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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invención se refiere a dispositivos 
de transferencia y en particular a dispositivos para_trans­
ferir cargas entre una primera de dos estaciones aptas' para 
moverse de forma limitada entre si en el espacio tridimen­
sional y una grda comportada por la segunda estación.

La invenoión es particularmente aplicable a la 
transferencia de cargas entre un baroo de suministro y una 
plataforma de perforación petrolífera submarina como suple­
mento de una disposición conocida de una grda montada sobre 
la plataforma y giratoria con respecto a ella, y que oom-
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prende una pluma que se extiende sobre el eje de la pla­
taforma y de la que está suspendido un conjunto de gancho 
para la elevación y el descenso de la carga'/

En oualquiera de los mares más calmados el baroo 
5.' sufre movimientos,tanto horizontal, oomo verticalmente, y

que siguen los contornos de, por ejemplo, 10 pies marinos con 
un periodo de 5 a 10 segundos. Puede apreciarse que el ta­
imado de gráa necesario para elevar cargas de suministros so­
bre una plataforma ge hasta aproximadamente,030 m. por en- 

1 0 . cima del mar requiere una estructura masiva con tiempo de
respuesta lenta a los movimientos. Resulta difícil, sino im­
posible efectuar movimientos compensatorios del conjunto 
de gancho, accionando directamente, para ello una pluma de 
grda unitaria y/o su cable, para eliminar las oscilaciones 

1 5.' del barco de suministro, haciendo para ello que el conjunto 
de gancho siga el movimiento.

Una de las finalidades de la presente invención 
es proveer medios do control de posición de gr&a para un 
dispositivo de transferencia de carga para transferir cargas 

20. entre una primera de dos estaciones, aptas para moverse de 
forma limitada entre si en el espacio tridimensional, y 
una grúa comportada por la segunda estación.

De acuerdo con la presente invenoión, para un 
dispositivo de transferencia de carga para transferir car- 

25. gas entre una primera de dos estaciones, susceptibles de
movimientos limitados entre si en el espacio tridimensional, 
y una goda comportada por la segunda estación, se proveen 
medios de control de posición de gancho de grda que compren­
den medios de medioión operables para determinar la posición
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del conjunto de gancho de grda con respecto a la carga a 
transferir y medios de control que responden a los medios 
de medioión para mantener el gancho en una posición prede­
terminada con relación a la carga..

5. Los términos "gancho" y "conjunto de gancho"
empleados en la presente memoria comprenden cualesquiera 
medios de vinculación de la carga a la grda.

A continuación se describirán, tan sólo a titulo 
de ejemplo, una forma de realización de la presente inven- 

1 0. ción, con referencia a los dibujos adjuntos.
La figura 1 es una vista en perspectiva.de una 

plataforma de perforación petrolífera submarina provis­
ta de un dispositivo de transferencia que comprende una 
grda dotada de una pluma unitaria para la transferencia de 

1 5. una carga entre un baroo de suministro y la plataforma y
que oomporta medios de control de posición de gancho de grda 
de acuerdo con la presente invención.

Las figuras 2 a 5 son vistas en planta de varian­
tes de realización de medios de .control de posición de gancho 

20. de acuerdo oon la presente invención, habiendo sido omitida 
la pluma de la grda para mayor claridad.

Las figuras 6 a 8 son vistas en perspectiva de 
una pluma de grda unitaria y una variante de realización de 
los medios de control de posioión de ganoho.

25* La figura 9 es una vista en perspectiva de un
dispositivo de transferencia que comprende una grUa dotada 
de una pluma no unitaria y medios de control de posición de 
ganoho de grda de acuerdo con la presente invención.

Y la figura 10 es un diagrama esquemático de los



medios de control referido a ana vista en planta del dis­
positivo de transferencia de la figura 1 .

Con referencia a la figura 1, una primera esta­
ción comprende un "barco de suministro *3.0- apto para efectuar 

5* movimientos ^yidimensionales limitados con relación a una 
segunda estación que comprende una plataforma de perfora­
ción petrolífera submarina *31-. La plataforma está pro­
vista de una cubierta -12- sobre la cual está soportada una 
grda *3.3- cuya función es transferir cargas entre la plata- 

10. forma y el barco. La grda comprende una garita y cabina de 
torno *15-, que puede alojar asimismo un aocionador y los 
controles, una pluma, unitaria *16-, un cable *17- y. un con­
junto de gancho -18-. La grda es apta para realizar movi­
mientos de amantillado, es decir, movimiento de la pluma en 

15. un plano, vertical y está montada giratoria sobre un pedes­
tal -19-* para realizar movimientos de giro de la pluma de 
manera que se puede provocar,la oscilación de las cargas so­
bre el lado de la plataforma. La disposición descrita has­
ta este punto es convencional. EL barco de suministro -10- 

20. es portador de una carga -20- que es elevada posicionando 
para ello el conjunto de ganoho *18- todo lo posible .verti­
calmente por encima de la carga y provocando el descenso del 
conjunto hacia la carga. EL conjunto de gancho se aproxima 

a las lineas de dispersión de carga y los enganches -18'- 
25. de que es portador el conjunto de gancho son conectados 

manualmente, uno a cada extremo de._la cargp, y esta Ulti­
ma es elevada por encima del baroo. La grúa se hace girar 
.para hacer balancear la carga sobre la plataforma donde 
se hace desoender sobre la oubierta -3.2-. La operación

— 4 w
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de transferir la carga entre la cubierta del barco y 
la grúa, aunque es simple en teoria, es muy difíoil inclu­
so con los mares más tranquilos* El buque se mueve con tres 

grados de movimiento con relación a.la plataforma que pue- 
5. de ser movida por la acción del mar.

