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DESCRIPCION
Dispositivo de anclaje

[0001] La presente invencidn se refiere a un dispositivo de anclaje del tipo especificado en el preambulo de la primera
reivindicacion.

[0002] En particular, la invencién se refiere a un dispositivo adecuado para asegurar un objeto flotante (tal como un
bote o0 una boya) a una estructura de anclaje que puede ser flotante o estar fijada al suelo. Por tanto, el dispositivo de
anclaje se puede usar para, por ejemplo, asegurar un bote a un muelle flotante o fijo. Cabe sefialar que, para simplificar
y aclarar, la expresion "dispositivo de anclaje" también identifica un dispositivo de amarre.

[0003] Como se sabe bien, para asegurar un bote u otro objeto flotante, evitando movimientos no deseados con
respecto a una determinada estructura, es posible realizar operaciones de fondeo, donde se usan anclas o se realizan
operaciones de amarre/atraque que implican atar cabos a bitas.

[0004] A menudo, con el fin de dar mayor estabilidad a la estructura anclada, se usa un resorte de amarre (también
denominado resorte 0 compensador). Este consiste en un cuerpo elastico que se fija a un bote mediante una cuerda
o cadena y protege el amarre del movimiento de las olas, garantizando un mayor confort a bordo.

[0005] EI resorte de amarre puede estar hecho de diversos materiales, tal como acero, caucho o material
termoplastico.

[0006] Ejemplos de un dispositivo de anclaje se divulgan en los documentos EP2705272A2, US2011084503A1 y EP
0142996A2.

[0007] La técnica anterior descrita en el presente documento presenta algunos inconvenientes importantes.

[0008] En particular, los dispositivos de anclaje, es decir, cuerdas y muelles de amarre, son dificiles de ajustary, por
lo tanto, si no se sostiene bien, pueden permitir que el objeto flotante se mueva considerablemente en relacién con la
estructura de anclaje y pueden, por lo tanto, provocar dafios al objeto flotante y/o a la estructura de anclaje.

[0009] De forma adicional, los conocidos dispositivos de anclaje tienen caracteristicas de rigidez y amortiguacion
constantes que a menudo varian segun las condiciones climaticas, envejecimiento, corrosion, etc.

[0010] En este contexto, la tarea técnica que subyace a esta invencién es idear un dispositivo de anclaje capaz de
superar sustancialmente al menos algunos de los inconvenientes mencionados anteriormente.

[0011] Como parte de dicha tarea técnica, una finalidad importante de la invencién es obtener un dispositivo de
anclaje que sea facil de ajustar y que, por lo tanto, permita el anclaje preciso del objeto flotante a la estructura de
anclaje.

[0012] La tarea técnica y los propdésitos especificados se logran por medio de un dispositivo de anclaje como se
reivindica en la reivindicacién 1 adjunta. Ejemplos de las formas de realizacién preferidas se describen en las
reivindicaciones dependientes.

[0013] Las caracteristicas y ventajas de la invencién se aclaran con la siguiente descripcién detallada de las formas
de realizacién preferidas de la misma, haciendo referencia a los dibujos adjuntos, en donde:

la Figura 1 muestra, en escala, un dispositivo de anclaje de acuerdo con la invencién;
la Figura 2 muestra, en escala, una seccién transversal de la Figura 1; y
la Figura 3 muestra, en escala, un conjunto del dispositivo de anclaje.

[0014] En este documento, las mediciones, valores, formas y referencias geométricas (tales como perpendicularidad
y paralelismo), cuando se asocian con palabras como "alrededor de" u otros términos similares, tales como
"aproximadamente" o "sustancialmente", deben entenderse como excepcidn a los errores o imprecisiones de medicién
debidos a errores de produccién y/o fabricacidén y, sobre todo, como excepcién a una ligera divergencia del valor,
medicién, forma o referencia geométrica con la que estén asociados. Por ejemplo, estos términos, si estan asociados
con un valor, indican preferentemente una divergencia de no mas del 10 % del valor.

[0015] Asimismo, cuando se usan, los términos tales como "primero”, "segundo”, "superior", "inferior”, "principal" y
"secundario"”, estos no identifican necesariamente un orden, una relacién de prioridad o una posicién relativa, sino que
pueden usarse simplemente para distinguir més claramente los diferentes componentes.

