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- 2.  REF: No. 50-1151

Extracto de la Descripcidn

En un procedimiento de control en el cual un apa-
rato de inspeccién automftica esté instalado en un conjunto-
de agujeros, y en el cual se cambia el emplazamiento del

aparato aprovechando los agujeros, un mébtodo para comtrolar

el aparato de inspeccidn automitica, caracterizado porgue

se agignan direcciones a los agujeros de alineacidn réspéc-
tivos; porque el emplazamiento de dicho aparato estd indica
do en un conbtador de objetivo bajo la forma de une diréc-
¢ién, mientras que un contador preajustado sirve para dar
las instrucciones relativas al sentido del cambio de'posi-
cidn de dicho aparato por medio de una direccidn; powvcue
cuando se dan iﬁstrucciones a dicho contador preajusteao,
estas instrucciones se comparan con el contenido de dicho
contador objetivo, lo que hace que dicho aparato se despla-
ce en un sentido que tiende a reducir la diferencia resul-
tante de la comparacidn; y porque dicho dispositivqiesté
provisto de un debector capaz de detectar un obstéeulo de
modo que dicho aparéto pueda cambiar de pogicibn evitando .
el obstéculo,

El invento se refiere a un método para controlar
un dispositivo de inspeccidén automética con el objeto de
.detectar automdticamente los defectos en los delgados tubos
de vaporizacién de un generador de vapor ensamblados, por
ejemplo, en una central nuclear, y tamﬁién en un aparato
destinadb a efectuar dicho control,

Hagta ahora, cuando se produce un defecto en cual-
guiera de los delgados tubos de vaporizacién del generador
de vapor del tipo en cuestidén, un operario dél servicio de

mantenimiento suele penetrar en el interior del generador




10

15

20

a8

30

de vapor a través de un agujero de visita e introduce un

Imedidor de inspeccidn del tipo de corriente de Foucauli co-

nocido, o parecido, a partir de un orificio extremo del
delgado tubo de vaporizacién, montado en una placa de tubos
en el techo de la clmara de agua del generador de vapor,

en ¢l interior del delgado tubo de vaporizacidn, pera iétec-
tar la presencia del defecto en este tubo. Sin embargo, eomo
es sabido el interior del generador de vapor estd fuerhe-
mente conbtaminado por la redicactividad. Por tanto, ¢l tra=-
bajo de inspeccidn se efectiia con un gran peligro de irra-

4
discidn,. Por consiguiente, es conveniente efectuar la ins-

* I

peccidn de los delgados tubos de vaporizacildn utilizéndo

medios mecénicos, pero estos medios no habian sido propues-

tog hasta ahora, .

Con el objeto dé satisfacer esta necesidad, el
invento propone un método para controlar un dispositivo de
inspeceibn automdtica en un autémata de deteccidén de defec~
tos en generadores de vapor, o parecido, por medio del cual
los defectos de los delgados tubos de veporizacidn de un
condensador de vapor ensamblados por ejemplo en un genera-
dor de central nuclear, son detectados por el dispositivo
de inspeccidén automdtica que estd adaptado en los orificios
de extremidad de los delgados tubos de vaporizacidn monta-
dos en una placa de tubos situada en el techo de una cémara
de agua que comunica con los btubos, y en el cual la posi~-
cidn de inspeccidn pucde ser cambiada autométicamente Qe
ronera secuencial, y el invento proporcioné igualmenbte uvn
aparato gue permitve efectuar dicho conbtrol. '

El generador de vapor estd instalado, por ejemplo,

de manera vertical. Por consigufente, el aparato de inspec~
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cidn aﬁfométicé,que permite detectar los defectos de los
delgados ftubos de vaporizacidn se controlard preferentemen-
te de modo q&e pueda inspeccionar eficazmente 1a‘multipli-
cidad de delgados tubos de vaporizacién mientras esté col-
galdo de los orificios de extremidad de los tubos ey la

placa de btubos situada en el techo de la cémara dz agua

E propiamente dicha,

Con esta finalidad, de acuerdo con el método y el
aparato de control de dispositivo de inspeccidn automética
segin el invento, se asignan direcciones a los agujebos de
alineacién tales como los de los delgados tubos de vapori-
zacidng se indica él emplazamiento de uh aparato de inspec—
cibén autombtica en un contador de objetivo por medic de la
direccidn; se utiliza un contador preajustado para ordensar
la direccidn de cambio de emplazamiento del aparato de ins-—
peccidn automhtica de acuerdo con la direccidén; cuando la
instruccidn relacionada con la direccidn particular ha sido
dada al cﬁntador preajustado, la‘direccidn particular se
corpara con la direccidn del contador de objetivo, con lo
cual el aparato de inspeccidén cambia de posicidn en el sen-—
tido gue tiende a reducir la diferencia que resulta de la
comparacidén; y el aparatode inspeccidn estd provistoc de un
detector capaz de detectar un obstdculo de modo que el apa=-
rato de inspeccidén pueda cambiar de posicidn evitando el
obstéculo, con lo cual elaparato puede.ser controlado a
distancia y de manera automdtica, y ademds de 42l manera
que el emplagzamiento del aparato pueda ser confirmedo.

El objeto y las caracieristicas del invento asi

como otros puntos particulares del mismo podrén entenderse

mis claramente leyendo la descripcifm detallada de los mo=~
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dos de realizacidén que se dan a conbinuacién con referencia |-
a los dibujos adjuntos, en los cuales:

La figura 1 es una vista en planta que representa
una placa de tubos de un gener@dor de vapor,

La figura 2 es una vista del principio que repre—
senta en alzado lateral y en seccidén verbical una cérera de
agua del generador de vapor,

La figura 3 es una vigta en planta de un anarato

de inspeccidn automética,

La figura 4 es una vista de principio en peispec«
tiva del aparato ilustrado en la figura 3, '

La figura 5 es una vista de principio en alnado
lateral y en seccidn Vertical tomada en la direccidn ce la
linea A-A de la figura 3, '

La figura 6 es una vista de principio en alzado -
lateral, parcialmente en seccidn vertical, tomada en la
direccidn de la linea B~B de la figura 5,

La figura 7 c¢s una vista para explicar el princi-
pio de un sistema de accionamiento del aparato de inspec-
¢idn automética,

Leas figuras 8 a 10 son disgramas en blogues para
explicar el método de control del aparato de ianspeccién
automética segln el invento,

La figura 1l es un diagrama en blogues que repre-
genta el sistema de conbrol destinado al aparabo de inspec-—
¢cibén automftica segln el invento,

La figura 12 es un disgrama de circuibo secucncial
que ilustra un ejemplo de un circuivo diseriminador segin
la figura 11,

Ia figura 13 es un diagrama de circuibo que mpre-
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sénta un modo de realizacién de un contador de objetive,
de un contador preajustado y de un circuito aritmético segin
sé iluétrsn en la figura 11, ¥y

' TLa figura 14 es un diagrama que permite explicar
el modo de funcionamiento del aparato de inspggcién ansomé-
tica, _

En las figuras 1y 2, la referencia numéricé.i de-

‘'signa la pared o ia envoltura de clmara de agua de un gene-
rador de vapor. La placa de tubos 3 esté situada en la ch-
mara de agua 2. Un gren nlmero de orificios alineados, por
ejemplo unos delgados tubos de vaporizacién 4,.... estén
dispuestos en la placa de tubog 3 de tal manera gue 3us
orificios extremos estén:situados al mismo nivel que la
superficie inferior de la placa de tubos. (En la figura 1,
los puntos de interseccifn entre laa lineas verticales y -~
las lineas horizonbales indican las posiciones de los ori-
ficios de los delgados tubos 4). Ademds, en la clmara de agu
2, estd dispuesta una pared dividoria 5 que divide el inte-
rior de la cémara en dos partes en el sentido vertical., Es
decir, que el interior de la cémara de agua estd dividido
en un lado de alimenbacidn de vapor primario 6 y en lado
de descarga de vapor primario 7, por la pared divisoria 5.
El vapor situado en el lado de alimentacién 6 penstra en
la cémara de agua 2 en el lado de descarga 7 a través de
los tubos delgados 4 que estén montados en la placa de tu-
bos 3 en el lade de alimentacién 6. Con relacién a los tra-
yectos de la circulacién del vapor a través de los delgados
tubos individuzles 4, el vapor que penetra a parbtir del omi~
ficio de exbtremidad del delgado tubo 4 montado en la placa

de tubos 3 «n el lado de alimentacidn 6 llega infaliblemen—

'
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te al orificio de extremidad del delgado tubo 4 situado en
el lado de descerga 7 ya que éste estd dispuesto simétri-
camente con relacidn a la pared diviséria 5. La pared 1 de
la cdmara de sgua esbi provista de un orificio de alimenta-
cién 8 y de un orificio de salida 9 para el vapor primario,
El orificio de alimentacidén 8 comunica con la clmera dc¢ agual
2 en el lado de alimentacidén 6, mientras que el orificic de
salida 9 comunica con la cémara de agua 2 en el lado 4o sa-
lida 7. En posiciones adyacentes al orificio de alimentacién
8 y al orificio de salida 9, estén formados un agujero de
visite 10 del lado de alimenbacién y un agujero de visite
11 del lado de salida estdn formados respectivamente para
la entrada y la salida de los operarios de manbenimiento
etc, Das coordenadas X - ¥ 7 X'~ Y estén indicadas ea el
lado de alimentacidén 6 y en el lado de salida 7 de la placa
de tubos 3. & los orificios de extremidad de los tubos del-
gados 4ye.esy se han dado direcciones de los sistemas de
coordenadas, [f% %"7, 47% 347..... N Zf% 3;7 (siendo, en
éste modo de realizacidén, i y j nlweros enberos que satis-
facen las expresiones 141692 y 1£j5445) v [%%_7’ .
[7§:§;7..... y [f¥:§_7 ( siendo, en este modo de realiza~
cibn, i y j nlmeros enteros que satisfacen las expresiones
1£41€92 y 1% j<4u5).

