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La pmeéénte ihvenciéﬁise refiere a;ﬁn pﬁocedimiento para la lim
pieza hidrodinfmica del integior de un recipiente, particularmente de reac-
tores quimicos cilindricos. -
Un conocide procedimiento de limpiesa consiéte en utilizar un
chorro de liquido, normalmente agla, expulsado desde una tobera a presién
Puy elevads, gon el fin de limpiar una superficie. Un ejemplo importgn#e de
dicho uso es la limpiéza del interior de recipientes tales como reactores
quinicos y,.en particular, reactores de polimerizacién, emplefindo el chorro
de liquido a alta presibn papa remever o desprenderrdepésitoé de polimero

dheridos tenazmente & la superficie o superficies interiores del reactor.
Este tipo de operacién se conoce como limpieza hidrodinémica y se utiliza
con profusién, por gjemplo_en la limpieza de autoclaves empleados para laz
‘fébricacibn de polimeres de cloruro de winiloe.
El equipo disponible en.mercado para realizar limpieza hidrodind
Lica comprende una pluralidad de toberas sobre un soporte giratorio para des
bargar chorros de agua a alta presién en &ngulo varisble; el soporte se pue=-
e situar convenientemente en el interior\del reactor, de modo que los cho-
rros pueden alcanzar pricticamente todas las partes de la superficie 6 super
Picies que se deseen limpiar.
Yo obstante, dicho dispositivo tiene el inconveniente de que las
Loberas se encuentran normalmente a una distancia sensible de la superficie
L superficieé que se des aﬁ limpiar, por lo que los chorros tienden a diver-

er ¥y pierden una gran parte de su potencia limpiadora, Asimismo, las formas
Ie muchos reactores.son de tal ngturaleza que algunag partes de sus superfis
ies interiores no pueden ser alcanzadas por los chorros, y por lo tante, no
ge limpian, .

En la patente Estadounidense nfmero 3.827.634, se ha propuesto

tesolver dichos inconvenientes utilizando un aparato perfeccionado que se oa-

tacteriza porque las toberas van montadas en los extremos de brazoa, cuyos

Qrazoa se montan sobre un séporte (en cierto modo como las varias de un para
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guas) para situarse en unz sola posicién fija divergente durante la opera-
cibén de limpieza, por lo que las toberas quedan m&s proximas a la superfi-
cie del reactor. El soporte puede girar alrededor de un eje longitudinal
por lo que la superficie del reactor puede ser barrida con chorros de liqui
do a alta presién. En dicho dispositivo, existe el probiema relativo a la
introduccibn del soporte, con sus brazos unidos, en el interior de un reac-
tor que tenga una abertura de entirada relativamente pequefia, v.g, como 1&
de la'mayoria de los autoclaves de polimeracibén. Esto se resuelve con el dig
positivo de la tecnologia anterior haciendo que los brazos sean abatibles,
de modo gue queden préictcamente paralelos al eje longitudinal del soporte
antes de su introduccién en el reactor (y después al sacarlo), presentado
de este modo un perfil estrecho que se puede introducir a través de la aber
tura de enfrada del reactor. Una vez que el aparato se encuentra en el inte
rior del reactor, los brazos pueden diverger radialmente desde el eje del
soporte (a modo de paraguas) & la posicibn fija simple en disposicién para
la limpiezaz. En este dispositivo de la tecnologia anterior, los brazos que=
dan retenidos solamente en la posicién abatida (para la introduccién y extr
ccibn en el aparzto) y en la posicién simple fija de divergencia (durante ;j
operacibn de limpieza).
No obstante, hemos descubierto gue afin este aparato perfecciona-
do no es totalmente satisfactorii en vista de la geometria variable de algu
nas de las superficies del interior de la mayoria de los resortes. Por &jem
plo, en la mayor parte de los reactores cilindricos de polimerizacién, la
parte superior (a través de la cual se efectfia la introduccién) y la rerte
inferior tienen forma de cbépula por 1o que los brazoz, em su oposicién fija
inica de divergencia para la limpieza no pueden situar las toberas préximas
B todas las partes de estas superficies curvadaéf En el aparato de la tecno—

logia anterior, las toberas son giratorias en los exiremos-de los brazos,

o obstante, hemos descubierto que este dispositivo no es tadavia totalmente

ficasy fyg, los chorros tienden a diverger y pierden su fuerza limpiadora,
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J aln entonces, no aleanzan siempres clertas zonas de la superficie del
reactor (v,g, debido quizis a obstaculos, como uede ser un agitador so-
portedel sgitador i otra saliente gzue interumpa la linsa del-~-chorro).

