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1 El invento se refiers a un procedimiento
de acoplamiento de los elementos sucesivos que constituyen
una conduccidn submarina en el curso ds la colocacién en
el mar.
5 Aunque el invento se refiere muy particular
mente al procedimisnto de colocacidn conocido bajo la desig
nacidn de colocacidn en J, es decir, segln sl cual la pen-
diente de la conduccién varia con objeto de no imponer a eg
ta ningdn punto de inflexidn, ss aplica ds hecho a todos
10 | los procedimisntos en que el extremo de la conduccidn a boy
do de la embarcacidn de colocacidn, sufre un desplazamiento
con relacidn a la embarcacidén debido al cabeceo y al bati-
miento provocados por la marejada y la intemperie.
Una de las ventajas del procedimiento de co
15 | locacidn en J consiste en evitar sl empleo de rampas ds gran
des dimsnsiones gus tienen curvaturas bien definidas y prg
sentan una seguridad importante contra las deformaciones ag
cidentales debido a la supresidén de los puntos de inflexidn
a lo largo de la curva formada por la conduccidn cuyo extré
20 | mo reposa sobre el fondo., Sin embargo, si la experiencia
ha podido mostrar gque manteniendo bajo un cierto Zngulo sl
L. extremo en superficie de la conduccidn, se tenia la seqguri
dad de su colocacidn sin deformaciones accidentales, los ex
. perimentos realizados hasta ahora no han recaldo mis que sg
. 25 | bre conducciones de pequefia seccidn y en agua bastante po-
co profunda, sisndo el didmetro de los tubos utilizados, a
lo sumo, igual a 25 cm aproximadamente.
Se ha observado, sin embargo, esn el curso de
desarrollo de programas matemdticos de simulacidn dindmica

30 | para conducciones de didmetro superior y para colocaciones
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a cualquier profundidad, gque cualesquiera que sean las in -
clinaciones dadas a la rampa que lleva sl extremo ds la
conduccidn, no se podia evitar la aparicién de ondas des de-
formacionss transversales, una vez que la tsnsidn aplicada
sn sl extremo de la conduccidn no sra ya superior a una
cierta tensién critica, no pudiendo ser obtsnido el man --
tenimientoc de las condicionss requeridas, debido a los mo=
vimisntos de la embarcacidn y, aspscialments, a su bati --
miento.

El objsto principal del presente invento es
un procedimiento de colocacidén de conducecidn submarina, se-
gin el cual sl extremo de la conduccidn en curso de coloca-
cidén estd sometido siemppe a un ssfuerzo superior al ssfuer
zo critico, por debajo del cual aparecen las ondas de forma
ciones transversales, por la utilizacidn de un dispositivo
que compensa las diversas variaciones de esfuerzos aplica=-
dos a la conduccidn debido al desplazamiento relativo de la
embarcacidén y de la conduccidn,

En un dispositivo de aplicacidn del pro-
cedimiento precedents, la pussta bajo tensidn del extremo
de la conduccidn en curso de espera de empalme a un segundo
segmento, se obtiene por un medio de unidn del extremo de
la conducecidn a la embarcacidn, que comprende un dispositi-
vo de suspensidén deformable y regulable,

Asf, cualesguiera que sean los movimientos
de la embarcacién con relacidn al extremo de la conduccidn,
se evita la aparicidn de cualquier onda de deformacidn,
siendo regulada una suspensidn hidroneumética, por sjemplo,
para 8jercer una tensidn superior a la tensidn limite elegi

da para la profundidad des colocacidn y el didmetro de la
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conduccidn,

Un dispositivo del tipo precsdente, com=
prende, ademas, un segundo medio de suspensidn flexible y
regulabls destinado a sostener el segmento de conduccidn a
empalmar con gl extremo de la parte ya sumergida y sosteni=-
da por sl primer medio de suspensidn, estandoc sl primero y
seggundo medios de suspensidn unidos entre si{ por un dispo-
sitivo qus asegura la sincronizacidn de los movimientos
del sxtremo de dicha conduccidn y del segmento a smpalmar.