Fa el interior de la cdmara de agua 2 del genera=
dor de vapor construida de la manera indicada mis arriba,
estd instalado en los orificios de exbtremidad de los delga-
dos tubos 4 montados en 1z placa de vubos 3, un aparato de
inspeccidén avbtomfética, por ejemplo vn autdémata A para la
deteccién de los defectos dél generador de vapor. Como se

indica en la figura 3, cl aparato A estd construido de tal
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manera que pueda desﬁlazarse en cuabtro direcciones ( X, +),
(%, =), (¥, +) 3 (¥, =). En las figuras 3 y 4, el nfmero 12
designa un bastidor situado en el lado (Y, ~). Cuando se
observa desde encima, el bastidor 12 ﬁiene una seccidn en
forma de U. El bastidor 12 estd provisto de una placa de .

soporte 12z en su lado orientado hacia ¢l interior del epa-

| rato A, y de dos barras 13 superior e inferior de guiado en

la direccibén X, en su lado orientado hacia el exterior. En
1% se representa un bastidor externo que estéd situa@o en
una extremidad del lado (Y, +) & en el cual estd montado
una extremidad de cada una de las barras 15, 15 de;gﬁiado
en la direccidén Y. La otra extremidad de cada una de las
barrasg de guiado en la direccidn Y 15, 15, esté sujeté en
1a placa de soporte 12a del bastidor 12, Entre el bashidor
12 y el bastidor externo 14, un bastidor 16 estd soportado
de tal manera que pueda deslizarge libremente con respecto
a las barras de guiado en la direccién Y 15, 15. Ademés,
el bastidor 16 estd provisto de dos barras 17 superior e
inferior, de guisdo en la direccidn X, en su lado opuésto
a la placa de soporte 1l6a de éste bastidor. Los elementos
de transporte 18 y 19 eétén soportados de manera deslizante
por las barras de guiado en la direccidon X 13, 17 respec-
tivamente,

Los elementos de transporte 18 y 19 tienen unos
vistagos de conexidn 20, 21 y 22, 23, respectivamente, Un
dispositivo de parada'24 del 1ado'(X, -) v un dispositivo
de parada 25 del lado (X, +) estdn dispuestos en ambas
partes extrenas de las barras de guiado 13 en la direccidn
X, De la misma manera, un dispositivo de parada 26 del lado

(¥, =) y un dispositivo de parada 27 del lado (X,+) estén
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situados en ambas partes extremas de las barras 17 de guia; .
do en la direccidén X. El emplazamiento de montaje de log
dispositivos de parada 24, 25, 26 y 27, se eligen de %al
manera que las posiciones de los orificios de extremidad de
los delgados tubos 4,...., que estén montados en la placa
de tubos 3 y las posiciones de los vastagos de cohexién 20~ |
23 se correspondan exactamente,

Tias placas laterales 12b y 12¢ montadas en ambos
lados del bagtidor 12 estén provistas respectivamente de
brazos 28a y 28b. Los aparatos destinados a efectuar opera=
ciones tales éomo la inspeccidn de los orificios de exbre-
midad de los delgados.tubdsl¥ montados en la placa de hLubos
%, pueden sujetarse en las porciones exbremas delanteras
& ¥ b de los brazos respechtivos 28a y 28b. L”s brazos 28a
y 28b pueden oscilar 180° dentro del plano de la hoja de
la figura 3 alrededor de sus porciones de base extremas g
y 4, respectivamente. De este modo, es posible efectuar el
trabajo de inspeccidén en todos los %ubos delgados 4 del
lado (X, =) y en todos los bubos delgados 4 del lado (X, +)
del aparato A, Ademés, el primer detector 29 esté dispuesto
en una parbe lateral del elemento de transporte 18 del apa-
rato A construido de la manera descrita wds afriba, mienbras
que el segundo detector 30 y el tercer detector 31 estén
situados en ambas partes laterales del bastidor 16, El pri-
mer detector 29 sirve para efecbuar la debeccidén cuando el
aparato A s¢ acerca a la paréd divisoria 5, mientras que¢
los segundo ¥ bercer detectores %0 y 31 sirfen para efec-
tuar la deteccidn cuando el aparato A se acerca a la super-
ficie interna de ia pared 1 de la cémara de agua.

8i, para montarlo en la placa de tubos 3 en el ladg
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de alimentacidn 6 y en el 1lado de salida 7, se situa el dis-|

. de extremidad de los delgados tubos 4 més proximos a los

puntos de inserseccidn entre las dos paredes 5 y 1 Aonde

-10 -

bositivo A -simétricamente con respecto a la péred divisoria
5, el segundo detector 30 montado en el aparato A detectard
la péfed interna de la envolturalde la cémara de agua en
las vosiciones bilaterales derecha e izquierda seglin se

ve en la figura 1. Por tanto, suponiendo que los orifjbios

los primero y segundo detectores 29 y 30 del aparato 4 de-
tectan la pared divisoria 5 y la pared 1 de la cdmara da
agua, respectivamente, egtln situados en [fY l;7 en el lado
de alimentacién 6 y en ZT&,1_7 en el lado de salida 7. en-
tonces ¥ = i corresponde 8 X'=93 -3ie ¥ =§ correspbnde a
Y= j por lo gue al tubo delgado 4 idéntico se refiere. BEsbo
quiere decir que, Zfi 7y fo 95 = 17 representan los:
orificios de extremidad en ambos extremos del mismo tubo
delgado 4, y por tanto su lectura puede ser intercamﬁiada.
Suponiendo gque en el lado de aliﬁentacién 6 el orificio de
extremidad del tubo delgado 4 mds prdximo al punto de in~
terseccidn entre las dos paredes 5 y 1 donde los primero y
segundo detectores 29 y 20 del apérato A deteetan la pared
divisoria 5 y la parcd 1 de la cimara de agua en el lado

de alimentacidén 6, respectivamente, esté situado en Zf% %
y que en el laGo de salida 7 el orificio de extremidad del
tubo delgddo 4 mis préximo del punbo de interseccidn entre
las dos paredss S y 1 donde los primero y tercen detgctores
29 y 31 del aparato A detectan la pared divisoria 5 y la
pared 1 de la cAmara de agua en el lado de galida 7, res-
pectivamente, estd en ["g,%;7, entonc¢S'£f§ §;7 ¥ [’%;%47

repragsentan ambos los orificios de extremidad de un Hubo
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delgado ﬁ.idénﬁico. En este caso, es preciso invertir la
direccién de lectura para el conbtrol del aparato, baséndose
en la deteccidn obtenida por el segundo detector 30 o el
tercer detector 3l. ,

Los aparatos ubilizados para inspeccionar los del-
gados tubos 4 y que se sujetan respectivamente en las por-
ciones de extremidad delantera a, b de los brazos 28a, 28b,
son bien conocidos, y estén constituidos por ejemple por
detectores de cqrriente del tipo de Foucault, Como se pre-—
cigard més adelante, dicho detector del tipo de corriente
de FPoucault’ detecta un defecto del tubo delgado 4 mientvras
se introduce la extfemidad delantera del detector en el
tubo 4 por medio de un dispositivo de accionamiento ccnoci-
do, no ilustrado, en el momento en que el brazo 28z, o 28b
estéd situado en el orificio de extremidad del delgado tubo
4 para inspeccionarlo después de efectuar el control del
desplazamiento del aparato A,

En ¢l caso del modo de realizacidn ilustrado, el
cor.irol de desplazamiento y de parada del aparato de ins-
peccidn automitica A se efectiia autombticamente mientras
estd colgado por si mismo de los tubos delgados &, Las
figuras 5 y 6 representan la estructura interna basica del
aparato A que permite realizar la funcifn descrite mls a~
rriba.

Como se representa en la figura 6, la parte supe-
rior del vistago de conexidn 21 estd provista de una cre-
mallera 2la que permite desplazar axialmente el vistago de
conexién 21 hacia arriba v hacia abajo. Un retén D que im-
pide que el vhstago de conexidn 21 gire estd dispuesto en '

la parte superior del elemento de transporte 18, ¥y su ¢x=~
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tremidad interna estd adaptada firmemente en un surco 21b
del véstago de conexién 21, Por tanto, el véstago de cone:xid
21 estéd soporbado de ‘tal manera gue puedé realizaxr solamenté
un movimiento'de.deslizamiento vertical libre con respecto

al elemento de trensporte 18. Segln se ilusbra en la figura

5, en el interior del vhstozo de conexidn 21 esté forralo

wia zona escalonada E y una chavetero M. ia superfiéie su-
perior 2lc de la forma escalonada sirve como asiento pora
un muelle de compresidén S, mientras que la superficie in~
ferior 214 sirve de asiento para un cojinete BE. En ls parte

externa del vistago de conexién 21, una porcién escalonada

G estd formada en su parte inferior. Cuando se eleva el vés-

tago de conexibén 21, la porcidn escaléhadg & se apoya con-
trazla superficie inferior 18a del elemento'de‘transporte
18 y sirve como dispositivo de parada en la posicidn extre-
ma "alta del véstégo de copexién 21, Cuando el vlstago de
conexidn 21 estd adherido en la placa de tubos 3,1la zona
. P

escalonada G soporta el peso del aparabo de inspeccibn A.

En 46 se representa una transmisién de dos pasos
de engranajes, estando el primer pasc boﬁstituido‘p&r un
piiibn 46a (figura 6) que estd acoplado con la cremallera 2la
del véstago de conexidn 21 mientras que el segundo paso de
engranaje estf formado por una rueda de tornillo sin fin
46b acoplada con un tornillo sin fin 46M. Aungue no esté
representado, el eje del mecanismo de dos pasos devengranaje
tiene sus dos extremidades soportadas por uncs cojinetes de
modo gne puedan girar, y eate eje estd conechado a una fuen-
Ye de accionamienio giratorio, La rueda de bornillc sin fin
46b y el tornillo min fin 468 estén construidos de tal ma—~

nera que el &ngulo de svance del tornillo sin fin 46M sea

|
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inferior 2l fmgulo de friccidn de. acoplamiento, y de tal
manera que mientras sea posible Uransmitir la. rotacidn des=
de el torniilo sin fin 46M hasta la rueda de tornillo sin
fin 46b, esba rotacidén no pueda ser transmitida desde la
rueda de tornillo sin fin 46b hasta el tornillo sin fin.46M.

En la figura 5; la referencia numérica 47 indica
un engranaje hiperbdlico en un sistema de accionamiento
destinado a accionar la barra de suj=2cidn. 41 pare munbener
asi el aparato A en la placa de techo, Aungue no ﬁayé gido
representado, el eje del engranaje hiperbdlico tiene sus
dog extremidades sqportaaas de manera giratoria por wnos
cojinetes, y esté conectado a una fuente de accionamiento
giratorio. En 45 se representa un engranaje hiperbdlico
gue egth acoplado con el engranaje hiperbdiico 47.'Ambas
exbremidades del engranaje hiperbblico 45 estén soportadas
de manera giratoria por el véstago de conexidn 21, a través
de unos coJinetes. La exbtremidad superior del engranaje hi~
perbdlico 45 estd acoplada con la porcién escalonada E del
vistago de conexién 21 por medio del cojinete de empuje BE,
mientras gue la extremidad inferior estd soportada por una
porcidn F,a través del agiento del cojinete de empuje de
extremidad inferior SB, asi como un aro de presién R.

El véstago de conexidén 21 y el engranaje hiperbd-
lico 45 suben y bajan en un solo bloque en la direccidn
axial. En éste momento, los engranajes hiperbdlicos 4% y 4%
resbalan en las superficies de sus dientes. El lado cilin~ |
drico internc del engranaje hiverbdiice 45'esté provisto
de una rosca interna H.

Ia barra de sujecidn 41 estd provista en una parte

inferior de una rosca exbterna 41b, gue estd conectada con
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1a rosca interna ¥ del engranaje hiperbdlico 45 por medio
de las dos roscas, Ja barra de sujecién 41 tiene una cha-

veta empofrada en ella la cual estd conectada con la ranura
de chaveta M del vdstago de¢ conexidn 21 y que estl montada
de maneré que pueda deslizarse verticalmenbe., La parte su--
perior de la barra de sugecidn 41 estd provista de una ca-

beza ensanchada 4la que estd provista de una parte de guia- |

do cénica pera facilitar su introduccidn en el delgzdo tubo

4, La cabeza 4la estd también provista de una zona géﬁica
que se acopla con una garra 44 de un collarin, i
Cuaﬁdo se hace girar el engranaje hiperbdlice 45,
la barra de sujecién,41 gir§ y se¢ desplaze hacia arriba y
hacia abajo, debido a la rosca hembra H del engranajé hi.
perbdlico 45, " '
Fl lado cilindrico interno de la éarra 44 del
collarin tiené una forma cénica, y estd en contacto con la
cabeza 4la de la barra de sujecidn 41l. La garra 44 Qel co-
llarin puede estar separada, pbr'ejemplo en cuvabtro partes
las cuales esbtdn mantenidas por dos cintas extensibles 44a,
de modo que no puedan céerse, En 44b se representa un aio~
jamiento formado en el collarin para recibir la garra 44,
El alojamiento 44b estd provisto de un agujerc que recibe
en é1 la garra 44 del collerin de tal manera que pueda des-
lizarse libremente solamente en la direceidn radial, La
garra del collarin estd mantenida cn 12 direccién de enpu-

Je.