Parz la apliczcibén del procedimiento de la invercibn, se pro-
dorciona el aparato para.la limpieza hidrodinidmica el interior de un re-
cipiente, cuyo eparato comprende:

a5 un soporte central giratorio € oscilante zlrededor de un
eje geométrico longitudinal del soporte;

b) por lo menos ires brazos gue salen del soporte y se separan
alrededor del eje geométrico longitudinal en una configuracién equilibra-
de, teniendo cada brazo por lo menosAuna tobera en su extremo exterior pa-
ra egpulsar de limpiezaj

c) medios para conducir liguido de limpieza hasta cada tobera;
= d) medios para hacer girar G oscilar el soporte alrededor del
gje tongitudinal;

e) medios para hacer girar cada brazo a posiciones retenibles
de limitacibn que son traseras y delanteras con relacibén a un plano perpen|
dicular al eje longitudinal, y a posiciones retenibles de una forme selec~
tiva intermedia a estas posiciones iraseras y delantera.

Los términos "eje 1ongitudinal/, "plano perpendicular a]l eje
longitudinal®, "traseral y "délantera" se pueden entender con facilidad
observando los dibujos adjuntos. Por ejemplo, en la figura 1, el eje lon~
zitudinal es una l4inea vertical que pasa por el centro a través del sopor
te mientras gue los brazos 4 en la figura 1l se encuentran en un plano per
pendicular a este eje. En la figura 2, los brazos, cuando est&n represen~
tados por las lineas s6lidas en la posicién A son traseros, mientras que
Pos brazos representados por las lineas de rayas en la posicién B.son de-

lanteros.

2 Los brazos en el aparato del invento, deberin separarse alre-

dedor del eje longitudinal del soporte en una configuracién equilibrada,
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V. 8.y en wna configuracién apropiada para que las fuerzas cuando se uti=
lizanel aparto. Este punto es propio .del disefie individual de cualquier
aparto segin el invento, pero se consigue con mayor eficacia con los bra-
zos separados equiangularmente alrededor del eje longitudinal; de prefe-
rencia (para facilitar la consirueccibén y el funcionamiento)los extremos
de los brazos han de quedar en un plano comin perpendicular. al eje longi-
tidinal (como en las figuras 1 y 3). Los brazos, para facilitar el equili
brio y uniformidad de la eficacia de la limpieza, han de tener preferible
mente la misma longitud. No obstante, se pueden emplear brazos que no ten
gan todos la misma longitud, y esta medida podria ser Giil en aquellos ca
sos en los que uno 6 mis de los brazos pudieron encontrar de otro modo el
estorbo de salientes como puede. ser el alojamiento de un termopar 6 un de
flector. Bs preferible emplear tres brazos para facilitar la construccibén
y eficacia dellfuncionamiento (vesnse las figuras 1 y 3).

Las posiciones de limitacibn trasera y delantera son preferi=
blemente aguellas en la cuales los brazos guedan préctcamente parzlelos
al eje longitudinal. Por "préctoamente paralelos" se entiende totalmente
paralelos & dentro de 30 grados de lé linea paralelismo. Las posiciones
de limitacién estarin determinadas por la geométria especifica del aparato
Por ejemplo, en las figuras 1 y 3, los brazos pueden girar parz quedar to-
talmente dentro de unos 20 grados de la posicidn totlamente paralela cuan
do esté&n en posicibn delante?a, debido al obstactilo que repfesentg la uni
dad 8 para la rotacibns

La rétacién de los brazos se ruede efectlar seéﬁn se desee de
una manera controlada mientras el soporte gira G oscila alrededor del eje
longitudinal, y la rotacién de los brazos, junto.con la rotacién del sopor

te 61la oscilacibn del mismo, se pueden efectuar con el aparato moviéndose

[n conjunto (v.g., a lo largo del interior del reactor) & encontréndose

stacionario, Este punto se consigue mejor si los funcionamientos de los

dispositivos (d) y (e) son enteramente independientes entre si.
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ce la ventaja importante, de que combinada con el moviemiento del aparato

5.

