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EXTdACTO DV LA. DESCRIPGION

Se describe un aparato de inspeccidn sutomdtica que
incluye un cuerpo de.sCporte situado en el lado (Y, -). que esta

soportado de manera deslizénte por ﬁnas barras de guiado de di-

reccién X y un cuerpo de soporte en el lado (Y, +) que estd so-

portado de menera deslizante a la vez por las barras de guiado-

de direccion X. e Y., estando provisto cada cuerpo de soporte de

ung multiplicidad de barras de conexién'que pueden desplazarse

verticalmente a través de é1, de modo que las barras de conexifn *

suban y bajen segin las necesidades de la inspeccidn del objeto.
Géda cuerpo de soporie aloja un eje de arfastre coneéfédé con

un motor que lo hace girar, Una multlpllcldad de engranageslnll—_.
cois ales, que estan cada uno orlentados en una derCClon, estan ' -
adaptados en el eje de arrastre de modo que puedan dOSTizarse ‘

axialmente en éste. Estos engranageslellc01da1es asi’ como las

1

" barras de conexidn estan interconectados actlvamenﬁe por "medio

de engranajes para hacer subir y bajar las barras de conexmon.~

En caso de sobrecarga en el lado donde se apllca la cerga, los

engranajeslnlicoidales se desplaéan en contra de la fuersza de

los muelles y por tanto es posible detectar el desplazamiento de ...

los'engranajeslﬁlicoidales;

El invento se refiere a un gparato de 1nspecclon au-
tomatlca para 1nspecclonar antomaticamente una multiplicidad de
agujeros formados en una superficie. Mas particularmente, el in-
vento estd relacionado con un aparato de inspeccién automatica
adaptado para ser utilizado, por sjemplo, con un sistema pars la

deteccidn automdtica de las grletas en generadores de vapor 0

convertidores de vavor de centrales nucieares, estando el apara=-
Ce - . .

to sujeto por acoplamiento con las extrenmidades abiertas de los

pequefios tubos de vapor en una placa de tubos de techo de una
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cidn,

cémare de agua- en comunicaeicn con 08 pequefios tubos generado-

‘res de dicho convertidor de vapor, y se desplaza automdticamente o

has%a su posicidén de inspeceidn de log pequgﬁos tubos’ dé vapor.
Un aparato de este tipo que pertencce a_la téenica
anterior estd previstoﬂpor.ejemplo ﬁara intfoducir las barras de
conexién’én las extremidades sbiertas de los pequefios tubos de
vapor de? conjunto de placa de tubos situado en el techo de -la
cémarg dg vapor, manteniendo el aparato'sujeto en la placa de
tubos-del techo por medio de anillos ensanchables montados_en

ias barrgs de conexidn, desplazdndose a continuacidn el aparato

por medip de un dispositivo de manipulacidn de las barras. (véa-

ge solicitud de patente japoneéé ne .80923/1974). Es preciso, en
primer lugar, que el aparatd sea ligero y compacto para:que el
operariq pueds penetrar en la cdmara de agua a través de un agu-

jero que¢ tiene un didmetro ligerameente superior a su anchura
. ¥ - :

¥ para tener el aparato colzado del techo durante la insﬁecJ

Un objeto del invento consiste en proporcionar un
aparato de inspeccidén cavaz de satisfacer los requisitos mencio-

nados mgs arriba.

De manera més precisa, el objeto del invento consiste.
en proporcionar un aparato de inspeccidn automdtica que incluya
un cﬁerpo de soporte en el lado (Y, -) que cstd soportado de ma-
nera deslizante en unés barras de guiado en la direccién X, un
cuerpo de soporte en el laéé(Y, +) que estd soportado de manera
deslizante por ambas barras de guiado de direccién X e Y, es-
tando cada cuerpo de soporte provisto de una ﬁultiplicidad de
parras de conexidén que pueden desplazarse verticalmente a través
del mismo, de modo'que las barras .de conexidn puedan subir o ba-

jar segin se desee para la inspeccidn del objeto, caracterizado
. A ] N
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borque cada cuéroo”de soporte coﬁticné”uh“érbol de arrastre sco-