Un escaldn L estd formado en una parte inferior’
del alojamicnto 44b, Cuando se baja la barra de sujecidn
43 coun relacibén al véstago de conexidn 21, el alojamienbo

44b de la garra de collarin 44 no baja én razén de la pre-
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sencia del muelle de compresida S que lo mantiene, En raz6n
de la energia eléstica del muelle de compresidén S, el apa-
rato A puede estar soportado de manera estaﬁle por la blaca'
de tubos 3 por medio del vistago de conexibn 21.

La letra N indica una tuerca cuya periferia eyter-—
ra estd roscada y que estéd acoplade & rosca con un tornillo
hembra del vAstago de conexidn 21. Ta porcidn escalénada L
formada en una parte del alojamiento 44b ge apoya couitra
la tuerca L, lo que permite ajustar el movimiento hahia
arriba del alojamiento 44b. De este modo, la.energia elés~
tica del myelle de compresidn S constituye la fuerza inter-
na del vastago de conexidn 21. -

En las figuras 5 y 6, no se ha dado ningin simbolo
a las varias partes consgtitubivas de los demés véétagos de
conexidn 20, 22 y 23 de¢ modo que la representacién de las
figuras sea mds clara, Sin embargo, ya gue las consbtruc-
ciones regpectivas de los vistagos de conexidn y de las
barras de sujecidn de los elementos de transporte 18 y 1S
son los mismos que en las figuras anteriores, se han omi~
tido los detalles, In las figuras, la referencia 40a desig-
na la cabeza de la barra de sujecidn instalada en el vésbagp
de conexidén 20, la referencia 43a indica la cabeza de la
barra de sujecidén 43, la referencia 43b indica una rosca
macho formada en la barra 43, la referencia 48 indica un
sistena de engranaje de dos etapas, la referencia 48M in~
dica un tornillo sin fin, y la referencia 49 indica un
engranaje hiperbdlico.

Se describird ahora un sistema de control pars el
autdmata de debeccidn de defectos en geﬁeradores de vapor,

construido de la manera indicada més arriba.
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‘lar el brazo 28a o el brazo 28b hacia la izquierda o hacia

En primer lugar, se explicarén los elcmentos de
control del sistema, Como se precisard mis adelante, el sis-
tema‘iﬁcluye un conmubador para elegir el brazo 28a o el
brazo 28b. Se utiliza como counmutador inversof para selec-
cioﬁar cual de los aparatos de ﬁrabajo que correspondgn;a
los brazos 28a y 28b se utilizaré, El sistema de contq;;

estéd provisto de un interruptor de mando pare hacer bascu-

la derecha. Ambos brazos 28a y 28b se paran autométiééhente
a intervalos de 90°,y sus .posiciones se detectan por'quio
de interruptdfes de final de carrera. En éste caso,iéé.lém—
peras indicadoras que se_ilgminan al ser accionada;xﬁqf los
interruptores de final dé.carrera indican donde estéﬁféin
tuasdas las posiciones de pivotamiento de los brazos 28a y
28b.,

Ademls, el sistema estéd provisto de un contador
preajustado para el control de la direccidn & la cual debe
desplazarse el aparato Ay un contador de objetivo para
indicar la posicién actual del aparato A, El sistema esté
igualmente provisto de un interruptor de puesta én.marché
para iniciar el desplazamiento del aparato &, y de ‘uncs
interruptores de deteccidén de final de operacidn, es decir,
interruptores definal de carrera en todas las exbremidodes
de funcionamiento del aparato A. Por tanto, el control se-
cuencial se efectlia confirmando una sefial relacionada con
el funcionamiento del aparato A. Ademis, el sistema hace
que el contador de objetivo coincide con la posicidn actual
medianbe la utilizacidn de la sefial. Por obra parte; el
sistema estd provisto de una a2larma de "error de lectuvra"

que informs de un error en la posicidn actual cuando el con-
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tador de.gbjetivo ha efectuado unz lectura errdénea, y de
un inberruptor de reposicién en el punto de origen pera
hacer volver el aparato A a Af% %;7 o Zﬁ%:i ¥ péra pa~-
rarlo automiticamente.

La seleccidn de cualquiera de los dos brazbh °8a
y 28b del aparato A y el cambio de lectura de la ulreccxén
durante el pivotamiento se efectlian de la manera 1nd1cada
mis adelante. En las eytremldades izquierda y derecha del

aparato 4, los equipos de realizacidn del trabajo, por e jem=

‘plo, los equipos de inspeccidn, estin sujetos en 1as partes

extremas delanteras a2 Yy b de los brazos 28a y 28b. Es pos1~
ble hacer pivotar los brazos 28a y 28b 180° a 1ntervalos de
90°.en los lados externos izquierdo y derecho del apérato A,
respectivamente. Las posiciones de parada a intervalos de
90° se detectan por medio de interruptores.de final de ca-
rrera. De éste modo, el equipo de trabajo montado en la
parte extrema delantera g de un brazo 28a o en la extremi-
dad del otro brazo 28b puede situarse de tal manera que
esté manbenida en el orificio extremo del delgado tubo 4.,
En este caso, la relacidn entre la direccidén de la placa-:
de tubos 3 y la posicidén donde estd montado el aparato A

es tal que la posicidén de fijacidn sea leida 'de acuerdo con
la direccidon de la posicidén donde el brazo 28a o 28b es@é
mantenido en el orificio extremo del delgado tubo 4. El
sistema efectia el conbrol de cambio para leer el emplaza-
miento del aparato A haciendo pivotar los brazds 28a y 28b .
¥y por medio de la seleccibén del brazo 28a o del brazo 28b.
Por tanto, el emplazamiento del aparato A representa direc-
tamente la direccidén del delgado tubo 4 donde esté situado

el equipo de realizacidén del trabajo,
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Como se ha ‘indicado mas arriba, el sistema de con-
trol estd provisto de dos contadores; el contador preajus-
tado sirve para deberminar la direccidn de la placa de tu~
bos 3 donde el aparato A debe situarse en el orificio ex-
tremo del delgado tubo 4, y el contador de objetivo sirvé

para indicar la posicidén donde esté situado el aparato A.

JIEL control se hace de tal manera que el contador de objeti-

vo cambie de lectura cuando los inberruptores de final de
carrera detectan las extremidades de las carreras deﬂiés—
plazamiento del aparato. | ‘

Cuando el contador de objetivo coincide con 1ia
posicién del aparato A en el comienzo, el aparato A’?uéde
ser desplazado a parbtir de una direccién arbibtraria hasta
Zf% %_7 0 [f%:%;7, accionando el interruptor de repbsicién
en el punto de origen, En este momento, es pre;iso que la -
extremidad delantera a del brazo 28a pivote infaliblemente
hasta la posicibén ilustrada en la figura 1,

Como se ilustra en la figura 8, cuando se acciona
el interruptor de reposicidn én el punto de origen, el apa-
rato A ge desplaza hasta que la pared divisgoria 5 y la pared
1 de la clmara de agua sean detectadas por los primero y
segundo detectores 29 y 30. (Eﬁ éste momento, para mayor
conveniencia, el control se hacc de tal manera que el apa~
rato se desplace preferentemente en la direccidn Y y que,
después de detectar la peared divisoria 5, el dispoéitivo se
desplace en la direccion X hasta detectar la pared 1 de la

cémara de agua).Cuando la parte extrema delautera a del

. |brazo 28a estd situada en ZT% i;7 o en zf§a}_7, el aparato

A se para aubomiticamente. En este momento, la indicacidn

del contador de objetivo se corrige en (1, 1).
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'vo hacen el recuento baséndose en sefiales de diferentes se-

La deteccibn de un error de lectura del contador
de objetivo y la proteqcién de la memoria en caso de inte-
rrupbién del servicio se explicarén con referencia a la fi-
gura 9. Se utiligzan por lo menos dos canales de contadores
de objetive para indicar aquella direccidn del orificio de
extremidad del delgado tubo 4 montado en la placa de Hubos

3 donde estd situado el aparato A, Los contadores de_pbjeti-

cuencias del movimiento del aparato A. Cuendo se prq@uée
una diferencia eutre los dos canales de contadores dé ob~-
jetivo (en “9as condiciones normaleéy los contenidos;dg‘los
contadores de objetivp coingidgn), se esbtima que exigte un
error en la posicidn reai..Entonces, el aparato se para
auboniticamente y se transmite este error de lectura. Uno
de los canales de contadores de objebivo es un conbtader
mecénico que conserva su posicidn actual incluso en caso
de intefrupcién del servicio.

La relacidn que exiété,entre el contedor preajusta-
do, el contador de objebivo y el desplazamienbo del aparato
A se ilustra en la figura 10. Cuando se desea desplazar el
aparato A a una posicidén designada arbitrariasmente, la po-~
sicibén designada se ajusta en el contador de'ajustaﬁo. Cuan-
do se acciona a conbinuacién el interrupbtor de puesta en-
marcha, el aparato A se desplaza en la direccidn que tiende
a reducir la diferencia de contenido (o de recuehto)vres— ’
pecto al contador de objetivo que indica la posicidn real
en el sistems de control.Fl aparatc A estd construido de
modo que pueda desplazarse un paso o tres pasos en la di-
reccidn X. Si la diferencia entre los conbenidos de ambos

contadores es de tres o mis, el aparato A se desplaza tres
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| pasos, mientras que si la diferencia es de uno o dos, el

aparato se desplaza un-paso.

La-plaoa de tubos 3 tiene la forma de un disco,
Y el generador de vapor esté provisto de la pared divisoria
5 asi como de la pared 1 de cdmara de agua, y por‘an%QJél

aparato A puede chocar contra estas paredes. Con el objeto

| 6e desplazar el aparato A evitando sin embargo dicho. dbsté-

culo, se efectiia el control determinando el orden d+ dés-
plazamiento de la manera indicada méds adelante en éste caso.
" Condiciones de desplazamiento en sentido X o ¥

(Las condiciones entre paréntesis pueden ser omitidas, de

los criterios). o -

Suponlendo gue el aparato se desplaza desde [f

31
o desde [/ ij 1.7 hasta Zf 2;7 o hasta [fﬁ, - 7 enbor-

ces cuando (Ax = i, = 114_;0) y 8y =, - ;]1<0 el des~
plazamiento del aparato se hace en la direccidn Y, mientras

que cuando (8% = j, = J; £ 0) y Ay = Jo = dy2 2 0, se des-

Vi

»

plaza en la direccidn X.

