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@ Resumen:

Sistema de seguridad para manipulacién de tubos y pro-
cedimientos de extraccion vertical, volteo y montaje con
dicho sistema. El sistema de seguridad para manipula-
cién de tubos, aplicable a tubos (1, 2) de hormigén ar-
mado comprende varios puntos de seguridad (3, 3’) en
los que se sitlan sendos anclajes (6) roscados hembra
insertados en el tubo (1, 2) Y susceptibles de recibir un
elemento (7) exterior con una rosca macho y una anilla,
que puede roscarse sobre dicho anclaje (6). Una parte
de los puntos de seguridad (3) se encuentran mas préxi-
mos al extremo macho (4) que al extremo hembra (5) y
estan alineados circunferencialmente y separados entre
si la misma distancia angular, y el o los restantes puntos
de seguridad (3’) se encuentran mas proximos al extremo
hembra (5) que al extremo macho (4). Asi se consigue
una manipulacién mas segura de cada tipo de tubo (1, 2),
tanto para la extraccion vertical, el volteo o el montaje del
mismo.
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DESCRIPCION

Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos y procedimientos de extraccidn vertical, volteo y
montaje con dicho sistema.

Campo de la invenciéon

La presente invencién se refiere a un sistema de
seguridad para la manipulacién de tubos y a unos pro-
cedimientos de extraccidn vertical, volteo y montaje
que emplean dicho sistema. La invencidn es de espe-
cial aplicacién a los tubos de hormigén empleados,
por ejemplo, en saneamiento y conduccién de agua.
Antecedentes de la invencién

Existen medios de transporte y elevacién seguros
consistentes en una base o anclaje roscado hembra
que se inserta en la pieza a elevar y un elemento exte-
rior con una rosca macho y una anilla o cincamo, que
puede roscarse sobre la base.

Estos sistemas se acoplan a piezas de hormigén de
modo que permiten definir puntos de seguridad en los
que se roscardn los elementos exteriores, de tal mane-
ra que la anilla quedara expuesta exteriormente y dis-
puesta para la manipulacion, transporte o elevacion de
la pieza de hormigén.

Se hace necesario, no obstante, una disposicién
optima de dichos elementos de transporte y elevacién
en tubos de hormigén armado, de manera que se adap-
te a éstos en funcidén de su longitud y, por tanto, de su
peso, y que sea apta para las diferentes operaciones
de manipulacién que pueden realizarse con ellos, to-
do ello de manera segura.

Sumario de la invencién

El objeto de la presente invencion es proporcionar
un sistema de seguridad para manipulacién de tubos
integrado en el tubo que resuelva el problema ante-
riormente expuesto.

La invencién proporciona un sistema de seguridad
para manipulacién de tubos, aplicable a tubos de hor-
migén armado de hasta 3 m de longitud, con puntos
de seguridad en los que se sitian sendos anclajes ros-
cados hembra insertados en el tubo y susceptibles de
recibir un elemento exterior con una rosca macho y
una anilla, que puede roscarse sobre dicho anclaje, y
que comprende cuatro puntos de seguridad, tres de los
cuales se encuentran mds préximos al extremo macho
que al extremo hembra y estdn alineados circunferen-
cialmente y separados entre si la misma distancia an-
gular, y el restante se encuentra mas proximo al extre-
mo hembra que al extremo macho.

La invencién también proporciona un sistema de
seguridad para manipulacion de tubos, aplicable a tu-
bos de hormigén armado de una longitud mayor de 3
m, con puntos de seguridad en los que se sitian sen-
dos anclajes roscados hembra insertados en el tubo y
susceptibles de recibir un elemento exterior con una
rosca macho y una anilla, que puede roscarse sobre
dicho anclaje, y que comprende seis puntos de segu-
ridad, cuatro de los cuales se encuentran mas proxi-
mos al extremo macho que al extremo hembra y es-
tdn alineados circunferencialmente y separados entre
si la misma distancia angular, y los dos restantes se
encuentran diametralmente opuestos y mds proximos
al extremo hembra que al extremo macho.

Mediante estas configuraciones se consigue una
manipulacién mds segura de cada tipo de tubo, tan-
to para la extraccion vertical, el volteo o el montaje
del mismo.

Otra ventaja de la invencion es que mediante ella
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se consigue un sistema de seguridad para manipula-
cién de un tubo integrado en el propio tubo.

Otra ventaja de la invencién es la polivalencia del
tubo para las diferentes operaciones de manipulacién
optimizando su nimero de puntos de seguridad para
cada caso.

Otras realizaciones ventajosas de la invencién se
exponen en las reivindicaciones dependientes.

Breve descripcion de los dibujos

A continuacion se ilustrard de manera no limitati-
va el objeto de la presente invencién, haciendo refe-
rencia a los dibujos que se acompaiian, en los cuales:

La figura 1 muestra un esquema de un sistema ros-
cado de transporte y elevacién de la técnica anterior.