~—

. ) El aparato utilizado en el procedimiento de la invencién, ofgé

en conjunto a lo largo del interior de un recipiente como puede ser un
reactor quimico seglin sea la inveneién, la rotacién f oscilacién del soYOx
te éon los brazos unidos y la capacidad de estos brazos para girar a posi-
ciones retenibles.de una forma selectiva entre las posiciones de limitac&i
segln se ha descrito anteriormente, p rmite situar las toberas préximas

a casi cualquier parte de la superficie del recipiente, con lo que se pue .
de conseguir una limpieza exiraordinariamerie eficaz.

Por ejemplo, cuande se trata de un reactor cilindrico (coﬁo
el que se emplea para muchas reacciones de polimerizacién), recipiente qui
se ha de limpiar mediante mediante el procedimientc de lalinvencién y que
tienerzuna parte superior inferior en forma de clpula, la introduccibn en
el reactor se puéde efectuar a través de un agujero de hombre relativamenw
te pequefio en la parte superior del reactor con los brazos totalmente al-
zados de modo que queden pricticamente adyacentes al eje longitudinal del
soporte (v.g., 2 lo largo de la linea del‘mismo) {a modo de las varillas
de un paraguas. cerrado) introduciendose primero los extremos deilos bra=
Pos gque estén unidos al soporte; los brazos guefan paralelos al eje longi-

tudinal del soporte y siguen al soporte. Una vez que el soporte y los bra=

os se encuentran en el interior del reactor hasta el punto en que los bra|
os giren radialmente hacia fuera de modo gue los extremos de los brazos,
por lo tanto las toberas, sigan la curvatura de la parte en forma de c6-
pula del reactor (encontrandose el aparato estacionario en conjunto), mien
tras que se expulsa-liquido a alta presibn a través de las toberas, (abrieg
dose el suministro de ligquido después que los brazos han girado sufidiente
mente para salvar el agujero de hombre) y con el cabezal girando G oscilan
Ho para asegura: un contacto circunferencial pleno por parte de los chorros.

Purante dicha rotacién los brazos se pusden maniensr en posicones elegidas

durante el tiempo que se desee para conseguir una limpieza eficaz antes de
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Imiento del aparato en conjunto y hacerse girar los brazos atm.mis de su

‘|posicién inicial, de modo que los brazos y sus toberas correspondientes

S ——

continuar la rotacibn. La rotacién se efecta convgnientemente de-una for
ma progresiva de acuerdo con una secuencia previamente elegida que se pqg
de automatizar. Cuando los brazos alcanzan una posicién intermiedia que
se encuentra en la parte inferior de la zona superior de clpula, & més 1
all4 de este punto, por lo que han terminado de seguir la curvatura de la
cfipula superior, (v.g,, los brazos pueden formar entonces un‘éngulo de
aproximadamente 90 grados con %1 eje longitudinal 6, en otras palabras,
pueden estar en un plano'perpendicular, al eje longitudinal), el aparato
en c:njunto se puede mover a lo largo de la parte cilindrica del reactor
guedzando los brazos retenidos en dicha posicifén in?ermedia (pero girando
G oscilando todavia con el soporte) y las toberas continfian expulsando 11
quido al alte presién para limpiar el inﬁerior cilindrico del reactor.

Cuando los brazos alcanzan la clpula inferior, se puede detener el movie

sigfia la curvatura inferior del reactor (todavia girando § oscilando don
el soporte) de una manera similar a la operacién realizada en la cfipula
sup rior. Cuande se ha completado la operacidn de limpieza, los brazos

se pueden retirar haste alcanzar la posicibédn original de iniroduccién j
el aparato se puede sacer del reactor.