La figura 7 es una vista para explicar el princi-
pio del sistema de accionamiento del aparato de inspeccidn
autombtica A, que se necesita para obtener el control des-
erito més arriba, Como se describird. més detalladamente en
lo que sigue, el clemento de transporte 18 esté controlado
por el sistema de control en cooperacidn con un motor de
accionamiento O29 unos embragues magnéticos MC3 y MC4, y
una multipliéidad de interruptores de final de carrera para.
detectar las extremidades de desplszamiento del aparato A,
Con una finalidad similar, el cuerpo de transpofte 19 esté
provisto de un motor de accionamiento 01, de embragues nag-

néticos MCLl, MC2, MCS y MC?, ¥y de uus mblbtiplicidad de in-
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terruptores de final de carrera. En la figura 7, se utili-
zan simbolos idéntiéos a los de las figuras 3 a & para re~
presentar piezas o componentes idénticos. En el elemento
de transporte 18, un eje 50 que estd provisto de los hor-
nillos 46M para accionar simultineamente los vastagss de

conexidén 20 y 21 estd equipado de una rueda dentads Gs ¥

del embrague magnético MC3 en una de sus extremidades., Por

otra parte las barras de sujecidén 40 y 41 estdn arrasstra- .
das por los engranajes hiperbdlicos 47 que estén acoplados
con los engranaaes hlporbéllcos respectivos 45, seoun se
ha indicado més erriba. Los engranajes hiperbdlicos 47
estén instalados en un ejé.Sl.-En una parte de extrexidad
del eje 51, estan situados un engranaje Gy aboplado con el
engranaje G3 del eje 50 y el embrague magnébico MC4. En
este caso lag fuerzas de ‘accionamiento de los ejes 50 y 51
gon transmitidas a partir de un tren de eungranajes de dos
etapas OO que estd montado de mamera deslizante en el eje
de guiado 13 de la direccidm X. E1l %ren de engranaje de
dos etvapas O, estd conectado directamente con el motor de
accionamiento 02‘previsto para el elemento de transporte
18. El tren de engranajgs de dos etapas Oo sobresale hacia
el exterior del basbidor 12 y su cuexrpo hueéé penetra a
través del elemento de transporte 18 a lo largo del eje de
guiado de‘direccién X 13, y estd provisto en una extremidad
de un engranaje GO'.

Para desplazar el elemenbo de transporte 18 en la
direccidn X esté previsto umn husille 52 que tiene un en-
gfanaje Gé acoplado con el engranaje GO' ¥y un embrague mag-
nético MC6, El husillo 52 penetra a través del bastidor 12

y estl situado en el elemento de transporte 18 paralelamen—
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te a 1é-barra de guiado 13.

' Por otra parte, el sistema de accionamiento del
elemén%o dé btrangporte 19 desplaza el elemento 19 en las
direcciones X e Y y por tanbo es algo diferente al dispo-
sitivo de accionamiento del elemento de btransporte 18, Tos
ejes 53 y 54, similares e los anteriores, previstos respec~
tivamente para accionar los v&tagos de conexidn 22, 23 y
ias“barras de sujecidn 42, 43 estén dotados en sus swbremi-
dades de unos engranajes Gy ¥ G2 que se acoplan mubuamente.
El acoplamiento de los engranajes G, ¥ @, se contrsla: por
medio de los embragues magnéticos M1 y MC2. El disbositi—
Vo péra transmitir la-fd@rzéfde accionamiento al engranaje
G2 consiste en uﬁ engranaje de dos etapas Gb que esté ins-
talado en la barra de guiado de direccidén X 17-del elemento
de transporte 19, ¥ en un motor 01 que arrastra el engra-
naje Go. Como en el caso de la construccidén del elemento de
transporte 18, el engranaje de dos etapas Go tiene su cuer-~
po hueco que penetra a través del elemento de transporte 19
a lo largo de la barra dé guiado de direccidén X y esvd pro-
visto de un engranaje GO' en una extremidad., El engranaje
GO' estd acoplado por medio de un engfanaje intermedio G,
con un engranaje G7 que estd montado en la barra de guiado
de direccidn X 17. El dispositivo para desplazar el elemen~
to de transporte 19 en la direccidn X counsiste enrun husi-
1lo 55 doﬁédo de un engraazje G5 acopladc con el engranaje
G7 y en los embragues magnéticos MC5 y MC7. El husillo 55
estd instalado en el elemento de ftransporte 19 de la misma
manera que se ha descrito més arriba,

Con el objeto de desplazar el elemento de transpoxr

te 19 a lo large de las barras de guiado de direceidn Y 15,
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15, el bégtidor'16 tiene unos husillos 56 y 57 en ambas,
partés.internas .del mismo., Contrariamente al caso del ele-
mento de traﬁsporte 18, la barra de guiado de diréccién
X 17 del elemento de transporte 19 gira independieﬁﬁemgnte
de los engrenajes de dos etapas G, ¥ G.'. La'fuerzq;de TO~
tacién es transmitida a un dispositivo de acoplamiento del
tipo de tornillo sin fin bien conocidolmontado en embes
extremidades de la barra 17. EL dispositivo de acoji?miento
de tornillo sin fin desplaza el elemento de transporte 19
a lo largo de las barras de guiado de direccidn Y, i5; 15
en cooperacidén con los husillos 56 y 57. B
Las extremidades actives de los eiementos de»trang

porte 18 y 19, se detectan adecuadémente por un dispositivo
de interruﬁtores de final de cérrera,de la manera que se
indica mds adelante, '

| Las extremidades activas superior e inferior de
los vistagos de conexidn 20, 21 y 22, 23, se detectan por
medio de interruptores de final de carrera Ls1, Ls2, LS5,
IS€ y Isll, Lsl2, LS15, LS16. Entre estos interruptores de
final de carrera, los intefruptores ILS1l y LS12 que per=-
tenecen al'elemento de trangporte 18 detectan la extremidad
superior y la extremidad inferior de los visbagos de coﬁexi&n .
20, 21, respectivamente y los interruptores LS15 y LSl§ de-
tectan la seguridadAdel mpviﬁiento de la extremidad supe-
rior en los vlstagos 26 y 21, respectivamente, Las opera-
ciones de d;teccién de los interruptores de final de carre-
ra L8l, LS2 y 1S5, 195 pertencciendo al elcmento de trans-
porte 19 corresponden a las operacionés de los interrupto-
res de final de carrera LS1l, IS12 y LS15, 1LS16, respec- '

tivamente. En este caso, cuando todos los interruptores de
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final de carrera LsSl, LS5 y LS6 estén cerrados, se detecta -
el funcionamiento normal de los vdstagos de conexidn 22 y
23, Siﬁ embargo, si los.interruptores de final de carrera
Lsé y 156 estén cerrados mientras gue el interruptor ds
final decarrera ISl estéd abierto, se detectard que ié:in-

troduccidn de los vistagos de conexidn 22 y 23 en lé%ﬂdel—

‘gados tubos 4 no es adecuada. En éste caso, se detendrd

inmediatamente el funcionamiento del aparato &, ¥y sé ac-
cionard el circuito de sujecidén final que se descriﬁifé més
adelante.Dicha asociacidén de.interruptores de fina;dé§ cam
rrera se aplica también a los interruptores de finéi'de ca~
rrera LS11l, IS15 ¥y LSlG del elemento de trinsporte 18 En-
tre los embragues magnetlcos, los embhragues MCl N sz re-
gulan el accionamiento de los vhstagos de conexlon 22, 2%
y 20, 21 respectivamente,

Las extremidades activas de las barras de sujeclon
40, 41 y 42, 43 se detectan por medio de los interruptores
de final de carrera LS3, LS4, LS?, LS8!y LS1l3, LSl4, LS1l7,
1S18, Los interruptores de final de carrera I8l3 y IS1% que
pertenecen al elemento de transporte 18 y que estén dis~
puestos cerca de las extremidades inferiores de las barras
de_sujecién 40 y 41 sirven para detectar cuando las barras
40, y 41 no estan sujetas. Los interruptores de final de
carrera LSL?7 y LS18 Que estd dispuestos en la proximidad
de los engranajes hiperbdlicosg 47 zirven para detechar
cuando los vAstagos 40 y 41 no estin sujetos. En el elemen-
to 19, los inferruptores de final de carrera LS3, LS4t y ILS7,
IS8 corresponden &los aspectos de deteccién de los inbe—~
rruptores de final de carrera ILS13, ILS14 y LS17, LS18, res-

pectivaments. Entre los embragues magnéticos, los embragues
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MC2 y ﬁC# regulan el accionamiento de 1és barras de sujecién ’
42, 43 y 40, 41, respectivamente.

' Las extremidades de desplazamiento en la dirsccidn
X‘del elemento de transporte 18 se debectan por médioide
log dos inbterrupbores de final de carrera LS19 y L820 que
estén digpuestos en la placa posterior 12a del bastidor 12.
El interruptor de final de carreralSl) detecta la @gbremidad
de desplazamiento izquierda (X, - ) del elemento d@'tfans~
porte 18, mientras que el interruptor de final de carrera
1520 detecta la extremidad de desplazamiento derecha (X, +).
E1l husillo Bé que produce el desplazamiento en la dirzccién
¥ del elemento de transpprﬁé‘lﬁ ests regulado por el embra~
gue magnético MCG. ' o - .

De manera idéntica, las extremidades de desplaza~
miento en la direccidén X .del elemento de traﬁsporte 19 son
debectadas por los interrupbtores de final de carrera LS9 y
1510, respectivamente. Los inberruptores de final de carrera
824 vy LS25 sirven para debectar las extremidades de despla-
zamiento en la direccidn Y del elemento de transporte 19,

y detectan la extremidad (Y, +) y la extremidad (Y; oF
respectivamente,El husillo 55 que produce el desplazamiento
en la direccidn X del elemento de transporte 19 tiene-su
accionamiento regulado por el embrague magnético MC5, mien-
tras que la rotacidén del husillo 17 que produce‘el degpla=-
zomiento en la direccidén X tiene su accionamiento regulado |
por el embrague magnético MO7,

Por otra parte, los movimientos pivotantes de las
extremidades de los brazos 28a, 28b a las tres posiciones,
se detecban por wedio de los iﬁterruptores de final de ca-~

rrera LS2la, LS22a, LS2%a y LS2lb, LS22b, LS23b, respecti-
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vamente, En este caso, el accionamiento pivotante de los
brazos 28a, 28b se ‘obtiene por medio de los frenos de embra-
gue magnético MC8a, MC8b que estén instalados en ambas par-
tes exbremas de la barra de gulado de direccidn X 13,;&

por un dispositivo de transmisidn por engranajes qﬁéﬁbbope—
ra con é1.

