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El_invento se refiere a un aparato para efectuar
automdticamente la incpeccidén y la detececibn de 2gujeros en es—
tructuras y elementos parecidos. Hds particularaente, el invento
estd relacionado con un aparato para automatizar el equipo de com
probacién de generadores de vapor y parecidos, por ejemplo, ponien
do un dispositivo de deteccién primario en conbacto con las extre
midades abiertas dc los pequefios tubos de vapor de una place de
tubos situada en la parte inbterior de una cdmars de agua que co-
munica con los pequeiios tubos de vapor del convertidor de vapor
en una central de energia atdémica, y cambiando automdticamente
la posicidn del aparato mientrac se inspeccionan las extremida-
des abiertas sucesivamente pzara debectar las grictas.

El invento consiste en un aparato auto'"-mporta-
do y auto~propulsado que ectd adabtado para soportar unes medios
de verificacién 0 de inspeccifén y yue incluye unce primero y se-
gunco cuerpos de soporte inbterconectados por un dispositivo de
guiado que permite un movimiento relative de los cuerpos de co-
porte en unas primera y segunda direcciones de coordenada , ¥y un
dispositivo para proﬁucir dicho movimiento, estando provisito ca-
da cuerpo de soporte de unos medios de agarre extensiblecs y re-
trdctiles en una tercera direccidn de'coordenéda, y adaptados,
cuzndo estdn extensos, para penetrar-y'anclarse por lo menos ein
un orificio formado en una superficie encima ée la cual el apa-
ravo se desplaza, colgando asi el aparato de dicha superficie.

Durante su funcionamiento, el aparato puede ad-
herirse a un techo o a una pared vertical y puede cambiar su po-
sici6n mediante un movimiento relativo de los cusrpos del sopor—
te, &sin estar sostenido decde la parte inferior.

Fl invento se deccribird més dotvalladamente ha-~

ciendo referencia a los dibujos adjuatos, en los cuales:
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Lo figura 1 ce una vista en planta dc un asarato
gue incorpors el invenio;

la Tigura 2 es une vista en pergpectiva del apa-
rato segin el invento, habicndo cido retiradee unae piezas accesg
ria% pare mayor cimplificacidng

1n figure 3 ec una vista en seceién tomads & Lo
largo de do linca A~A de lo figura 15 y.

la Tigura 4 es upa vista fragacniaria, parcisl-
mente cn seccién, tomuda a lu largo Ge la linea B-B de la fimra
3.

Los simbolos (¥, Y) y (+, =) con flechas dezig-
nan lag direcc ciones de coordenads: en las cuales el aparato I se
desplaze; el aparato puede desplazarse en cuaro dircccionce, es
decir lug dirceciomes (M+), (X=), (¥+) e (¥-).

Un bastidor 1 situado en el lzdo del aparato en
la direccién (Y~), que precenta una Torsa de L cuando sc observa

decde arriba, consicle en una placa de apoyo iuterna ta y dos pla

cas laterales 1b, l¢, y tiene dos barras de guiado 6 en la direc-

cién X, ee decir una barra cuperior y una barre inferior que ce.
extienden a través del lado sbierto o exberno del bastidor. Un
bastidor cxterno 2 situado en el ludo opuecto o lado (Y4) del
aparato tiene la Torma de una place dnicz. Cuatro barrasc 3 de
guiado en la direccidn Y estdn sujelas por una extremidad cn la
placa la y por lu otra extremidad en la plsca 2. Botas barrss de
fguiado 3 coporten un bastidor 4 que es sustancialuente idéntico
por .su fomia, al bastidor 1 y que cutd adowado a écte, de modo

gue pueda deslizarce altermativamente en lac direcciones (Y+) e
(Y-). £L bastidor 4 tiene una placa dc soportn 48 y dot barrac 8
de guicdo en la direccidn X, esimileres a las barras 6, Las barrac

de saimCo 3y, 6, ¢l bactidor 1 y lz placw 2 Toraan un bastidor
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reciangular. lLas barrat de ‘guiado 6 y 8, respectivemente, sostig

nen los cuerpos de soporte 5, 7 que- pueden deelizarse en ellas.