Por sonsiguiente, segfin lz invencibn se proporciona un proce=
dimiento para la limpieza hidrodinémica del interior de un reacior quimico
cilindrico con exiremos superior e in’erior en forma de clpula, utilizando,
el aparato desecrito y cuyo procédimiento comprende: introduecir el apargto
por la parte superior del reacior de modo que los brazos gueden en posicid
trasera con relacibn a un plano perpendicular al eje longitudinal del sow
porte, estando el aparato en conjunto estacionario se giran los brazos pa=—
ra que sigan la curvatura de la cfipula superior mientras gue al mi=mo tiem)

po se expulsa liguido a alta pr sién & través de las toberas y se hace gi=-

rar @ oscilar el soportej despubs que los brazos han terminado de seguir
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lsoporte, mientras se continua expulsando liguidec a alta presién a través

la curvatura de la cfipula superior y con los brezos retenidos en esta po-
§§ci6n se mueve el aperato en conjunio & lo largo de la parte eilindrice
hel reactor mieniras se coniinua expulsadndo liguido a alta presién a trg-
vés de las bberas y se hace ¥irar G oscilar el soporte, deteniendo el mo-
vimiento del aparato en conjunto cerca de la efpula inferior, y con el &pa|
rato en conjunto estdcionario, se hacen girar los brazos para gue sigan

le curvatura de la clpula inferior de modo que los brazos alcancen posicig

nes delanteras con relacién al plano perpendicular al eje longitudinal del

de lzs toberas y se hace girar G oscilar el soporte, retirando el aparato
del reactor despues de haberse terminade la limpieza.

Se comprenderd cue la longitud de los brazos deberén correspon
der con el iamafio y la forma del reactor que se limgpia, v.g. de modo que
las toberas unidas a los bazos guedan situadas muy proximés a la superfiw
rie del reactor durante la operacién de limrieza. Asi, si un apzrato lim-
piador segtn el .invento se utiliza para limpiar'reactcres de tamafios muy
iferentes, los brazzos pueden ser deé longitud ajustable, realizandose el
>juste apropiado de acuerdo con el iamafio y la forma del reactor que se
limpia. Como variante, el aparato se puede construir con brazos desmonta=-
bles, utiliszando en este caso brazos de longitudes apropiadas al tamafio
Helrreactor que se limpia.

Seglin se ha expuesto anterbrmente, se comprenderi que puede

iue no zea posible girar los brazos para conseguir posiciones totalmente

hente, puede ser que la geometria del aparato evite el que los orazos se

puedan retirar completamente parelelos al eje longitudinal. Asimismo, el

guipo situado en el interior delrreactor, v.g., un agitador de paletas en
1 fondo del reactor puede gue eviten que los brazos giren totalmente sepa.
andose de la posicibn trasera para quedar totalmente paralelos al eje lond

itudinal, si no en la direccién opuesta (v.g., en la posicién delantera

3

paralelas delantera y trasera. Por ejemplo, segfin se ha mencionado anterioxr
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No obstante, en la préctica esto ne perjudica la eficacia del aparato.

Por ejemplo, cuando se trafa de un agitador de paletas en el extremos if-
ferior del reactor, el aparato como un conjunio de puede separar hasta;
que los brazos puedan salvar la paleta al girar. Asimismo, los chorros
expulsados se pueden desplazar apropiadamente con relacién a las lineas
de los brazos para poder limpiar la parte més profundz del reaétor, afin
cuando los brazos no estén totalmente paralelos al eje longitudinal cuan-
do se encuentran en posicidn delantera,

El ntmmero real de posiciones intermedias retehibles entre las
posiciones de limitacién dependeri del sistema de rotacién empleado un,
cuando se pueden diseflar sistemas que, para fines précticos, permiten re-
tener cualquier posicibébm elegida.

El soporte puede oscilar o girar para conseguir un desincrus-
tado ci cunferencial eficaz. Si se emplea movimiento oscilante, es preferd
ble que los chorros de las toberas en los trazos adyacentes se superponen
en'un cierto grado pars.conseguir una accién de limpleza méxima., Por equ'
plo cuando se trata de un aparato con tres brazos separados 120 grados, de’
modo que los chorros recorrierancircunferencialmente ia pared del recipiJg
te oon una superposicién de 30 grados. cuando el soporte gira, el movimien
to del aparato como un todo & lo largo del recipiente se puede disponer
de modo gue alcance un grado apropiado de superfosicién para conseguir
una limpieza eficaz.

