita
ia carga lmpulsiw em';re el barco y el mar y entre el con;jun:-
to de gancho y el barco, convirtidéndose ontonces la superfi~
gle dcl mar en la primera estao:.dn. ‘

= '. =
NOTA

Deserito el objeto del presente invento se de—
claran wewas y de propia invencidn las siguientes‘.mivir;;
c:l.ones, con prioridad de la solicitud de patentes :mglesas
nf 363L4/74 del 17-8-74 y n® 8L6S/75 del T-2=T5v ., .-,

.'1..» Perfecclonamentos en medios de oon:'l‘rgl de
posicién do ganchos de gruas, para su dispositivo deg'brans-
ferencla de oargn para transferir cargas entre u.na primcra
de dos cstaociones susccptibles de moverse de fom Limita-
dé. entre sl en €l espacio tridimzfnsional, y wa grda de que
es portadora la segunda estaclén, caracterizados por com-
prender medios de medloién accionalles para determinar la
pesiolén del conjunto de gancho con relacién a la carga a
trangforir y nedios de control que actilan en respuesta a
los nedios de mediolén para mantoner el gancho en una posi-:-

cidén predeterminada con relacldn a la oarga:
Dew Perfeccionamientos, de conformidad con la Teim
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;rjndicaoidn 1, ocaragterizados porque los medios de medicién
comprenden medlos para esbimar el moviniento de cada es'ba-':-
éién con repecto a ejes £ljados con relaclén a la tiecrra,
comportando cada estacidn suscepbible de sufrir movimi'.ento
con respecto a los cjes £fijos una plataforma inerc:f.al, aceio~-
nahle para produsir scliales caracterlstiocas del novimiento '
de la es’cacj.én: ) |

3:7 Perfeccionamicntos, do conformidad con la reim
vindicacidn 1, caracterizados porque los medios de medicidn
oomprenclen aparatos de medloidn de distancias dispuestos en
v.na de dichas estaclones y que actlan en respuesta a la dew
Yeccldn de un objetivo de que es portadora la otra estacidn
para determinar lo dlstancia entre cl conjunto de gancho y
la carga. ' T

4.- Perfocoionamientos, de conformidad Gof la rei-
vindicacién 3, caractorizados por compronder medios 46 dese
compos:.o:.on accionables para dcescomponer la da.s"banoia ‘entre
e.'l. conjunto de gancho y la carga en componentes repreaonta-»
tivos de la geparacidn vertical y'la gseparacidn la tcral.

5:-‘- Perfeccionamientos, de conformidad doh la rei- ‘
vindicacidn 4, Voaractorizados porciue los nedios de descompos
sicién comprenden nedios de suspensidn a la cardan acciona—~
tles para cstabilizar on el espacio ¢l aparabto de medicisn de
distanoias} y medios transductores acocilonahles pars proveer
scfiales indilcativas de desviaocién de los medios de medicién
de distancias a partir dcl esbado cstabilizado para detectar
el objetivos '

6;-:- Perfecclonanientos, de conformidad con la reie

vindicacién 3, caracterizados por comprender medios de desw
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viaoldén acoionatles para dehesbar cl movimiento del conjune
%o do gancho a partir de wna posiclén wvertical por cncina

de la carga ¥y para proveer una sclial de resgtablecimiento de
posiocldn a los nedios de oontrol indicativa de la magnitud
del sentido de la separacién 1a'be:F'alr: |

7:-'- Perfeocionanientos, de conformidad con la reie-
vindicacién 6, caracterizados porque los medios de desvia~
cidn comprenden una fuente de rediacién éptica y detectores
de la radiscién nmontados on la carga y en el conjunbo de
g,anohos; cuyos medios se esbabilizan de manera que el dese
plazaniento de la radiaclén queda limitado sobre w plano
verticale . )

Bame Perfeccionamicntos, de conformidad coh cuale
quicra de las reivindicaclones 1 a 'f, caracterizados porque
los medios de control comprenden medios de accionamienbo opew=
rahles para desplazar ¢l conjunto de gancho en plgnds}*hori-:-
zontales y verficales y medios de tratamicnto de sefial que
actdan en regpucsta a scfiales procedentces de los mo’djic;s de

nedieldn para proveer sefiales de gccilonamiento a 1'o‘s,i;1edios

-
Y
v

de acoionamigz_nto:
' 9ew Perfoccionemientos, de conformidad con la rele-

vindiocacidn 8, caracterizados porque la grtla es gire(f?ria 50v
bre un eje vertical y portadoras de los medios de accilonasnien~
to para ol giro conjunto de la migma y de tales nedios. )
10e= Perfecgionamien'bos, de oonformidad con las
reivindicaciones 8 o 9, en donde la gria presenta una conge
trucclén de pluna u.t'litaria ¥ el conjunto de gancho estd sus-
pendido de un cable, ocaracterizados porgue los medlog de 20w

clonamiento comprendcn wn botalén extensible gque por un
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oxtremo estd montado arblculadamente en dicha segundé estbam
cidn, siendo el otro extremo del botalén gp'bo pare acopla=
ﬁiento amovihle con el conjunto de gancho, de manera que la
extensidn y la retraccién del botalén a lo largo de su ele
ﬁrovooa el moviniento del conjunto de gancho $ransversalmens
te al cahle de soporte de tal conjunto, y medlos para provo-
car ¢l nmoviniento del conjunto de gancho transversalmente

al cable de soporte de este conjunto y transversalmente al
eje del botaldn.