De aouerdo con la presente invención, la grda esr 
td provista de medios de oontrol de posición de gancho -SI*-* 
Los mismos comprenden medios de medición del desplazamien­
to del conjunto de gancho y la carga y los medios de oontrol 

1 0. comprenden medios de tratamiento de señal para tratar las
señales producidas par los medios de medición y medios de aó- 
cionamicnto para posicionar el gancho de acuerdo con los 
medios de tratamiento de señal. Los medios de accionamiento 
comprenden un botalón extensible -22- conectado giratoria- 

15. mente por un extremo a la plataforma -11- por mediación de
una junta universal -23** y apto para el acoplamiento amovible 
del conjunto de gancho -18- con el otro extremo mediante una 
junta universal similar -24-* El botalón comprende dos tramos 
de celosía -22'- y -22"*-<. El tramo interior es movible con 

20. respecto del tramo exterior por medio de un dispositivo de 

piñón y cremallera que permite la extensión y la retracción 
del botalón en forma rápida. El movimiento lateral o de gi­
ro del botalón es controlado mediante cables de acciona­
miento -25- y -26-. El cable -25- está vinculado por un ex- 

25- tremo a la junta -24- y al botalón y por el extremo opuesto 
pasa alrededor de un tambor de torno -27- de primeros medios 
de tomo. El cable -26- se halla unido tambión por un extre­
mo a la junta -24- y por el otro extremo pasa sobre un,tam­

bor de torno de oable -28- de segundos medios de torno. La
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junta -23- está situada adyacente al pedestal de gráa *1 9- 
y los primeros y segundos medios de torno de cable_están 
desplazados lateralmente en disposición horizontal'. Puede 
apreciarse que enrollando y aflojando los adecuados cables 

5. el botalón y el conjunto de gancho pueden ser movidos transver* 
salmente al cable de soporte de conjúnte de gancho y trans­
versalmente al eje del botalón; que extendiendo o provocan­
do el retroceso del botalón el conjunto de gancho puede ser 
movido transversalmente respecto al cable de soporte de 

ÍO. conjunto de ganoho y a lo largo del eje del botalón; y el
plano en el que están situados los medios de control de po­
sición y el conjunto de gancho phede ser movido vertical- 
mente alrededor de la junta -23- por mediación del cable 
-17-'" De este modo; el conjunte de gancho puede ser situa- 

15* do y mantenido en cualquier punto en el espacio dentro- de 
los limites establecidos por el botalón -22- y los oables 
de oontrol de botalón -25- y -26-. El conjunto de gancho 
puede, desde luego, ser posicionado por medio de la, posición 
angular de la grda y de la inclinaoión de la pluma, pero 

20. la inercia de tales partes da como resultado un tiempo de 
respuesta lento y se emplea para efectuar cambios de la po­
sición de ganoho a largo plazo. El tiempo de respuesta de 
posicionamiento mejorado qUe ofrecen el botalón y los ca­
bles es tal que es posible mover el conjunto de gancho de 

25* acuerdo con el movimiento lateral del barco, de modo que
el conjunto de gancho se mantiene fijo con respecto al barco.

El conjunto de gancho -18- comporta asimismo me­
dios de medición que comprenden un aparato de medición de 
distancias -30- para medir la distancia entre el conjunto
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de gancho y la cargad El aparato de medición de distancias 
comprende un láser de medición de distancias provisto de len­
tes y estabilizado en el espacioy a cayo fin está montado y por 

ejemplo oon snspensiones a la cardan* Un objetivo que compren- 
5* de un reflector angular óptico — 31—y está sujeto firmemente a 

la carga en un punto conveniente. El láser de medición de 
distancias determina la posición del conjunto de gancho con 
respecto al reflector —31— y es apto para descomponer la me­
dición con ayuda de medios transductores accionables de 

10. modo que proveen seSales indicativas de desviación de los 

medios de medioión de distancias a partir del estado esta­
bilizado (provisto por las suspensiones carddnicas),'reque­
rido para detectar el objetivo y, con ayuda de medios 'de 
tratamiento de sedal, un computador (no ilustrado),-para 

15* determinar la desviación lateral del conjunto de gancho a 
partir de una dirección vertical de la carga, y la separa­
ción lateral]. Se utiliza un scrosistema para controlarlos 
medios de accionamiento en respuesta a la información pro­

porcionada por el computador para reducir la componente! la- 
20* teral a cero, ajustando para ello la longitud del botalón 

-22- y los cables -25- y -26- y para mantenerlo midiendo y 
siguiendo la componente horizontal del movimiento del buqü-e*

El gancho está provisto de un mecanismo de auto- 
enganche apto para la retención automática de la carga por 

25*' contaoto entre si'* Oon el conjunto de gancho estabilizado con 
relaoión al movimiento lateral respecto del buque, las medi­
ciones de la separación del gancho y la carga se realizan en 
un periodo do tiempo de, por ejemplo, unos pocos minutos, ouya 
información puede procesar el computador para determinar la
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distancia más corta de aproximación de la carga_al conjun­
to de gancho y la frecuencia de la aproximación. Cuando ha 
sido determinada dicha información, se provoca el descenso 
del conjunto de gancho hasta la separación mínima medida 

