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Este iqvento‘t%ené7po:'bbjeta un procedisn-
to para mantensr una redlbérfedara a una velocidad de
remolqué-deseada eﬁ?el mar 9 Eeguiai esa velocidad pa-
ra permitir el ajuste de la alturé,de la posicidn de
la red en él, representandq ﬁichoi;nvento una mejora en
o una modificacidn deluihvantdnobjéto de la solicitud
de patente espaﬁola na 413 838.

En la solicitud de patante egpafiola n? 413,838

" se ha descrlto ‘una* soluci6n madiante la gus s8 puede asg
- gurar, automaticamante una tansién exactamente fija en

los cables y, por tanta, un control paralelo, automatico,"

ds los Cables de laa doé chigres. ) .

En el preaente ihventu, el fin .es conseguir,
con la soluciﬁn antes mencionada, un fécil ajuste ds la
profundidad da la red barradara en al mar al tiempo que
89 asegura el cantral autamética paralelo de los cablaa
de los dos chigres.'f'i,;'v ‘

- Durante el ramolqua de redas barrederas nceé-
nicas, es necaaario ajuatar la profundidad de la red en
el mer a medida que varIan los . bancaa de peces y/o el
fondo del mar., La profundidad de la red dependerd espe-
clalmente de la longitud de los cables de remolque y de
la velocidad de arrastre,

Normalmente, sl ajuste de la altura de la red

se ha efsctuade en la forma siguiente: La red es remol-
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cada con una velocidad de remolque y a una profundidad
dessadas. Si se desea hacer subir la red, se suministra
mas potencia real a la maquinaria de propulsién del bu-
que ¥, con.ésto, se aumenta la velocidad de arrastre y
se hace subir la red. En forma correspondisnte, sa Sumag
tard la profundidad a qus se estd arrastrando la red re-
duciendo la potencia real a la maquinaria de propulsidn
del buque y reduciendo, por tanto, la velocidad de re-
molque. .

En’ un caso en que sg ha efectuado tal ascenso
de la red incrementando la velocidad del buqus, ha sido
pasible haéar subir la red por stapas con el fin de map,
tenerla libre da ud %ondo’marina gradualmente menos pro-
fFundo, En el caseo de unﬁ brusca slevacidén del fondo dal
mar, ha sido necesérié eféctUar un incremento correspon-.
dientemante mayor de la velocidad del buque. Si, con tal
potencia Incrementada an la maquinaria de propulsidn del
bugue, se pasa repentinamente por encima de una elevacidn
relativamente brusca de la configuracidn del fondo, no
exlste ya reserva de potencia alguna para el motor con el
fin de hacer subir la red.

Utra desventaja @s que se encusntran grandes
retardos de tiempo con tales cambios de la Qslocidad del
bugue, espacialmente al hacer subir la red., Esto se debe

a que transcurre un periodo de tiempo definido desde qus
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se suministra mds potencia a la maquinaria de propul-
sion del buque (si se han de aumentar la vslocidad del
buque y la velocidad de la red barredera), hasta que se
consigue un incrsmento deseado de la velocidad del bu-
que y de la red. Tal retardo de tiempo puede suponer ra
cilmente el que la red desciende hasta el fondo.

Cuando se esta realizando peésca de arrastre
cerca del Fondo, con frecuencia se encuentran elevacio-
nes estructurales tan grandss del fondo que no es posi-
ble levantar la red por encima de ellas solamente me-
diante un aumento de la velooidad del bugue. Por tantao,
ha sido usual, como solucidn de emergencia extraordina-
ria, cobrar o halar los cables de remolqus en los chi=-
gres con 2l fin de acortar la longitud de los cables y,
por tanto, hacer subir la red mds rapidamente. Por.tan-
to, pa sido normal, cuando na se ha pravisto'ninguna
otra posibiliﬁad de ajuste de la potencia del motor, com
binar un incremento deseado de la velocidad del buque
con un halado o cobrado de los cables de remolque sobre
chigres asociados, '

En la préctiéa, resulta dificil ajustar los
chigres manualmente de tal farma que se prodbzca el afec
to dessada.,

Al ajustar la profundidad de la red ajustando

la longitud de los cables de remolque mediante los chi-
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gres, existen dos circunstancias, en particular, que

han impedido que se utilice tal ajuste para la regula-
cion continua de la profundidad a que se remolca la red.
Cuando se cobra cable de remolque con los chigres, la
tension ejercida sobre los cables aumentard y, si no se
tiene un control total sobre la fuerza de traccidn que
se ejerce en los cables, el buque puede, después de un
periodo de tiempo relativamente corto, ser decelerado

en forma incontrolada, de modo que se obtiens como re-
sultado una velocidad de remolque decreciente en lugar
de una velocidad de remolque crscisnte deseada. Si los
ohigres se fijan, después de ello, en un tope para absor
ber un ajuste da la fusrza de traccidén, la vaelocidad de
la red puede corresponder a la velocidad del buque vy,
como consecusncia de la deceleracidn inintencionada del
buque, se corrs @l riesgo de que, dentro de un cierto
parioda de tiempo, ol buque y la red tengan una veloci-
dad nula, siendo ssta una causa que hara que la red, sn
ese periodo de tismpo, se hunda rdpidamente hacia abajo.
Aln con ajustes psquefios (deceleraciones del buque como
resultado de la resistsncia de la red a aumentar de velg
cidad), no ha rasultado posible ajustar la red en forma
deseatla de acusrdo con este principio. A este respscta,
debe tenersa sn cuenta que los chigres usuales para la