'Por tanto, el cuerpo 5 puede decplazarse en la dlrec016n Xy el

cuerpo 7 en las direcciones X e Y. A su vez, 108 cuerpos de so-
porte estdn dotadoc de.pares de comectores 9, 10 y 11, 12.

Como se ve clardmeate .en la figura 1, las ba-
rras de guiado 6 tienen, en sus extremos, unos topes 13 y 14,

De manera similar, las barras de guiado 8 ticnen en sus exbremi

)

- dades unos topes 15 y 16, Lstos topes i3 a 16 estén dlnpuertos

de tal maners que cuando 1os cuerpos 5, 7 se apoyan en-los topes

respectivos, las posiciones de los conectores se adaptan exacta-
menfe & las posiciones de los agujeros formados en un techo o una
pared en la cual el aparato debe sujetarse. - L

las placas laterales 1b y ic del bastidor 1 sopor

‘ta unos brazes A, es decir un brazo por cada placa. La extremidad

frontal Aa de caida brazo A tienc una forme tal que'pueda.soportar

un instrumento para verificar o examinar los agujeros en el techo,

_ por eaemplo, una unided de 1nvesL1v3016n que puede ser 1ntroduclda

en,un tubo de vapor de un generador de vapor. Cada brazo A pueae
girar con un arco de 180° en su exbtremidad posterior Ab dentro
del plano de la figura 1, permitiende asi inspeccionar todos sus
agujeros situados frente a los lados .(¥~) y (X+) del aparato I.

- Los conéctores 9-12 pueden desplazarse eunire uné
posicién extensa y una posicién retraifda y estdn provistos de me~
dios dé agarre (que se describen mds adelante), con los cuales
puedcﬁ agarrar el interior de los agujeros en los cuales sobresa-—

len en su posicién extensa. La sujecién es suficientemente fuerte

' para que dos conectores puedan soportar el pece del aparato y del

dispositivo de-comprobacién o de inépeccién. ElL aparato incluye
tanbién unos medios para producir unos movimientos relativos de
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' los cuarpos de soporte:5,.7 y de las barras de guimdo 6, 8 en

las direceidnes (X+) y-(X-), ¥y unos medios para producir el nic-

‘vimiento relativo del bastidor 4 y de las barras de guiado 3 en -

lag direcciones (Y+) e (Y-), utilizdndose a este efecto, por
ejemplo, unoz motores eléetricos montados en los cuerpos de £0-
porte y en el bastidor 4 y provistos de un sistema de trancmi-

sifn por cremallera y pifién o de tornillos y ftuercas para despls
zar los cucrpos 5, 7 y el bastidor 4 & lo largo de las barras 6, .

8, v 3.

»

Por tanto, estando el aparato colgado  de.un par
de conectores, mientras que el otro par estd retraido, las posi-
ciones relativas de los cuerpos 5, 7 pueden ser cambiadac en la
dirececién X y/o ¥, después de lo cual los conectores'reﬁrai&oé
pueden ser extendidos para.agarrar los agujeros respectivos y
los conectofes in}cialmente en posiciédn extensa pueden ser retrai
dos para permitir un movimiento relativo suplementarid de los
cuerpos de soporte, de tal manera que el aparato se desplace en
conjunto a lo largo del techo para inspeccionar o verifica? cual
quier agujero deseado. Para obtener la ectabilidad necesaria du-
rante la inspeccidén o la comprobacién, los cuatro conectores pue
den agarrar sus agujeros recpectivos.

Los movimientos de os cuerpos 5, 7, del basbi-
dor 4 y de los coneclores 9-12, asi como la sujecién y la libera
cidén de los agujeros por estos ultimos, se efectian bajo conitrol
remoto a partir de una unidad de control acciénable manualicnte o
pre-programada que ectd conectada con el aparato por un cable de
control,

En.le que sigue, se describirdn detalladamente

con referencia a la figura 3, -la cual es una seccién tomada por

Jda linea A-A de la figura 1, y con referencia a la figura 4, que



10,

15

20

25

30

es una seccién tomads por la lina B-B de la figura 3, la construg

cién y el funcionamiento de los conjuntos de conectores, disposi-

- tivos ecenciales para sujetar el aparato en el techo y para sopor

tar el peso de todo el aparato.