[0016] Las mediciones y datos proporcionados en este texto deben considerarse realizados de acuerdo con la
normativa de atmésfera estandar internacional (ISO 2533) de la OACI, a menos que se indique lo contrario. A menos
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que se indique lo contrario, como lo evidencian los siguientes analisis, debe entenderse que términos tales como
"procesamiento”, "ordenador", "computacién”, "evaluacién”, o similares, se refieren a la accién y/o procesos de un
ordenador o dispositivo de cédmputo electrénico similar, que maneja y/o procesa datos representados como fisicos,
tales como tamafios electrénicos de registros de un sistema informatico y/o sus memorias, otros datos representados
de manera similar, como cantidades fisicas dentro de los sistemas informéticos, registros u otro almacenamiento de

informacién, dispositivos de transmisién o visualizacién.

[0017] Con referencia a las figuras, el numero 1 indica, en su conjunto, el dispositivo de anclaje de acuerdo con la
invencién.

[0018] Es adecuado asegurar un objeto flotante (como un bote o una boya) a una estructura de anclaje (flotante o
fijada al suelo) permitiendo un movimiento relativo entre el objeto flotante y la estructura de anclaje.

[0019] EI dispositivo de anclaje 1 comprende una primera fijacién 2 adecuada para fijarse al objeto flotante; y una
segunda fijacién 3 adecuada para fijarse a la estructura de anclaje.

[0020] La primera fijacién 2 se puede asegurar al objeto flotante mediante cuerdas u otros medios de conexidén
adecuados, como cadenas, cables de metal, varillas o grilletes (en adelante denominados, colectivamente, cuerdas).
Como alternativa, la misma se puede asegurar al objeto flotante.

[0021] La segunda fijacién 3 se puede fijar a la estructura de anclaje mediante cuerdas. Como alternativa, se puede
asegurar firmemente a la estructura de anclaje.

[0022] Dichas fijaciones 2 y 3 definen sujeciones que se pueden hacer y deshacer.

[0023] El dispositivo de anclaje 1 comprende un miembro de amortiguacién 4 para el movimiento relativo entre las
fijaciones 2 y 3y, por lo tanto, entre el objeto flotante y la estructura de anclaje.

[0024] EI miembro de amortiguacién 4 comprende una cdmara deslizante 41 que define un eje de deslizamiento 4a;
un pistdn 42 adecuado para su deslizamiento, a lo largo de dicho eje 4a, en la camara deslizante 41 de acuerdo con
un movimiento relativo entre las fijaciones 2 y 3; y al menos un amortiguador 43 adecuado para amortiguar el
deslizamiento del piston 42 en la camara deslizante 41.

[0025] El pistén 42 estd unido a una de las fijaciones 2 o 3, en particular, a la primera fijacion 2.

[0026] La camara deslizante 41 estd unida a una fijacién 2 o 3 que esta separada de la del pistdn 42, y
preferentemente a la segunda fijacién 3.

[0027] La camara deslizante 41 puede definir un volumen interno estanco. El pistén 41 tiene su cabezal dentro del
volumen interno y el véstago sobresale parcialmente de éste a través de un orificio provisto de medios de
estanqueidad.

[0028] El deslizamiento del piston 42 y, por lo tanto, la posicidn del pistdn 42 define una configuracién contraida para
el miembro de amortiguaciéon 4, en donde la distancia entre las fijaciones 2 y 3 es minima y una configuracién
expandida, en donde la distancia entre las fijaciones 2 y 3 es maxima.

[0029] EI miembro de amortiguacién 4 puede, de manera conveniente, comprender medios elasticos 44 adecuados
para trabajar en oposicién a una variacién en la distancia entre las fijaciones 2 y 3 y, en particular, a una transicién de
la configuracién contraida a la expandida.

[0030] EI miembro de amortiguacién 4 puede comprender al menos un mecanismo cinematico 45 adecuado para
conectar cinematicamente el pistén 42 y el amortiguador 43. El miembro 4 comprende convenientemente un
mecanismo cinematico para el amortiguador 43.

[0031] EI mecanismo cinematico 45 es un engranaje adecuado para transformar el movimiento rectilineo del piston
42 en un movimiento giratorio en el amortiguador 43.

[0032] EI mecanismo cinematico 45 se puede fijar convenientemente en relacién con la transmisién.