‘plado activamente con un motor que lo hace glrarg una mulﬁlpllCl—-‘

da& de engranaies helicoidales que estén- cada uno orlentadOS en -
ung direccidn, estdn montados en el eje-de arrastre de modo que
puedan desl*zarse axialmente en éste, estanéo éichos engranajes
he11001dales y dichas barras de conexlon 1nterconectados actlva-
mente por medio de engranages pars hacer subir y bajar las barras -

de conexlon de modo que en caso de sobrecarga er el lado donde

se apllca licarga, 1os engranages ‘helicoideles se desnlacen en

contra de la fuerza de los muelles y sea posible detectar el des- ‘

plazamiehto de los engranajes helicoidales, con lo cual se sim-

'plifica el sistema de accionamiento ¥ se reduce el peso del apa-

rato, e 1nc1uso, en caso de sobrecarga en el lado donde se apli-‘
ca la cgrga,el sistema de transmisidn de energia funclona sin péf-
turbaci n. ’ l
’ Los objetos y las %entajas del invento que anteceden,
as{ como otros, podrén verse claramente en la siguients:descripn--'
cién, tomada conjuntamente con los dibujos que la acompaﬂan en
los cusles se representa un modo de realizaciénAQel ih#enﬁo. En
los dibujos: . ‘ - '

la figura 1 es una vista en planta esquemética del
aparato que incorpora el invento; )

la figure 2 es una vista en seccidn vertical tomada

& 1o largo de la linea II-II de la figura 1;

la figursa 3 esﬁuna vista vertical tomada a lo iargo
de le linea III-III de la figura 2; y

la figura 4 es una vista en seccidn transversal to-

mada & lo largo de ld iinea IV-IV de la figure 3.

Haciendo chora referencia e la figura 1, los simbolos

(Z, ¥) v (+, -) provistos de fleches indican las direcciones en

*
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las ocuales el aparato segin el invonto. se desplaza, Por tanto,
el aparato, indicado generalmente por A, puede moverse en cuatro
direcciones, es decir (X, +),(X,.-), (¥, +), e (¥, -). Un bastudor

1 situado en el lado (Y, -) del aparato, (que tiene la forma de [

‘visto desde encima, tiene su placa de soporte 1a en su interior,

Un bzstidor .externo 2 incluye un par de barras de guniado de di-

recéién Y3 sujetas en una extrcmidad en ambas porciones extremas

dei béstidor,iestando la otra extremidadth las barras de guiado

3 sujetas en el bastidor 1., Un bastidor 4 situado en el lado

(y, +), que tiene una forma idéntjca ala dél bastidor 1, estd

soportado de manera deslizante en las barras de gﬁiado de difec-

cidn Y}f_Eﬁ los' costados externos de 1os bastidores 1 y 4 estén

sujetas unas barras de guiado de direccidn ' 5 yv6, respectivamen- |

te, Ia barra de guiado 5 soporta un cuerpo de soporte 7 en el

lado (Y, -) que puede deslizar en ella en las éirecciones X, Ta

otra barra.de guiado 6 soporta otro cuerpoﬁdewsoporte'S en el

ladd (Y; +) "que puede deslizarse a lo lergo de ella, en las direc—

ciones X3 los cuerpos de soporte 7, 8 contienen dos pares de ba-

rras de conexidn 9, 10 ¥y 11,'12;'respeotivamente. |
Los cuerpos de soporte 7, 8 tienen una construccidn

que se describiré ahora deﬁalladamsnfe con referencia & las figu~.

ras 2 a 4. En el interior de los soportes 7, 8, los ejes de ac-

cionémiento 13, 14 estan montadcs de manera giratoria por medio

de Pnos“cojinetes. Esfos ejgs de aécionamiento 13, 14 estdn conec~

tados en unas extremidadgs.éon un motor (no representado). En

las porciones intermedias Qel eje de accionamiento 14, o en las

porciones del eje préximas a las barras de conexidn 11, 12, es-

§é montado un engranaje helicoidal 115 con péso hacia la derecha,

¥ un engrenaje helicoldal 16 con paso hacia la izquierda. Estos

engrenajes helicoidales estdn sujetos en el eje de acclonamiento
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14 por medio de chavetas 15a, 16a, de modo que puedan girer con
el eje de arrastre y puedan también deslizarse axialmente en el
eje. Unos anillos deslizantes 17, 18, montados en los engranajes

helicoidales 15, 16, estdn orientados eldsticamente hacia el in-

'térior por unos muelles 19, 20 desde ambas extremidades, y los

eng?anajes helicoidales 15, 16, cuando giran y se desplazan axial-
mente, hacen que los anillos deslizantes 17 y 18 se desplacen '
igualmente. i