Como se ilusbra en le figura 4, la parte supsrior
de un vdstago de conector hueco 9z del conector 9, estd provisto
de una cremaliéra ¢ que permite desplazar el vdstago axialmente
hacia arriba y hacia ebajo. En la parte superior del cuerpo de
soportg 5, estd situada und chaveta a que impide la rotacién del
cohector'9, y su extremidad interna estd adaptada en un surco Sb
del véstggo 9a. del comector, de tal manera que el védstago del co
nector pucda deslizarse verficalmente con relacién-.al cuerpo de
soporté 5. Como se rsprecenta en la figura 3, el véstagb 9a del
conector estd provisto de un cucllo o zona restringida e en su
agujero, estando formada una ramura axial m en.la zona restringi
dz. Ia extremidad superior 29 de la zona restringida forma un es
calén que sirve como asiento para un muelle de compresién 26, y
la extremidad inferior 30 de la zora restrigida sirve como asien
to para un cojinete 31. En la extremidad inferior descubierta
del vdstago 9a del conector, estd formado un escalén anular g,.
el cual, cuendo se eleva el véstago del conector entra en cogiag
to con la cara inferior 5a del cuerpo de soporte 5 para s=ervir
como tope con el fin de limitar el movimiento ascendente del v@g'
tago del conector. Cuando el conector 9 debe sujetarze en el te~
cho ei,eécalén g soporta ei peso del cuerpo de soporte 5 y por
tanto del aparato I.

Un engranaje doble 17 consiste en un pifién 17a
que estd acoplado con la cremallera ¢ del vdstego 9a del conec-
tor, y una rveda de tornillo sin fin 17b acoplada con un torni-

1lo sin fin 18. Los extremos’ de este engrenaje dcble estdn sopor

-
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tados de manerz giratoria en unos cojinetes (no repregentados).
E1l tornillo sin fin 18.estd también soportado de manera giratoria
en ambzs extremidades POT Unos cojineteé y estd conecfa&o & un mo
tor (no repesentado). El gngulo de inclinacién de la rueda de tor
nille sin fin, -acoplada con el tornillo sin fin, es inferior al
dngulo de friceién y por tanto, el tornillo sin fin puede trans-
mitir la energia de rotacién a la rueda.de tornillo sin fin, pero
este dltimo no puede transmitir energla al tornillo sin fin.

Un engranaje hiperbélico 19 sirve para nantener
él vdstagb 9a del conector en el techo. El eje de este engranaje
19 estd montado de manera giratoria por ambas extremidades en
unos cojinetes (no representados) y estd conectado-con un motor.
Un engfanaje hiperb6lico hueco 20, acoplado con el engfanaje 19,
estd soportado de manera giratorié. en ambas extremidades en el
interior del vdstago 9a del conector por medio- de cojinetes. La
extremidad superibr del engrenaje hiperbélico 20 estéd acbplada _
con la zona resbringida e del vdslago de conector hueco, por me-
dio de un rodamiento axial 31, y la extremidad inferior del en-
granaje 20 estéd soportada por una parte £ del vdstago del conec—
tor, por m;dio de un cojinete axial inferior 21 y un anillo de
presién 22, '

El véstago 9a del- conector y el engranaje hiper
bbélico 20 pueden-desplazdrse conjuntamente en scntido axial hacié
arriba y hacia abajo, deslizéndose los engranajes hiperbélicos
19, 20 el uno con relaciop al otro, a lo largo de las superficies

de sus dientes. Ellengranaje hiperbélico hueco 20 tiene una por-

¢ién roscada internamente h.