El sistema de control del aparato de inspcceidn

automdtica A descrito mis arriba estd construido de la ma-

nera ilustrada eﬁ la figura 1l que representa un mbgque
realizacién del mismo en forma de un diagrama en blo*ues.
En la flgura, los numeroa 60 y 61 designan el con,ado* de
objetivo y el contador presjustado mencionado mas,arrlba,
respectivamente. El contador de objetivo 60 incluye'dos
canal es de conbadores eléctricos 604 y 60B,'y un contador
magnético 60C. E1 conbador preajustado 61 estid constituido
por un interruptor digital, y aplica a ambos contadores
eléctricos 60A y 60B una sefial determinada para producir
una posicidén de mando del aparaté de inspeccién automdtica
A, En 62 se representa un interruptor manual de accionamien-
to de contador que estd incorporado en un circuito para
aplicar una sefial de accionamiento. El contador magnébico
60C puede ser accionado independientemeante por un circuito
de accionamiento de contador 6% constituide por un inte»A
rruptor manual. Con el objeto de indicar la posicidn actual
del aparato A, los contadores eléctricos 60A y 60B aplican -
unas seflales de sslida indicativas & un dispositivo de vi-
sualizacidén de posicidén X 65X y a un dispositivo de visua~
lizacién de posicidn Y 65Y, respectivamente, por medio de
un circuibo inversor. Los contadores eléctricos G0A y 60B

que vigilan la posicidn actual del aparato A son contadores
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Sumadofe57rest5dores de tipo bien.conocido. Fl funcionamien-
to de -1os contadores puede ser confirmado visualmente por
una lémpara indicadora de error de recuenbo 67 gracias a un
comparador 66 de modo gque sea posible.supervisar el -funcio-
namiento seguro del aparato A. ‘

Duranue el pivotamiento del brazo 28& o ?8b del
aparato A, se aplica una orden a un circuito de salida?@
mediante la utilizacidu de un interruptor de controi,manual
de un circuito de control de brazos 68. El circuito 70 apli-
ca al contador de objetivo 60 tres tipos de seflales para
hacer pivotar el brgzo 28a o 28b a intervalos de 90°. Cuando
se ajusta asi el brazo 282 o el brazo 28b en la posicidén
"derecha™, en la posicidn "eentral", o en la posicidun "iz-
quierda™, el aparato AAaplica un impulso de contador & un
terninal deentrada 69. EL impulso sirve para cambiar el
valor del contador de objetivo 60 a través del cirecuito de
salida 70,

El contador eléetrico 60A del contador de objetivo
60 y el contador preajustado 61 suministran cada uno unas
sefiales de entrada a un circuito aritmético 71. El circui-
to 71 est& constituido por un comparador 71X que regula
el desplazamiento en la direccidén X & aparato A, y un com—
parador 71Y que regula el desplazamiento en la direcciom
Y. En la figura 13 se representa un ejemplo concreto del
circuito 71, conjuntamente con los contadores eléctiicos
GOA y 60B del contador de objetivo 60, El circuito aritmé-
tico 71 permite al circuito 72, dispuesto en la etapa si-
guiente, efectue una operacidn de discriminacibn de direc-
cién, con unas sefiales aritméticas o sefiales de acciona- .

miento independientes de las direcciones X e Y respectivas,
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JEL disériminaddr 72 aplica al aparato A unas sefiales de

control de funcionamiento a través de un circuito de salida
de estado de funcionamiento 73, Las funciones principales
del circuito de discriminacidn de direccion de funbionamienw
to 72 consisten en juzgar las polaridades de mov1m1éﬁtcs

respectivas de (X, +), (X, =), (X, 0) e (¥, +), (¥, O) (Y,=)

| respecto al desplazamiento en la direccibén X y sl éegplaza-

miento en la direccidn Y del aparato A y decidir si;gi apa-
rato debe desplazarse tres pasos (pasando encima Qe'dos tu-
bos delgados 4) en la direceidn (X, +) o en la direccidn
(X, =), por lo que al desplazamiento en la direcciénfx se
refiere. Con relacién al desplazamiento en la direcéign Y,
(Y, +) o (¥, =), la discriminacidén se efectua exclusivamen-
te en un paso. ‘Por consiguiente, el circuito discriminador
72 aplica al circuito 73 de salida de condicidn de funciona-
miento 6 sefiales respecfivamente diferentes. Estas sefiales
consisten en sefiales de mando (i) e (ii) para desplazar el
aparato tres pasos y un paso en la direccidn (X4 +), respec—
tivamente; unas sefiales de mando (iii) e (iv).paré despla-
zar el dispositivo tres pasos y un paso en la direccidn
(X, ~), respectivamente; y unas sefiales de mando (v) y (yi)
para degplagzar el aparato un paso en la direccibn (Y, +)
¥y en la direceidn (Y, ~), respectivanmente.

El circuito de salida de condicidn de funciovnamien-
o 73 tiene un circuito de confirmacidén de salida 73a, que
recibe cualguicra de las seis sefiales (i) a (vi). Entre las
seiiales, la sefial dc mando (v) sc aplica directemente al
aparato A. Tl circvito 73 incluye los detectores 29, 30 y
31 montados en el aparato A como se ha dicho més arriba,

Los detectores 29, 30 y 31 estin construidos come iaterrup-
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tores de.proximidad constituidos por detectores electromag-
néticos de tipo.conocido, etc. En la figura 11, el detector
29 (para detectar la pared divisoria 5) esté constituide
por un interruptor de proximidad 73d,‘mientras queilgg de-
tectores 30 y 31 para detectar la pared de la cémapa-de
agua 2 en los lados izquierdo ¥ derecho., estén conétitui—
dos respectivamente por los interruptores de proximidad 73¢
¥ 73b., Por consiguiente, solamenbte en el caso en e}lgﬁal
los interruptores de proximidad 73b, 73c y 73d estéﬁ en
estado "abierto" (el estado en el cual no se ha detectado
ni la pared divisoria 5 ni la envoltura de la cémara de
agua en los lados iéquierdo y derecho), las seﬁalgs de man~
do (i), (ii) e (iii), (iv), (vi), se transmiten al aparato A|
1 aparato de inspeccién aubomitica A tiene su po-
sicidn d; arranque confirmada por un circuito 81, que da
la sefial de posicién de arranque en comin a las lineas de
entrada respectivas del circuito de confirmacidén de salide
73%a. El dispositivo A puede efectuar una operacidén de des—
plezamiento a velocidad lenba mediante la utilizacién de un
circuito 82 de interruptor de control manual., El control
automdtico de funcionémiento ¥ de parada del aparato A se
efectia por medio de un circuibo de arranque ‘74 y de un cir-
cuito de parsda 75, respectivémente. Una salida del circui-
to de arranque se aplicd a un circuito 76 que determina el
orden de fupcionamienbo del aparato A, De este modo, el cir-
cuito 76 aplica sus tensiones de salida a los interruptores
de proximidad 73d y 73c por medio de las lineas 76a y 76b,
respectivamente, Tl circuito 75 esté construido de tal ma-~
nera que pueda recibir cuatiro tipos de sefiales de reposi-~ '

cidn., Dos de estas seflales de reposicidn s¢ reciben a par-

o P ans -
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‘més arriba.

“sente' en la figura 1, el aparato A ha sido introducido en

tir del circuito de parada 75 y del circuito 81 de confirma- .
cién de la posicidén de arranque. Otra sefial de reposicidn
es la gue-se aplica a un terminal 78. Lasefial de reposicidn

recibida como entrada en el terminal 78 estd constituida

por los estados "cerrado" de ambos interruptores de proximi
dad 73¢ y 73d. La Gltima sefial de reposicidn se obticne a

partir del circuito de mantenimiento final 79 mencionsdo

La referencia numérica 80 indica un circuito de
mendo de aubo-accionamiento, que recibe una seﬁal_&e”écti-
vacidn procedente del cirecuito de arranque 74 ¥y quéﬂﬁﬁede
recibir una sefial de repésipién a partir de cualquiéfé de
lds siguientes circuitos: birgﬁito aritmético 71,'di§cuito
de psrada 75, circuito de mantenimiento final 79 y circui-
to 81 de confirmacidn de la posicidn de arranque, La sali-
da del circuito 81 aplica la seﬁal.de posipién de arrangue
a una puerta delAcomparador 66 con el objeto de supervisar
el funcionamiento del contador dé objetivo 60. El aparato
A suministra un iﬁpulso de contador de "suma" o de "resta®,
de acuerdo con la direccidén de desplazamiento en los sen-
tides X o Y al contador de. objetivo 60 por medio de las,
lineas Ql ) Q2. En este caso, la 1linea Ql se ubiliza exclu-
sivamente para el contador eléectrico 60B, mientras que la
linea QE es una linea de entrada comin para los contadores
60A, 60B y 60C,

Se describiré ahora el funcionamiento del modo

de realizacidn que antecede. Se supone que, como se¢ repre-

la cémara de agva 2 en el lado de alimeubacidn 6 a partir

del agujero de visita 10 situado en el lado de alimentacidn
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' desplaza er el lado (Y, -) de modo que el primer detector

-3] -

¥y ha sido colocado én una posicidn arbitraria de la placa»

de tubos3 colgando debajo de ella, En primer lugar, la parte
extrema délantera g del brazo 28a del‘aéarato A ée ajuéta

en la posicidn ilustrada en lafigura 1 (es decir la“posicidny
més prdxima e la pared divisoria 5 entre las tres posicioneg
que el brazo 28a puede ocupar, o la posicidn en la cval la
extremidad delantera a coincide con [T% %;7 cuando:ei,apa-
rato Aha detectado la pared divisoria 5 y la pared,i de la
clmara de agua). A continuacidn, cuando se cierra gl,inte-

rruptor 62 de retorno al punbo original, el aparato & se

29 (interrupbor de proximidad 73d) detecte La pared divi~
soria 5, y a continuacién se desplaza en el lado (X, ~)

de modo que el segundo detector 30 (inberruptor de proximi-
dad 73c) detecte la pared 1 de la cémara de agua, 4 conse~
cuencia de ésto?‘el aparato A se para automlticamente. En
éste momento,'e; aparaté A estd situado en una posicidn

tal que la parte extrema delantera 2 del brazo 28a corres-
ponda a la direccidn [f% %J? del orificio de extremidad del
delgado tubo 4 montado en la placa de tubos 3. Por tanto,
el contador de objetivo 60 se ajusta enA[i§ i;7. A con~—
tinuacidn, se sctiva el contador preajus%ado'Gl en una
posicibn preédeterminada L’% 3147, y se cierra el interrup-
tof de puesta en marcha 74, E% este momento, el aparato

se desplaza hasta X = i, en el Lado (X, +) vy a continua~
cién hasta ¥ = J; cn el lado (Y, +). En este momento, el
contador de objetivo 60 registra secuencialmente lag gefia=
les de los interrupbtores de. final de carrera en lag exire~
midades de desplazamiento del aparato A cuando éste Oltimo

se desplaza, Cuando la diferencia entre el contenido del
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éontaddr de objetivo 60 y el del contador preajustado 61
pasa a ser (0, 0), .el aparato A se para sutométicamente,
Durante 18 operacidn de desplazamiento del aparato A, éste
filtino puede desplazarse a una distancia igual a uﬁ“paso
Y a tres pasos en la direccidn X. Por tanto, si la dlferen~

cia entre el contedor presjusta 61 y el contador de. obaetl—

vo 60 es de 3 o més, el dispositivo se desplaza a tnz:dis-

tancia igusl a tres pasos cada vez, mientras que si-la di~
ferencia es de uno o dos, el dispositivo se desplaza a una
distancia igual a un paso cada vez.

“En la siguiente fase, cuando el coutador pféajusta—

(do 61 se acdtiva a una u051olon dredetermlnada [f% 12 7, ¥y

el 1nterrup+or de arranque 74 se cilerra, el aparato “se des-
plaza en el orden correspondiente y se para.autométmcamente
en [y 127+

En 32 - j1.40, el aparato se desplaza preferente-
mente en la direccidn Y.

' En §s - Jl..O, el dispositivo se desplaza prefe-
rentemente en la direccidn X.

De acuerdo con la seleccién del brazo 28a o 28b y
el pivotamiento hacia la izguierda o hacia la derecha del
brazo 28a o 28b, el contador de obgetivo 60 indica la posi-
cibén actual de acuerdo con la posicidn de la extremidad
delantera g o b del brazo 282 o 28b, Por tanto, es posible
cdngirmar siempre la direccidn de la posicidn de trabajo,
por ejemplo un trabajo de imspeccidn. Esta operacidén se
efectla de menera similar en el lado de salida 7.