Tos muelles 19, 20 estén hechos de modo que tengan
una fuerza elastica suficiente para desplazar las barras de-co~.
nexion 11, 12 nacia arriba y hacia abajo por medlo de engrana-
jes acqplado 15, 16, 29, 30, 33, 34 pero no suflclente para pro-
dueir ningin desperfecto en las transmisiones aacia aiviba ¥ ha-f

cia abajo en las barras de comexidn 11, 12,>cuanddllos engrang=
jes_helico;dales 15,'16 se han desplazado en céntra de la pre~
sién de los mielles 19, 20. - _ -
Unos pernos de interruptor de final 8e carrera 21,
22 estén sujetos en los anillos deslizantes 17, 18 por unos tor-

nillos 23, 24 y estan adaptadoé_én unas ranuraé 21a, 22a forma~- B

" das en un ledo de} cuerpo de soporte 8. Cuando los engranajes he-

licoidales 15, 16 se desplazan axialmente con la rotacién, los
pernos de interruptor de final de carrera 21, 22 se desplazan en
la mlsma direccidn para accionar unos conmutadores de segurldad
25, 26 situados en la thrcmldad superior. Igualmente, en la prox1—
midad de los engranajes he11c01dales 15, 16, estan montados unos
ejes de engranaje 27, 28 que pueden girar en el cuerpo de sopor-

te 8. Los ejes & engranaje 27, 28 tienen en una extremidad unos
gngranajes hiperboloides 29, 30 acoplados con 1é6s engranajes helin-
coidales 15, ]é, y en la otra extremidad unos pifiones 33; 34 aco-

plados con unas cremalleras 31, 32 formados en un lado de las ba-

.
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rras de. cdhexiﬁn'ﬁ1} 12, Tos ladds npuéstos de las barras de co-

nexién 11, 12 estan provistos- de ranuras .35 adaptad para que

se acoplen con ellas las chavetas 36 situadas en el cuerpo de S0~
porte 8 para impe@ir que las barras de coneiién giren,

| Unos topes 37 estdn montados en los extremos inferio-
res de las barras de conexin 11, 12 con el fin de limitar el
desplazamiento hacia arriba de lés barras, ﬁn los puntos donde se"
encuentran con los topes 37 en ouE posicidneg mes eltes estdn situa-
dps unos interruptores.de final de carrera 38 que detectan la
llegada ge las barras de conexidn a la extremidad de su carrera

ascendente,

Unos obturadores 39 situados en la parte superior de

las bafras de conexifn se utilizan para cerrar los agujeros for-
nados er un techo 40. En la construccion descrita, lés partes
1dentlc 8 del cuerpo de soporte 8 en el lado (Y,+) y del cuerpo
de soporte 7 on el lado (Y, —) han recibido los mismos ndmeros de
referencia y no se repetird su descripeidn.

Bl funcionamiento del aparato que incorpora el inven-~
to se explicara en lo que sigue,! A titulo de ilustracién se supo-
ne que el aparato A estd eﬁ el estado ilustrado en la figura 1
en la cual las barras de conexidn 9, 10, 11, 12 estén en sus po= .
giciones mas altas, estando los anillos ensanchables 9a, 10a, 11a,
12a,‘introducidos en wnos agujeros 41 del techo 40 y mantenidos
para sujeter el aparafo fijo . él techo 40,

Con el objeto aé situar los anillos ensanchables .en
los agujeros 41 del techo y para efectuar la fijacidn, sélamente
es necesario, por ejemplo como en la figura 2, elevar la barra de
conexidn 9 fuera dei cusrpo de soporte 7 en el agujero 41 corrss-
;ondiente del techdé y hacer que una multiplicidad de garras de ani-

’

1llo se ensanchen hacia el exterior contra la pared del agujero

.
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que les rodéa, iasjgarfés.del,énillb.SObreéaldn hacia el exterior
cuando la barra ‘de conexién alcanza la extremidad superior de’ su
desplazamlexto y retroceden en el anlllo cuando lg barra baga a8
su posicidn 1nferlor, .com¢c cn el cuerpo de ‘soporte 8 de la flﬂu~

ra 2. El funcioncmiento de las gerras de anillo se describe deta-

7 1lademente en la solicitud de petente japonesa n® 80923/%974.