Un eje de fijecibn 23 tiene una poreién infe-
rior roscada 23a que se enrosca en la pafte ﬁ del engranaje hi- =
pérbélico 2C. Una chaveta 23b estd dispuesta en el eje de Tija~
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cién 23 y se adapta cn una ranura formada en el vdstago de.conecu
tor Sa para permitir un movimiento deslizante vertical, pero no
la rotacién del eje de fijacibn en el interior del véstago del
conector. La extremidad superior i del ejé de fijacién tiene und
cab?za plana y - censanchada con una coﬁicidad de guiado para facili
tar la introduccidn én»un asujero correspondiente del techo, Un
cuello j situndo debajo de la cabeza, biene una forma cénica gue
se adapta a la configuracién de las garras circulares 24.

) El eje de fijacidn 23 puede deslizarse hacia
afriba o hacia abajo cuando el engranaje hiperbélico 20 gira con
su porcién roscada internamente h acoplada con la porcién roscada
externamente 232 del eje.

' Cuatro garras circulares 24, con una disposicién
externa cilindrica y una parte interna cénica,. se mantienen en
contacto con el cuello ebénico j del eje de flgacxén 23 por medlo
de un par de cintas cxtensibles k. El zlojamientoc 25 de las garras
circulares estd provisto de un agujgro en el cual se adaptan las
garras de modo que puedan deslizarse colammente en la direccién ra
dial, estando manbenmdas en la direccién de empuje axial.

' ; Una pestafia 1 estd formada en la extremidad in-
ferior ﬁcl aldjamlento 25, y el muelle de compresién 26 actia en-
tre la cara inferior de la pestafia y.la extremidad superior 29 de
la zona restringida-del Véstago %a del conector, de modo que cuqé
do se baja el eje de fijacibn 23 con relacidén al vdstago del co-
nector, el muelle de compresién 26 mentenga el alojamiento 25 de
las garras circulares 24 en posicién alta sin ninguna limitacién.
Igualmente, en razén de la energia eldstica de este muelle de com
presién 26, el aparato I puede estar soportado de manera estable
por el techo por medio del véstago 9a del conector. )

Un aro 27 roscado externamente se acopla con el
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armjero internamente roscado del vdstago 9a del conector para en~
Trar en contacto con la pestafia 1 delralojamiento 25, constituyen
do asi un lfmite al movimiento superior del alojamiento y permi-
tiendo que la energla eldstica del muclle de compresién 25 sea
retgnida como fuerza interna del vdgsbazo del conector.

52 explicard ahora el funcionamiento de los co-
nectores 9 a 12. A titulo iluebrativo, se supone'que estos conec
tores eatdn inicialmente en sus posiciones mds altas, con sus ga
rras circulares extensds de modo que se arnclenen cuatro agujeros
del techo, sujetanto asl el aparato I en el Techo.

Afloiamiento y descenso de los conectores.-

El engranaje hiperbllico 19 tiene sus dientes
orientédos hacia la derccha y cuando gira en zl sentido anti-
horario, segin se ve en la figura 3, el-engranaje hiperbdlico 20
gira en el sentido antihorario, visto desde la: parte superior,
como en lé figuré 1. Bolto obliga 2l eje de fijacién 23 a despla-
zarce hacia arriba en razén de la rosca h orientada hacia la iz
quierda. En este punto, las garras circulares 24 salen y se po-
yan coﬁxra la pared circundante del agujero del techo y taubién
se exbtienden hacia el inbterior para sujetarse en el cuello céni-
co j del eje de fijacidén 23. Ya que el cuello j tiene una conici
dad superior & la de los lados internos de las garras circulares
24, una débil fuerza aplicada'al ejc de Tijacién 23 es suficiente .
para liberar el cuello de las garras, dejando un intervalo entre
el eje de fijacién y las garras. Esto permite'que lag garras cir
culares se desplacen radialmente, y las eintas extensibles k em=-
pujen las garras hacia el centro, reduciendo su didmetro general
¥ formando un intervalo entre la parte exlerna de las garras y
la pared circundante del agujero del *echo. E1l conector estd aho

re. en posicién no sujeta. Bl desplazamiento hacia arriba del eje
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" de fijaci6n 23 para su-aflojamiento se hace teniendo en cuenta la

relacién enbre el véstago 9a del comector y el eje de Ffijacién 23.