1le~ Perfeccionamientos, de conformidad con la rei-

s

"

vindicacién 10, caracterizados porque log medios qué:_.iJrow~
car ¢l movimiento del conjunto de gancho ’aransverse;iﬁeh’ue

al eje del botaldn comprenden dos cahles con los que el bo=
talén estd vinculado a sendos medios de torno de oRBLe indi-
viduales que comporta dicha segunda estacidn, cuyos medios
de torno de cahle estdn separados horizontalmente y t';n cada
lado de la_pluma de la gt'ﬁa para variar las longitudes de

PRERFEN

log callese _ ‘ i
1.20m Perfeccionanientos, de conformidad ‘con la

reivindicacidén 10, caracterizados porque los medios para pro=
vocar el nmovinicnto del conjunto de gancho transversalnene
te al eje dcl botaldn comprendeh un segundo botaldn exten=
sible montado artiouladamente en dicha scgunda estacidn en
u.fm lugar separado del primer boteldn y vinculado articulas
démen‘ge por el extremo alejado de la esbacién, ol primer bom
“b;w.ldn, notivando le diferencia de extensién de dichos bota
lones que la poreidn vinculada corunmente mueva el conjunto
de ganhcho. .

’

13:- Porfecoionanmientos, de conformidad con la
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reivindicacldn 9y en donde la grfa presenta una construcoidn
de pluma un:}tar:!n y ol conjunto de gancho estd suspendido
de un cahle, cargeterizados porque 128 medios de acclonam
nicnto comprenden dos cables de aoclonamiento con cada uno
de los ouzles el conjunto de garcho estd conechado a medios
individualcg de torno de cable de que es porfadora la segun;-
da cstacidn, cuyos nedios de torno de cable eshin separados
horizontalmentc y en cada lado de la pluma de la gria para
controlar las longltudes de log cahles de acclonanmiento,
habviendo sido normglmente prevista la longitud de los cables
de acolonamiento para llevar al conjunto de gancho hacia la
estacién de manera gue el peso del conjunto de gansho pro-
vee nedios para aparfar el oconjunto de gancho de la segunda
estacidn cuando sc cxtienden los c;ables de acciona@i;ento::'
14:-- Perfeoclonamientos, de confornidad oon las,
relvindicaciones 6 0 9, en donde la grda presenta una cons:‘
truccidén de pluna uni'l:ar:.a y el conjunto de gancho esta sug=
pendido de un oable, caracterizados porque los med:n.oa de
aoclonamiento oonprenden un brazo articulado provisto de wna
prinmera secclén vinculada a la segunda eglacién porun CX~
tremo para noverse en uh plano, cuyo brazo estd do‘hado de
una segunda geceidn vinculada al otro extremo de la primera )
éeccidn ¥y una fercera seccidn vinculada a la segunda seccidn,
giendo el extreno de la tercera segcidn alegjado de la segun-
da secccldn ap'bo'para ¢l acoplaniento amovible\ oon el con-
Junto de gancho, y disponiéndosc dichas segunda y terce-
ra secclones para glrar en el nismo plano y ortogonal a la
primera seccidén para mover el conjunto de gancho en el espa—'-
clo tridinensional.
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15:- Perfeogionamien’cos, de conformidad oon lag
reivindicaciones 8 o 9, en donde la griéa estd provista de
um pll;ma no wnitaria compuesta por una pluralidad de seg?-
ﬁentos, de log ouales el aJ:ejado de la grta es portador del
conjunto de gancho de gria, cuyos segmentos estdn unidos a
la grfa y a segnentos adyacentes de modo que giran en torno
de ejes horizontales que se extienden paralelos entre si pa;-
ra pernitir el mgvimien’co de los segmentos de pluma e¢h un
plazo horizontal, caracterizados porque los medios de accio=
naniento comprenden por lo nenos uno de los segmentos vinous
lado articuladamente a 1o largo de su longitud para el giro
alrededor de un eje que se exbtiende trangversalmenﬁe' al eje
sobre el gue estd articulado el segmen‘bp, y nediog sora po;-
siolonar y soportar segmen'!:os adyaoentes, y partes compo-
nentes de segmentos unldos, en dngulos formados ehire ellos
y determinados por lo segundos medios de trotamientos

L6~ Perfeccionamientos, de conformidad con la
reivindioacidn 15, caracterizados porque los medios. para
nantener los dngulos entre los segnentos comprenden aociq;
nadores hidravlicos oonectados entre los segnentos adya-;-
centes de la pluma ' o

17+~ Perfeocionamientos, de conformidad oon la Tei-
vindicacién 15, caracterizados porque los medios para nane
tener los dngulos entre los scgnentos comprenden una plura-
lidad de calhles que se extienden entre la gria y los segmens-
tos individuales, ajustdndose la longitud de los cables pa:-
ra conbrolar y mantener los dngulos entre los segnentos ade
yacen‘bes:

18- Perfeccionanientos en nedios de posicidn
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de gonochos de gruas:

Seglin sc describe y reivindica en la presente
nenoria descrip%im que congba de 2;1 pdginas foliadas y eg=
tas o nmdquina por una sola cara:w
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