Si el aparato que estd en el estado ilustrado dsbe
desplazarse hacia adelante un paso de.agujeros en la direccion
(X, =), en primer lugap se libéra el aparato haciendo que los ani~
Los ensanchables 11a, 12a de las barras de conexidn 11, 12 se se-
paren de los agujeros del techo, vy se desplazan hgecia aoaao las -
barras de conexidn 11, 12. Cuando las barras de conexidn. 11, 12
han baJado ligeramente situdndose su parte superior a una c;erta

ef -
distancia del techo 40, los interruptores de flnal de cdrrera (no

" ilustrados) funcionan e impiden gque las barras de conex1on baaen g

-y

mas. A cont1nuacmon, el cuerpo de soporie 8 situado en el lado
(Y, +) se desplaza con relacidn al bastidor en este iado h301a,el’;
ledo (X, -) hesta que entre en contacto con el tope. En este pun-
to, las bariés de guiado 11, 12 estdn situades frente a wnos agu- -
qeroé que estdn ambos situados a una distancia igual a un paso |
en la direccién (X, -) a partir de los agugeros del techo donde -

estaban inicialmente acopladas. Durante esta operacidn, el apa= -

‘)rato A se mentiene colgadeo del techo 40 por Modlo de -los anillos.

ensarchables 92, 10a de las barras de conexién 9, 10 A contlnua-
¢idn,las barras de conex1on 11, 12 se elevan y se 1ntrouucen los
anillos ensanchables én los agujeros del techo 40. El fun01ona~ L
wiento del medanismo.de:introducciéﬁ de los anillos es el sl
guiente, ‘

En nrlmer lugar un motor hace girar el Zrbol de ac- .

01onam1ento 14 en el sentido horarlo como en la figura 2, y los

TR T

3 VeI RN
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engrenajes helicoidelés™15; 16 giran también en la misma direc-
cidn, Por cbnsiguien@e,,el eje de engranaje 27 acoplado con el

engranaje helicoidal:dén paso & la derecha 15 por medio del en-

© granaje hiverboloide 29 gira en el Sentido antihorario y el eje

1;de engranaje 28 acopléﬁo con el engranaje helicoidal 16 con paso

a la izquierda vor medio del engranaje hiperboloide 30 gira en.

: el sentido horario., Esto hace subir las barras de conexidn 11,

12 acopladas con los pifiones 33, 34 situados en estos ejes de

engranaje 27, 28, En este momeﬁto, los anillos ensanchables 11a, .

12a de las barras de conexidén 11, 12 penetran en los agujeros co-
rréspondientes del techo 40. Las barras de conexidn 11, 12 se
desplazan hacia arriba haéta que los topes 3& situados én lés'
extremidades inferiores de los ejes entren.en contactp,éoqziéA
extremidad inferior del cuerpo de soporte 8, y en este momento
los topés 37 accionan los interruptores de final de carrera 38,
1o que hac; que los interruptores 38 detecten el hecho de que
los anillos 11a, 12a de las barras de conexidn 11, 1é han pene-
trado completamente en los agujeros correspondientes del techo
40, Ya que el eje de accionamiento.14 sigue girando, los topes

37 entran en contacto'con la extremidad inferior del cuerpo de
soporte 8 y detienen el movimiento ascendente de las barras de
conexidén 11, 12 parando asi los ejes de engranajes asociados 27,
28 igualmente. En este caso, los engranajes helicoidales 15, 16
sirven como roscas macho con relacién a los engrahajes hiperbo-
loides de los ejes de engréﬁajes 27, 28 y por tanto se desplazan
hacia el exterior sezin se ve en la figuré 4, en contra de la
fuerza de los muelles 19, 20, por medio de los anillos deslizan-
tes 17, 15. En razdn de la presenciu de los pernos de interruptbr
'ée final de carreéa 21, 22 sujetdq en ellos, los anillos desli-

zantes 17, 18 se desplazan conjuntamente con los engranajes heli-
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coidales 15, 16 para accionar.los interruptores de final dc ca-

rrera 25, 26 de modo .que se detiene el motor de las barras de co-

. nexion 11,_12. Portcoﬁéiguiente, los muelles deforhados Se man-
tienen quietos acumulando unesfuerzas que orientan hacia arriba
el sistema de accionamiento de las barras de conexién 11, 12. Ya

que los engranajes he;idoidales 15, 16 estdn previstos para que

su angulo de torsidn no rebase su angulo de friceidn, se obtiene

una autosujeccidén sin arrastrar el sistema de accionamiento a par-

tir del lado donde se aplica la cargae. Ya que las fuerzas estan -

absorbidas por los muellles 19, 20, el sistema de accionamiento

no estd sometido a ninguna fuerza de torsion.