* Cuando el aflojamiento es total, se acciona un interruptor de fi

nal de carrera (no 11uutrodo) para detener el engranaje hiperbé-

- 1100 19.

la siguiente fase consiste en hacer girar el “tor
nlllo sin fin 18 orientado hacia la derccha, en el sentido anti-

horario, hacicndo asi glrar el engranzje doble 17 en el sentldo

antihorario, segin se ve en la figura 4, y permitiendo que el védz

tago 9a del conector baje con el eje de fijacién 23 en é1, en ra-
z6n de la fuerza aplicada a la cremallera g.'Cuando la extremidad
superior del eje de fijacién 23 ha caido suficientemente debajo
del techo, el cuerpo de soporte 5 y el conector 9 tonan unau po¢1;
ciones relatlvas pre-ajustedas, en la cual accionsn un conmutaaor

de final de carrera (no representado) para detener el_tornlllo sin
fin 18. ' '

' Tlevacién y sujecién de los conectores.-—

En la fase final de la operacidén descrita mds
arriba, el véstago 9a del conector estd en la posicién mds baja;
en ia cual no estd sujeto. Ahora, si se hace girar en el sentido.
horario ¢l tornillo sin fin 18, el engranaje doble 17 gira tam-
bién en el sentido horario, haciendo-que el vds tazo 9a del conec
tor suba conjuntamente con el eje de fijacién 23 y las demds par
tes relacionadss, de tal manera que la parte superior del eje 23
penetre en un agujero.del techo. EL véstago 9é del conector si-

gue subiendo hasta que su escalén anular g entre ‘en contacto con

la cara inferior del cuerpo de goporte 5. Este hecho se detecta

por medio de un conmuiador de final de carrera (no representado)

a partir de las posicilones relativas del v¢"ta 0 92 del conector

y del cuerpo de soporte 5, y se detiene el tornillo sin fin 18.
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%n este caso, .el vdstago 9a del conector.no estd siempne en conm-
tacto con la supcrficie del techo; por el contrafio, urios interva
log y unas deformaciones de las piezas desglizantes en el aparato
I pueden producir un intervalo entre el veagtago del conector y la
superficie del techo, pero mn ningin caso las garras circulares
penetrardn en un agujero del techo.

A continuacién, se hace girar el engranaje liper
bélico 19 en sentido horario, de modo que haga girar el engranaje
hiperbélico 20 para arrastrar el eje de fijacién 23 hacia abajo.
Ya gque las garras circulares 24 esidn mantenidas axialmente por
la caja 25, el cuello cénico j del eje de fijacién 23, las empu~
ja hacia el exterior contra la pared circundante dél agujero del
techo, de modo que lo pared éel techo, las garras circulares 24,
Yy el eje de fijacidn 23, se sujefen'conjuntamente de manera fir-

e, La continvacién de la rotacibén del engranagje 20 en la direc-

‘¢cibn que hace bajar el eje de fijacidn, produce entonces una fuer

za de reaccién suficiente para elevar el engranaje 20 y por tanto
el vdstago 9a del conector y el cuerpo de soporte 5, cuando la
extremidad superior del véstago del conector entra en contacto

- con la superficie del techo. Durante esta operacién, el véstago

9a del conector y el eje de fijacién 23, se désplazan el uno rqg‘_
pecto al olbro, cémprimiendo el muelle de compresiéﬁ 26. Una rota
cién euplementarie del engranaje 20 encontrard .una gran resisten
cia. La variacibén del par del engranaje hiperbbélico 19 es detec-
tada en ecte momento por un detector (no peprésenmado) Yy se para
agl la robacién del engramaje 19. Ia fuerza con la cual el vdsta
£0 9a dei conector baja durante la carrera de fijaciém, es equi-
librada eventualmente por la fuerza del muelle de compresién 26,
cuanGo la fijacién estd coupleta. )

o Se-ilustrard ahora el funcionmmiento del apara-
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to de verificacién o inspeceibén I. A titulo ilustrative, se supo
ne que el aparato cété.inicialmenxe'sujeto firmeuente en el fecho
estando sus piezas en las posiciones ilustradas en la figﬁra 1,
¥ estando los conectores 9 a 11 en sus posiciones méds altds con
sus garras introducidas en los'agujeros correspondientes formados
en el techo y sujetas en ellos.