pesca de arrastre oceanica tienen una traccidn mayor qua



5~2-75

10

15

20

25

la fuerza de empuje del buque. Como los chigres topman
energia de la maquinaria principal del buque, ss reduce
la potencia de las hélices de éste cuando se utilizan
aquellos. Esta desventaja de reducir la potencia de la
propulsidn dal buquse durante el empleo de los chigres
viene, en consecusncia, a sumarse a la desventaja mencig
nada de la deceleracién de la velocidad del buque que se
produce cuando se utilizan los chigres. Otra circunstan-
cia es gque cuando sa paran y se pﬁnen en marcha los chi-
gres, estas operaciones son dificiles de realizar sin la
respectiva ocurrencia de un aflojamiento y unas sacudi-
das inintencionadas en los cdbles de remolque, lo cual
se debe Bl cambio de velocidad de la red qus, a su vez,
dard comb resultado una perturbacidn de la abertura ds
la red simultdneamente con una oscilacidn de ésta an su
posicidn, en profundidad, en el mar.

Con sl presente invento, el propdsito es evi-
tar las desventajas antes mencionadas y obtener un con-
trol sustancialmente completo sobre el ajuste de la pro
fundidad de la red en distintas condiciones, especlal-
mente teniendo en cuenta.la idea de regular automatica-
ments la profundidad da remolgue de la red.

En consecuencia, el presente invento consiste
en un procedimiento que comprends ajustar los medios de

control comunes para regular la tension por igual en los



cables de remolque y efectuar, segin soa necesario, di-
cho ajuste de profundidad de la red mediante la regula-
cidn adecuada de la velocidad de la misma.
El invento incluye tambidn un sistema para pu
5 ner en practica sl procedimisnto del parrafo precedento,
en el que los medios de control comunss son regulablus
para ajustar simultaneaments y con una fuerza igual, la
tensidn en los cables con el fin de producir una rugula
cidén controlada de la profundidad de la posicion do la
10 red en el mar, independientemente, o ademas, de la apli~-
cacion automdtica, por los dos chigres, de fuerzas do
traceidn iguales en los cables de remoclque y sl control
automatica, paralelo, de los mismos.
En un sistema hidrdulico en el que los modios
15 Je control comprendsn una conexidén hidraulica entru los
circuitos de atcionamiento hidrdulicos y una valvula li-
mitadora de presidén en cada tcircuito de accionamiunto hi
draulico, junto con una vdlvula de control comun para las
vilvulas limitadoras de presidn, se prafiers que la vil-
27 vula de control sea regulable para el ajuste simultanco
de la praesidn en ambas vdlvulas limitadoras de presidn.
De este moda, pusds efectuarse en forma controlada, una
regulacidn gradual de la prusidn en ambas vdlvulas limi
tadoras de presidn, de modo que pusde ajustarse la Len-

sidn en los cables en forma controlada con una regula-
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cidn uniforme, sin gque se produzcan sacudidas o un aflg
jamiento inintencionado de los cables de remolque. Esto
implica el que sea posible asegurar una dilatacidn esta
ble de la abhertura de la red y un movimiento uniforme,

5 controlado, de la red en la direccion de la profundidad.
Serad posible rocgular los medios de control de manera ma
nual o de manera automatica, seglin sea necesario.

' p Al reqular automaticamente los medius de con-

trol, se prefiers que los mismos sean accionados directg
10 mentes por una disposicion qua.compara una medida de refa

rencia arbitraria para la posicidn en profundidad desea-

da de la red y una medidéd para la posicidn en profundi-

dad real de la red y que, ctn una desviacidn de estas mg

didas, produzca una sefial correspondiente (de prefaren-
15 cim una seial de eoo-sonda) a los Medios de control,

Con el fin de que pueda entendersa mas clara-
mente el }nvento, sa qescribirén a continuacidn realiza-
ciones convenientes dal mismo, a modo de ejemplo, con rg
ferencia a los dibujos adjuntos, en los que:

-20 La fig. 1 es una repraesentacion del remolque
de una red barredera e incluye un diagrama de fuerzas;
la fig. 2 es un diagrama de un sistema hidrdu-
lico de acuerdo con el invento;
la fig. 3 &s una representacidn de una opara-

25 cién de pesca de arrastre mientras se emplean dos vibrg

15275 -8 -



dores de eco-sonda dispuestos de manera separada;
la fig., 4 es un diagrama esquematico de una
disposicion para el control de la profundidad de la red

en el mar;
la fig. 5 es una representacidn gque muestra

o

distancias que son registradas por una primera eco-son-
da;
la fig. 6 e@s una representacion gque muestra
distancias qua son-registradas por una segunda eco-son-
1u daj; y R
la fig. 7 es una representacién que ilustra
el progreso de la red barredera a lo largo de una linea

de refarsncia & una distancia definida del fondo del

mar,
En la fig., 1, se muestra un passquero 10' que

tiene dos cables de arrastre 11' (de los cuales sdlo se
muestra uno en la fig., 1) para cada puerta 13' de red
barredara (una situada tras otra en el dibujo) que dila
ta sus lados respectivos de la abertura 1l4' hasta una
red 15 por medio de sus lineas de remolque supariores
respectivas l6' aseguradas a la parte superior 17' de
la red y sus linsas de remolque inferiores raspectivas
asequradas a la parte infarlor 19' de la rod. E1 fondo
del mar se ilustra sn 23', mientras que la superficie

del mar se ilustra sn 24',

~N
(9]
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La profundidad de la red en el mar depende
del disefio de la misma, del peso de la red, del disefio
de los tableros de la red y de otros parametros fijos
para la red individual, y tales parametros fijos pueden
considerarse cemo constantes en una red barredera parti
cular. Los parametros variables que detsrminan la pro-
fundidad de la red en 8l mar son, principalmente, la ve-
locidad de remolque y la longitud del cable de remolgua.