En lo que.sigue se explicarf con referencia a lag
figuras 12 y 13, un ejemplo del funcionamiento del sisbtema

de control gue coopera con el sistema de accionamiento del
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aparato 69 insﬁeccién automética A, El sistema ajusta el
contador de ajustado 61 _de la figura 1l eun un_valor arbitra~
rio, ¥ efectlia el desplazamiento preajustado por medio del
interruptor de arranque 74. Por lo que a las condibiqpes de
desplazamiento se refiere, el aparato 4 ha confirmadqlpor
medic del circuito 81 el hecho de que ambos elementos de
transporte 18 y 19 estén sujetos en los tubos delgados 4

y que elemento de transporte 19 esté situado en la-extre—

midad (X, =), (¥, =) mientras que el elemento de transpor-

te 18 estd situado enla exbtremidad (X, +), ¥y el hecho de

que ambos Brazos 28a y 28b est4 situados en cualquiera de
las tres posicioneé respectivas, Si se cumple est& condi-
cién el aparato A estd en el estado de posicibn mds esta-
ble. Ademds, el aparato A presenta la meyor resistencia

a la fuerza de reaccidmn que se producevdurante la realiza~
cidén del trabajo de inspeccidén de defectos, montando el
equipo de inspeccidén de los tubos délgados 4, es decir eli
detector de corriente de Foucault bien conocido, eu el bra-
zo 28a o 28b. Por tanto, se controla el aparatio A para que
presente el estado indicado mhs arriba tanto en el comien-
%o como en el final de su desplazamiento.

7 El estado del aparato A que se menciona més arri-
ba se llama posicidén de arranque la cual saté confirmada
por un relé C44 en la figura 12. Accionando el circuito
de arranque 74 (interruptor), en el caso de que el relé
Ci4lt esté activado, se energiza un relé 056 que cierra su
contecto ¢562 de auto-mentenimiento, y se inicia el des~
plazamiento preajustado. A titulo de ejemplo se supondré
que el contador de objebivo 60 estd en X = 1 e ¥ = 1 y que

se ajusta el contador preajustado 6l en X = 3 ¢ ¥ = 2 ma~-
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nipulando su interruptor digital, Esbo significa que lasa-
1lida de lado X del -contador eléctrico 60A es "1" en nume-
racién.decimal, lo que correspon@e a "0001" en numeracidn
deéimal con cddigo binario (BCD). La salida de ladéﬁxfdel
contador éreajustado 61 es el valor decimal'"B", 1o que co-

rresponde & "0O0ll" en BCD., Estas salidas se aplican:a las

| extremidades de entrada N y M de un comparador de dirsccidn

‘X, 71X del circuito aritmético 71. En este caso, (M « X)

se efectlia de una manera conocida, y se obtienen su_gigno
¥y su valor. Con el objeto .de simplificar la disposicitn
del circuito de la etapa siguienté, se invierte la:éélida
del circuito aritmétipo-?l-pon medios bien conocidpszﬁor
ejemplo un inversor hexadebimgi. Por tantb, ialsalida del
comparador 71X pasa a ser ﬁllOl" ¥ el signo pasa a ser me-
nos H,.

Se deseribirén ahora las relaciones que existen
entre la salida del coﬁparador 71X y los relés C138, C134,
y C135 de la figura 13. El relé €138 no se energiza cuando
el signo de salida del comparador 71X es menos H, mientras
que se energiza cuando el signo es O (cero) o mls. El.relé
Cl34 se energiza solamente cuando el valor de salida del
comparador 71X es "1111" (decimél "o"), Por obra parte, el
relé C135 se energiza solemente cuendo el valor de la sa-
lida del circuito 71X es "1101" o "1110", Esto indica que,
el relé C1%5 puede activarse solamente cuando la diferen—
cia entre el valor actual del contador eléctrico 60A y el
valor de mando del contador preajustado 61 es uno o dos.

En la figura 13, el relé C138 irstruye la direccidn
de desplazamiento del aparato A y su cierre da lugar a la

operacidn (X, ~). El relé C134 sirve para ejecubar el des-
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| plazamiento. El relé C135 détermina el nlmero de pasos; ya

que al ser energizado'da lugar & un avance de.un paso mien-
tras que su desenergizacidén da lugar a un avance de tres
pasos. De 1a misma manera, el relé Cl37 del comparaaor 71Y
de direccién Y sirve para instruir la direccidn de'desplaza—
miento, ya que cuando estd energizado da lugar a 1a$'ins-

truceiones (Y, =). C13%6 designa un relé indicador pura efec-
H b

tuar el avance paso a8 paso,

Los estados de los relés que corresponden & las

direcciones X e Y se estudiarén en lo que sigue de acuerdo

con la conéfrucciéq.que antecede y el ejemplo de reglaje
mencionado mAs arriba. Respecto a la direccibén X, los relés
C138 y G134 estdn desenergizados y el relé C135 estd ener-
gizado, Respecto a la direccidn Y, ambos relés Cl36 § C137
esbtén desenergizados. | ' )
Haciendo ahora de nuevo referencia a la figura 12,
se explicard el funcionamiento de los relés 060 - CG5. Entre
estos seis relés, el relé C60 debermina el avance de un
paso en la direccién (¥, -), el relé C6l debermine el avan-
ce de un paso en la direceién (Y, +), el relé C62 determina
el avance de un paso en la direccién(¥, -), el relé C63 de-
termina el avonce de un paso en la direccién‘(x, +), el
relé C64 determina el avance de btres pasos en la direccidn
(X, =) y el relé C65 determina el avance de btres pasos en
1a direccién (X, +). Debido a la construccidén del circuibo
de enorgizacidn del relé C60, éste Gltimo se energiza cuan-
do todos los relés (61 - 065 estén deseneréiza&os, el relé
Cl36 estd desenergizado y ambos relés C56 y CL37 estan
energizados. Esto significa Que el relé C60 se energiza

cuando, al empezar el desplazamiento preajustado, la di-
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reccién de mando producida por el conbtador preajustado 61
es inferior a la direccidn actual producida por el conta-

dor eléctrico GOB en el sentido Y, De la misma manera,

Relé cel... o.

Relé Co2¢cead

Relé 063. cee

Relé C64.ees

- 36

Este se energiza cuando la diréécién
de mando y la direceiébn actuélﬂen el
sentido X son iguales, ¥y adeﬁéé, la
direccidén de mando es'superiéfné la
direccidén actual en el sentido Y. |
Este se energiza cuando la aifdccidn
actual en el senbtido Y es iguél‘o in~
ferior a la direccidn de man&0~§ ade~
més la direccién actual en el .senti-
do X difiere de la direccién de mando,
ocuando las diferencias entre las .
direcciones en ambos sentidos son uno
0 dos y las direcciones actuales son
superiores a las direcciones de mando.
’
Este se energiza cuando la direccidn
actual en el sentido Y es igual o
inferior a la direccidn de mandd ¥
ademds la direccién actual en el sen-
tido ¥ difiere de la direccidén de man-|
do, o cuando las diferencias entre
1aé direcciones en ambos sentidos son
1l o 2 y las direcciones actuales som
inferiorés a las direcciones de mando.
Este se energiza cuando la direccidn
actual en el sentido T es igual o in-
ferior a la direccidén de mando y ade-

mis la direccidn actual en el sentido
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X difiere de la direccidn de mando, o
-cuando las diferencias de las direc~

ciones en ambos sentidos no son ni

uno ni dos y ademds las direcciones

actuales son superiores a 1a§,d{rec-

ciones de mando.
Relé C65,... Este se energiza cuando la direﬁcién
actual. en el gentido Y es igual-o
inferior a la direccidn de mendo ¥y
adends la direccidn actual en el sen-
tido X difiere de la direccifn de man+
do o cuando las diferencias de las
direcciones en ambos sentidés no son
ni uno ni dog, y ademds las direccionds
actuales son inferiores a las direc-
clones de mando.

Naturalmente, se incorporan unos circuitos de blo-
queo en los respectivos circuitos de energizacidén de los
relés 060 - C65. Por tanbto, en un momento dado solamente
uno de los relés 060 - 065 puede funcionar, y en ningin
momento dos o mis de ellos pueden funcionar simulténeamente.

Para concluir la explicacién que antecede, se in-
dicarfu las relaciones generales de funcionamiento. Supo-
niendo de manera general que las direcciones actuales son
(X = Xy T = Yl) y que las direcciones de mando son (X =
X5 Y = Yz), las condiciones de energizacién de los reléds
son las siguientes: ' '

Energizacion de C60: (56 "emergizado" y Yy> Y,

Energizacién de C6l= C56 "energizado" y Yj<Y¥, ¥ X,

nx2
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Energizacidén de €62: C56 "energizado® y Y. é‘Y2 y |
. . Xl-X2=loX1—X2=2

Energizacidén de C63: 056 U“energizado" y YléYz y

Energlzacidn de C64: C56 "energizado" y Yi‘%-'.i‘a y

X, -X,Xx1lo0X ~X;%2

1

Energizacidén de C65: C56 “energizado" y Yi}; 5 ¥
X, - % k-1oX - xéée'-z

La energizacidén de los relés C60 -~ C65 corrsaponde

a las siguientes operaciones: del aparato A= o

' C60 “energizadd: avance de un paso en él'segbido
(v, =), c61 "energiza@o“é,ayance de un paso en el serntido
(Y, +), C62 "energizado™: é;anée de un paso en el seﬁtido
(x, =), C63 3energizédo“: avance de un paso- en el sentido
(X, +), Cé4 "energizado"s avance de tfes pasos en el sentido
(X, =), 065 "energizado": avance de tres pasos en el sentido
(X, +). .

El motivo por el cual el aparato 4 se despiaza.en
las direcciones mencionadas més arriba, consiste en que el
aparato se desplaza favorablemente sin chocar contra lé en-
voltura 1 o con la pared divisoria 5 del generador de vapor
del tipo indicado. En este aspecto, el invento efectta el
control de tal manera que, cuando el aparato A ha de.ser
desplazado para reducir la disbancia en el senbido (Y, ~),
¢l'aparato A se desplaza en primer lugar al valor de mando
en la direccidén Y. Por el contrario, cuando es preciso des-
plazar el aparato A para aumentar la distancia en la direc-
cién Y, el aparato A se desplaza hasta el valor de mando
en la direccidn X y & continuacidén hasta el valor de mendo

en la direccidén Y. Este orden de los desplazamientos en los
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Sentidgs,x e Y puede ser alterado arbitrariamente de¢ acuer-
do con la configuracidén del lugar que se inspecclona, lo que
perhite‘efgétuar operaciones de desplazamiento seguras.
Baséndose en un conbrol de éste tipo, se descri-
bird en loque sigue el ejemplo de reglaje que antecede,
Abora el reié C1l38 de la figura 13 estd "desenergizado",
0134 estd "desenergizado", CLl35 estd “energizado", €137
estd "desenergizado", Cl36 estd "des=unergizado", y C56
estd energizado”, y por tanto el relé €63 estd "emergizado"
y se automantiene. Debido a que el relé C63 estd "gnergizado
el relé 66’se energiza y el relé Cl40 se energiza tembién,

El motor 0, gira normalmente y, simulbéneamente, lus enmbra

|

gues magnéticos MCL y MC2 se energizan. Por tanto, las ba-
rras de.sujecién 42 y 4% se desplazan hacia arriba qémo en
la figura 7 y el elemento de transporve 19 se situa en po-
sicibn libre. Ya que larealizacién de esta operacibn =std
detectada por los interruptores de final de carrera IS3 y
1S4, el relé C66 se desenergiza a través del relé C2 en
el momento de terminarse esta operacidn, Por tanto el relé
C140 se desenergiza, lo que para el mobtor Ol.y desenergiza
el embrague magnético MC2. En estas condiciones todo el
aparato A estd soportado solamente por el elémento de bransg-
porte 18.