(1) Si el aparabo debe-desplazarse un paso de
agujero en la direccidén (X=) se liberan del techo los véstagos
de los conectores 11, 12 y se bajan. Su descenso es detectado por
los interruptores de final de carrera (no- ilustrados) de modo que
los conectores se debengan cuando sus extremidades superiores se
encuentren ligeramente debajo del techo. y .

A continuacién, se desplaze el cuerpo de sopor-

te 7 con relacién al bastidor 4, en la direccién (X-) hasta gque

- entre en contacto con el tope 15. En este punto, los conectores

11, 12 estdn sitﬁédos‘frente a agujeros desplezados cada uno un
paso en la direccién (X-) a partir de los agujeros con los cuales -
estaban inicialmente acoplados. A continuacién, se elevan los qg'
nectores 11, 12 en los nuevos agujeros y los ejes de f£ijacién 23

se descplazan hacla abajo para sujetar las garras‘circulares 24

en el interior de los agujeros de la manera ya descrita. Miemtras
tanto, el aparato I cuelga del techo.por medio de los otros conec
tores 9, 10.

i A continmuacitén, se liberan y se bajan los conec-
tores 9, 10 y el resto del aparato ce desplazd con relacibén al
cuerpo de soporte 7 en la direccién (X-) hasta que el tope 16 en
tre en contacto con el cuerpo de soporte 7. Resulta que los co-
nectores 9, 10 estdn ahora situados a una distancia igual a un
paso de agujero en la direccién (¥~) a vartir de sus posiciones '

inicizles. Ahora se elevan para que sc acoplen con 1os Huevos amu

-
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jeros en los eualec ze sujetan por medio de .cug.garras.circulares.
De nuevo los componentes del aparato I se éncuentran‘en las posi-
ciones relativas ilustradas en la figura 1, pero los cuatro conec
tores 9 a 12 estdn introducidos firmemente en los agujeros situa-
dos a una distancia de un paso en la direccidn (X~-) recpecto a
los agujeros en los cuales estaban originalmente, es decir que
todo el aparato I sc ha desplazado un peso en la direceidén (X-).
(2) Cuando el aparato debe depplazarse un paso
en la, direcéién (%), s¢ sigue vn procedimiento similar, pero se
empieza liberando los coneetqres S, 10 y se dcgplaza el cuerpo
del soporte 7 lateralmente con respeéto al bastidor 4 en la di-
recciéén (X+). .
(3) Cuando el aparato debe desplazarse tres pa
]

[

s0s en la direceidén (X=-) en primer lugar se liberan los conec
res 9, 10y a cogtinuacién se desplaza el cuerpo de soporte 5
con relacién al bastidor 1, de la misma manera que ea (i). Se
repite la operacién el mimero de veces nececario.

(4) Cuando se desplaza el aparato tres pasos en
la direccién (X+) la operaci6n comienza con la liberacién de los
conectores 11, 12, de la misma manera que en (1), ¥ el cuerpo de
soporte % se desplaza con relacién al bastidor 1 en la direccién
(%+). A continuacién, se repite la operacién.

(5) Cuando se desplaza el aparato un paso en la
direccién (Y+), se sigue generalmente el wismo procedimiento que
el que =ze describe en (1), liberando en primér lugar los conecto
res 11, 12. A continuacién, el cuerno de coporte 7 y el bastidor
4 se desplazan conjuntemente con respecto al bastidor 1y al cuer
po de soporte 5 hacia el bastidor externo 2, es decir en la direc
cién (Y+), y se elevan y sujetan los cenectores 11, 12, Degpués’ |

de esta operacidén, se liberan los conecctores 9, 10 y se despleza

»
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el bastidor 1 para acercarlo al bastidor 4, y finalmente se ele~
van y sujetan los conectores 9, 10. El aparto se na desplazado

de la manera deseada.