[0033] Puede comprender una cremallera 45a que se extiende a lo largo del eje de deslizamiento 4a; y una rueda
dentada 45b adecuada para deslizarse a lo largo de la cremallera 45a.

[0034] La cremallera 45a se puede fijar al piston 42.

[0035] Deberia ser obvio, para un experto en la técnica, cémo sustituir la cremallera por un tornillo sin fin o un tornillo
de bola.
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[0036] La rueda dentada 45b se puede fijar a la camara deslizante 41 y se puede controlar en giro mediante la
cremallera 45a.

[0037] EIl mecanismo cinematico 45 puede comprender un multiplicador 45¢ adecuado para multiplicar la velocidad
de giro del rotor, permitiendo la transicion de bajas velocidades, normales de una ola, a un movimiento de mayor
velocidad.

[0038] EI miembro de amortiguacién 4 comprende preferentemente al menos un amortiguador eléctrico 43. Dicho
amortiguador 43 es un motor eléctrico apto para disipar energia oponiéndose a un giro reciproco entre el estatory el
rotor. En particular, el amortiguador 43 es un motor eléctrico sin escobillas.

[0039] Cabe sefialar que dicho motor eléctrico, es decir, el amortiguador 43, puede usarse para producir energia
aprovechando el deslizamiento del pistén 42.

[0040] EIl amortiguador 43 esta unido a la cdmara 41.

[0041] EI miembro de amortiguacion 4 comprende convenientemente varios amortiguadores 43 que pueden ser
controlados por dicha al menos una rueda dentada 45b. Més convenientemente, el miembro de amortiguacién 4
comprende varios amortiguadores 43 cada uno de los cuales puede ser controlado por una rueda dentada 45b; y, en
particular, tres amortiguadores 43 y tres ruedas dentadas 45b, cada uno de los cuales acciona un amortiguador 43.

[0042] Un ejemplo de un miembro de amortiguacién 4 y, en particular, del dispositivo de anclaje 1 se describe en el
documento EP2705272 en los parrafos, incluido como referencia, [0015]{0108] y en las Figuras 1-18, incluido como
referencia.

[0043] El dispositivo de anclaje 1 puede comprender al menos un convertidor de energia eléctrica 5. El convertidor
5 es adecuado para variar los pardametros de la salida eléctrica del amortiguador 43 permitiendo el uso de un dispositivo
externo y/o el mismo dispositivo 1. Al menos un convertidor 5 esta situado en dicho volumen interno.

[0044] El dispositivo de anclaje 1 puede comprender al menos una bateria de almacenamiento de energia 6 para la
salida del convertidor 5 y/o del amortiguador 43.

[0045] La bateria 6 se encuentra en dicho volumen interno.

[0046] Opcionalmente, el dispositivo de anclaje 1 puede comprender 7 conectores adecuados para permitir la
conexién eléctrica de una unidad externa al dispositivo.

[0047] Los conectores son externos al volumen y estan en conexién eléctrica con la bateria 6 y/o el convertidor 5.

[0048] EI dispositivo de anclaje 1 puede comprender una unidad de control 8 para el funcionamiento del mismo
dispositivo 1.

[0049] La unidad de control 8 puede comprender al menos un sensor de medicién 81 para medir el deslizamiento
del pistén 42.

[0050] En particular, el al menos un sensor de medicién 81 es adecuado para medir al menos una de las siguientes:
velocidad (en médulo y, de manera conveniente, de avance) y aceleracién (en médulo y, de manera conveniente, de
avance) del deslizamiento del pistén 42.

[0051] Mas especificamente, el sensor es adecuado para medir la velocidad y la aceleracién.

[0052] Almenos un sensor de medicién 81 puede ser adecuado para medir el deslizamiento del piston 42 de manera
directa. Por tanto, se puede realizar una medicién directa del deslizamiento del pistén 42 midiendo su movimiento y/o
posicién (por ejemplo, una variaciéon de posicién) a lo largo del eje de deslizamiento 4a. El al menos un sensor de
medicién 81 puede medir el giro de la rueda dentada 45b y/o una variacién en la distancia entre el cabezal 42 del
pistén y una base de la cAmara deslizante 41.

[0053] La unidad dispone convenientemente de un sensor 81 para cada rueda dentada 45b.
[0054] Como alternativa o de forma adicional, el al menos un sensor de medicién 81 puede realizar una medicién
indirecta del deslizamiento del pistéon 42 midiendo los parametros de funcionamiento del amortiguador 43. Por ejemplo,

el al menos un sensor de medicién 81 puede medir la velocidad de giro del rotor del amortiguador 43.

