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7 La presénte invencidén tiene por objeto un disposi~
;Evo sumergido denominado "poisson? que comprende dos cascos
que tienen una flotabilidad positiva cuya forma esté egpe-
cialmente concebida para asegurar.al conjunto una gren es—
tabilidad hidro&iﬁémica. Sirve de soporte a uno o varios
aparatos de estudtos oceanograficos tales comc, por ejemplo,
fuentes de emisién de ondas sismicas, receptores y flautas
sismicas, sonares, eco-sondeadores u otros aparatos de me-
diciones, asociadg con un sistema de servomecanismo de un
aleron mdvil de inmersidn para regular la profundidad de
inmersidn., ' |

‘Este pez puede utilizarse solo o formar parte e
una éerie de peces, que pueden asi formar por ejemplo un
dispositivo de emisién o un dispositivo de recepcidn de
extensidn ﬁuy grande. .

EL o los peces estdn asociados a un conjunto de
cables que comprende los cables de traceidn, de alimenta-
cién de energla, de accionamiento del sistema de servome-
canismo, y de accionamiento de los elementos de emisidn,
recepcidn ¢ medicidn, estando este conjunto de cables
conectado con un barco que remolea el conjunto o el dis-
positivo.

La técnica anterior en este &mbito puede ilustrap—
se por el dispositivo deserito en la patente USA No.3.704681

que se refiere a un cable sumergido asociado a wn disposi-
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tlvo de regulaclon de su profundidad de 1nmers1on. Este
ulppObltlvo comprende un flotador que rodea completamonte

al cable y puede realizar un giro alrededor de este por

rme,io de vn sistema de servomecanismo que comprende un:

dmbolo accionado por un sistema eléectrico y cuyo funciona-
miento estd relacionsdo con las variaciones de profundi-
dad de inmersidén. Este dispositivo estéd particularmente
adaptado a los cables,

El dispositivo de acuerdo con la invencidn esté
adaptado para soportar una gran variedad de aparatos ocea-
nogréficos manteniéndolos en una perfecta estabilidad,
puede realizar un giro alrededor de su eje longitudinal
y esté adaptado para efectuar movimientos de inmersidn
dirigidos hecia el fondo o la superficie., El dispositivo
de servomecanismo que le est& asociado es muy sensible a
las variaciones de profundidad de inwersidn ¥y reacciona
répidamente para un retofno del pez a una profundidad de
referencia geleccionada,

Ia invencidn podréd comprenderse mejor, y todas
sus ventajas aparecerdn claramente, con la lectura del
texto descriptivo que sigue, ilustrado por los dibujos
adjuntos entre los cuales:

‘ - la figura 1 representa una vista deiconjunto
de un pez de acuerde con la invencidn, que comprende una

fuente de emisidn de ondas sismicas y su sistema de ac-~
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q@bnamiento, y- provisto de un dispositivo de servomecanismo
coh dos cilindros;

~ la figura 2 representa esquemiticamente un dispo-
sibive de servomecanismo que comprende un c¢ilindro alimen—
ta&o con aire comprimido;

- la figura 3 Tepresenta esquemdticamente un dispo-
sitivo de servomecanismo que'comprendé un fuelle alimenta~
do con aire comprimido; |

~ la figura 4 representa esquemdbicamente un dispo-
sitivo de servomecanismo que comprende un fuelle dentro
del cual se ha realizado el vacio;

- la figura 5 representa une vista en seccidn del
pez llustrado por la figura 1;

- la figura 6 veprecsenta una vista por'encima del
pez ilustrado en la figura 1;

- la figura 7 representa un pez de acuérdo con la
invencidén que comprende unas fuentes miltiples de emisiédn
de ondas sismicas provistas cada una de su sisbtema de ac-
cilonamiento; ;

- la figura 8 representa un pez de acuerdo con la
invencidn que comprende dos fuentes de emisién de ondasg
sismicas accionadas simulténeamente por un solo sistema de
mando; ?