\}

A continuacién, se éupone,qué un agujero del. techo

40 =n el cual el anillo emsanchable 12a de 1la barra'devébhékiéhij .

12 ha de ser introducido, esta obturado. En este caso,de'la misma

menera que la que se ha descrito mas arriba, el eje de acciona-
H : .

miento 14 giras y la barra de conexién 12 se eleva hasta que en-

tre en contacto con el obturador 39, Ahoras, ya que lakbafra de

conexidn 12 estd desplazédndose hacia su posicidn mds alta, el in-

el engranaje helicoidal 16, se desplaza en contra de la fuerza

terruptor de final de carrera 38 no se activa. Por otra parte,

del muelle 20, y por tanto el perno 22 del interruptor de firal .

de carreras acciona el interruptor de final de carrera 26, dete~

niendo asi el sistema de transmisién, Si el agujero del techo
que debe recibir el anillo ensanchable 11a de la otra barra de

conexién 11 no estd ya cerrado, la diferencia de altura entre

1

las partes superiores de las barras de cenexidn 11 y 12 que fun-

ciona normalmente de la misma manera, sers nula., Sin embargo, si

el engranaje heliccidal 16 solo, se desplaza hacia 1la izquierda.

segun se ve eﬁ la figura 4 de mo@o qué el pernoIZZIdel interrup-

tor de finzal de carrera accione.el interruptor de seguridad de
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extremldad superior 26,§ara detener el,sistema'de f?ansmis;én, se
produciré una diferencia de aitura & entre las partes superiores
de las barraes de conexidn 11 v 12. Po?»tanfo, suponiendo que ia
distancia a'la cual se desplaza el engraﬁaje helicoidal 16 es € ,
la relaclon s/¢ represenﬁara la relaclon de r*ducclon de velo-
cidad entre el engranaae helicoidal 16 del sistema de transmisién

y la cremallers 34 de la barra de conexidn,

Cuando el agujero del techo 40 hacia el cual estd su-

biendo la barra de conexidén 12 estd obturado, no existe espacio

" suficiente para la introduccidn completa de la barra 12, y el

perno 22 del interruptor de finel de carrera accionara el inte-
rruptor!de'seguridad de extremidad superior 26 antes de que el

interruptor de final de carrera 38 sea accionudo por. ¢l tope 34.

‘En este momento, la fuerza acumulada en el mielle 20, o la fuer-

za con la cual la barré de conexidn 12 entra en contacto con el
obtﬁrador,:y debido a la reaccién, tiende a hacervbajar el apa-
rato A, es sustancialmente inferior a la fuerza con la cual el
gparato A estd adherido en el techo 40 por medio de las barras de

conexidn 9, 10 adaptadas en los agujeros del techo 40, Cualquiera

" que sea la bérra de conexidén 9, 10, 11, & 12, con la cual se en-

frenta el obturador, la barra de conéxidn en cuestidn tendrd su .
interruptor de final de éarreﬁa asociado 38 accionado, y por tan-
to el agujero obturado puede gser localizado facilmente observando
el 1nterruptor del cual procede la sefial,

‘ Aunque hasta shora el invemto haya sido ilustrado
baj§ la forma de un aparato de inspeccidén automitica destinado
a ser empleado.para la deteccidén de grietas en generadores de
vapor, no se frata de una limitacidn necesaria del invento ya
que también puede ser aplicado a.otras miquinas, por ejemplo para

verificar sgujeros miltiples o para operaciones de mecanizacidn
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tales como'talédr&bféEééado;.d-rectificado.