Tal dispositive asegura, pues, simultinesa-
mente, el mantenimiento bajo una tensidn superior a una ten
sién critica del extremo superior de la conduccidn en cur-
so de colocacidn, as{ como la sincronizacidn del movimiento
del extremo de la conduccién y del segmentoc a smpalmar. Se
hace posible entonces utilizar cualquier dispositivo cono-
cido para empalmar estos elementos, manteniendo un esfuerzg
de traccidn sobre la conduccidn.

Conforme al procedimiento ds coloca ==
cidn en J, se desplaza sntonces la embarcacidén en una lon=~
gitud igual a la del segmento, poniendo prograesivamentes el
extremo superior del segmento enfrente del primer medio de
suspsnsidn,

Otros objetos y caracteristicas del inven
to aparecerdn en el curso de la descripcidn sigquiente, he-
cha con refersncia al dibujo ansjo, gue reprssenta, a titg
1o de ejemplo no limitativo, un modo de realizacidn del dig
positivo de aplicacidn de un procedimiento de colocacidn e
J de una conduccidn submarina.

En el dibujo:

la figura 1 representa la vista general eg
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quematica con arranque dsl dispositivo, sstando representado
el dispositivo de alimentacidn del segmento a empalmar en dojs
posiciones distintas,

la figura 2, la vista agrandada del extremo
del dispositivo de alimentacidén, y la figura 3, la vista agrjan
dada de la rampa ds colocacidn.

La embarcacidn de colocacidn, que pueds ser

gualquier soporte de superficie, ha sido designada por 20. E

e

te soporte contiene una rampa de colocacién 1, cuya inclina-
cidn puede ser modificada por rotacidn alrededor del &rbol 5.
Una rampa de alimentacién 9, articulada alrededor de un A&r-
bol 6, permite poner un nueva segmento 14 en la prolongacidn

del Gltimo segmento 50 de la conduccidn sumergida o tuberfa p,

El extremo del Gltimo sggmento 50 de la con
duccidén P estd mantenido por un jusgo de mordazas 22, de cugl
quiéritipn daeseado, arrastradas por una corredera 2 que se
desplaza longitudinalmente sobre la rampa 1 por la solicita-
cidén de un gato 42. A este efecto, el extreme del védstago 43
del gato 42 estd unido a la corredera 2, siendo sl cuerpo dsl

gato solidario de la rampa l. La camara de mando del pistdm

[~

unido al véstago 43 estd conectada por la conduccidn 49 a do
acumuladores hidroneuméticos 44, '
Igualmente, el nuevo segmento 14 esta mante-

nido sobre la rampa S por mordazas 12 montadas sobre una es=-

pueden ser de cualquier tipo y estar fijadas en cualquisr pun
to apropiade. La unidn entre la rampa 9 y la corredera 10 es

t4 asegurada por un gato 46, cuya cémara de mando estd conec

tada a los acumuladores hidroneumiticos 48 por las conduccio

nee 47. Con el fin de facilitar la alineacidn del nuevo seg-
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‘lpor el gato 58, aseguran, si se desea, la solidarizacidn ds
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mento 14 y del extremo 50 de la conduccién P, el segmento 14

Se puede proceder asi al roscado de las juntas o aseéurar to

davia, ssglin sl caso, sl paralelismo de los chaflanes de los
segmentos cuando las juntas estéan soldadas,

Aungque las deslizaderas hayan sido'previs—
tas para la guia de las piezas méviles: mordazas 12 y 22,
correderas 2 y 10, estas deslizaderas no han sido rsbreéen-
tadas para mayor claridad del dibujo.