- la figura 9 representa un dispositivb de peces

miltiples remolcado por un mismo conjunﬁo de cables detrids

-4 -
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de un barco.

€©

Haciendo referencia a las figuras 1 & 6, un pez
de acuerdo con la invencibn esté compuesto_asencialmenté
por- una carena que comprende dos cascos 1 que tienen una
flotabilidad positiva, Cada uno de los cascos presenta’

una inclinacidén de la parte'delantera hacia atrés y hacia

. abajo, asi como una gran anchurade la parte superior y una

gran finura por la parte inferior, con el fin de formar

un conjunto équilibrado cuyo centro de carena o centro

de flotabilidad se encuentra muy claramente pdr encima

del centro de gravedad., Un conjunto de este tipo es muy

estable en el agua y solo tiene una posicidn de equilibrio,
Los dos cascos 1 estén unides por unos travesaiios

pepfilados 2y 3% de los cuales uno por lo menos, el tra~

vesafio anterior 2, esté provisto de un aleron mbévil de

inmersidén 4 destinado para controlar la profundidad de

inmersidn del pez cuando este se desplaza en el agua.

Otro trévesaﬁo perfilado central 5, fijado a los dos cascos,
scporta segin el ejemplo escogido una fuente de emisidn

de ondas sismicas 6 del tipo de la descrita en la patente
ospafiola Mo, 560.457 | denominada FLEXICHOC. Esta fuente
de implosidén es maniobrazda hidréulicamente a partir del
barco. Un sistema de electrovilvulas de mando se encuentra
situado en un recinto estanco 7 fijado al travesaio poste-

rior 3 del pez. Estd unido a la fuente sismica por unos

-5 -
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flexibles de mando 8;

3 - - . . T ‘e
El aleron mévil 4 estd asociado a un dispositive de

sérvomecani'smo 9 de dos partes, destinado pars mantener el
pez.a la profundidad seleccionada. Un modo de realizacidu
de este dispositivo de servomecanismo se detallard ulterior-
mente.

El conjunto de cables de mandc eléetrico e hidréu-
lico para la maniobra de los distintos.elementos asociados -
al pez se reagrupan en una funda 10 y-conectados al bargo
sobre el cual se encuentra un sistema de man@o eléctrico
no representado.

El dispositivo de sérvomecan{smo 9 puede estar com—
phesto, segln las figuras 1 y 2, por un cilindro 11 dentro
del cual se desliza un émbolo 12 provisto de un véstago 20

{ j .
muy corto. Una brazo 13 se encuentra articulado en un exbtre~

-mo sobre el vhstago 20 por medio de un eje 14 y en el obro

extremo sobre una palanca 15 solidaria del aleron mévil 4,
por medio de un éje 16, El alerdn 4 puede pivotar alrede- |
dor de su eje "17. . Un muelle antagonista 25 se encuentra
fijaedo por una ﬁarte,al cilindro 11, por obra parte a la
palanca 15, El comparbtimiento oerraﬁo 18 del cilindro 11
contiene aire comprimido & una presién que equilibra la
presidn hidrostdtica a la profundidad seleccionada para

el ﬁéz. 4 esta profundidad el alerdén 4 esth regulado 2

una posicidn neutra, Un conducto 26 provisto de una valvu-

-6 -
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la 27 permite la alimentacidn del compartimiento 18 de aire

comprimido,

Cuando el pez baje mis allé de esta profundidad,

la presidn hidrosbética aumenta, llegando a ser superior

a la presidn del

empuja al émbolo

" tréndo en su movi

aire del compartimiento 18, La presidn

niento al vésbtago 20, el brazo 13 y la

palanca 15 que , 2l desplazarse por el lado del émbolo,

: L, .
hace pivotar al aleron 4 alrededor de su eje 17. El borde

12 que se hunde en el cilf{ndro 11, arras-

de atague del aleron 4 se encuentra asi levantado y el pez

sube. Si su subida sobrepasa la profundidad deseada, la

presién hidrostética disminuye, el émbolo se desplaza hacia

el extremo abierto del cilindro 11 arrastrando en su des-

plazémiento el vastago 20, el brazo 13 y la paianca 15.