5* que es mantenida hasta que d  harco se eleva sobre el olea­
je y la carga se acopla al gancho. La elevación es efectua­
da en dos fases. Primero, la carga se eleva por encima del 
barco hastia la altura de la cubierta de la plataforma bajo 
el control de estabilización del aparato de control de po­

lo. alción de gancho y luego, con este aparato en estado de 
inactividad, es transferida a la plataforma'. Es detectado 
el acoplamiento del gancho con la carga oon lo que se - 
provoca la elevación del conjunto de ganoho en forma rápi­
da por encima del barco hasta una altura por encima del 

15. punto más elevado del barco, por ejemplo, el nivel de la 

cubierta de la plataforma, donde se coloca la carga. La 
dirección que toman el conjunto de gancho y la cargarse eli- 
ge_como resultado de la observación del movimiento del bar­
co'. Como las posiciones de la grda y la carga se conocen 

20. antes de que sea elevada la carga, se puede ajustar el ca­
ble -17- para compensar cualquier aflojamiento y una decisión 
tomada por el computador para iniciar la elevación al va- 
los máximo de un movimiento vertical y en el momento en 
que las velocidades laterales y las aceleraciones se hallan 

25. dentro de limites predeterminados. Puede apreciarse que
dicha elevación inicial no se ha de realizar necesariamen­
te en una dirección vertical, o, cuando la carga y el con­
junto de gancho se disponen en estado de reposo, el ca­
ble -17- está vertioal. Durante la elevación inicial, el



"botalón -22- y los cables -25- y -26- detienen cualquier 
oscilación de la carga y al final de la fase de elevación 
inicial y posicionan d  gancho de manera que el cable -17— 
está vertioal* La información procedente del aparato de me- 

5* dioión de distancias estabilizado en el espacio se puede 
utilizar para conseguir esta disposición u otra más simple, 
puliendo emplearse, por ejemplo un póndulo unido al extremo 
de la pluma* Cuando se ha establecido la posición vertioal 
del cable -17- y se retira la junta -24- del conjunto de gancho 

10* dejando el botalón en su posición de auto sustentación. Con 
objeto de asegurar que la oarga no tropiece con el botalón, 
éste se puede hacer retrooeder y plegar, disponiéndolo para­
lelo al lado de la plataforma* El oonjunto de gancho y la 
oarga, liberados del botalón, se hacen oscilar sobre lál 

15* plataforma mediante el movimiento de la pluma y la grda*
Cuando la oarga está suspendida sobre la cubierta de'la 
plataforma, se puede emplear el equipo de medición de distan­
cias sobre el conjunto de gancho con un reflector de objetivo 
sobre la cubierta *sL2- para establecer la distancia entre la 

20* oarga y la cubierta y provocar d  descenso del conjunto' hasta 
que la carga es depositada sobre la cubierta. La desconexión 
del gancho se puede realizar en forma automática o manualmente 
y se puede haoer girar la gráa hasta disponerla nuevamente 
cara al mar* El ganoho se haoe descender hasta que queda 

25* nivelado oon el botalón en su posición de autosustentaoión 
y el botalón es vinculado al conjunto de ganoho por medio 
de la junta -24-* El botalón se haoe oscilar fuera_dd la­
do de la plataforma como se ilustra en la figura 1* Sobre 
la siguiente carga se coloca un objetivo de reflector an-



guiar y, para tal carga., la grda comienza la secuencia de 
posicionar el conjunto gancho encima de la carga, pro­
vocar el descenso del gancho para prender la carga, produ­
cir la elevación inicial de la carga por encima del baroo,

5* y luego retirar los medios de oontrd de gancho y transfe­
rir la carga a la plataforma#

Puede apreoiarse que, aparte del posicionamiento 
del objetivo de reflector angular, todo el proceso de medi­
ción del desplazamiento, el tratamiento de las sedales de 

1 0* medición para proveer sedales de accionamiento y la opera­
ción de los medios de accionamiento puede ser realizado au­
tomáticamente sLn necesidad de un operador de grúa. El tra­
tamiento de sedal necesario para determinar los movimientos 
de las varias partes en tres direcciones requiere el'empleo 

15* de un computador y el funcionamiento automático es un resul­
tado de esto* Sin embargo, puede desearse llevar a oabo el 
control de posición del oonjunto de gancho automáticamente, 
pero empleando un operador de grda para alguna o todas las 
Operaciones de elevación de carga que presenten al mismo los 

20'* resultados de las varias mediciones oon instrucciones de la 
aoción ajrealizar en las diversas etapas de la secuencia de 
descarga*

La descripción precedente se refiere a una forma 
de realización particular de medios de aocionmiento, pudien- 

25* do emplearse diversas variantes de realización* Por ejemplo, 
la junta universal —23** y los tornos de cable -28- y -29- 
pueden estar soportados por el pedestal de grda -19** como 
se ilustra en la vista en planta de la figura 2, habién­
dose omitido la pluma de grda -16- para mayor claridad*'



El dispositivo puede estar dotado de vigas -33- y -34- 
sobre las que pasan respectivamente los caTJ.es -25- y -26- 
para facilitar la carga sobre los cables* Con los medios 
de oontrol de posición de gancho soportados de esta manera 