La inclinacidn de la rampa 1 es controlada,

en el modo de realizacidn representado, par un sistema teles

cdpico 38 de tornillo y tuerca articulado en 37 sobre el so-
porte de superficie y mandado, por ejemplo, por un moto-re-
ductor 45. £l desplazamiento del e je 33 dsl extremo del sis-
tema telescdpico 38 proveoca la rotacidn de la rampa 1 alreds|
dor del &rbol 5 por la biela 36 articulada sobre la rampa en
32. E1 eje 33 estd unido, ademés, al soporte ds superficie
20, por la biela 34, en el punto de articulacidn 3S.

La elevacidn de la rampa 9 alredsdor del &r
bol 6 ds igual esje que el &rbol 5, pueds efectuarse, por ejeF

plo, por medioc del cable 30 y del torno 31, un impulso por m

1)

dio de gatos dispuestos en cualesquiera lugares apropiados..
Medios de enclavamiento cualesquiera representados esqueméti

camente por los ganchaos 52 y 53, estando mandado sste dltimo

las rampas 1 y 9.

Cuando las rampas 1 y 9 estén hechas solida
rias g se encuentran en la prolongacidn una de otra, las co-
rrederas 2 y 10 pusden estar unidas entrs si, por ejempla,

por medio del gato de sincronizacién 8, solidarioc de la corrg
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dera 10, El vastago 55 del gato lleva en su extremo un dispo
isitivo de enganche 7 que se viene a entrinquetar sobrs sl ex
tremo 3 de un brazo 54 solidaric de la corredera 2. El mando
del enganche o del desenclavamiento puede ser realizado por
cualquier dispositivo y no requiere ningdn esfusrzo importan
te del gato 8 sobre su véstago 55. Se asegura de este modo
la sincronizacidn de las dos correderas 2 y 10 y, eventual-
lmente, el reposicionamiento de la corredera 10 con relacidn
a la corredera 2, después de haber mandado el desplazamiento
del véstago 55 en la longitud necesaria y después de habsrlo
inmovilizado. El gato 8 desempefia asi la misidn de un embra-
gue de posicidén regulable. '

Estando provisto el soporte de superficie d
cualesquiera medios apropiados para conservar una posicidén f]
ja en el curso de la operacidn de empalme del segmento 14, vy
luego para desplazarse sn una longitud igual a la del segmen
to cuando el extremoc inferior de la conduccidén P reposa ya
sobrs el fondo, se regula la inclinacidn de la rampa 1 en fu
cidén de la profundidad de colocacidén y de las caracteristi-
cas de la conduccidn P: diimetnc y peso en particular, con
objeto de que ésta conserve en todo momento una posicidn prd
xima a la posicidn dessada, cuando el segmento 50 ss encuen-
tre guiado entre los rodillos 41 de la rampa 1.

Igualmente, la regulacidn de la presidn de

ﬂ los acumuladores 44 es tal, que permite, para la profundidad

y la conduccidn dadas, comunicar a la corredera 2 un asfuer-
zo tal que, cualesquiera que sean las condiciones del marco,
las mordazas 22 ejerzan siempre sobre el segmento 50 un esfu
zo de traccidn que evite toda onda de deformacidn transver-

sal,

Hoja ntm, 7 ' 100586
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La presidn de los acumuladores 48 ss reqgula

da tambiém de manera que la corredera 10 equilibre constan-
temente el peso del nuevo segmento 14 que se encuentra fuera

del agua.

Supéngase que sl extremo desnudo del segmen
to 50 esté retenido por las mordazas 22, seportadas por la
rampa 1, pero qus se deslizan scbre ésta con la corredsra 2,

y que la rampa 9 se encuentra en posicidn herizontal. Se car

ga entonces, por cualquier medlo conocido, un AUBVD segmen-
to 14 sobre los rodillos 13, completando unos contrarodillos
13a 8l mantenimiento 8n el cursoc de la basculacidn ulterior

de la rampa. El extrems del segmento 14 es tomado por las mo

15

dazas 12. En esta posicidn, la corredera 10 estéd sn su extre

mo derecho, debide a la presidn ejercida por los acumuladors
48 sobrs el gato 46. Antes del mando de la basculacidn de la
rampa 9 por medieo del torﬁo 31, se introduce en el segmenta
un conectadof 15 fijado al cable eléctro-portador 18 QUe pa=
sa alrededor de la polea 16, cuyo eje es llevado por un con=-
junto 17 arrastrado poer la corredera l0. El cable 18 passa
sobre una‘polsa 24, unida, por una parte, a la corredera 2 vy
sobre la polea 25, solidaria de la rampa 1, antes de enrollar
se sobre el torno de mando 4. Asi, cuando al final de eleva-
cién de la rampa 9 se enclavan los ganchos 52 y 53, y se so=-