Esta, al desplazarse por el lado opuésto al émbolo, hace

‘pivotar al alerdn 4 cuyo borde de ataque se baja, provocan-

do la inmersién del pez. El muelle 25 tiene por objeﬁo ase-—

gurar la subida del pez a la superficie en el caso de una

fuga de aire en el compartimiento 18, llevando el borde

de ataque del aleron hacia arriba,

De acuerdo con una primera variante del dispositivo

de servomecanismo, ilustrada por la figura 3, un fuelle 19

se encuentra lleno de aire comprimido que equilibra la

presidén hidrostética a la‘profundidad seleccionada para

el pez. Este fuelle, colocado en un cilindro 11 al cual

- -
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va fijado por un extremo, puede estirarse en este sezgim

'éh eje longitudinal. Bs solidario de un vasbago 20 sobre

el cual se articula, alrededor de un eje 14, un brazo 13
cuyo_otro exbremo se articula en 16 sobre una palanca 15
solidaria del ale%én 4 que puede pivotar alrededor de su
eje 17. Un conducko 26 provisto de una valvula 27 permite
la alimentacibén de aire comprimido @ei fuelle 19.

EL funcioLamiento de este dispositivo es sensible-
mente idéntico al‘del dispositivo ilusgtrado por la figura
2, aplasténdose el fuelle 19 cuando aumenta la presidén
hidrostitica, y distendiéndose cuando dismingye la presidn

De acuerdo con una segunda variante del dispositi-

vo de servomecanismo, ilustrada por la figura 4, este dis-

positivo comprende los mismos elementos que el ilustrado

por la figura 3, pero el fuelle 19 ha sido sometido al

‘vacio en lugar de llenarse de aire comprimido como en el

caso anberior, Ia evacuacién del aire se realiza por un
conducto 26 provisto de una vélvula 27,

El dispositivo estd ademés provisto de un sistema
que comprende un muelle 21 fijado por un extremo al eje
16 y por el olro extremo a un cable 22 gue pasa sobre una
polea 23 y se enrolla y desenrolla en un elemento 24, En
esta configuracidn, la presidn hidrostética es evidente-
mente siempre superior a la que reina en el fuelle,y'el es

fuerzoes proporcionado por el muelle 21'cuya fensibn equi-

-8 -
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%ébra la fuerza que ejefce la presi6ﬁ7hidrostética sobre
el fuelle 19 cuando*esta'preéién corresponde?sensiblemen—
té)a la profundidad seleccionada para el pez. Cuando el
pez-desciende en profundidad ¥ cuando la'irésiénLhidrosté~
tica aumenta, el fuelle 19 se aplasta affastrandb, por |
mediacidn del vés ago 20 y del brazorif,run auﬁenté de la
tensién del muell 21. El movimiento del alerén 4 es el
mismo que en los casos anteriofes.fCuando el pez sube y

cuendo la presién hidrostética disminuye, el fuelle 19 se

distiende, la tensidén del muelle 21 disminuye'ejerciendo

una fuerza de traccién sobre el brazo 13 y trayéndo congi-

go el mismo movimiento del aleron 4 que en los casos an-
teriores.
Estos sistemas de servomecanismo son muy sensibles:

a las variaciones de la profundidad de inmersidn y reac-

‘cionan répidamente para llevar al pez a la profundidad de

referencia seleccionada,
Las figuras 5 y 6 representan respectivamente una

vista en seccidén y una vista por encima del pez represen=

 tado en 1la figura 1, provisto de su sistema de servomeca-~

nismo. ‘

Lo figura 7 representa un pez que comprende varias
fdentes de emisién de ondas sismicas 6 estando cada una
provista de su sistema @e'electroyélvulag.7 cuyos cables

de alimentacidén se encuentran todos juntos en 1la envuelta

-9 -
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10 por medio de elementos de conexién 28.