A continuacién; debido a la ensrgizacidn del reléd
02, el relé C77 se energiza también. Esto hace que el relé
Cl4l se energice, haciendo girar el motor 0, en sentido
inverso y energizlndo simultlneamente el embrague magnéii-
co MC5, Por tanto, e3 elemento de transporte 19 se despleza
un paso & la vez en el sentido (X, +) arrastrado por el '

husillo 55, El final del desplazamientofse detecta por me~
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dio del interruptor de final-de carrera LS10, haciendo que'A'
ei relé C9 se energice y acclone un relé temporizador TRI.
ﬁesphés de un tiempo de retardo predeterminado, el relé

temporizador TR1 energiza los relés CR14 y C29. Por tanto,

el relé C77 se desenergiza, el embrague magnético MC5 se

desenergiza y el relé C67 se energiza, con lo cual el motor

Ol gira continuamente en sentido inverso, Ya que el relé
'067 estd energizado, el embrague magndtico MC2 se energiza
de nuevo, Cuando el embrague MC2 se energiza debido é'la
‘rotacién en sentido inverso del motor 0,y 61 mecanismc de
fijacidn del.elemento de transporte 19, produce la cperacidm|
de fijacién. Esta operaéiéﬁ;bontinua hasta que se zisrre el
interruptor de final de carrera LSl que indica la terminag-
cidn de la operacidn de fijacién. ’ r

Cuando se ha verificado la fijacién del elemsato
de transporte 19 (Cl energizadol, el relé C70 se energiza.
Debido a la energizacidn del relé C70, el relé Cl42 se¢ ener-
giza, el mobor 0, del elemento d; transporte 18 gira normal-
mente, y los embragues de fijacidn-liberacidn MC3, HNC4 se
energizan, Cuando el motor 0, gira normaimente ¥y el embra-
gue MC4 esté energizado, el mecanismo de fijacién situado
en el lado del elemento de tramsporte 18 del aparabo A efec~
tua la operacibn de liberacidn. Esta operacidn’ continua |
hasta complebarse la liberacidn (IS13 y LS14 cerrados).
Al terminarse la operacidn, el aparato A soporta a su propio
peso solauiente por la fuerza de fijacidn del elemento de
:tragsporte 19, La finalizacidn de la operqéién de lugar
ﬁ'la energlzacion del relé C78, Por tanto, el relé Cl40 se
energiza, el motor O1 del elemento de transporte 19 gira

normalmente, y el embrague MC5 de avance en senbtido X se
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energiza.xCuandd el motor 01 gira normalmente y 21 embrague
MC5 esté energizado, el-mecanisme de avance del elemento de

transporte 19 efectia la operacidn de avance hacia la izquie

[ 1k

da., Debido a la relacidn que existe entre el aparato A y la
placa de bubos del generador de vapor, la operaciln de avan-
ce de un pas6 hacla la izquierda cuando el elemento de trang
porte 19 estl sujeto en la placa de tubos puede ser consi-
derada como un movimiento de avance hacia la izquierda de
la‘porcién (brazos inclusive) distinta del mecanisﬁo,de
avauce paso a paso. Como resultado de esta operacidn, las
direccione;'de los brazos 28a, 28b se desplazan en "1" hacia
la derecha (en el lado +). Esta operacidén cierra el inte-
rruptor de final de carrera LS9 y se detime al ser ernergiza-
do CR15 por cl relé temporizadorTR2 despuds de éxpirar su
tiempo de retardo, En este momento, C95 se energiﬁa durante
el limite de tiempo del relé btemporizador TR2. €95 aplica
al contador 60A un impulso de suma "1"., Los flip-fiops de
este circuito impiden los inconvenientes atribuibles'a las
vibreciones de los contactos de relé (como en un circuito
conocido).

Debido a la energizacidn del relé CL5 y del relé
030, el relé C70 se energiza. Debido a la eneﬁgizacién de
C70, Cl42 se energiza, el mobtor O2 del elemento de trang-
porte 18 giranormalmente, y los embraguss de fijacidén-li-
beracidén MC3 y MO4 del elemento de transporte 18 se energi-
zan, Cuando el motor O2 gira normalmente y_el embrague MCH |
estd cnergizado, el mecanismo de fijoeidn del elemento de
transporte 18 del aparato A efectia la operasidn de fija- .
cibén. ¥staoperacidn se detiene cuando se cierra el inberrup~

tor de final de carrera I820 que confirma la finalizacidn
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de la éperacién de fijacién. Al cerrarse el interruptor de','
final de carrera IS20, se completa un ciclo de la operacidn
de avance de un paso en el sentido (X, +). Cuando Cil se
energiza, se repone el automantemimiento de €63, Sin ém—
bargo, incluso cuando la direccién actual pasa a gser ( X =
2, ¥ = 1), el estado de desenergizacién'de €138, el estado
de desenergizacidn de C34 y el estado de énergizacién de
.0135-no cambian, y C63 permanece energizado. Por tanto,
el siguiente ciclo de desplazamiento de un paso en el sen-
tido (X, +) se inicia. Este ciclo se desarrolla de mauera
idéntica al ciclo anterior, y afiade al contador 60a una
vnidad en el valor X en'§l ééntido (= 3, ¥ = 1), & con~
tinuaciénvClBQ se energiza. Cuando se termina el ciclp(b44'
energizado), C63 se desenergiza y Cél se enérgiia9 ¥y -se
inicia la operacién de avence un paso en el sentido (¥, +).
El funcionamiento del circuito para el movimiento

del aparato A basado en la energizacién de C6l es el mismo
que durante la operacidén de avance de un paso en el sentido
(X, +), y por tanto, se omitird este explicacidu, Gracias
a la operacidn de avance de un paso eun el sentido (Y, 45
el contador Y €0B cuenta un impulso mis y C1l%6 se energiza.
Cuando se alcanza la posicién de arrenque (C44 energizado)
C56 se desenerglza, y se detiene el desplazamiento preajus—
tade, En éste momento la direceidn es (X = 3, T = 2), coin~
cidiendo con el valor preajustado en el contador preaﬁusta-
do 61 (inbterruptores digitales 61X, 61Y),

| El motivo por el cual es preciso el funcionomien—
?5 de los brazo 28a, 28b consiste en que por ejemplo un
elemento de guiado montado en el brazo del asparato A debe

sujebarse en un agujero tal comoel del tubo 4 de la cénara
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del geﬁerador de vapor en un emplazamisnto donde es imposi;
ble situar una parte fija del brazo. Un ejemplo de funciona-
mienfo se describird mis adelante solamente con referencia
al brazo 28b, ya que el mismo proceso se aplica al brazo 28a
Cuando, estando el brazo 28b no situado en la extremidad
de pivotamiento hacia la derecha (Ls23b), se acciona el
interruptor de control 68b, C87 se energiza, Debido a la
.energizacién de €87, C142 se energiza, el motor 0, gira
normalmente, y el embraguec de pivotamiento de brazS;ﬁCBb
se energizg. Cuando el'm‘ot'or'o2 gira normalmente y el em-
brague MC8b se energiza, el brazo 28b ejecuta la operacidn
de pivotamiento hacia 1é;qéiécha. Esta operacibn pueds con-
tinuar hasta que el interruptor LS28b de final de carrera
de confimacién de extremidad de pivotamiento hacia le de-
recha se cierra., Cuando se acciona el interruptor Ge con-
trol 68a, el brazo 28b éjecuta la operacibn de pivdtamien—
to hacia la izquierda. Esta operacidn puede continuar hasta
-que se cierre el interrupbor de final de carrera LSElb..

El circuito de accionamiento de brazo de la figu—
ra 11 esté asociado con el brazo 28b, Aunque el circuito
del brazo 28a no haya sido ilustrado especialmente, es el
mismo gque el del braszo 28b. In las figuras 11 a 13, los mis—
mos simbolos indicen'elementos de circuito idénticos.'La
figura 14 ilusira los nodos dg funcionamiento del aparato
Aen conjﬁnto. Gracias al funcionamiento de los blogues
indicados en lineas gruesas en la figura 1&, es posible
cambiar la posicién del brazo 28a o del brazo 28b.

En la figura 12; unos relés que no aparccen emn 1os
ejenplos de funcionamiento que anbeceden son los siguientes.

Los relés Ci5 - O1l7 confirman las tres posiciones del brazo
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I elemento de transporte 18, un relé C88 sirve para el fun-

é8b, mientras que los relés C18 - C20 efectfian la misma ope- -
racién para el brazo 28a., Los relés €21 y €22 confirma la
extremidad de funcionaﬁiento en el sentido (Y, ~) y la
extremidad de funcionamiento hacia la cual el aparabo se
ha desplazado en el sentido (X, +) a una distancia de tres

pasos sucesivamente. Un relé C71 sirve para la sujecién del

'cionamieﬁto de pi%otamiento hacia la izquierda del brazo
28b, un relé C96 sirve para aplicar al contador de objetivo
60 una unidad de substraccidn, y un relé Cl43 sirve para

la rotacién en séntido inverso del motor 02. Los interrup—
tores manuales 828r-82f-§nsamblados en loe circuitns de
energizacidn resﬁectivﬁs’de‘lgs felés~066, ce7, C?O; c71,
€77 y C78 estén dispuestos en el circuito 82 péra oﬁtener
un avance lento. Los contactos normalmente gbicrtoé ¥ los
contactos normalmente cerrados de los relés respectivos
estén indicados por 2 y'é, respectivemente., Aungue en el
modo de realizacidn que antecede se haya descrito el método
de control de un automata de deteccidn de defectos sn un
generador de vapor asi como el aparato que permite éste
control, el invenlo puede también adaptarse a un método de
control automdtico de operaciones mecinicas tales como
téladrado, perforacidn, roscado, punzonado, esmerilado,'i
pulimentacidn, limpieza, revestimiento, recubrimiento y
pinbtura.