La figura 2 muestra una vista lateral de un tubo
con la disposicién del sistema de manipulacién de la
invencion.

La figura 3 muestra una vista desde un extremo
del tubo de la figura 2.

La figura 4 muestra una vista lateral de otro tubo
con la disposicion del sistema de manipulacién de la
invencion.

La figura 5 muestra una vista desde un extremo
del tubo de la figura 4.

La figura 6 muestra la fase de extraccién vertical
de un tubo de la figura 2 con la disposicion del sistema
de manipulacién de la invencién.

La figura 7 muestra la fase de extraccion vertical
de un tubo de la figura 4 con la disposicién del sistema
de manipulacién de la invencion.

La figura 8 muestra la fase de volteo de un tubo de
la figura 2 con la disposicion del sistema de manipu-
lacién de la invencidn.

La figura 9 muestra la fase de volteo de un tubo de
la figura 4 con la disposicién del sistema de manipu-
lacién de la invencion.

La figura 10 muestra la fase de montaje de un tubo
de la figura 2 con la disposicién del sistema de mani-
pulacidn de la invencion.

La figura 11 muestra la fase de montaje de un tubo
de la figura 4 con la disposicion del sistema de mani-
pulacién de la invencioén.

La figura 12 muestra la disposicién del anclaje
roscado dentro del tubo de hormigén.

La figura 13 es una vista frontal de la disposicién
del anclaje roscado de la figura 12.

Descripcion detallada de la invencion

La figura 1 representa un medio para transporte y
elevacion seguros de los empleados en la técnica ante-
rior, consistente en una base o anclaje 6 roscado hem-
bra que se inserta en la pieza a transportar o elevar
y un elemento exterior 7 con una rosca macho y una
anilla o cdncamo, que puede roscarse sobre la base 6.

En la figura 1 se observa que la base 6 queda aco-
plada y embebida en una pieza, y que el elemento ex-
terior 7, roscado sobre la base 6, presenta una anilla de
la que tira un gancho, para su posterior manipulacién
(por ejemplo, mediante una griia).

En la figuras 2 y 3 se representa un tubo 1 de hasta
3 m de longitud con un sistema de seguridad para su
manipulacién de acuerdo con la invencién. El tubo 1
presenta un extremo macho 4 y un extremo hembra 5.

Los diferentes puntos de seguridad 3, 3’ se en-
cuentran insertados y distribuidos por el tubo 1 de ca-
ra a facilitar su manipulacién, y consisten en anclajes
6 roscados hembra, que pueden recibir un elemento 7
roscado exterior con una rosca macho y una anilla.

Observamos en las figuras 2 y 3 que en esta reali-
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zacidén hay tres puntos de seguridad 3 mds préximos
al extremo macho 4 que al extremo hembra 5. Estos
puntos de seguridad 3 estdn alineados circunferencial-
mente y separados entre si la misma distancia angular.

También en dichas figuras observamos un punto
de seguridad 3’ mds préximo al extremo hembra 5
que al extremo macho 4. Este punto de seguridad 3’
se encontrara, preferentemente, sobre una generatriz
del tubo 1 equidistante con respecto a dos de los pun-
tos de seguridad 3 mds préximos al extremo macho 4
que al extremo hembra 5, lo cual se aprecia mejor en
la figura 3.

La distancia de los puntos de seguridad 3, 3’ a su
extremo mds préximo puede ser, por ejemplo, de una
cuarta parte de la longitud total del tubo 1.

En la figuras 4 y 5 se representa un tubo 2 de una
longitud mayor de 3 m con un sistema de seguridad
para su manipulacién de acuerdo con la invencién. El
tubo 2 presenta un extremo macho 4 y un extremo
hembra 5.

Los diferentes puntos de seguridad 3, 3’ se en-
cuentran insertados y distribuidos por el tubo 2 de
cara a facilitar su manipulacion, y consisten, al igual
que en la anterior configuracién, en anclajes 6 rosca-
dos hembra, que pueden recibir un elemento 7 rosca-
do exterior con una rosca macho y una anilla.

Observamos en las figuras 4 y 5 que en esta rea-
lizacién hay cuatro puntos de seguridad 3 més proxi-
mos al extremo macho 4 que al extremo hembra 5.
Estos puntos de seguridad 3 estdn alineados circunfe-
rencialmente y separados entre si la misma distancia
angular.

También en dichas figuras observamos dos pun-
tos de seguridad 3’ més préximos al extremo hembra
5 que al extremo macho 4. Estos dos puntos de se-
guridad 3’ se encuentran diametralmente opuestos. A
la vez, pueden encontrarse alineados sobre la misma
generatriz con los puntos de seguridad 3 correspon-
dientes que se encuentran mds proximos al extremo
macho 4, lo cual se aprecia mejor en la figura 4.