Cuando se emplea un soporie oscilante, el movimiento oscilante
oorrespondiente de los brazos unidos, exige control cuidadése, por lo que
e. soporte se une preferiblemente a una estructura rigida, por ejemplo.
una columna de susteniacidén de acero gue se pusde subir o bajar para efec—
tuar el desplazamiento de todo el aparato para introducirlo, moverlo en el
interior y sacarlo del rezctor para introducirlo, moverlo em el interior

y sacarlo del reactor. Por oiro lado, un soporte rotatorio no mecesita di-

icho control cuidadoso de la posicidém de los brazos, por locgue se puede
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enplear un simple polipasiro. Por esta razén, el aperato del invento em=-
rlea_preferiblmente un soporte giratorio ¥ el soporte se puede wnir a un
elemento no giratorio del aparato a través de un cojinete de roiacién.
o Un. medio preferible para hacer girar los brazos comprende un
ktornillo sin fin axial central llevado por el soporie x engranajes helicoi
dales qusz engranan con el tornillo sin fin, alojando cada engraje helicoi-
dal al extrem; interior de un brazo.

El producto de limpieza ha de ser un producto gue es eficaz
para limpiegza hidrodinédmica, y preferiblemente es un liguido en particulary
agua. También se pueden utilizzr combinaciones de liquido y gés, por ejem
plo aguz con vapor de agua y aire., Las presiones empleadas con el liguido
durante la limpieza son aquellas presiones que han demostrado ser eficaced
en la limpieza hidrodindmica.
El liquido 2 alta presién se puede alimentar el aparato a tra-
vés de un tubo flexible externo. la via ae abastecimiento se.puede dividir
en el aperato en una plurazlidad de tubos flexibles, cdada uno de ellos aso-
ciado con una tobera 6 toberas en cada brazo parz la alimentacién de las
mismas, teniendo el tubo flexible de cada brazo un juego suficientenpéra
permitir la rotacidén de los brazos. Cuando se trata de un goporte girato-
rio, el abastecim ento de liquido a cada tubo flexibie de cada brazo se
puede conducir a lo largo de una camalizacifn 2 través del cojinete de ro-
tacifn estanco y a través del soporie. Emn otra modalidad, el liquido de
la canélizacién del soporte se puede conducir a iravés de la canalizacién
en el interior de cada:brazo a las toberas en luger de hacerlo a travé§
de tubos oscilante, se pueden utilizar tubos flexibles externo pueie ir
unido directamente &l soporte osoilante. De hecho, se puede utilizar cuale
quier medio apropiado para conducir liquido a las toberas en el aparato

del invento.

Cada brazo buede llevar una ¢ més toberas en su extremo extew

Eior. Puede ser conveniente un dispositivo de doble tobera, v.g,una tobera



- 10

15

20

30

- 10 -

constrida con un é&nima dividida interiormente para descargar dos chorros
separados adyacente de liquido. No obstante, al contrario que con el equi-
po Propuesto con anterioridad a este invento, no es esencial que giren lag
toberas cuando el equipo esté en funcimnamiento, puesto que las toberas
pueden estar siempre situadas muy cerca de la pared del reactor que se lip
pia. De .hecho, es preferible que las bberas sean fijas, (v.g., no girato-
rias) on el exiremo del brazo, y las direcciones del chorro emergente pue
den der a lo largo de la linea de los brazos.. Lx -direccién del chorro emex
gente dependeré de la direccién del é&nima emergenté en la tobera y la di-
reccibén en la cual la tobera fija a punta con relacibén al nrazo. Bs conve-
niente utilizar un dispositivo fijo de doble tobcra, siguiendo las direc~
ciones de los chorros mergentes de cada tob ra la linea del brazo, 6 forw
mando 4ngulo aghdo con la linea del br;zo para diverger entre si & perma—
necer paralelsa.