La figura 8 repfésenta un pez:de acuerdo con la'in-'
véﬁcién que COmprende dos fuentbes dg emisién'de ondas sfs- =
micag.6 accionadas. simulténeamente ﬁor mediacidn de un.solo
gistema de electrpvilvulas 7 cuyos cables de alimentacidn
se reagrupan en la envuelta 10 por ﬁedio del elemento de
conexidn 28, o

~ Ia figural 9 ilustre un dispositivo de peces milbi-

ples remolcado por un barco 30, Los cascos 1 de los peces
sucesivos van unidos al cénjunto de cables 10 por unos
sistemas. de anclaje 29, Los distintos cables de mando y

alimentacidn de energia de los aparatos soportados estén

_conectados al cénjunto de los cables 10 por medio de ele-

~mentos de conexidén 28.

Cuando las operaciones relativas a los estudios

','oceanogréficos se han terminado, se lleva el conjunbo su- .

~mérgido al barco 30 enrollando el conjdntq de cables 10

sobre un carrete 32 situado en el barco, Una polea’intér-

' medla 31 ‘se encuentra situadd en la parte posterior del

barco.

Los distintos ejemplos seleccionados han deserito

' - unos dlsposltlvos portadores ae fuentes s1smlcas. Es evi-

dente que pueden utilizarse del mlsmo modo para soportar

otros aparatos de estudlos oceanogrdflcos ¥ por eaemplo

remolcar flaubtag 31smlcas.

-10 -~
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que- se pueden utilizar varios alerones méviles.

i De igual modo, en los ejemplos seleccionados, los

8! L. . . ) R - .
di'spositivos sumergidos comprenden un solo aleron mévil de

inmersién, situado en la parte anterior, Es evidente.

g Puede resultar iguélmenﬁe inte:esante acoplar un
aierdh mévil adapbado al tréveséﬁo postérior del pez, con
el alerdn mévil delantero. En esté éaéo, el mismo sistema
de servomecanismo acciona de modo idéntico el movimiento
de los dos slerones, '

Se puede observar que en los ejemploq selecciona-
dos, el conjunto de los distintos aparatos se enéuéntra
situado en»el espacio delimitado por los dos cascos del
dispositivo. No presenta asi ninguné aspereza exterior sus-
ceptible de provocar un’enganche del dispositivo,

Habiendo descrito la invencidn, se considera como

‘una novedad y, por lo tento, declaramos como de nuestra

propiedad lo contenido en las‘siguientes:

 RETVINDICACTIONES

1. Dispositivo portador de aparatos oceanogréficos

remolcable por un barco a una profundidad de inmersidn con-
trolada automiticamente y conectedo a este mediante unos
mediog de conexidn, comprendiendo por lo menos un conjunto
de dos elementoa que tienen una flotablilided positiva, unos
ﬁediou para unirlos rigidomente el uno al otr; y un aleroh

mévil de inmersidén maniobrado por medio de un dispositivo

- 1] -
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de 1nmer51on y destinado para mantener el dlspos1t1vo porta-

.do a una profundidad de referencla, caractcrlzado porque

<loig dos elementos de flotabilidad positiva. estan consbitui~ ..

dos DPOT UNOS ¢ascos cuyo volumen esté en su mayor parte,
concentrado hacia 1a pa:te superior del conjunto de dog ele-

mentos, ‘porque el aleron mdvil estd dispuesto éntre los
dos elementos de flotabilidad positiva y en 1la parte ante-
rior de estoé; ¥y porque los medios para unir rigidamente

uno al otro-los dos elementos de flobtabilidad positiva com-
prenden por lo menos una plataforma perfilada que soporta
unos aparatos oceanograflcos.

2. Dlspos1t1vo segln la reivindicacidn 1, caracte—

rlzado porque cada uno de los cascos presenta una parte

anterlor 1ncllnada hacia atrés y hacia abajo, una parte

jsuperlor de gran ‘anchura y una parte inferior de gran fi-

nura con relacidn a esta.