Como se ha descrito mds arriba, el aparatd segun

el invento incluye unos ejes de accionamiento conectados acti-

~ vamente con un motor y alojados de modo que puedan girar en

cuerpos de soporfes, ung multiplicidad de engranéjes helicoida=-

les montados de menera que puedan deslizerse axialmente en cada

uno de los ejes de accionamiento, estando cada uno de dichos en-
granajes helicoidales orientados por un mielle en wna direccién,
y unos ejes de engranaje por medio de los duales'los engranajeé
helicoidales y las barras‘de conexidn estan interconectados ac-
fivamente para hacer subir y bajar las barras de coneii&ﬁ:y; en
caso dg sobrecarga en el lado dbnde se aplica la carga, se des-
plasan los engranajes helicoidales en contra de la fueféézaé e j
los mielles y puede efectuarse la deteécién del désplazémienté.}!
de los engganajes‘helicoidales. Con 1la construééién ‘descrita,

se transmite la energia desde - cada . eje de accionamiento a

-una multiplicidad de cargsy y por tanto el mecanismo de accio- -

namiento y el sistema de transmisidn de energia pueden ser sim-

plificados. Como« resultado de 1o que antecede, el aparato es.

de congtruccién éompacta ¥y ligera. Cualquier sobrecarga apli-
cada en el lado de la carga es absorbida por el desplazamiéﬁfo :
de los engranajes helicoidales y no existe po§ibilidad de tor-
sién u otra perturbacién debida a una fuerza excesiva aplicada

al sistema de accionaﬁiento: Por tantp, la inspaccidn del objeto

puede efectuarse por el simple procedimienio que consiste en ha-

cer subir y bajar les barras de conexidén a través de los cuerpos

de sovorte,

En resusen, la presente patente de invencidn que se

-

solicita debera recaer en ‘las siguientes,

tew

S
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REIVImDICACIOVES S
-1, Aperato de inspeceidn automatlca que incluye un

cuerpo de soporte en el lado (Y,‘~) que egta SOportado de manera
deslizanfe por unas barras de gulado en la direccidn X, ¥y un cuer-

po de soporte en el lado (Y, +) qué puede'déslizarse en ambas ba-

‘rras de guiado en la direccidén X y en la direccién Y, contenien-

do cada cuerpo de soporte una multiplicidad de barras de conexion )
que pueden desplzzarse verticalmente'a través de 61, de modo que
las barras de conexidn suban ¥y bajen segun ‘'se necesite pgra la
inspeccidn de’ﬁn objeto que ha de ser inspeccionado, caracteri-

zado porgue cada cuerpo de soporte contiene un eje de arrastre

- conectado activamente con un motor que lo hace girar, una multi-

] o
plicidad de engranajes helicoidales, orientados cada uno elastica~-

mente en una direccién y qﬁé-estén montados en el ejé de acciona-
mignto de modo que puedaﬁ deslizarse axialmente en éste, estando

dichos engranajes helicoidales y dichas barras de conexidn infer-
conectados.por unos engranajes que hacen subifhy'bajar las barras

de conexidn, de modo gque en caso de sobrecarge eh el lado donde

se aplica la cargé los engranajes helicoidales se desplacen en

contra de la fuerza de los muellés'y sea pogible detectar los

' deSplazan1eﬁtos de los engranages hel1c01dales.

2. Aperato de inspeccion automatlca semin la re1v1n— .
dicacidn 1, caracterizado porque cada uno de los ejes de arrastre
soporta unos anil;os deslizantes entre los engranajes helicoida- .
lesy unos melles, p&diendg cada anillo deslizante deslizar con-
juntamente con el quranajé‘helicoidal asociado y estando provis-
to de wmr perno de inberruptor de final de carrers el cual, a su
vez, puede accionar un interruptor de seguridad para detener el
sistema de accicnamiento.

3, Aperato de inspeccidn automdtica segun la reivine

.

dicgcién 1, caracterizado porque cada uno de los ejes de engrana-



=14 -

1 . je tiene en una extremidad un engranaje hiperboloide acoplado -
con uno de los engranajes helicoidales y en la ofra extremidad un
pifién acoplado con wuna cremallera situada en-la barra de conexidn

asociada,

o

4, Se rei&iﬁdica por Ultimo como objeto sobre el
que ha de recaer la Patente de Invencién que se solicita: APAR& )
TO DE INSPECCION AUTOMATICA, ;
Todo conforme queda descriéo ¥ reivindicad en la
presente memoria desériptiva que consta de catorce piginas me-
10 canografiadas y.dibujos que se acompafian.

Madrid, 6 Noviembre 1.975
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