El funcionamiento y control del gparato del invento durante el
ciclo de limpieza, v.g., ¢l funcionamiento de un motor para realizar 1&
introducecidn delfaparato el interior &el reactor hasta el punto de penetra
ceibén inicial, seguido de movimiento adicional previamente elegido-del apal
rato como un todo en el interior del reactor, la oscilacién 6 rotacién
del soporte la rotacién controlada a modo de paraguas de los b azos respec
to & la vabeza hasta posiciones retenibles de una forma selectiva, la ex-
pulsiébn final del aparato desde el reactor, se pueden efectuar por medios
e mando autométicos, Dichos medios pueden emplear, v.g., un sistema neun§
tico ¥ el cicle de limpieza completo se puede programar pafa gque funcione
utombticemente, v.g., desde un cuadro de mandos separados situado cerca
del reactor. .

El aparato se puede utilizar para limpiar recipientes distinbs
b los reactores, Ve.g., recipientes.de desidratacién,

El presente invento se ilustra adicionalmente por la descrip—

bibn que sigue, tomando como referencia los dibujos adjuntos en los ques’
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’tg. El dispositivo de tornillo sin fin/barra engranajes helicoidales fun-

pueden girar préciticamente a cualquier posicidn retenible elegida desde

-11 =

La figura 1 es una representacibén esquemitica, en perspectiva
de una modalidad de aparato utilizado en el procedimiento de la invencién.

Lz figura 2 es una representacién esquemética del aparato de
las fuguras 1 y 3 en dos posiciones en el interior de un reactor gue se
%}mpie con el mismo.

La figura 3 es una representacién esquematice, en perspectiva
de otra modaiidad segln el invento.

Con relacién é la figura 1 el aparato comprende un soporte in
dicado de un modo general por la referencia 1, unido a una columna de ace-
ro 2, El soporte es oscilante alrededor de su eje longitudinal (la l4nea
vertical nocional que atraviesa el centro del soportq), efectuandose la
oscilaci6n por medio de un conjunto de pistén y cilindro neumético 3. Tred
brazis separados squiangularmente 4, de igual longitud, se monia en el so-
porte, llevando gl extremo exterior de los brazos toberas 5. La direccién
del chorfo emergente de cada tobera sigue la linea del brazo (como varian
te la direccidn del cﬁorro emergente puede formar &ngulo &gudo con la li-
nea del brazo). Los extremos interiores de los brazos se alojan en engra~
najes helicoidales 6 que engranan con un tornillo sin fin axial situado
en el interior de la carsasa 7. Seglin se veri, los extremos interiores

de los brazos 4 se sitfian en un palno comfin que es longitudinal del sopor

¢iona por un aparato de accionamiento neumético 8, por lo que los brazos
4 pueden girar el unisono a modo de un paraguas para subsitender préctca-

mente oualquier &ngulo que desee, con respecto 2l eje longitudinal, v.g.,

una posicién totalmente paralela hasta el eje lqngitudinal, mientras si-
guen en el soporte, hasta la posicidén delantera y précticamente paralela
gl eje (evitando el aparato 8 que los brazos queden lotalmente paralelos
cuando estén en la posicifn delantera). Se puede descargar agua & alta

pregién al aparato a través del tubo flexible externo 9, dividiendose el
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el suministro de agua en tres direcciones y envidndose z cada tobera por
tubos flexibles de los brazos 10, cuyos tubos flexibles se unen a ‘tubos
11 que se unen con los brazos 4 cerca de.las toberas.

El aparato se puede bajar & subir en conjunto medisnte la c¢o-
lumna de acero 2 empleando un motor apropiado (no ilustrado).