3. Dlsp051t1vo segln 1a reivindicacién l caracte-”
rizado porque el dispositivo ‘de servomecanismo comprende
por 10 menos un fuelle situado en un cilindro al cqal'ésté-
fijado por un extremo, llenindose este fuelle de aire com-'
prlmldo a una presidn que equlllbra la presién hidrostéti-

ca a 1a profundldad de referen01a Yy conectado {por ‘su otro

extremo por medlo de un conaunto de vastagos y palancas

: al aleron mévil de 1nmer516n que acc1ona el movimiento

- 12 -
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i}rededor de un eje transversal cuando su exbtremo no fija-
do se desplaza dentro del cilindré, el cual va fijado a uno
dé los cascos.

4. Dispositivo segin la reivindicacidn 1, caracte-
rizado porque el dispositivo de servomecanismo cdmprende
en el interior de por lo meﬁos un cilindro, al cual va fi-
Jjado por un extremo, un fuelle en el cual se ha realizado
el vacio, estando este fuelle conectade, por su otro extre-
mo, por mediacidén de véstagos y palancas por un lado a un

nuelle cuya tensidén equilibra la fuerza ejercida sobre el

fuelle por la presidn hidrostética correspondiente a la pro-
t

fundidad de referencia, y por otro lado al alerdn mévil de

inmersidn del cual acciona el movimiento alrededor de un
ejejtransversal cuando su extremo no fijado se desplaza
dentro del cilindro, el cual estd fijado a uno de los cascos.

5. Dispositivo segln las reivindicaciones 3 o 4,
caracterizado porgue un muellé antagonista esté& conectado
por una parte al fuelle por su extremo no fijado al cilin-
dro, y por obra parte a una pelanca solidaria del alerdn
mévil,

6. Dispositivo segin la reivindicacién 1, caracte-
rizado porque comprende por lo menos un nleron mvil colo-
cado en la parte posterior del conjunto de dos cascos y
cuyo movimiento se realiza en simultaneidad con el del

alerdon mévil anterior, por medio de un mismo dispositivo

- 1% -




1 Qg servomecanismo.

; 7. Dispositivo segln la reivindicacibdn 1, caracte-

rizado porque los aparatos oceanogrificos son unas fuentes

de| emisidn de ondas sismicas y porque un Cohjunto de dos -

5 cagcos esté asociado coun verias fuentes provistas cada una
de un sistema de mando.

8. Dispositivo segln la reivindicecién 1, caracte-
rizado porque los aparatos oceunogradficos son unas fuentes
gigmicas y porque un conjunto de dos cascos esth asociado

lQ a varias fuentes quc pueden funcionar simultémeamente por
medio de un solo sistema de mando.

9. Dispositivo poréador segln la reivindicacién 1,
caracterizado pordue comprende varios conjunbtos de dos
caécbs, soportando cada conjunto por lo menos un aparato
15 oceanogrifico y eétando dotado de un dispositivo de servo-

‘mecanismo.

10. Disposibtivo segfn la reivindicacién 9, carac-
terizado porque los medios de conexidén al barco comprenden
un conjunto de cables provisﬂo en distintos lugares de un

20 sistema de anclaje al cual se fija un conjunto de dos céscos,
y en distintos sitios de un sistema de conexidén en el cual

se coneclban unos cables asociados @ los aparabos oceanogri-
fiéos soportados por cada conjunto de cascos. :

11, Dispositivo_segﬁn la reivindicaciéh 1, caracte-
25

rizado porque el barco estd provisto de un sisbema de subi-

- 14 -




da del conjunto de cables al cual va fijadorpor 1o menos
Jk conjunto de dos cascos portador de'aparat;s oceanogr&fi-
COS. 7

2. BSe reivindica por Wltimo como objeto sobre el
que ha de recaer Ea Patente de Invencidn que se solicita:
DISPOSITIVO PORTADOR DE APARATOS OCEANOGRAFICOS.

- Todo conforme queda descrito y reivindicado en la

presente memoria [descriptiva que consta de quince paginas

necanografiadas y dibujos que se acompafian.

Madrid, 17 julio 1.978

- 15 -
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