5* por el pedestal *-19-) los mismos no se tienen que retirar 
del conjunto de gancho antes de hacer oscilar la carga so­
bre la plataforma y se pueden utilizar para estabilizar el 
movimiento de la cargi a medida que la misma se hace descen­
der sobre la cubierta de la plataforma y controlar la posi- 

10* ción a la que se hace descender. Sin embargo-, debido al limi­
tado movimiento de los medios de control de posición de gan­
cho, puede ser deseable ponerlos fuera de servicio para el 
posicionamiento final de la carga*

En las vistas en planta de las figuras 3 .y 4 se 
15* ilustra en dos formas de realización una variante de la dis­

posición de los medios de accionamiento. En esta disposición 
se ha previsto un segundo brazo extensible que por un ex- 
tremo está vinculado articuladamente a la plataforma, en 
tanto que por el extremo opuesto se articula al primer bota- 

20* lón* Los dos botalones -35- y -36- se emplean para producir 
movimiento lateral del conjunto de gancho mediante la exten­
sión de un botalón y la retraoción del otro, simultáneamen­
te'. En la figura 3 los botalones se ilustran montados sobre 

el pedestal de grda *-19- y en la figura -4- se representan 
25* montados sobre la plataforma adyacentes a oualquiera de los 

lados del pedestal de grda*'
La figura 5 es una vista en planta de otra for­

ma de realización de los medios de accionamiento en la que 
se emplea un botalón -37- articulado a bisagra que funciona
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se^An el principio del pantógrafo, siendo producidos la ex­
tensión y el movimiento lateral por dos accionadores -38- y 

-39-.
La figura 6 es una vista en perspectiva de otra 

5* forma de realización en la que los medios de accionamiento 

comprenden dos calles de accionamiento —4-0- y —4-1— similares 
a los calles de oontrol de botalón -25- y -26- representa­
dos en la figura 1. Tales callos se hallan vinoulados al con­
junto de gancho de manera que normalmente el mismo es arras- 

10. trado hacia la caja de la grda con el calle *17- indinado 
con relaoión a la vertical de modo que el peso del conjunto 
de gancho -18- deteimina una componente de fuerza en d  plano 
de los calles -4-0- y -41- y aotda fuera de la plataforma. En 
este caso el limite de la posición del conjunto de gancho 

15. en Una dirección fuera de la plataforma es cuando d  ha­
lle esta vertical. Sin d  botalón autoestaüe es desea*
H e  que los cades no sean retirados del conjunto de-gan­
cho (además de cuando está sobre la plataforma) y que*. ' 
los tornos de cade estén dispuestos sobre el pedestal, de

20. grda 1 9 -  como se ilustra en la figura. Si es necesario, los* ¿
tornos de cade se pueden colocar sobre la plataforma, ha 
biéndose previsto reconectar los cades al conjunto de 
gancho una vez han sido puestos fuera de servicio'.

La figura 7 ilustra_una variante de realización 
25- de los medios de accionamiento. Los mismos comprenden dos 

botalones exrtensides -4-2- y -43- articulados a bisagra 
por un extremo a la grda y unidos entre si y al conjunto 
de gancho por medio de una junta universal amo v id e -24- 
prevista en d  conjunto de gancho. Un cade -44- conecta
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la junba -24- oon un tambor de torno -45- sobre la gr&a*. 
la junta entre los dos brazos de cada botalón está vincu­
lada a la gr&a por mediación de cable -46- de modo que 

él botalón puede ser amantillado de una manera similar a 
5* la pluma -16- y se emplean medios de gato hidráulicos o 

neumáticos -47- y -48- para oontrolar el ángulo entre los 
brazos de cada botalón. El movimiento en vaivén del gancho 
con relación a la plataforma es controlado mediante el ac­
cionamiento de los cables -4 4 - y -45- y por los medios de 

1 0. gato -47- y -4 8- respectivamente. EL movimiento transversal 
del gancho es controlado por gLro de la gr&a.

La figura 8 ilustra otra forma de realización de 
los medios de accionamiento. Los medios de accionamiento 
-50- comprenden un botalón articulado formado por brazos uni- 

15* dos -5L-, -52- y -53- de vigas de celosía* EL brazo— *51- es­
tá montado articuladamente sobre la caja de la gr&a en un 
punto -54- y es apto_para efectuar movimientos de amantillado 
en un plano vertical. El brazo -52- está vinculado articulada­
mente en -55- al extremo del brazo -51- alejado de la¡ caja 

20. de gráa y es susceptible de movimiento en un plano vertical 
bajo el control de un aooionador de pistón y cilindro -56-.
EL brazo -53- está vinculado articuladamente en -57- al 
brazo -52- y es susceptible de movimiento en un plano per 
pendicular al del brazo -52- bajo el control de un accio- 

25* nador de pistón y cilindro -58-. Asi mediante movimientos 
de amantillado apropiados del brazo de botalón -51- y po- 
sicionamiento de los brazos -52- y -53- con relación al mis­
mo, el extremo -59- del brazo -53-, alejado de la grda, es 
apto para maniobra en cualquier posición dentro de un espa-
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pió limitado^. El extremo -59-. del Tarazo -53- es portador 
de medios de enolavamiento amovidos con los anales se aco­
pla al conjunto de gancho *18- de modo que a medida que tal 

conjunto de gancho se hace descender hacia el barco, pue- 
5. de ser guiado hasta el lugar deseado en el barcojmediante 

sedales procedentes de los medios de tratamiento.
En cada una de las formas de realización de los 

medios de accionamiento de las figuras 1 a 8 se ha descri­
to una grda con una construcción de pluma unitaria de la 

10. que está suspendido un conjunto de gancho mediante un cable.