En la figura 3, se ilustra una modalidad similar del invento,
siendo la diferencia principal con rescpedto a la modalidad itustrada en
la figura 1 que el soporte 1 es giratoric alrededor del eje geométrico
longitudinal (conectandose a la parte supsriorno giratoria del aparato me
diante un cojinete de rotaciémn estanco no ilustrado), La rotacién se efec
t0a por medio de un motor neumdtico 12, el agua a alta presién, transpor-
tada por el tubo flexible externo 9, se conduce a traves de la caneliza<
cién interna en el cocjinete de rotacién y el soporte y, desde este punto,
a través de los tubos flexibles de los brazoes 10 hasta las toberas 5, las
toberas 5 son del tipo de doble tobera, v.g., que tiene un &nima dividiéa
interiormente para expulsar dos chorros adyacenties separados de agua, uno
por debajo del otro, siguiendo ambos chorros la linea del brazo (os cho-
rros emergentes pueden formar, como variante, &ngulo &gudo con la linea
del brazo, siendo divergente & iaralelos entre si).

El aparato seorpuede bajar & subir como un conjunto mediante
un polipasiro 13 empleando un motor apropiado.

El funcionamiento preferible del apérato ilusirado en la figu
ra 1 y la figura 3 se describe & continuacién con reiacién a la figura 2,
La posicién Aen la figura 2 ilustra el aparato después que se ha introdu
oido a través de la abertura de entrada.de un reaotor cilindrico 12 que
se desea limpiar, con los brazos 4 en posicién trasera y totalmente para-
lelos al eje longitudinal (como un paraguas sin abrir). En esta posicién
con los bragzos totalmente dentro del rezctor ¥y el aparato en conjunto es-
tacionario el soporte se hace oscilar (figura 1) o girar (figure 3) y los

brazos se hacen girar lentamente, v.g., de una menera progresiva, bacia
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fuera en lcs engranajes helicoidales. E)l liguido a alta presidn, v.gZ.,
agua, s¢ descargs en el soports itan rronto como las toberzs han salvado
la abertura de entrada (como variante, si las direcciones de los chorros
emergentes estén apropizdamente desvlazadas con relacifn a la linea de
los brazos, no seré necesario qﬁe las toberas tengan que salvar primero
la abertura de entrada). De este modo, la cupula superior 13, del reactor
se limpia mediznte los chorros oscilanies 6 giratorios de liquido, Cuan-
.do los brazos tienen una inclinacifn de apfoximadamente 90 grados respec-
to al eje longitudinal del soporte (segfn indican las lineas de rayas que
representan los nrazos 4 en la posicién A), v.g., cuando se encuentran
en un plano que es préciicamente perpendicular més 2114 del principio de
la peared cilindrica 14 del reactor, se detiene la rotacién de los brazos
en los engranajes helicoidzles y el aparato como un todoc se desplaza en
sentido descendente en el reactor (pientras se le somete a oscilacién 6
rotacién) para limpiar la pared cilindrica 14. En la posicién indicada
por B en la (figura 2) (inmediztamente antes de alcanzar el fondo en for-
ma de clipula 15), se detiene el movimiento del aparato en conjunto y se
hacen girar los brazos en los engranajes hHelicoidzles (mientras se los
hace oscilar & -'girar con la cabeza) para poder limpiar la superficie de
la cfipula inferior. Se comprendsri que si, v.g., un agitador de paleta,
estd situado en el fondo del reactor, restringiri el movimiento de rota-
qibn de los brazos en los engranajes helicoidales, a menos que el aparato
bse eleve para que los brazos no choguen con las paletas no obstante, estal
filtima medid; no seré necesaria si las direcciones de los chorros emergen
tes forman un f&ngulo agudo apropiado con los brazos, puesto que el chofro
desplazado limpiari la parte mis profunda del reactor sin rotacién adicio
nal de los brazos. -

Cuando se ha.completado la Qperacién de 1iﬁpieza, los brazos
ée hacen girar de nuevo & la posicibn vertical alzada (V.g., totoalmente

paralela al eje longitudinal én la posicibn trasera) y se eleve el apara-
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to sacindolo del reactor. El funcionamiento y control desl aparato durante
el ciclo de limpieza pusde efectuarse con un-sistema neum&tico de control
automitico (no ilustrado),