Como se ha indicado més arriba, de acuerdo con el
invepéq se asignan direcciones a los agujeros de alineacidn;
el emplazamiento de un aparato estéd indicaﬁo en un conbador
de objetivo por medio de¥la direccidn, y se imcluye .un con-

fador preajustado para dar las instrucciones relacionadas




[ i

W L sttt e e+ + e e e

[P

PRROVE [

[N

———— -

R

10

18

20

28

30

‘de la direccidn; cuando se dan instrucciones al contador
dor objetivo, después de lo cual el aparato'se desplaza en
de la comparacidn; y el aparato éété provisto de un debec—

‘modo que el desplazamiento pueda efectuarse eviténdo &ste
| obtenga la donfirmacidn dei.emblazamiento del aparato. Por

1 ro de agujeros, por ejemplo los de los delgados tubos de la

con la direccidn de desplazamiéntoﬁﬁel aparato en funcidn
preajustado, estas se comparan con el contenido del conta-
;a direcclén que tiende a reducir la diferencia.resul?gnpe
tor que sirve para efectuar la deteccidn de un obsticulo de

obstéculo; por tanto el dispositivo puede ser controlado a

distancia y de manera automdtica, y de tal manera qaé se

tanto, él.trabajo puede ejecutarse de manera eficaz incluso

cuando es preciso inspeccionar individualmente un gran nlme-

cémara de agua de un generador de vapor.
En resumen, la Patente de Invencidn que ge soli

cita- debera recaer sobre las siguientes:
REIVINDICACIONES

l.,- Un método ¥y su correspondiente aparato para
controlar un aparato de inspeccidn.automitica utilizado en
generadores de vapor, estando dicho aparato de inspeccidn
instalado en un conjﬁnto de.agujgrOS de alineacibn ¥ en el
éual se cambia ellempla;amiento dei.aparato aprovechando lod
agujeros, caracterizado dicho nétodo porque se asignan direc
ciones a los agujeros de alineacidn respectivos; porque el
emplazamlento de dicho aparato de 1nspecclon aubomitica eStﬁ
indicado en un contador de objetivo bajo la forma de una di-

reccidn,mientras que un contador preajustado sirve para dar |

[s3

las instrucciones relativas al sentido del cambio de posicid

de dicho aparato de-inspeccldn automdtica por medio de una
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modo que dicho aparato de inspeccidn automitica pueda cam-

. |- zado porque dicho aparato de inspeccidn automética estd con-

Iy dicho contador de objetivo es igual a tres o mds y de tal

46 .

direccibn; porque cuando se dan 1nstrucciones a d;cho conta
dor preajustado, estas instrucciones se comparan con el con-
tenido de dicho contador de objetivo, lo que hace que dicho
aparato de inspeccidn automitica se desplace en un sentido
que tiende a reducir la diferencia resultante de la compara~-
cidn; y porque dicho aparato.de.inspeccién aﬁtoméfica'esté

provisto de un detector capaz de detectar un obsticulo de

biar de posicién evitando el obsticulo.

2.- Método seglin la reivindicacién 1, caracter1~
zado porque un brazo de dlChO aparato de 1nsp6001on automa-
tica se somete a un control de rotacidn hacia la izquierda
o hacia la derecha de acuerdo con el emplazamiento de dicho
agujero. : o a :

..5.—lMétodo segln la reivindicacién 1, caractefi—
2830 ﬁorque dicho aparato de inspeccidn automdtica estd so;
metido a un control de desplazaﬁiento de un paso o de tres
pasos en el gentido X. : o '

4.- Método segln la -reivindicacidn 1, caracteri-

trolado de modo que avance tres pasos en el sentido X cuando

la. diferencia de recuento entre dicho contador preajustado

manera que avance un paso en dicho sentido X cuando dicha
dlferen01a de recuento es 1gua1 a uno o dos.

5 - Método segin la reivindicacion 1 o 2, caracte
rizado porque se confirma el estado de iniciacidn y de fina-
lizacidn del desplazamiento preajustado de dicho aparato de

de inspeccidn automdtica, siendo dicho estado tal que ambos

elementos de tramsporte de dicho aparato se sujeten en dichog




[PPSR 3

TURN N

SR

EREIN: T

U S S S ST U

P e e St

VAT e e e O L e A N i e

10

15

20

28

30

‘dicho apérato’de inspeccibn automdtica ha de desplazarse de

lor de instruccibn en el sentido X y a continuacidén se des-

“lcaciones 1 a 8, caracterizado porque, cuando la direccidn de

47 -

agnjeros, estando uno de dichos elementos de transporte si-

tuado en una extremidad (X, -) e (¥, -), mientras que el
otro elemento de transporte estid situado en la extremidad

(X, +), y estando ambos brazosrsituados en qualquiera de tres
posiciones respectivas.

| 6.~ Método segin una. cualquiera de las reivin-
dicaciones 1 a 5, cafacterizado porque cuando dicho garato
de inspeccidn automdtica ha de ser desplazado de modo que la
distancia disminuya en el sentido'Y, diého aparato de inspeg
cibn autombtica se desplace.en primer lugar hasta un valor

de instruccidn en dicho sentido Y, y cuando, inversawmente,
Yi . : N .

modo que 1d distancia aumente en dicho sentido I, el aparato

de inspeccidén automdtica se desplace previamente hasta un va

plaza hasta el valor de instruccidn en gicho sentido Y.

7.~ Método segin una cualquiera de lgg‘reiyin—
dicaciones 1 a 6, caracterizado ﬁorque cuando se'p:bduce una
diferenéia éntre los valores de recuento respectivos de dos
canales de contadores de objetivo, dicho aparato de inspec;

cibn automética se pare cusndo se estima que dicho aparato

ha equivocado la posiéi6n actual.

8.~ Método segin la reivindicacidén 7, caracteri-
zado porque la posicidn actual de dicho aparato de inspeccid
automdtica se conserva pbr medio de uno de dichos dos canaleg
de c@ntadofes de objetivo.

9.- Método segin una cualquiera de las reivindi-

instruceidén es inferior a la direccidn real en el sentido ¥,

dicho aparato de inspeccidn automitica se desplaza un paso

P e o o P T P Sy P R P e

aar



ceames e v o

A G Y i AR a1 A Tt LA et K At B

epes

[ —

e e T

R YR DRIt SR

ERe)

RN =

P T S

Lot ekl

Vone B e bihae b e

.10

18

20

25

30

cibn y la direccibn actual en el sentido X son iguales y.

un paso a la vez en’ el sentido (¥, +); cuando la.direccidn

instruceidn y ademds la direccidn actual en el sentido X di-

cuando la direccidn actual en el sentido Y es 1gual o 1nfe-

- 48 -~

.

cada vez en el sentido (Y, -); cuando la direccidn de instry

ademis la direccidén de instruccidn es superior a la direccid
de instruccibén es superior a la direcciép-actual en el sen-

tido Y, dicho aparato de inspeccidén automitica se desplaza
actual en & sentido Y es iguél o inferior a la direccidn-de

fiere de la direccibn de instruccién, o cuando laé diferen~
cias entre las direcciones en ambos sentidos son igaaies a
uno o dos y ademés las direéciones_actuales son sgpe:iores
a las difecciones de instruccidn dicho aparato de inspeccidn

automatlca se desplaza un paso a la vez en el sent:da (Xy-);

rior a la direccidén de instruccibén y ademis la direccidn
actual en el sentido X difiere de la direccidn actua", o
cuanqb las diferencias entre las direcciones en ambos-segti—
dos'son iguales a uno o dos y.ademés'las direccionqs:actua-
les son inferiores a las direcciones de instruccién; dichq
dlSpOSltlvo se desplaza un paso a la vez en el sentido

( y +)3 cuando la direccidn actual en el senbido Y es igual
0 inferior a la direccién‘de instruceibn 'y ademlds la direc-
cibn real en el sentido X difiere de la direccidn de instrug]
cibn, o cuando las difereancias entre las direcciones en am-
bos sentidos no es uno ni dos y ademds las direcciones actua
les ‘son superiores a las .direcciones de instruccidn, dicho
aparato de inspeccibn antomdtica se desplaza tres pasos a 14
vez en el sentido (X,-); y cuando la direccidn actual en el

sentido Y es igual o inferior a la direccidn de instruccidn

y ademds la direccién actual en el sentido X difiere de la
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cibén automdtica se desplace hasta la posicidn deseada, y un,

- 49

direccidn dq instruccidn, o cuando las diferencias entre
!as direcciones en ambos sentidos no son ni wno ni dos Yy
iéﬁmés las direcciones actuales son inferiores a las direc-
gciones'de instruceidn, dicho aparato se desplaza tres pasos
a la Qez.en el sentido X, +). | 7
10:~ Aparato para llevar a cabo el método de las
reivindicaciones 1 y 9, caracterizado porque incluye un con-
tador de objetivo para indicar una direccidn de la posicién’
donde esﬁé montado dicho aparato de inspeccidén automitica
en uh conjunto de agujeros de alineacidn estando sosténido
por si misme, un contador pfeajustado para Qeterminar'una-'.
direccidén en un sentido de desplazamiento de dicho aparato

de inspeccidn automdtica de modo que dicho aparato de inspeg

cirecuito aritmético para comparar los recuentos de awvos con

tadores 'y desplazar dicho aparato en un sentido que tiende
a reducir la diferencia de recuentos resultante de la compa-
.racién.. ‘ o ' |
| 11.- Aparato segin la reivindicacién 10, caracte-
iizado porque en una etapa que sigue dicho Circuitq aritmé-
tico estén inciuidos«un circuito discrimiuador de sentido
de funcionamiento para determinap el sentido de desplaiamieg
to de dicho aparato de inspeccibdn aﬁtomética y una unidad de
desplazamiento paso a paso. ’ ‘
12.~ Aparato segin la reivindicacién 10 u 11, ca-
racterizadb porque incluye un detector situado en dicho apa-

rato de inspeccidn automitica con el objeto de detectar un

obstéculo y un circuito de salida para aplicar a dicho dispopi

tivo una seflal de instruccién de final de operacidn.

13.- Aparato segin la reivindicacién 12, caracté-

[52]
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rizado porque incluye un circuito de puesta en marcha-para-
da para efeétuar un desplazamiento preajustado de dicho apa4
{rato de'inépeccién automdtica, asi como un circuito de mand?
5autoacbionado para aplicar a dicho circuito de salida una
sefial de instruccidn de funcionamienté, ¥y un circuito de

accidnamiento de brazos para gplicar a dicho contador de

tivamente ambos brazos de dicho aparato de inspeccién auto-
matica. “ '

14,- Aparato segin la reivindicacibén 10, caracfe-
rizado porque dicho contadof de objeﬁivo esti constitu;do.
.bor dos contadores eléctricos suma@ores-restadores yukta—
pueétos, dicho contador preajustado estd constituidoagor un
interruptor digital, y dicho circuito aritmético estd cons-
tituido por comparadores que sirvén patra efectuar las compa-
racioﬁes independienteﬁente en los sentidoslx e Y.

| 15.- Apérato segin la reivindicacidn 14, caracte-
rizado porque iﬁcluye>un inveréor'hexadecimal para iﬁ?ertir
la salida de dicho circuito aritmético. '

16.~ Aparato segin la reivindicacién 11, caracte-
rizado porque dicho circuito de diécriminacién de éentido
de funcionamiento esté costituido por un circuito de control
de sechencia de relds que coopera con dicho circuito aritmé-
tico. '

17.- Aparato segin una cualquiera de las reivindgi-
caciones 10 a 16, caracterizado porque dicho aparato de ing-
peccidn automdtica incluye unos motores para accionar indi-
vidualmente dos elementos de transporﬁe, una multiplicidag
de grupos de interruptores de final de carrera para detectar

el final de operacidn de ambos elementos de transporte, y.~
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unos embragues magnéticos para transmitir energia con él
objeto de accionar los é;jes de ambos elementos de traxispor-
"te en cdoperacién con dichos motores ¥y dicho's interruptores
!de final de carrera bajo el control del circuito discriminal-
dor dé s'em:ido de‘ i‘uncionamiento..

- 18.- Se reivindica por dltimo como objeto sobre -
el que ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicita
UN METODO Y SU CORRESPONDIENIE APARATO PARA CONTROIAR UN
APARATO DE INSPECCION AUTOMATICA UTILIZADO EN GENﬁRADORES
QE VAPOR. : ‘ '
| . Tqdo conforme queda descrito y re:i.‘vindic-é-c_llc" n la.
‘pmsente memoria descriptiva que consta de cincuenta.y-'una
pagins mecanografiadas y dibujos que se acompafian .

Madrid, 14 Noviembre 1.975
BERNARD
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