[0055] La unidad de control 8 puede comprender una placa de control 82 del dispositivo de anclaje 1. La placa de
control 82 esta en conexién de datos con el amortiguador 43 y, de manera conveniente, con el convertidor 5 y/o la
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bateria 6 para monitorizar la produccion y el estado de la energia eléctrica.

[0056] La placa de control 82 esta en conexion de datos con uno 0 mas sensores presentes en el dispositivo 1. En
particular, la placa de control 82 estd en conexién de datos con el sensor de medicién 81.

[0057] La placa de control 82 puede ser adecuada para variar la amortiguacién del amortiguador 43 de acuerdo con
el deslizamiento del piston 42 medido por el sensor de medicién 81. Mas especificamente, la placa 82 varia la
amortiguacién del amortiguador 43 en funcién de la velocidad y/o aceleracion del pistdn 42. Incluso mas
especificamente, la placa de control 82 varia la amortiguaciéon del amortiguador 43 de acuerdo con, preferentemente
proporcionalmente a, la velocidad y/o aceleracién del piston 42.

[0058] Cabe sefialar que en este documento la expresién "basado en" identifica que una variacién y, por ejemplo,
un aumento de un primer pardmetro (en este caso, la velocidad de deslizamiento del pistdn 42) corresponde a cualquier
variacidén (aumento o disminucién) del segundo pardmetro (en este caso, la amortiguacion); la expresidén "de acuerdo
con" identifica que corresponde un aumento o disminucién de un primer parametro, respectivamente, a un aumento o
disminucién del segundo parametro.

[0059] La placa de control 82 varia la amortiguacién del amortiguador 43 cambiando los pardmetros magnéticos de
los polos en el estator y/o rotor para variar la oposicién al giro del rotor. Mas especificamente, la placa 82 controla las
variaciones en parametros como polaridad, intensidad magnética y modo de circuito de carga eléctrica.

[0060] La placa de control 82 es adecuada para mantener la velocidad de deslizamiento del pistén 42 entre una
velocidad minima y una velocidad maxima. Por lo tanto, si, por ejemplo, la velocidad de deslizamiento del pistdn 42 es
mayor que la velocidad maxima, la placa de control 82 controla un aumento en la amortiguacién y, por lo tanto, el
amortiguador 43 se opone mas fuertemente al deslizamiento del pistén 42 que ralentiza.

[0061] La velocidad minima es sustancialmente inferior a 0,06 m/s y, més especificamente, sustancialmente entre
0,06 m/s y 0,01 m/s y, preferentemente, entre 0,05 m/s y 0,03 m/s. Es, de manera conveniente, sustancialmente igual
a al menos 0,04 m/s.

[0062] La velocidad maxima es sustancialmente mayor que 0,04 m/s y, més especificamente, sustancialmente entre
0,1 m/s y 0,04 m/sy, preferentemente, entre 0,07 m/s y 0,05 m/s. Es, de manera conveniente, sustancialmente igual
a al menos 0,06 m/s.

[0063] La unidad de control 8 puede comprender al menos un primer sensor de fuerza 83 adecuado para medir la
fuerza que el objeto flotante aplica a la primera fijacién 2.

[0064] La placa de control 82 puede, por lo tanto, basandose en una variacion de fuerza en dicho primer sensor 83,
medir variaciones en la carga externa (por ejemplo, debido a una ola o al viento) sobre el objeto flotante.

[0065] La unidad de control 8 puede comprender al menos un segundo sensor de fuerza 84 adecuado para medir la
fuerza aplicada por la estructura de anclaje a la segunda fijacién 3.

[0066] De la misma manera, la placa de control 82 puede, por lo tanto, basandose en una variacién de la fuerza en
dicho segundo sensor 84, medir las variaciones de la carga externa sobre la estructura de anclaje debido, por ejemplo,
a los movimientos del objeto flotante con respecto a la estructura de anclaje.

[0067] La placa de control 82 puede variar la amortiguacién del amortiguador 43 basandose en, y preferentemente
de acuerdo con, preferentemente proporcionalmente a, dichas mediciones del uno 0 mas sensores de fuerza 83 y 84.