La velqcidad de remolque o de arrastre se de-
sga que sea'ajustabla de écﬁefdo con, por ejemplo, el
viento y las condiciqnssida las corrientes y de acusrdo
con el tipo de pesca y ‘con 8l fin de que sea mantenida

cohsfanta en lo posible durante sl arrastre.

En la ?ig.'l'aa ilustra un caso en que la velp
cldad dsl buquale' y'la‘vslocidad de la red 15' son
constantess ¢ iylalas, Qa modo que 8e obtiens un &ngulo

constante del cable de remolque y la siguisnte relaciodn:

k.wz
P ——mmmmem

cos oK

donde P es la tension sn los cables de remolque, w es la
velocidad de la red en el mar y k es la constante depen-~

diente tde la red.

El invento se dirige a conseguir la regulacion

- 10 -
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de la profundidad de-la posicidn de la red en el mar 1llg

vando a cabo un ajuste controlado de la tension P ejor-—

cida sobre los cables de remolque.
Si es constante el dngulo /L, se tiene la si-
guisnte relacidn:
k . ow?

P s mmcm————

cos oK
es decir, un equilibrio directo entre la tensidn P en
los cables y sl puadrado de la velocidad w para la red.
Si se desea 'hacer subir la rad, se incrementa la {uerza
de traccion en los chigres de modo qus exista un aumento
correspandientes de la velocidad de la red en sl mar, os

decir, se caobran los cables de remolque con una veloci-

dad uy, igual a la velocidad de la red w, menos la velo-
cidad w del buque, dividida por cos A, es decir:

T S

h cos

Si se desea hacer bajar la red, se reduce la traccion
en los chigres de modo qus se reduzea correspondiente—
mente la velocidad de la red en el mar, es decir, se

aflojan los cables de remolque a una velocidad ug igual

a la velocidad dsl buque w menos la velocidad w2 de la

red, dividida por cos K, as decir:

- 11 -
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Una telacion normal entre la longitud del ca-
ble de remolque y la profundidad de la red es 2:1, es
decir, acortar en dos metros un cable da como resultado
una elevacion de 1 metro de la red y, en correspondsn-—
cia, alargar un cable en 2 mgtros producird un descenso
de 1 metro de la raed. (Esta relacidn variara en cierta
medida, pero la relacion entrp la longitud del cable do
remolque y la profundidad de la red estard comprendida
sustancialmente entre 3:2 y 5:2).

Al raéular la Qelocidad de la red y, por tan-
to, la profundldad a que &6 desplaza ésta, variard la
velocidad w para la red, siendo eéto algo que lleva con
sigo una variacidn cngraspondianfe del angulo %, Cuan-
do sse iﬁcramanta la‘teﬁaién P sobre el cable, se incro-
mentard también la componénts vertical P sen.£X de la rad
y, en consecusncia, la red se acercara a la superficie,
al tiamp? que, correspondisntemente, la components P
sen of se reduce reduciendo la tension P sobre el cable.
Es svidente qua una requlatidn controlada de la tension
P ejercida sobres el cable ©s de la maxima importancia
para hacer posible obtener una regulacian controlada de
la elgvacion o del descenso de la red. Un gran aumento
de la fuerza de traccidn P produce una subida rdpida de
la red, mientras que un pequeio aumento de la fuarza do

traccion P produce una subida mds lenta ds la rad,

- 12 -
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Haciendo subir lenfamehte la red, se aumenta
la fuerza de traccidn P hasta que ss obtiens una veloci
dad de alineacién adecuada., Se supone qus 6l aumento de
la fuerza de traccidon P es moderado, de modo gue oxista
suficiente potencia en reserva para mantener la veloci-
dad del buqus constants. El aumento de tensidn en los
cables producira un aumento de la velocidad de la red y
tal incremento dé la velocidad produce, como se ha mon-
cionado en lo que antecede, una subida de la red, pero,
ademas, se abtandrd una elevacidn adicional de la red
como consecuencia delracnrtahiento del cable de remolque.
Tal elevacidn adiﬁiphal;da la red puede, por otra parte,
no obtensrse axéidsiﬁamghte aumentando la velocidad de
la red medianté un incremento'da la valocidad del buque.
Cuando se ha proporcfonada a;la red una profundided ade-
cuada Bn al mér, la fuarza de traceidn P sobre los cablas
tde ramolqus se¢ reduca hasta la magnhitud or;ginal ndecua~
da para la velocidad de remolque. Durante la reduccién
de la fuerza de traccidn hasta la magnitud original, el
dngule volverd al valor original, Mediante una regulacion
controlada de la tensidn de los cables de remolque hasta
que ss obtenga una relacién de remolque estable, se pue-
de evitar um nuesvo descenso inintencionado de la rad.