La figura 9 representa una gpAa -60- con una construcción 
de pluma no unitaria,..comprendiendo la pluma -61- tr'es" segmen­
tos -62-, -63- y -64-* El segmento -62- de la pluma 'está 
vinculado articuladamente a la grda -60- y los segmentos -62-, 

15. -63- y -64- vinculados articuladamente a segnentos adyacen­
tes sobre ejes horizontales —65— que se extienden parale­
los entre si, lo que permite el movimiento de las segmen­
tos de la pluma en un plano vertical, con objeto de,que la 
misma realice movimientos de amantillado. EL segmento^-64- 

20* en el extremo alejado de la grda porta el conjunto do* -gan­
cho -18-. Para constituir los medios de accionamiento pa­
ra los medios de control de gancho el segmento -64- compren­

de dos partes componentes vinculadas en -66-giratorias en 
torno a un eje -67- que se extiende transversalmente al_eje 

25* —65— en tomo del cual está articulado d  segmento —64-* Los
medios de accionamiento comprenden, además, accionadores 
-68- de pistón y cilindro hidráulicos que se extienden a tra­

vés de la unión de los segmentos —62— y —63— para soportar 
el segmento -63- en un ángulo con el segmento -62-, un ac-
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oionador -69- similar do pistón y cilindro se extien.- 
de a travós de la unión de los segmentos -63- y -64-, y a 
travós de la unión f-66- se extiende un aocionador -70- de 

pistón y cilindro. La grda -60- está montada sobre un pedes- 
5. tal -71- con posibilidad de giro sobre un eje vertical.

Puede apreciarse que cuando se recibe una señal 
de aocionador procedente de los medios de tratamiento de se­
ñal del oomputador, el gancho puede efectuar movimientos muy 
rápidos mediante accionamiento del segmento -64- con reía­

lo. oión al segmento -63- y plegando el segmento -64- alrede­
dor del punto -66-, interviniendo solamente la pequeña iner- 
oia del segmento.' Los segmentos -63- y -62- son movidos 
para adaptaoión a los cambios a largo plazo más lentos de 
la posición vertical del conjunto de ganoho y se emplea el 

15. giro de la grda para proporcionar los cambios a largo'plazo 
más lento de la posición horizontal del gancho. La relación 
entre el grado de movimiento de los aocionadores de* respues­
ta "rápida" y de los aocionadores de respuesta "lenta" y el 
movimiento de grda la proporcionan los medios de trá-tamien- 

20. to de señal de computador.
EL segmento -62- se puede hacer más ligera 

y, por tanto, se puede disminuir la inercia de la pluma, 
a cuyo fin su movimiento y posición se controla mediante 
cables ilustrados con lineas de trazos -72- vinculados a me- 

25* dios de torno (no ilustrados) previstos en la grda. Analó- 
gamente, los aocionadores -68-, -69- y -70- se pueden subs­
tituir por un sistema de oables (no ilustrada) uno para cada 
segmento o paite unida de segmento y conectado a medios de 

tomo provistos en la grda.



En una variante de realización (no ilustrada) la 
porción del segnento *-*64-- adyacente al oonjunto de gancho 
puede ser telescópica oon objeto de proveer al oonjuhto de 

ganoho oon respuesta rápida a lo largo del eje del componen- 
5* te del segnento.

En todas las formas de realizaoión descritas an­
teriormente, los medios de control de posición de ganoho 
oonsisten en una oonexión direo ta entre el oon junto de gan­
cho y la plataforma, resultando una restricción en la va- 

10* riaoión en la posiolón de gancho impuesta por la magnitud 
de movimiento de los medios de accionamiento*

En otra forma de realizaoión de la invención en 
la que no hay oonexión fisioa entre el oonjunto de gthoho 
y la grda, además del cabio *17-t los medios de aocioaamien- 

15* to pueden comprender un motor de velocidad oonstante* acopla­
da al oonjunto de ganoho y que acciona, por medio de engra­
najes adeouados, dos hélices de paso modifioatle dispues­
tas en un plano vertical ortogonalmente entre si para.jpro- 
duoir el movimiento horizontal del oonjunto de gancho.*- Una 

20* pequeña hélice descentrada evita el gLro de los medios de 
oontrol de aooionador. Las señales de accionamiento pueden 
ser transmitidas por radio desde el computador montado en 
la plataforma para estableoer el paso de las hélices para 
mover el oonjunto de ganoho, transversalmente al oable -17-, 

25* hasta la posición deseada* Esta disposición presenta la 
ventaja de que está exenta de las limitaciones impuestas 
por las vinculaciones físicas entre el oonjunto de ganoho 
y la grda* Las servo oaraotcristicas de esta forma de medios 
de oontrol no son lineales y se deben adoptar medidas para
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compensar la velocidad, la direoción y las ráfaga del 
viento *

Los medios de medición de distancias de los me- 
dios de medición descritos en las referidas formas de rea- 

5* lizaoión pueden estar estabilizados en el espacio, por ejem­
plo, oomo un láser de medición de distancias, que realiza 

las funciones de detectar las desviaciones del conjunto de 
gancho desdo enoima de_la carga y do medir la altura del gan­

cho enoima de la oargav Los medios de medición de distancias 
10# se pueden montar sobre el barco y ser dirigidos a un obje­

tivo sobre el oonjunto de gancho'. En una variante, los me­
dios de medición de distanoia, pueden ser montados'de una 
manera estabilizada en el espacio sobre la plataforma y 
dispuestos para ser dirigidos a reflectores de objetivo so- 