[0068] La unidad de control 8 puede comprender un sistema de monitorizacién del amortiguador 43 adecuado para
medir los pardmetros de funcionamiento del amortiguador 43.

[0069] El sistema de monitorizacién puede ser adecuado para medir la temperatura del amortiguador 43.

[0070] EI sistema de monitorizacién puede ser adecuado para medir los parametros de corriente eléctrica (como
amperaje y/o tension) a la salida del amortiguador 43. La unidad de control 8 puede comprender al menos un conjunto
de sensores ambientales, en conexién de datos con la placa de control 82, adecuado para medir parametros
ambientales externos al dispositivo de anclaje 1.

[0071] La unidad de control 8 puede comprender un primer conjunto de sensores de caracterizaciéon del movimiento
de las olas. Dicho primer conjunto de sensores puede comprender uno 0 mas primeros sensores ambientales, cada
uno de los cuales es adecuado para identificar las caracteristicas de las olas, como el médulo y la direccién de la
corriente, la altura y frecuencia de las olas. Basandose en los datos recopilados por dicho primer conjunto de sensores,
la placa de control 82 puede variar la amortiguacién del amortiguador 43. La placa de control 82 varia preferentemente
la amortiguacién del amortiguador 43 de acuerdo con, preferentemente proporcionalmente a, los datos recopilados



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2989431 T3

por el primer conjunto de sensores.

[0072] La unidad de control 8 puede comprender un segundo conjunto de sensores para caracterizar las condiciones
del agua. Dicho segundo conjunto de sensores puede comprender uno 0 mas segundos sensores ambientales, cada
uno de los cuales es adecuado para medir al menos un pardmetro del agua que puede elegirse entre: temperatura,
claridad, presencia de contaminantes en el agua, salinidad, profundidad y presencia de peces.

[0073] La unidad de control 8 puede comprender un tercer conjunto de sensores de caracterizacién del aire. Dicho
tercer conjunto de sensores puede comprender uno o mas terceros sensores ambientales, cada uno de los cuales es
adecuado para medir uno o mas pardmetros del aire como la temperatura, exposicién a la luz, presencia de
contaminantes en el aire, médulo y direccién del viento.

[0074] Se debe tener en cuenta que los diversos sensores de dichos conjuntos de sensores son conocidos por si
mismos.

[0075] Por ultimo, la unidad de control 8 puede comprender un medidor de distancia.

[0076] Mas especificamente, la unidad de control 8 puede comprender un primer medidor de distancia para medir la
distancia entre el dispositivo de anclaje 1 y el objeto flotante; y un segundo calibre de distancia para medir la distancia
entre el dispositivo de anclaje 1y la estructura de anclaje.

[0077] La unidad de control 8 puede comprender un geolocalizador adecuado para identificar la posicién del
dispositivo de anclaje 1.

[0078] EI dispositivo de anclaje 1 puede comprender medios de conexién de datos adecuados para permitir un
intercambio de datos, preferentemente uno inaldmbrico (usando WI-FI, Bluetooth y LoRa), entre la unidad de control
8 y una unidad externa adecuado para monitorizar, gracias a la recepcién de los parametros recogidos por la unidad
de control 8, el funcionamiento del dispositivo 1.

[0079] El funcionamiento del dispositivo de anclaje 1 descrito anteriormente en sentido estructural, es el siguiente.

[0080] Para empezar, el dispositivo de anclaje 1 se asegura, a través de la primera fijacidén 2, al objeto flotante (por
ejemplo, un bote o una embarcacion) y, a través de la segunda fijacién 3, a una estructura de anclaje.

[0081] Cuando, debido al movimiento de las olas, hay un movimiento relativo entre el objeto flotante y la estructura
de anclaje que, al mover las fijaciones 2 y 3 juntas, provoca un deslizamiento del pistén 42 a lo largo del eje de
deslizamiento 4a, a continuacién, el amortiguador 43 se acciona para atenuar el movimiento entre el objeto flotante y
la estructura de anclaje.

[0082] Mas especificamente, el movimiento del pistén 42 hace que la cremallera 45a se deslice, resultando en un
giro de la rueda dentada 45b que, a través de un mecanismo de conexién cinematica, activa el amortiguador 43,
haciendo que el rotor gire.