Se comprenderd gue las modalidades del invento descrita ante-
riormente no limitan el alcance del mismo, y que se pueden realizar mucho%
otros disefios que incorporen modificaciones dentro del alecance del invenw
to. Por ejemplo, el suminstro de agua se puede conducir a través de cana-
lizacién en el interior del cuerpo de los brazos hasta la tobera eh iugar
de efectuarlo a través de tubos flexibles de los brazos 10, Cada extremo
de cada brazo puede llevar dos toberas separadas, en lugar de un disposi-
tivo de doble tobera gue expulsa también dos chorros adyacentes de agua
situados en.cualquier &ngulo 4gudo apropiado con relaciém a la linea dél
brazo. Las toberas se pueden construir también con &nima internas aproﬁ{é
das para descargar mis de dos chorros de agua. Los brazos pueden se eﬁfe—
ramente rectos en lugar de acodados como en las figuras 1 y 3.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento asi como
la manera de realizarlo en la préctica debe hacerse constar que las dis-

posicones anteriormente indicadas son susceptibles de modificaciones de

detalle en cuanto no alteren su principio fundamental.
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1iguido de limpieza hasta cada tobera; medios para hacsr girar u oscilar

longitudinal del soporte; en el aparato en conjunto estacionario, hacer

|y se hace girar G oscilar el soporte; después que los brazos han termina-

'8ibn a través de las toberas, y hacer girar i oscilar el soporte; detener

nua expulsando liquido a alta presibn a través de las toberas, y hacer

~15 -

REIVINDICACIONES
1.~ Procedimiento para la limpieza Kidrodinimica del interior
de recipientes, particularmente reactores guimicos cilindricos mediante
un aparato que comprende un soporte ceniral giratorio u oscilante pespectc
a un eje geombtrito longitudinal del soporte; al menos tres brazos gque sa-
len del soporte y se separan alrededor del eje longitudinal en una confi-
guracibn equiiibggda, teniendo cada brazo por 1o menos una tobera en su

extremo exterior para expulsar liquido de limpiezaj} medios para conducir

el soporte alrededor del eje longitudinaly; y medios para hecer girar cada
brazo hasta posiciones retenibles de limitacién que son trasera y delante
Ta con relacién a un planc perpendicular al eje 1ongitudinal ¥ hasta posid
ciones retenibles de una forma selectiva intermedias a estas posiciones
trasera y delantera, caracterizados pérque comprende las etapas de: intro<
ducir el aparato por la varte superior del reactor de modo que los brazos

esteén en posicifn trasera con relacién a un plano perpendicular al eje

girar para seguir la curvatura de la cfipula superior mientras que, al mis

mo tiempo se expulsa el liguido a alta presibén a través de las toberas

do de seguir la curvatura de la cfipula superior y:cen los brazos retenidos
en esta posieibn, mover el aparato en conjunto a lo largo de la parte ci-

lindrica del reactor mientras se continua expulsando liguido a alta pre-
el movimiento del aparato en conjunto, ceroa de le ofipula inferior, de
modo que los brazos alcancen posiciones que son delanteras con relacién

a2l plano perpendicular al eje longitudinal del soporte mientras se conti-

girar 4 oscilar el soporte retirando el aparato del reactor después de ha:

berse completado la limpieza,
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2,- Procedimiento seglin la reivindicacién 1, caracterizados
Porgue los brazos se reiienen en un rlano précticamente verpendicular al
eje longitudinal del soporte mientras el aparzto en conjunto se mueve a 1g
largo de la parte cilindrica del reactor.

3.~ Procedimiento segln cualguiera de.las reivindicaciones
1 6 2, caracterizado porque los brazos son précticamente paralelos al eje
longitudinal durante la introduccién del aparato en el reactor.

4.- Procedimiento seglin cualquiera de las reivindicaciones 1
& 3, caracterizado porque los brazos son pricticamente paralelos al eje
longitudinal de seguir la curvatura de la cfipula inferior,

5.= Procedimiento para la limpieza hidrodinémica del interior

de recipiéntes;.partic;lﬁ¥mente reactores quimicos.cilindricos, tal y-ce;
mo queda susthncialqgnte descrito -en la presente Memoria.
La prezente Momoria consta de 16 hojas escritas a méquina por
una sbla c;ra.
Madrid, ¢ ACY. 1977
IMPERIAL CHEMI AL INDUSTRIES LIMITED.
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