15* bre la carga y, en virtud do la posición conocida del,.con­
junto do gancho con respecto a la grUa y a la plataforma, 

se puede computar la relación de posición entre el ̂993.jun­
to de gancho y la oarga* ../

. Las funciones de posición y medición de separa-,
20* ción d d  láser de medición de distancias se pueden,.-dividir,'

Con el fin de mantener la posición del conjunto de gancho 
verticalmente encima de la carga, se prevó una fuente lumi- 
so portátil vinculada a la carga y un fotodetector provis­

to de lentes estabilizados en el espacio unidos al conjunto 
25* de gancho. La fuente luminosa y el detector se pueden mon­

tar en el conjunto de gancho, y a un reflector vinculado a 
la carga, como ol láser de nedioión de distancias anterior­
mente descrito, pero empleando componentes más simples y 
más baratos. El detector es aocionable para proveer sefíales
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5.

10.

15.

20.

25.

al computador que pon indicativas de la magnitud y sentido 
de desplazamiento y son tratadas para proveer una sedal de 
restableoimicnt o de posición a los medios de accionamiento 

para mantener el conjunto de gancho verticalmente encima de 
la carga. La separación entre el conjunto de gancho y la car­
ga se puede medir por medio de un láser de medición de dis­
tancias separado simple o por radar o técnicas de reflexión 
sónica, empleando un reflector o transpondedor vinculado a 
la carga.

Una forma más complicada de medios de medición 
comporta el empleo de acelerómetros montados sobre una pla­
taforma inercial. Las plataformas inercialcs, por ser'uni­
dades independientes, no requieren el cuidado necesario cuan­
do comprenden el montaje de aparatos óptioos de medición 
de distancias para impedir la interrupción del haz pnf un 
cable o son operativos, o por condiciones de visibilidad 
deficientes tal como en el caso do niebla. -- ---

Una plataforma inercial montada sobro el abarco 
detecta aceleraciones lineales y angulares del mismo.,, la 
cual se puede integrar para proporcionar una indicación de 
la posición instantánea d d  barco con respecto a__una posi­
ción de dato y del movimiento que sufre el barco. Una pla­
taforma inercial montada sobre la plataforma de perforación 
detecta las aceleraciones do esta última plataforma y defi­
ne su diagrama de movimientos. La posición dél conjunto de 
gancho do la grúa con relación a la plataforma de perfora­
ción se determina fácilmente por medio de transductores 
previstos en la grúa y en los medios de accionamiento. Los 

medios de tratamiento de seKal, gracias a la recepción de
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información relativa a loa movimientos del "barco y de la 

plataforma de perforación, pueden proporcionar sedales de 
accionamiento a los medios de accionamiento para posicionar 
el conjunto de gancho de aouerdo con el movimiento relati- 

5* vo del baroo y la plataforma de perforación*
La figura 10 ilustra un diagrama esquemático de 

los medios de control con empleo de los medios de acciona­
miento de la figura 1 , en una vista en planta, y medios de 
medición de plataforma inercial*

10. El baroo de suminsitro -10- es portador de una '

plataforma inercial -75- que proporciona sedales de medición 
a un transmisor de radio -76- de que también es portador el 
baroo. En la plataforma de perforación -11.- esta montado 
un radiorreceptor -77- para recibir la información que es 

15* suministrada a los medios do tratamiento de sedal..y,̂ que
comprenden un computador -78-. Sobre la cubierta de.la pla­

taforma do perforación está montada una segunda plataforma 
inercial -79- que proveo sedales de medición relativas al mo­
vimiento de la plataforma de perforación con el computador 

20* —78—*  ̂̂  ̂

Los transduotores -80- estiman la disposición 
de las varias partes componentes de los medios de acciona­
miento y la posición de gnias y proveen sedales al computa­
dor -78- mediante las que se puede determinar la posición _ 

25* del conjunto de gancho con relación a una posición de dato.'
El computador -78- está programado para computar las posicio­
nes relativas del barco y la plataforma de perforación y pa­
ra provocar el funcionamiento de.3os medios de accionamien­
to con el fin de posicionar como se desee el conjunto de
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gancho, usualmente en disposición vertical encima de una 
carga particular sobre el barco'* Son posibles variaciones 
sobre el conjunto descrito. Por ejemplo, si la grda gira­

toria es portadora de los medios de accionamiento, la mis**
5. ma pueden también ser portadora de la plataforma incroial 

para eliminar la necesidad de detectar la posición de los 
medios de accionamiento con respecto a la cubierta de la 

plataforma -ll-<.
En general una plataforma de perforación está so- 

10. metida a posible movimiento cuando se halla dispuesta en d  
fondo del mar, o puede ser del tipo semiflotante anclado en 
el lugar correspondiente. Las plataformas de este "dítimo ti­
po pueden ser sensibles a las fuerzas adicionales aplicadas 
a ellas por la carga y se puede utilizar la información de 

15'* control de elevación para coadyuvar a mantener la estabili­
zación. En formas de disposición variantes, la grúa*-se pue­
do montar sobre un barco para transferir cargas entre un 
barco y el mismo barco sobre la que está montada ensobre una 
lanoha para la transferencia de cargas entre dos barcos, es 