Especialmente durants el arriado en periodos

de tiempo mds largos o durante un arriado mds rdpido de

- 1% -
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la red, la sclucidn de acuerdo con el invento proporcip
nara ventajas con respecto a los métodos de regulacidn
previamentse conocidos. La fuerza de traccion P debo
aumentarse corraespondientemente mds que con pequefios
ajustes durante tales periodos de tiempo mas largos y Ju
rante un arriado mds rapido. El arriado de la red sa
efectuara como se ha descrito en lo que antecede, con lu
Gnica diferencia de que el buque, en tales condiciones
puade reducir su marcha- parcialmente o incluso pararso
totalmente), pero pﬁede mantéﬁarsu la velocidad de la red
en el mar conservando la fuerza de traceidn P con el Fin
de avitar uné lectura de velocidad cero de la red y ovi-
tanda, por tanto, al descanso descontrolado do la red
que ss producia en los métodos de regulacidn previamantu
conocidos,

El retardo de tiambo,'de otro modo necesario,
que se produce al regular la velocidad de la red par my
dio de la valoéidad del buque, se evita de acuerdo con
el invento debido a que 8l ajuste de la tension que so
produce a través de los chigres se efectia de manera wvs-
pecialmente rdpida, y llevdndosas a cabo en una forma cop
trolada, puede sfectuarse también de una manera espocial
mente uniforme, sin producir sacudidas ni otros efaclos
perturbadores.

En la fig. 2 ss muestra un sistema hidraulico

- 14 -
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de acuerdo con la solicitud espafiola 413.838 antes men-
cionada, para uso en la regulacidn de altura controlada
de la red cuando se requiera.

El sistema hidraulico que se representa en la
fig. 2 comprende dos disposiciones A y B de chigre para
red barredera cooperantes, cbrrespondientas, para mani-
pular cables de red barredera respectivos a través do
sus tambores da chigres respectivos 10A y 10B. En la sji
guiente descripgidn se expliéarén, con referencia a la
fig. 2, detalles de la primera disposicién A de chigre
para rad barredera, habiénd&sa utilizado la letra A jun
to con los ndmeros de referencia. mientras que lus da-
talles de la otia dispasicién B de chigre para rad barrg
dera estan éspecificadoe correspondientemente y reciben
nimeros de referencia con la lstra B, en lugar de con:
la letra A. Los nlmercs de referancia sin las letras A
y B indican componantas comunes. ’

El tambor 10A es abcionado a través de un dr-
bol 11A por un motor hidrdulico 12A. El motor 12A es
alimentado con aceite a presidn desde una bomba 13A, a
través de un conducto de alimentacidén 14A y una vdlvula
de control 15A. El motor entrega fluido de retorno a tra
vés de un conducto de retorno 18A a la bomba 13A. En el
conducto 18A astd dispuesto un Filtro de aceite 19A. La
bomba 13A estd conectada también a un depdsito para fluji

do 20, a través del conducto secundario 21A. Al moverse

- 15 =



15w2=75

oY

- 10

15

25

an la direccidn de arriado (o de elesvacion) al motor
12A es alimentado con aceite a presion en sl conducto
16A y descarga fluido en el conducto 17R. Al movorse en
la direccidén de aflojamiento, sl motor 12A es alimenta-
do con aceite desde la bomba.13A en el conducto 17A y
descarga fluido en el conducto l6A. La presion en al
dnima 16A serd directamente proporcional a la tensidn
PA del cable en el tambor 10A, (Suponiéndose que existe
una presion atmosferica en el lado de restorno 17A);

Los componahteé qué sa han descrito en lo quo
ahtecede tisnen una.construccidn arbitrariamente conoci
da, y no debe ser necesario describirlos con mas deta-
lle en esta memoria, ya qus el invento se basa en otros
detalles que $B rsl;cionarén on la siguientse descripcion.

Desdé el conductc 16A, se extiends una cona-
xidén de conducto 22A, hastd una vélvula limitadora de
presidn 23A controlada por piloto y desde la valvula 23A
limitadora de presion, se extiende una segunda conexidn
de conducto 24A al conducto 17A., El conducto de control
37R va, desde la vdlvula limitadora de presion 23A, has
ta una valvula de dos vias 38, Desde la vdlvula de dos
vias 38, un conducto de control comun 39 lleva hasta la
vdlvula limitadora de presidén 40, que eos la valvula de
control comin para las dos valvulas limitadoras de pro-

sidén 23A y 23B. Desde la vdlvula limitadora de presidn

- 16 ~
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40, un conducto de drenaje 46 lleva al lado de retorno
del sistema. Los conductos 16A y 16B estdn conectados
sntre si por medio dael conducto 51A, la valvula de cio-~
rre 50 y el conducto 518B.