[0083] Este giro del rotor, debido a los polos presentes en el estator, da como resultado tanto una ralentizacién del
deslizamiento del pistén, atenuando el movimiento entre el objeto flotante y la estructura de anclaje, como una
produccién de energia eléctrica que puede usarse para operar el dispositivo 1 y/o para alimentar un dispositivo externo.

[0084] Cuando la placa de control 82, gracias al sensor de medicién 81, mide la velocidad del pistén 42 como mayor
que la velocidad méxima o menor que la velocidad minima, la misma placa de control 82 controla, respectivamente,
un aumento o una disminucién de la amortiguacién del amortiguador 43 llevando la velocidad del piston 42 dentro del
rango deseado.

[0085] EI dispositivo de anclaje 1, de acuerdo con la invencién, logra importantes ventajas. De hecho, gracias al
sensor de medicién 81 y, por lo tanto, a la placa de control 82, es capaz de monitorizar el funcionamiento del
amortiguador 43. En particular, el dispositivo de anclaje 1, actuando sobre la amortiguacién, es capaz de variar la
velocidad de deslizamiento del piston 42 y, en consecuencia, tener un comportamiento adaptativo basico basandose
en las condiciones del mar.

[0086] De hecho, variando la velocidad de deslizamiento del pistéon 42 basandose en el deslizamiento del pistén 42
y, por lo tanto, basédndose en el movimiento de las olas, el dispositivo puede adaptar facilmente la velocidad del
amortiguador (es decir, del rotor) manteniéndolo dentro de un rango de maxima eficiencia de produccién de
electricidad.

[0087] De forma adicional, esta capacidad permite que el dispositivo de anclaje 1 oscile suavemente
independientemente del estado del mary del viento.
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[0088] Cabe sefialar que este aspecto se acentlia aln mas por la presencia de los sensores de fuerza 83 y 84 que,
proporcionando informacién adicional a la placa de control 2, permiten un control mas 6ptimo del dispositivo de anclaje
1y, porlo tanto, de sus oscilaciones.

[0089] Una ventaja que se debe a la presencia de la conexién de datos es que, enviando los datos recogidos por la
unidad de control 8 a una unidad externa, se permite monitorizar remotamente el funcionamiento del dispositivo de
anclaje 1 (permitiendo, por ejemplo, un mantenimiento preventivo) y/o se permite conocer, por ejemplo, la presencia
y el estado de un objeto flotante anclado al dispositivo 1 o un historial de tendencias del movimiento de las olas, el
estado del mar, etc.

[0090] La invencién est4 sujeta a variaciones que caen dentro del alcance del concepto inventivo definido por las
reivindicaciones. En este contexto, todos los detalles pueden sustituirse por elementos equivalentes y los materiales,
formas y dimensiones pueden ser los deseados. El pistdn 42 y, por lo tanto, basandose en el movimiento de las olas,
el dispositivo puede adaptar facilmente la velocidad del amortiguador (es decir, del rotor) manteniéndolo dentro de un
rango de maxima eficiencia de produccién de electricidad.

[0091] De forma adicional, esta capacidad permite que el dispositivo de anclaje 1 oscile suavemente
independientemente del estado del mary del viento.

[0092] Cabe sefialar que este aspecto se acentlia aln mas por la presencia de los sensores de fuerza 83 y 84 que,
proporcionando informacién adicional a la placa de control 2, permiten un control més éptimo del dispositivo de anclaje
1y, por lo tanto, de sus oscilaciones.

[0093] Una ventaja que se debe a la presencia de la conexién de datos es que, enviando los datos recogidos por la
unidad de control 8 a una unidad externa, se permite monitorizar remotamente el funcionamiento del dispositivo de
anclaje 1 (permitiendo, por ejemplo, un mantenimiento preventivo) y/o se permite conocer, por ejemplo, la presencia
y el estado de un objeto flotante anclado al dispositivo 1 o un historial de tendencias del movimiento de las olas, el
estado del mar, etc.