20* decir, entre un barco y la gráa y luego entre la gr#a y el 
otro barco*

De acuerdo oon otra variante, la segunda esta­

ción, en vez de estar sometida a movimiento, puede compren­
der una estructura instalada en tierra que es inmóvil y se 

25* utiliza para descargar barcos en puertos no protegidos. En­
tonces el movimiento absoluto dol barco es el movimiento re­
lativo empleado por el computador y no es necesaria la segun­

da plataforma incroial -79***
La carga no ha de ser necesariamente un objeto
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discreto, sino que podría ser un extreno de un conducto 
flexible por medio del cual se puede transportar agua o un 
combustible* EL extremo alejado del conducto se dispone en 
contacto con su boquilla de toma receptora con pequemos movi- 

5* .mientes controlados relativos d d  conducto y la boquilla*
Los medios de control de posición de gancho se 

puedon emplear también en la botadura y en la recuperación 
de pequeñas embarcaciones sumergibles, con lo que so evita 
la carga impulsiva entre el barco y el mar y entre el conjun- 

10* to de gancho y el barco, convirtiéndose entonces la superfi­
cie d d  mar en la primera estación*

- * t=
N O T A

Descrito d  objeto d d  presente invento so de- 
15* claran nuevas y de propia invención las siguientes .reivin- 

olones, con prioridad de la solicitud de patentes ingesas 

ns 36314/74 d d  17-8-74 y nS 81 69 /75 d d  7-2-75¡
1*- Perfeccionamientos en medios de control de 

posición de ganchos de grúas, para su dispositivo de trans- 
20¿ ferenoia de oarga para transferir cargas entre una,primera

de dos estaciones susceptibles do moverse de forma limita­
da entre si en d  espacio tridimensional, y una grda de que 
es portadora la segunda estación, caracterizados por com­
prender medios de medición accionahLes para determinar la 

25* pesioión d d  conjunto de gancho con rdación a la carga a 
transferir y medios de control que aotdan en respuesta a 
los medios de medición para mantener d  gancho en una posi­
ción predeterminada con rdación a la carga*

2*- Perfeccionamientos, de conformidad con la rei-



- 22

vindicación 1 , caracterizados porque los medios de medición 

comprenden medios para estimar el movimiento de cada esta­

ción con rc^eoto a ejes fijados con relación a la tierra, 
comportando cada estación susceptible de sufrir movimiento 

5. con respecto a los ejes fijos una plataforma inercial, acció­
name para producir segales características del movimiento 
do la estación.

3.- Perfeccionamientos, do conformidad con la rei­
vindicación 1 , caracterizados porque los medios de medición 

1 0. comprenden aparatos de medición de distancias dispuestos en 
una do dichas estaciones y que actdan en respuesta a la de­
tección de un objetivo de que es portadora la otra estación 
para determinar la distancia entre el conjunto de gancho y 

la carga.
15* 4**- Perfeccionamientos, de conformidad con "la rei-

vindioaoión 3, caracterizados por comprender medios'de des­
composición aocionables para descomponer la distancia entre 
el conjunto de gancho y la carga en componentes representa­

tivos de la separación vertical y la separación lateral.
20. 5.- Perfeccionamientos, de conformidad con la rei­

vindicación 4 , caracterizados porque los medios de descompo­
sición comprenden medios de suspensión a la cardan accióna­
m e  s para estabilizar on el espacio el aparato de medición de 
distancias y medios transductores acciónames para proveer 

25. segales indicativas do desviación de los medios de medición 
de distancias a partir del estado estabilizado para detectar 
el objetivo.

6.- Perfeccionamientos, de conformidad con la rei­
vindicación 3, caracterizados por comprender medios de. des-
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viaoión aooionaN.es para detectar ¿L movimiento d d  conjun­
to do gancho a partir de una posición vertical por encima 
de la carga y para proveer una segal de restaNeoimiento de 
posioión a los medios de oontrol indicativa de la magiitud 

5* d d  sentido de la separación lateral.
7^- Perfeccionamientos, de conformidad con la rei­

vindicación 6, caracterizados porque los medios de desvia­
ción comprenden una fuente de rediaoión óptioa y detectores 
do la radiación montados en la carga y en el conjunto de 

10. ganchos, cuyos medios se estabilizan de manera que d  des­
plazamiento do la radiación queda limitado sobre un plano 
vertical.

8.- Perfeccionamientos, de oonfomidad con cual­
quiera de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizados porque 

15* los medios do oontrol comprenden medios de accionamiento ope­
rables para desplazar el conjunto de gancho en plano§"hori- 

zontales y verticales y medios do tratamiento de sedal que 
aotdan en respuosta a sedales procedentes de los medios de 

medioión para proveer sedales do accionamiento a lós.medios 
20. dp aooionamiento.

9*** Perfeccionamientos, de conformidad oon la rei­
vindicación 8, caracterizados porque la gr&a es giratoria so­
bre un eje vertios! y portadora de los medios de accionamien­
to para el giro conjunto de la misma y de tales medios.