Las valvulas de control 15A, 15B, se ajustan
para un arriado completo. El aceite procedents de los
conjuntos 13A, 138 de bombas, es conducido a los lados
de presion 16A, 168 de los motorss 12A, 12B. La tensidn
en los cahles de remolque: 2P = PA 1 PB es proporcional
a la presién'existenta en los lados de presidn 16A, 168
de los motores 127, 128. La fuerza de traccion descada
sn los cabiea de ramolque sa{ragula mediante la valvula
piloto 40, Cuandb_allsiqﬁema se aencuentra en equilibrio,
los chigres IUA,_IOB.y; por tanto, los motores 12A, 120,
parmanegeran én rpposb. El a;aita procedente de los con-
Juntos 134, 138 de las bombas pasard ahora a travds de
las vélvulas limitadoras de presion 23A, 238 controladas
por piloto y volverd a los conjuntos L3A, 138 do las bom,
bas,

Al hacer subir la red, la presidn en los lados
de presidn 16A y l6P de los motores 12A y 12B se incre-
menta, sumentando la presidén an la vdlvula piloto 40.
Las valvulas limitadoras de presién se estrangularan ahg
ra para dar una presidn mayor de modo qus una proporcidn

del flujo de aceite, cortocircuitado a través de las vd)

- 17 =



15=2-75

1421

20

26

vulas limitadoras de presidn, sera forzado a través de
los motores y los chigres arriaran el cable de remolqua
a una velocidad que proporciona un equilibrio en la ro-
lacidn P cos & = k.wz._

Al bajar la red, la.presion en los lados de

presion 16A y 168 de los motores 12A y 12B se reduce hg

ciendo descender la presian en la valvula piloto 40. En

virtud de la neduécién de'la tensidén qus se sjerce sobre
los cables desde los chigrBS'lDA y 108, la red tirara
ahora dal cable de rémolqhh, sacandolo de los chigres
10A y 10B a una velocidad correspondiente a la reduccidn
de presicn. Ahora.'al aceita procadente de los conjuntos
13A y lSB de bombas vy al que bombaan los motoraes 12A y
128 (los motores funcionan ehora como bombas) pasa desde
los ladas de presidn lGA, lﬁB de los motores, a través
de las vdlvulas 1imitaqoras de presion 23A; 238 y va a
los ladoaqde retorno 17@, 178 de los motoraes, retornando
a los canjuntos de bombas la corrsspondiente cantidad de
aceite que vino desde los conjuntos 13A, 138 de bombas,
Coma se utilizan varias bombas en cada caonjun-—
to de bombas, la capacidad de bombso del conjunto se ra-
gula segln sea necesario. Por sjemplo, con el fin de im-
pedir que se estrangulen grandes cantidades de aceite
hasta que llegue a producirss un calentamiento, puaden

cortocircuitarse una o mids de las trayectorias de hombao
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merced a las valvulas 13A2V y 13A3V (o 13B2V y 13B3V).
Estas vdlvulas pusden ser controladas mecanicamento pur
un operador del chigre o automaticamente a partir Ju las
valvulas limitadoras de presidn 27A, 238.

La regulacion de la. valvula 40 puede efectuar-
se munualmente, como se indica en la solicitud de paten-
te aspafiola antes mencionada, pero, en la practica, so
prefiere que sea posible llevar a cabc este ajuste en
forma automatica. En la fig. '3 se representa asquemal i~
camente una'dispﬁsicién para la regulacidn automatica do
la valvula 40 accionando la valvula 40 directamunte me-
diante una disposiciéﬁ,qua comjara una medida de referepn
cia arbitraria para la posicidn en profundidad dessada
de la red de arrastrs y la médida para la posicion en
profundidad real da la red Q'que, a partir de la desvig
cidn du estas medidas, proquciona una seflal a los mudiou
de contrul, La dispesicion de acuerdo con la fig. 3 se
basa en alimentar una ssffal de eco-sonda a los medios do
control, para controlar directamsnte estos Ultimos.

En el fondo del buque 10', estd asegurado un
primer oscilador 20' de sco-sonda que, enviando impulsos
21' de sco-sonda, registra en la forma usual la altura a
que se encusntra un banco de peces 21' con respecto al
fondo del mar 23' o la profundidad con relacidn a la su-

perficie del mar 24', en el indicador de eco-sonda,

- 19 -
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Desde 8l bugue 10' se extiende un cable 25'
hasta un segundo oscilador 26' de aeco-sonda asegurado a
la parte superior 17' de la red. El segundo oscilador
de eco-sonda 26', enviando impulsos 27' y 28', registra
ra en el indicador de eco-sonda asociado la profundidad
del oscilador 26' en el mar, es decir, la distancia deg
de la superficie del mar al oscilador, y la distancia
desde 8l oscilador al féndo del mar. En una forma co-
rrespondiente a la del oscilador 20', también puede re-
gistrarse, por maedio de lbs iﬁpulsos 27' y 28', la posi
gcion del bénco'dé pa}és 22! con respecto a la superfi-
cie del mar y'al fondo éél mar, raspactivamenta.

£l primerc‘y el segundo indicadores de eco~son
da estan conectados ; Qn cohvertidor 30' de seflal que, a
sy vez, controla unos medios de accionamiento 31' an los
que estd prevista la vdlvula 40,

, E1 convertidor 30! de seifiales es alimentado

con corriente a través de las conexiones conductoras 32',
33' y recibe una primera seffal de entrada, en forma de
una sefial de refarencia, a través de una conexidn condug
tora 34' desde el primer indicador de eco-sonda, y una
segunda seffal de entrada, a través de una caonexion 34a,
en forma de una sefial procedente dsl sequndo indicador
de eco-sonda para registrar la profundidad de la red y

puede proporcionar una primera sefial de salida s para rg

- 20 -
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ducir la velocidad ds la red y, por ello, para propor-
cionar el consiguiente hundimiento de la red, a travis
de la primera conexidn conductora 35', a los medios de
accionamiento 31', y una segunda seffal de salida h pa-
ra aumentar la velocidad de la red y, por ello, para
proporcionar la consiguiente subida de la red, a travis
de una segunda conexion conductora 36' a los medios de
accionamiento 31°',

En general, la sefal de referencia pueds ©s-
tar compuesta.por una seflal de sco-sonda prucedente dag
un registro de peces desdeval fondo dsl mar o dusde la
superficie del mar, o una safial correspondiente proce-
dante de un indicador de refasroncia manualmente ajusta-
ble., Las dos sefiales de entrada se comparan en el con=-
vartidor de seﬁalos.’Si las dos seffales son igualas, no
se proporciona seflal de salida alguna, pero si las dos
seflales san distintas, se proporciona o bion una prime-
ra sefifal da salida s para hacer bajar la red, o bien
una sagunda sefial de salida h para hacer subir la rud,
dependiendo de si la red esta dispuesta a una altura

superior o inferior al banco de psces.