[0094] La invencién esta sujeta a variaciones que caen dentro del alcance del concepto inventivo definido por las
reivindicaciones. En este contexto, todos los detalles pueden sustituirse por elementos equivalentes y los materiales,
formas y dimensiones pueden ser los deseados.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo de anclaje (1) para anclar un objeto flotante a una estructura de anclaje que comprende:

- una primera fijacién (2) apta para fijarse a dicho objeto flotante;

- una segunda fijacién (3) apta fijarse a dicha estructura de anclaje;

- un miembro de amortiguacién (4) para amortiguar el movimiento relativo entre dichas fijaciones (2, 3) y adecuado
para asegurar dicha primera fijacién (2) a dicha segunda fijacién (3) y que comprende

0 una camara deslizante (41),

O un pistén (42) adecuado para deslizarse en dicha camara deslizante (41) de acuerdo con un movimiento
relativo entre dichas fijaciones (2, 3) y

O al menos un amortiguador (43) adecuado para amortiguar el deslizamiento de dicho pistén (42) en dicha
camara deslizante (41); y

- una unidad de control (8) para dicho dispositivo de anclaje (1) que comprende
0 un sensor de medicion (81) para medir al menos una de las velocidades y aceleraciones de dicho pistdn (42);

0 una placa de control (82) adecuada para variar la amortiguaciéon de dicho amortiguador (43) de acuerdo con
dicho deslizamiento de dicho pistén (42) detectado por dicho sensor de medicidn (81);

caracterizado por que

- dicho amortiguador (43) es un motor eléctrico usado para producir energia aprovechando el deslizamiento del
piston (42) y apto para disipar energia oponiéndose a un giro reciproco entre el estator y el rotor; y

- dicha placa de control (82) varia la amortiguacion de dicho amortiguador (43) cambiando los parametros
magnéticos de los polos en el estator y/o rotor para variar la oposicién al giro del rotor.

2. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde dicha placa de control (82) varia la
amortiguacién de dicho amortiguador (43) de acuerdo con dicho al menos una de las velocidades y la aceleraciones
de dicho piston (42).

3. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicho
miembro de amortiguacién (4) comprende al menos un mecanismo cinemético (45) adecuado para conectar
cinematicamente dicho pistén (42) a dicho amortiguador (43); dicho mecanismo cinematico (45) comprende una
cremallera (45a), una rueda dentada (45b) adecuada para deslizarse a lo largo de dicha cremallera (45a) cuando dicho
piston (42) se desliza en dicha cdmara deslizante (41); y en donde dicho sensor de medicién (81) mide los giros de
dicha rueda dentada para calcular al menos una de las velocidades y aceleraciones de dicho pistén (42).

4. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicho pistén
(42) controla el giro de dicho rotor cuando dicho pistén (42) se desliza en dicha cdmara deslizante (41) y en donde
dicho sensor de medicién (81) mide los giros de dicho rotor para calcular dicho deslizamiento de dicho pistén (42).

5. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha placa
de control (82) es adecuada para mantener la velocidad de deslizamiento de dicho piston (42) entre una velocidad
minima y una velocidad maxima; en donde dicha velocidad minima esta sustancialmente entre 0,05 m/sy 0,03 m/s y
en donde dicha velocidad méaxima esta sustancialmente entre 0,07 m/s y 0,05 m/s.

6. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, que comprende medios
de conexion de datos adecuados para permitir el intercambio de datos entre dicha unidad de control (8) y una unidad
de monitorizacién externa de dicho dispositivo de anclaje (1).

7. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha unidad
de control (8) comprende al menos uno de un primer sensor de fuerza (83) adecuado para medir una fuerza aplicada
por dicho objeto flotante a dicha primera fijacién (2) y un segundo sensor de fuerza (84) adecuado para medir la fuerza
aplicada por dicha estructura de anclaje a dicha segunda fijacién (3).

8. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha unidad
de control (8) comprende un primer conjunto de sensores para caracterizar el movimiento de las olas, que es adecuado
para medir al menos uno de los siguientes: el médulo de la corriente, la direccién de dicha corriente, la altura de las
olas y la frecuencia de dichas olas.

9. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha unidad
de control (8) comprende un segundo conjunto de sensores para caracterizar las condiciones del agua, que es
adecuado para medir al menos uno de los siguientes: la temperatura de dicha agua, la claridad de dicha agua, la
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presencia de contaminantes en dicha agua, su salinidad, la profundidad de dicha agua y la presencia de peces en
dicha agua.

10. El dispositivo de anclaje (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha unidad
de control (8) comprende un tercer conjunto de sensores para caracterizar el aire, que es adecuado para medir al
menos uno de los siguientes: la temperatura de dicho aire, la exposicién a la luz de dicho dispositivo de anclaje (1), la
presencia de contaminantes en dicho aire, el médulo y la direccién del viento.
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