25* 10'.- Perfeccionamientos, de oonformidad con las
reivindicaciones 8 o 9y en donde la grda presenta una cons­
trucción do pluma unitaria y el conjunto de ganoho está sus­
pendido de un cable, caracterizados porque los medios de ac­

cionamiento comprenden un botalón extcnsible quo por un
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extremo está montado articuladamente en dicha segunda esta­
ción, siendo el otro extremo del botalón apto para acopla­
miento amovible con el conjunto de gancho^ de manera que la 

extensión y la retracción del botalón a lo largo de su eje 
5* provoca el movimiento del oonjunto de gancho transversalmen­

te al cable de soporte de tal oonjunto, y medios para provo­
car el movimiento del conjunto de gancho transversalmente 
al cable de soporte do este conjunto y transversalmente al 
eje del botalón.

10* 11'.- Perfeccionamientos, de conformidad con la rei­
vindicación 10, caracterizados porque los medios para provo­
car el movimiento del conjunto de gancho transversamente 
al eje del botalón comprenden dos cables con los que el bo­
talón está vinculado a sendos medios de torno de cable indi- 

15* viduales que comporta dicha segunda estación, cuyos medios 
de torno de cable están separados horizontalmente y en cada 
lado de la_pluoa de la grda para variar las longitudes de

f r. ' ''
los cables* _

12. - Perfeccionamientos, de conformidad con la
20. reivindicación*10, caracterizados porque los medios para pro­

vocar el movimiento d d  oonjunto de gancho t rans ver saínen­

te al eje d d  botalón comprenden un segundo botalón exten- 
sible montado articuladamente en dicha segunda cstaoión en 
un lugar separado del primer botalón y vinculado articula- 

25* demente por d  extremo alejado de la estación, al primer bo­
talón, motivando la diferencia de extensión de dichos bota­
lones que la porción vinculada comunmente mueva d  oonjunto 
de gancho.

13. - Perfeccionamientos, de conformidad con la
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reivindicación 9', en donde la grúa presenta una construcción 
de pluma unitaria y el oonjunto de gancho está suspendido 
de un cable, caracterizados porque loá medios de acciona­
miento comprenden dos cables de accionamiento con cada uno 

5* de los cuales el conjunto de gancho está conectado a medios 
individuales de torno de cable de que es portadora la segun­
da estación, cuyos medios de torno de cable están separados 
horizontalmento y en cada lado de la pluma de la gráa para 
controlar las longitudes de los cables de accionamiento,

10. habiendo sido normalmente prevista la longitud de los oables 
de accionamiento para llevar al conjunto de gancho hacia la 
estación de manera que el peso del oonjunto de gancho pro­
vee medios para apartar d  oonjunto de gancho de la, segunda 
estaoión cuando so extienden los oables de accionamiento:.' 

15+ 14.- Perfeccionamientos, de conformidad oon las
reivindicaciones 8 o 9, en donde la gráa presenta una cons­
trucción de pluma unitaria y el conjunto de gancho egtá sus­
pendido de un oable, caracterizados porque los medios de 
accionamiento oomprenden un brazo articulado provisto de una 

20. primera sección vinculada a la segunda estación porun ex­
tremo para moverse en un plano, cuyo brazo está dotado de 
una segunda secoión vinculada al otro extremo de la primera 
sección y una tercera sección vinculada a la segunda sección, 
siendo el extremo de la tercera sección alejado de la segun- 

25+ da sección apto para el acoplamiento amovible^ oon el con­
junto de gancho, y disponiéndose dichas segunda y terce­
ra secciones para girar en el mismo plano y ortogonal a la 
primera secoión para mover el conjunto de gancho en el espa­
cio tridimensional.
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15**- Perfeccionamientos, de conformidad oon laa 
reí-vindicaciones 8 o 9, en donde la grda está provista de 
una pluma no unitaria compuesta por una pluralidad de seg­
mentos, de los cuales el alejado de la grda es portador del 

5* conjunto de gancho de grda, cuyos segmentos están unidos a 

la grda y a segmentos adyacentes de nodo que giran en torno 
de ejes horizontales que se extienden paralelos entre si pa­
ra permitir el movimiento de los segmentos de pluma en un 
plazo horizontal, caracterizados porque los medios de accio- 

10. namiento comprenden por lo menos uno de los segmentos vincu­
lado articuladamente a lo largo de su longitud para el giro 
alrededor de un eje que se extiende transver saínente' al eje 
sobre el que está articulado el segmento, y medios para pe­
sio ionar y soportar segmentos adyacentes, y partes compo- 

15* nentes de segmentos unidos, en ángulos formados entre ellos 
y determinados por lo segundos medios do tratamiento'*

16.- Perfeccionamientos, do conformidad oon la 
reivindicación 15, caracterizados porque los medios para 
mantener los ángulos entre los segmentos comprenden accio—

20* nadores hidráulicos ooneotados entre los segmentos adya­
centes de la pluma

17*- Perfeccionamientos, de conformidad oon la rei­

vindicación 15, caracterizados porque los medios para man­
tener los ángulos entre los segmentos comprenden una plura- 

25* lidad de cables que se extienden entre la grda y los segmen­
tos individuales, ajustándose la longitud de los cables pa­
ra controlar y mantener los ángulos entre los segmentos ad­
yacente s*

18*- Perfeccionamientos en medios de posición
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5+

de ganchos de grúas*
Según se describe y reivindica en la presente 

nonoria descriptiva que consta de 27 páginas foliadas y es­
tas a náquina por una sola cara*
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^STX^MS* Z7^?.



^XSTTSV^ Z7Y?.

1^80. !975
, !PE?M̂  ,__

f. N:S?;*



^ x s -T ^ S  ZZZ>.


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