Es evidente que la medicion de referencia que
determina el control de la red por medio da la sefial do
referencia dada, debe ser flexible, de manera que la mg

dicidn de referencia pusda alterarse de acusrdo cun las

- 21 -
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circunstancias que prevalezcan. En un casoc, pusde sor
apropiado remolcar la red a lo largo del fondo deol mar
y, por tanto, permitir que sl fondo represente lua medi-
cion de referencia y, en otro caso, puede ser apropiado
remolcar la red a lo largo del fondo del mar, pero por-
mitiendo que el banco de peces repraesenta la medicidn de
referencia, por ejemplo, enVrelacién con el fondo del
maf o, si se daesea, en relacidn con la superficie del
mar. En todavia otros casos, el fondo dsl mar pusde sur
irragula; o-encontrarse aitanéa profundidad con respuecto
al banco de paces qué ga prefiera utilizar el banco duo
peces éomo medicion de refsrencia con respacto a la su-
parficle del mar.

- En la fig., 5 se muestra un banco de peces 22
con una distancia A' entre él banco de pecss y el Fondo
del mar y con una distancia D' entre el banco de peces
y la supgr?icie del agua.

En la fig. 6 se represanta un banco de peces
22' y, mediante la linea 37', ss ha indicado una traysc-
toria desseada imaginaria de movimiento para la parte su-
perior de la red barredera, con respocto al banco de pe-
ces, y mediants una linea 38' se ha indicado una trayec-
toria imaginaria correspondisnte para la parte inferior
de la red, La distancia B' muestra la distancia aexisten-

te entre sl fondo del mar y la parte inferior de la rud,

- 22 -
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mientras que la distancia C' ilustra la distancia axis-—
tente entre la parte superior de la red y la parte infy
rior, que debe considerarss como constante, y la uibtdu
cia G', musestra correspondientements, la distancia uxig
Lente desde la parte superior de la red a la suporficie
del mar. La distancia K' muestra la distancia existunto
entre el banco de pecas 22' y la linea 37', mientras
qus la distanciag L' represeﬁta la distancia exisltuntao
entre al banco de pecas 22' y la linea 38°'.
Ejemplo 1 C

' £l prihar ipdicaddf do eco-sonda estd ajusta-
do para proporcionar:al convartidor de soiiales una sonal
de refarencia can.una sa%al de entrada a, correspondion-
ta a la disténéia existente entre ol banco de puces y ol
fondo dalimar, mientfas qua gl segundo indicador de eco-
-sanda estd ajustado para dar al convertidor de seilales
una seiial de la pro?undidad de la red maodiante una seial
de entrada b + c/2, éorrespoﬁdianta a la distancia O con
respecto al fondo del mar y la distancia c/2. Con el fin
de que el sistema esté en equilibrio, debe cumplirso:

a=b+c/2

Si a7 b+ c/2, se obtiene desde el convertidor
de seiialoes, por otra parte, una seiial de salida h que

realiza una elevacidn de la altura de la red en ol mar,

-~ 2% -
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ps decir, una tensidn incrementada del cable de remcl-
que,

5i a< b +c/2, se obtiene desde el convertidor
de seliales una sefial de salida s que realiza una ruwduc-
cidén de altura de la red en el mar, es decir, prupurciy
na una tunsidon reducida en el cable de remolque.

Ejemplo 2

El primer indicador de oco-sonda se ajusbta pg
ra dar una seflal de refsrencia con una seffal Je entrada
d, correspondiente a la distancia D existente entre ul
hanco de peces y la éupchicie del mar, mientras que ol
segundo indicator de eco~sotida se ajusta para propurcio-
nar al convertidor de sefiales una sefal Ju profundidad
de la red con una sefial da entrada g + c/2, correspon-
dionte a la distancia G con rospecto a la superficio dul
mar y la distancia ¢/2. Con a8l fin de qus el sistuma se
encuantrqlen equilibrio, dibe cumplirsé que:

d=g+c/2
Si d~<g + c/2, se obtiene desde el convortidor
da sefales una sciial de salida ¢ que rcalirza una cleva-
cion de la altura de la red en el mar, os decir, una
tensidn incrementada en los cablas de remolque.
5i d>g + ¢c/2, se obticne desde el convurtidor
do sefiales una ssflal de salida que realira un desconso
de la altura de la red en el mar, cs decir, una tensidn

reducida de los cables de remoclque.
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Ejemplo 3