1idérizan las correderas 2 y 10 por medioc del gato 8, cuyo

zo 54, los desplazamientos de las poleas 24 y 16 son sincro=
nizados., De esto resulta que el consctador 15 censsrva su pow
sicidn con relacidn a los segmentos 50 y l4, cualesquisra qug
sean los movimientos de batimiento sufrides por el soports

de superficie 20, si se abstiene uno de mandar el torno 4.
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La sincronizacidn de las correderas 2 y 10
se efectla progresivamente con ayuda del gatec de sincroniza-
cidn 8, una vez que el dispositivo 7 esté anhiﬁﬁuetado sobre
gl extremo 3 del brazo 54, volviendo a centrar la carrera de
funcionamiento de la corredera 2 con relacién a la carrera
de la corredesra 10, y bloqueando luego sl gato 8 an esta po-
sicidn. Los gatos 42, 46 y 8 tienen, pues, de preferencia,
una carrera idéntica C.

En el interior de la conduccidn P, se pueds
disponer de un dispositivo 29 de control del calibte de la
conduccidn, que puede ser similar al descrito en la solicitud

de patente francesa nimero 73.30931, presentada el 27 de ago

12

to de 1973 a nombre de la sociedades llamadas: Compagnie
Francaise des Petroles, Etudes Petrol£§res Marines, Atsliers
et Chantiers de Bretagne - A.C.B., Compagnie Marritime df
Expertises, Compagnis Generale pour les Developpements Opera-
tionnels des Richesses sous-Marines (DORIS). Este dispositi-

vo, que se puede bloquear de manera sstanca en el tubo en car

28 gque lleva igualmente una fuente 27 para sl control radio-

grafico de los segmentos sucesivos, asi como un dispositive

¥

de fijacidn 19 equipado cen un juego de mordazas 21 para apo

varse sobre la pared interna del segmentoc 50, impidiendo unags

juntas, hinchables o no, toda penstracidn de agua en sl inte

prende un medio de enganche capaz de ser conactado o dsscong,

10

tado del conectador 15 mandado por el cable slectro-porta-
dor 18.
Asi, basta, después de la pussta en sincro-

nismc de los desplazemientos de las correderas 2 y 10, man-
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dar el torno 4 para bajar el cable electro~portador 18 hasta
que el conectadar 15 ss enclava sobre el dispositivo de fi-
jacidn 19 que sostiene, por el cable 28, la fuemte 27 y el
dispositivo calibrador 29. Después del aflojamiento ds las
fmordazas 21 del dispositivo 19, el nuevo segmento 14 es ba-
jado para la traslacidn de las mordazas 12 mandada por gatos
56, regulaﬁdc la alineacidn de los segmentos 14 y 50 cuande
estos tubos son roscados o regulando 8l paralelisme de los
chaflanes, cuando estos tubos son soldados. Esta requlacidn
se puede efectuar, por sjempla, con ayuda de los rodilles 13
regulables en dos direcciones diferentes. Después del desli-
zamiento del tubo 14 sobre el dispositivo 19, las mordazas
21 puedsn ser ds nuevo apretadas sobre la parsd interna de
este segmento.