(6) Cuendo se desplaza el aparato vn paso en
la direccién (Y-) es solamente necesario liberar los conectores
9, 10 de la misma manera que en (1), ¥ despiazar el aparato total
mente en la direceién (¥Y-), mierntras el cuerpo de soporte Y/ y el
bastidor 4 permanecen fijos en ¢l techo.

Los ‘dispositivos de accionamiento y mecanisinos
reiacionados con el movimiento del aparato I son de tipo genmeral
mente utilizado y por tanto se omitird su descripceién detallada.

Como puede entenderse en lo que aniecede, el apa
rato puede, a pesar de sostenerse por si mismo, desplaéarse en o
das las direcciones debajo de un techo provisto de una multiplici
dad de agujeros de dimensiones dadas con pasos, iguales ¥y cn una
configuracién regulada (por ejemplo un retfculo o una configura-
cibén escalonada). Hediante las operaciones alternas de fijacién,
liveracién, elevacién y descenso de pares de conectores 9, 10 y
11, 12, de tal manera que estos pares de comectores soporten su-
cesivamente todo el peso del éparato durante el movimiento. De
este modo, es posible detenerlel aparato en cualquier posicitén
deseada con relacién al techo para la inspeccidén de los agujeros
del techo, permitiendb la deteccién de grietas con los instrumeg.
tos sujetos en las extremidades libres Aa de los brazos A.

' Las garres exbensibles situadas en los agujeroc
del techo aseguran una sujecién suficiente para soportar cl apa-
rato y aguantar la fuersa de reaccién debida al funcionamierio
del aparato. Los muelles de compresién 26 corrigen .cualguier error

que podria ser producido por la holgura y la ‘deformacidén de las

piezas deslizantes y que vodria hacer que el aparato cayese del

-
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techo~ Es imposgible que se produzca un error de este tipo, a pe
sar de operaciones repetidas de introduccién y extraccidén de los
conectores. Por tanto, la inspeccién de techos asi como otros -
trabajos del mismo género, puede efectuarse automdticamente uti-
lizando secuencias de funcionamiento adecuadamente combinadas.

Aunque se haya descrito aqui un modo de realizacidn
del invento previsto para comprobar las finas tuberias de vapor
de un convertidor de vapor vertical, este aparato puede ser mo-
dificado para subir por una pared vertical de un convertidor de
vepor horizontal de la misma manera que cuelga del techo de un
convertidor vertical. )

Igualmente, aunque el invento haya si?o descrito en
su aplicacidén a un aparato de deteccién de grietas en un genera-
dor de vapor, puede ser modificado de diferentes manerés;‘por -
ejémplo, pars la ihspeccién de otros agujgros de este tipo. 7

En resumen, la presente patente de invencién que se
solicita deberd recaer en las siguientes: IS

REIVINDICACIONES

1. -~ Aparato auto-portante y anto-propulsado adapta
do para soportar unos medios de verificacitén o de inspécbién -
de gr;gtas en estructuras y similares y que incluye unbs-primero
¥y segundo cuerpo de soporte interconectados por un dispositivo -
de guiado que permite el movimiento relativo de los cuerpos de -
soporte en unas primera y segunda direcciones de coordenadas, y
un dispositivo para efectuar dicho movimiento, estando cada cuer
po del soporte provisté de medios de sujecidn extensibles y re—
tractiles en una tercera direccién de coordenada, y adaptados -
cuando estén en posicibén extensa, para penetrar y sujetarse por -

lo menos en un orificio provisto en una superficie sobre la cual

‘el aparato debe desplazarse con el objeto de colgar el aparato ~
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‘de dicha superficie.

2. - Aparato segin la reivindicacidén 1, caracteriza-
do porque el dispositivo de guiado incluye un bastidor con rela
¢ién al cual ambos cuerpos de soporte pueden deslizarse en la -
primera direccidén de coordenada, y por lo menos uno de los cuer
pos de soporte puede deslizarse en la segunda direccién de coor
denada.