La red puede controlarse mediante la scgumia
aco-sonda solamente. Como primera sefial de entrada, e
utiliza una sefial k correspondiente a la distancia K
existente entre el banco de pesca y la linga 37 o la
parte superior, y como segunda safial de sntrada so uti-
liza una sefial & correspondiente a la distancia L exis-
tente entrs el banco de peces y la linea 38 o la parte

inferior., Con el fin de que el sistema se encuentre on

1 equilibrio, "debe tenerse:
ko=
S5i k 7?, se’obéiena un descenso de la altura de la rod
en 8l mavr, |
Si kef éa obtiens un; elovacidn de la altura de lu rud
15 en el mar, '

i

sl

Ejmmolo'a

., Rdemds, ia red pusde controlarsa mediante la
segunda ecob=-sonda, junto con un smisor do seflales ajus-—
tado manualmente. Como primera seflal do entrada, se uti
liza una sefal x correspondiente a una Jistancia € ima-
ginaria deseada entre el fondo y la parts inferior da
la rud., La seflal x corresponde al tipo de seilal rucibi-
da dosde la sco-sonda. En el convertidor so sfectla una
comparacidn de las sofiales Xy E correspondientes a las

descritas en lo que antocode y, con ol fin de que ol sig

POOR
QUALITY
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tema se encuenkre en equilib?io, debe cumplirse que
x = b, ¥y la red ss arrastradé entonces a una distancla
constante por encima del fondo, '

Si x < b, se obt;éne una reduccion de lu alty
ra de la red en el mar y si x-= b, se obtiene una alovy
cién de la altura de la red ;n el mar.

lLa seffal x y, con élla,.lé distancia B, pue-
den regular$e~seg6p sea necesario.

Ejemplo 5 B ':?

Si seqqa;ag?tirar'da la red a una distancia
definida respecto'de }a'éupefficia del mar, una sefal
¥ corraaﬁondianta dkla;disténcid dassada Y desde la
superficie del mar H;stélla parte superior de la red ba
rredera, pana‘compafaFSE:cqn ﬁna segfial g corrgspondien
te a la distancia real G{desgé la superficie dol mar a
la parte supefior da'la'red;rLa comparacion pusde efec—
tuarse an uﬁa forma correspondiaﬁta a como sa indica en
al Ejemplo 4, emplaaﬁda la ségunda eco-sonda junto con
un emisor de seflales manualmente ajustable, La distan-
cia Y, y con ella la distancia ¥, Pueden regularse se-
gin se requiera.

En los ejemplos 1, 2, 3 y 5 anteriores, pueds
insertarse un seguro con el fin de impedir que la red
toque gl fonda, por ejemplo, mediants el uWso de un emi~

sor de sefiales manualmente ajustable para proporcionar
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una seflal dominante X (Ejempio 4j en relacidn con la se-
flal de referencia restante o combinando sefiales proceden
tes de las eco-sondas primera y segunda.

La reqgulacidn no ha da realizarse necesaria=-
mente como se ha indicado en lo que antecede. Las divor
sas saflales pueden-cbmbinaraa de modo qus una proceden-
te de la priMera eco~sahﬂa puede proporcionar un aviso
previo o bzen un aviso prevxo con una regulacidn parcial
con respecto a, la presencla de pecas y a las condiciones
del fondo, mlentras qus la regulaclon principal se lleva

a cabo a travéa de la: segunda eco-sonda con refaerencia

4

al fondo dal mar, la euperfic;a del mar o la presaencia
de peces con'respectn a la abertura de la red.

; En la realizacxon .1lustrada, se ha representa
do una dzspcaicinn convenpional del primer ascilador de
eco—sonda gn al fondo del bugue y el segundo oscilador
de sco~-sonda en la parte superxor de la red, pero es evi
dente que los ogciladéras da eco~sonda pusden situarse
en formas alternativas y que, si se desea, puede utili-
zarse un Unico aseilador de sco~sonda si ge oncuentra
apropiade ésto. - |

Es importante que la red esté rsgulada tan
lentamante caomo sea posible, con el fin de evitar per-
turbaciones en la forma de la abertura de la misma., Con

trolando manualmente la altura de la red, el operador
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tendra cuidado de ésto en grén medida, pero si la rud
ha de controlarsse autométicamente a partir de sondeus
del fondo y/o de la presencia de peceg, debe prestarsu
atencion a estas circungtancias. La fig. 7 muestra un
5 caso en que la atenuacion de tamizado de la ragulacidn
da altura de la red puede ser necesaria. 5i ha de con-
trolarse en sste caso automaticamente la red a la altu-
ra definida por encima del fondo (linea a"), se obten-
dran sefiales para ajustes maforéé que los necesarios de
<D » bido a los éambios esépephos,y relativamente pequefius
de las condiciones én sl Punéo. Es importante tambidn
que se tenéa en este casﬁ un}ajﬁsts de parada y puesta
an marcha "suplétorib".;! .
o Con reépecfo a los:movimientos de la red en la
15 direccidn de la éltuQa, es decir, hacia arriba ¢ hacia
abajo respecto a la linéa da referencia a", se permiten
ciertas desviaciones dentro de una zona que estd limity
da por las lineas b“ly ¢* a cada lado de la linsa a".
Dentro de esta zona, puede permitirse que ve de una ve-
2u locidad relativamente pequefia de alineacidn a la rad an
la direccidn de la altura, mediante desviacionos relubi-
vamente pequefas a partir de la linea a". Cuanto mayor
sea la desviacién desde la linua a", mayor sera la velo-

cidad de alinsacidén de la red en direcccion vertical, os

[N
Ui

decir, cuanto mds se aproxime la desviacion a la linoa

f-2-75 - 28 -
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c", mas intensa sera la velocidad de alineacidén comuni-