La soldadura del segmento 14 en el extremo
50 de la conduccidn se efectla utilizando una plataforma de
trabajo 39 gue se desplaza con la corredera 2, de modo quse,
durante toda la soldadura, la plataforma esti fija con rela-
cién al tubo. Al final de la soldadura, el dispositivo de
fijacidn 19 s desenclavado del tubo por las mordazas 21, 11
berando el segmento 50 con objeto de llevar la fusnte 27 al
plano de la soldadura por enrcllamientoc del cable electro-
~-portador 18 sobre el torno 4. Las mordazas interiores 21

son puestas entonces nuevamente en accidén en esta nusva posi

2 7
-icaon,

El torno 4 puesto de nusevo ﬁrogresivamente
en tensidn con objeto de recuperar por sl cable 18 el peso
de la conduccidn completada por el segmento 14, Después del
desaprieto de las mordazas 22 y 12, el torno 4 permite bajar

el plano de la soldadura el nivel de la segunda plataforma
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1 |de trabajo 40 donde se efectda el envolvimiento de la junta
y de las partes desnudas de la conduccidn empalmada al nuevo

segmento 14. Después de ssta (Gltima operacidn, el soporte de

superficie 20 puede ser desplazado en la longitud del segmen
5 to 14, hasta su nuevo punto fijo, sisndo bajada la conduccidh
progresivamente a lo largo ds la rampa por accidn del torno
4, La velocidad de desenrollamiento del torno es regulada cojn
objeto de mantener un dmbito correcto de funcionamiento de

las dos correderas, con sl fin de que, durante todo el movi=~
10 imiento, la corredera ejerza siempre una fuerza de traccidn

sobre el extremo de la conduccidn, Cuando el soporte de su-

perficie alcanza el nuevo punto fijo, el extremo superior dsll

segmento 14 empalmado que constituye el extremo de la condug
cidn P es retenido a la altura de las mordazas 22 de la ram-

15 pa 1. Las mordazas intsriores 21 del dispositivo de fijacidn

19 son desbloqueadas con objeto de volver a subir ests dispo

sitivo con ayuda del torno 4, para que esté dispuesto para r

L)

cibir un nusvo segmento. E1l cable slectro-portador 18 manda

el desenganche del conectador 15 gue ss libera del dispasiti

20 lvo 19. Después de la liberacidn de los medios de enclavamien
to 52, 53, la rampa 9 es llsvada a la horizontal para una nug
va alimentacidn después del desenclavamiento del conectador

7 del gato 8.

Aunque la aestructura y el procedimisnto des
-23 ~ leritos estén particularmente bien adaptadss para la coloca-
cién de conducciones de cualesquisra dimensiones a cualquier
profundidad, podrian ser introducidas numerosas modificacio-
nes en las diversas partes que constituyen la estructura, o
Bn las diversas fases del procedimiento. Es as{ cdmo, sn lu-

30 gar de sincronizar los movimientos de las correderas 2 y 10 por
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bl gato 8, se podrian controlar las presicnes de los gatos
42 y 46 después de la basculacidn de la rampa 9, con objeto
de hacer soportar la totalidad del peso por la corredera 2,
Igualmsente, se podria medir el desplazamiento de la correde-
ra 2 con objeto de subordinar el extremo de un gate auxiliar
tributario de la corredera 10, para que siga el movimiento
de la corredera 2, solidarizanda un enclavamiento mecanico
cualquiera las dos correderas dsspués de la sincronizacidn..
se pueden utilizar, por ejemplo, las mordazas del dispositi-
vo de fijacidn 19.

7 Igualmente se podria sustituir el sistema
telescépico 38 del mando de la inclinacién de la rampa 1 por
un brazo de longitud fija y hacer variar la posicidn de su
punto de apayo 37 sobre el soporte de superficie con ayuda
de una deslizadera.

En cuanto a las diversas mordazas utiliza-
das, 12 é 22, por ejemplo, pueden ser de un tipo corriente
utilizado en las opesraciones de sondeos y presentarse en fol
ma de una caja que contiene cufias de apriesto maniobradas pon

cualquier dispositivo motor.