3. - aparato seglu la reivindicacibéa 1 6 2, caracte-
rizado porqué dichas direcciones de coordenadas son ortogonales.

‘ 4, - Aparato seglin la reivindicacién 1, 2 § 3, carac-
terizado porque dichos cuerpos de soporte estin dispuestos para-
lelamente en dos lados opuestos (I;)Aé (I+), y porque dicho dis-
pbsitivo'de guiado incluye unos conectores situados respectivamen
te en los dos cuerpos de SOporﬁe de modo que puedan desp}ézarse -
hacia el exterior y hacia el interior de las superficiésJQuperio-
res de los cuerpos para acoplarse y desacoplarse con reiﬁCién a
los agujeros de la superficie de un objeto que esta soﬁetido a -
pruebas, y para soportar asi y fiberar los cuerpos de sdporte -
con relacién a la superficie del objeto, estando dispuesius unas
barras de guia que soportan el cuerpo de séporte en el'lédo (Y=)
de modo que pueda deslizarse en la direccidén X, ¥y unas hagras -
de guiado que soportan.el soporte del lado (Y+) de mode que pue-
dé deslizarse en la direccidn Y, lo mismo que en la direccién X.

5« = Aparato segln la reivindicacidn 4, caracteriza-
do porque cada uno de los conectores incluye un vastago de conec
tor que puede desplazarse hacia el exterior y hacia el interior
del Euerpo de soporte asociado, un eje de fijacidn introducido -

en el vastago de conector de modo que pueda desplazarse fuera —

Yy dentro del mismo, y un dispositivo situado entre la porcidén -

-extrema superior del véastago de conector y la cabeza del ejé de
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'fijacién de modo que su difmetro externo aumente o disminuya -

en razbén del movimiento relativo entre el vastago y el eje.

6. - Aparato segln la reivindicacién 5, caracteri-
zado porque el dispositivo cuyo diémetro externo aumenta o dis
minuye, estd constituido por elementos de garras circulares -
que tienen unas partes inclinadas hacia abajo alrededor de la -
cabeza del eje de fijacidén y que estén soportadas por la porcién
extrema superior del vastago del conector, con unas cintas exten
sibles adaptadas alrededor de dicho dispositivo para sujetar —
los elementos de garra conjuntamente, empujéndolos hacia el cen-
tro. )

7. - Aparato segin la reivindicacién 6} caracteriza~
do porque un muelle estd intercalado entre el vastago del conegc
tor y los elementos de garra circulares. .

8. - Aparato segin la reivindicacién 5, 6 6 7, carac
terizado porque el dispositivo para producir el movimiento rela
tivo del vastago del conector y ﬁel eje de fijacidn incluye una
cremallera situada en un lado del vastago del conector, un pifién
de arrastre dispuesto en un lado del cuerpo de soporte“j écopla—
do con la cremallera, un engranaje hiperbélico dispuesto de mane
ra gipatoria en el interior del vastago del conector, otro engra
naje hiperbblico dispuesto en el interior del cuerpo de soporte -
y acoplado con dicho engranaje hiperbdlico, una porcién roscada -
internamente en el agujero de uno de los engranajes hiperbélicos,
y una porcidn roscada externamente en el eje de fijacidén y aco—
plaqa con dicha porcibn roscada internamente;.

. 9. - Se reivindica por 0ltimo como objeto sobre el -
que ha de recaer la patente de invencidén que se solicita: APARA

TO AUTOPORTANTE Y AUTOPROPULSADO ADAPTADO PARA SOPORTAR UNOS ME

“DIOS DE VERIFICACION O DE INSPECCION DE GRIETAS EN ESTRUCTURAS -
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Todo conforme queda descrito y reivindicado en la -

presente memoria descriptiva que consta de dieciocho paginas -

mecanografiadas.

Madrid, 6 Octubre 1.975
BERNARDO UNGRIA

P-De
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