.cada a la red, es decir, mas rapidaments se¢ elevard la

rad, y cuanto mds se aproxime la desviacidn a la linua
b", mds intensa serd la velocidad da alineacidn comuni-
cada a la red, es decir, mds.rapidaments se hard descen
der la red. En regiones situadas fuera de las linoas b"
y ¢c", se mantiens la misma velocidad maxima de alinea-
cién que se utiliza en las lineas b" y ¢"., Asi, median-
te pequaﬁas desv1aclones (que an general se realizan en
todo momento), puede obtenersa un ajuste relativamente
adaptabla y relativamanta lento. Esto implicara cimrto
retarda de‘tiempa, da ﬁbéo qua con paquaﬁag dasviacionos
del cuFso da la linaa de raferancia, sa obbiene una sua=-
vidad deseada tde los movzmientos de la red en la direc-
cidén da 1a altuga, parn con mayores desviaciones, so ol
tendrd un ajuste carraapondientemente mas rapido y, con
81, un cambio qoquSpondlsntementa mis rapido en la al-
tura de la red,’ M.

" La limitacidn de la velocidad de alineacién a

las lineas po y Gt y la velocidad praoporcional o crecien

te en otra forma, de alineacidn desde la linea a" hacia
la linea b" o hacia la linean c", pueden conseguirde de
diversus formas. Por ejemplo, puede introducirse la li-

mitacidn de un ajuste posible de la vdlvula 40 o de los

medins de actuacidn 31' o en cualquier otra forma adecug
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Por ejemplo,'puedefdesecharse la posibilidad
de regqulacién de la vdlvula 40 de manera que pueda uvbluy
nerse la velocidad maxima de alineacién independiente-
mente de la desviacidon., Sin embargo, siempre serd posi-
ble ajustar a la uélvpla'40 de modo que esté ajustada
de manera proporcional con la desviécién raspecto da 1n
1inea a" o puedan §elacciona£ée otras condiciones.

Al remplcar la red{ se produce con frecuencia,
y aspecialmente al rqmol@a; la réd en un mar agitado,
la transferencia da'mpuimiénfos rapidos del pasquero a
través de los cableé.deirémolqdp a la red. Esto da como
resultado el‘qué la fadifealice un movimiento oscilante
incontrolada y qus se perturbe la abertura de la red on
virtud de las vaniacione; da‘ld tensidn que ocurren con
gste fandmeno. .

Utilizando el sistsma hidrdulico qus se ha dog
crito en lo que antscsede, también puede evitarsse este
problema. Las valvulas openafivas de los chigres ss ajus
tan pare consequir un arriado completo. Las bombas en-
tregan una cantlidad adecuada de aceite a los motores vy
mantienen una presidn adecuada en estos Gltimos, La prg
sidn se equilibra dae modo que la fuerza de retencidn do
las chigres sa adapte a la velocidad de remolque, es dg

cir, sa& proporciona un sistema estable y la entrega de
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aceite a las bombas pasard a través de las vdlvulas li-
mitadoras de presidn y los chigres se detendran.

Si se producen movimientos rapides en el bu-

que en virtud de navagar gste an mar gruesa o en mareja

das, tales movimientos no seran transferidos a la red,
ya que los chigres soltaran y cobraran cable de.acuerdo
con el movimiento del buque y mantendran la tensidn de

los cables constante. Esto se conseguira debido a la

apertura o al éiprre»de las vdlvulas limitadoras de pre

sién en mendr o mayor grado, de acuerdo con el movimiep

to del buqus, ‘- .
El ajuété de la posicidn de la red en el mar
puada afactuarse 1ndapendiantementa de la resgulacidn da

la tension automatlca antes mencionada, es descir, ade-

mae de asta poaibilidad, regulando la presidn de aperty

ra de iég vélvulas limitadoras de presién por medio de

la valvula 40,
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REIVINDBICACIONES

Los puntosAQQ invéncién propia y nueva que se
presentan paré que sgan'objé?o de esta solicitud de Pa-

tents de Invencién en Espafia, ﬁor VEINTE éﬁos, son los

g qua s8 raconen en las relv1nd10a01anas 31gu1entas.

; 1 o Un proredim;ento para mantener una red ba
]
rradera a una velocidad de ramnlque deseada en el mar vy

- para ragular asa VelOCldad con el fin de permitlr el a-
: juate de.la altura da la p031c16n de esa red en &1, que

camprenda ajercar automﬁtlramente fuerzas de traccién -

iguales en los cablas de dos chigres hldraulicos coope-
rantes para pssca de arrastre Ys. ‘como consecuencia, rea
lizar un control autamético paralalo de dichos cables,

as{ camo, indspandiantementa de ellu, o como adicidn.a

" 8llo, ajustar unas medioa da control comunes a ambos ca

bles pnra regular la tensiﬁn por igual en loa cablas de
remolque y efectuar, segun ae raqu1era, dicho ajusta de
altura de la red mediante la adecuada regulacidn de la
velocidad de la misma.

28,~ Un prqcadimiento para mantensr una red -
barredera a una veloéidad de rgmolque deseada en 81 ==

mar,
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Tal y como se ha descfito en la Memoria que
antecede, representado en los dibujos due se acompafian
y para los fines que ss han especificado.

Esta Memoria consta de treinta y tres hojas

escritas a mdquina por una sola cara's

Madzid, 24841975
PRy
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