- REIVINDICACIONES -

Las puntos de invencidn propia y nusva que
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se presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten
te de Invencidn en Espafia, por VEINTE afios, son los que se
recogen en las rgivindicaciones siguientes:

la,- Procedimiento de acoplamiesnto y ds co=-

locacidn de una conduccidn submarina con ayuda de un soporte

de superficie segln sl cual los segmentos son roscados o sol
dados en 8l extremo de la parte de la conduccidn ya sumergi-

da utilizando una rampa cuya inclinacidn se regula y somstie

| Pe)

do el extremo de la conduccidén a una tensidn apropiada, avan
zando el soperte de superficis en la longitud de un segmenta
después del acoplamiento de un nuevo segmento, caracterizado
porque se asegura la tensidn de la conduccidn cualquiera que

sea el batimisnto resultante de los movimientos del soporte

de superficie utilizando entre el medio de suspensidn del ex
tremo superior de la parte de conduccidén sumergida y el so-

porte de superficis, un medic amortiguador.

28.- Procedimiento de acuerdo con la reivin
dicacidn 12, caracterizado porque se asegura la tensidn del
segmento a esmpalmar cualquiera que sea el batimiento del so-
porte de superficie, utilizando entre el medio de suspensidn

del segmento y sl soporte de superficie un segundo madio amo

| 2]

tiguador.
38.- Procedimiento segln la reivindicacién

18, caracterizado porque se asegura la unidn del segmento a

después de la sincronizacidn de los movimientos de los medials
de suspensidén del segmento y de dicho extremo de la conduc-
cidn.

48,~ procedimiento segln la reivindicacidn

38, caracterizado porque se asegura la unidn del segmento a
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empalmar y del sxtremo en superficie des la parte sumergida
de la conduccidn después del empalme de los medios portado-
res de dichos medios de suspensidén del segmento y de dicho
pxtremo de la conduccidn.

52,- Procedimiento ssglin la reivindicacidn
228, en que se regula el medio amortiguador para equilibrar
el peso del segmento a empalmar.

68.- Procedimiento segdn una cualquiera de
las reivindicaciones 32 a 52, en que se regula sl medio amol

tiguador que soporta sl extremo en superficie de la conduc-

cidn sumergida para asegurar la tensidn de la conduccidn des
pués del empalme del Gltimo segmento.
78.- Procedimiento segln una cualquiera de

las reivindicaciones 18 a 62, en que se subordina a los me-

dios portadores unidos a los amortigquadorss el cable de trac
cidn que une un medio de fijacién de la conduccidn a un tornp
del soporte de superficie, de tal modo que todos los esfuer-
zos soportados por los amortiguadores puedan ser recogidos
progresivamente por dicho cable, cualquiera que sea el bati-
miente del soporte.

88,- Procedimiento segln la reivindicacidn

78, caracterizado porque se asegura el desplazamisnto relati

vo de todos los medios de control en el interior ds la condy

10

cidn por el mantenimientoc en posicidn fija de ésta sobre su

en el interior del segmento a smpalmar y de la conducecidn,
por snganche automatico de dicho cable a un dispositivo de
fijacién automético portador de dichos medios ds control y

que se bloquea sobre la pared interna de la conducecidn o li-

berandose de la misma por simple mando del cable electro-por
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tador.

98,- Procedimiento segdn una cualquiera de
las reivindicaciones 28 a 828, sn gue se asegura la unidn
del segmento a empalmar a la conduccidn por desplazamiento
de dicho segmento con relacidn a su medioc de suspensidn,

103,- Procedimiento seglin una cualquisra
de las reivindicaciones 12 a 92, en que se regula el movi=-
miesnto del segmento a empalmar con relacidn al soporte de
superficie en funcidn del movimiento del extremo de la copn
duccidn con relacidn al soporte de superficis.

1l2,- Procedimiento de acoplamiento y de
colocacién de una conduccién submarina.

Tal y como ss ha descrito en la Memoria
gue anteceds, representado en los dibujos que se acompafian
y con los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de quince hojas sscri
tas a mdquina por una sola cara.

Madrid, 44 .oi 37l
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Fig. 2
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