La distancia de los puntos de seguridad 3, 3’ a su
extremo mds préximo puede ser, por ejemplo, de una
cuarta parte de la longitud total del tubo 1, 2.

Las diferentes formas de manipulacién de los tu-
bos 1, 2 se representan en las figuras 6 a 11.

En la figura 6 se representa la extraccién vertical
de un tubo 1 de hasta 3 m de longitud; esta operacién
puede tener lugar en la retirada de un tubo 1 tras su
fabricacién (empleando, por ejemplo, la instalacién y
el método de la patente espafiola 2260996 de la soli-
citante).

Para realizar la extraccién vertical del tubo 1 de
hasta 3 m de longitud los amarres se realizan en los
tres puntos de seguridad 3 que se encuentran mas pro-
ximos al extremo macho 4 que al extremo hembra 5.

En la figura 7 se representa la extraccién vertical
de un tubo 2 de més de 3 m de longitud. Para reali-
zar la extraccion vertical de este tubo 2 los amarres
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se realizan en los cuatro puntos de seguridad 3 que se
encuentran mds proximos al extremo macho 4 que al
extremo hembra 5.

En la figura § se representa la operacion de volteo
para un tubo 1 de hasta 3 m de longitud. Para realizar
el volteo, los amarres se realizan en dos de los pun-
tos de seguridad 3 que se encuentran mas préximos al
extremo macho 4 que al extremo hembra 5.

En la figura 9 se representa la operacion de vol-
teo para un tubo 2 de mas de 3 m de longitud. Para
realizar el volteo, los amarres se realizan en dos de
los puntos de seguridad 3 adyacentes entre si que se
encuentran mas préximos al extremo macho 4 que al
extremo hembra 5.

En la figura 10 se representa la operacion de ma-
nipulacién en montaje para un tubo 1 de hasta 3
m de longitud. Para realizar dicha manipulacién, los
amarres se realizan en dos de los puntos de seguridad
3 que se encuentran mds préximos al extremo macho
4 que al extremo hembra 5 y en el punto de seguridad
3’ que se encuentra mas préximo al extremo hembra
5 que al extremo macho 4 y sobre una generatriz del
tubo 1 equidistante con respecto a los dos puntos de
seguridad 3 mas préximos al extremo macho 4 que al
extremo hembra 5 (total: 3 puntos de amarre).

En la figura 11 se representa la operacién de ma-
nipulacién en montaje para un tubo 2 de mas de 3
m de longitud. Para realizar dicha manipulacién, los
amarres se realizan en dos de los puntos de seguri-
dad 3 diametralmente opuestos que se encuentran mas
proximos al extremo macho 4 que al extremo hembra
5 y en los dos puntos de seguridad 3’ que se encuen-
tran mds préximos al extremo hembra 5 que al extre-
mo macho 4 (total: 4 puntos de amarre). Cada punto
de seguridad 3 mds proximo al extremo macho 4 que
al extremo hembra 5 se encuentra alineado longitudi-
nalmente con el correspondiente punto de seguridad
3’ mds préximo al extremo hembra 5 que al extremo
macho 4. En esta figura 11 se observa que la manipu-
lacién del tubo 2 con amarres serd hacia la izquierda,
para acoplarse al tubo anterior ya colocado.

Por tanto, la configuracién de los puntos de se-
guridad 3, 3’ para cada tipo de tubo (cuatro para los
tubos 1 de hasta 3 m y seis para los tubos 2 de mas de
3 m) permite efectuar sus diferentes operaciones de
manipulacién.

En las figuras 12 y 13 se representa muestra la dis-
posicion de un anclaje 6 roscado dentro del tubo de
hormigén. Observamos que el anclaje 6 roscado hem-
bra insertado en el tubo estd sujeto en su parte interna
por refuerzos 8 soldados a la armadura exterior 9 del
tubo de hormigén armado.

Aunque se han descrito y representado unas reali-
zaciones de la invencion, es evidente que pueden in-
troducirse en ellas modificaciones comprendidas den-
tro de su alcance, no debiendo considerarse limitado
éste a dichas realizaciones, sino dnicamente al conte-
nido de las reivindicaciones siguientes.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, aplicable a tubos (1) de hormigén armado de has-
ta 3 m de longitud, con puntos de seguridad (3, 3’) en
los que se sitdan sendos anclajes (6) roscados hembra
insertados en el tubo (1) y susceptibles de recibir un
elemento (7) exterior con una rosca macho y una ani-
lla, que puede roscarse sobre dicho anclaje (6), carac-
terizado porque comprende cuatro puntos de seguri-
dad (3, 3’), tres de los cuales (3) se encuentran mas
proximos al extremo macho (4) que al extremo hem-
bra (5) y estan alineados circunferencialmente y sepa-
rados entre si la misma distancia angular, y el restante
(3’) se encuentra mds proximo al extremo hembra (5)
que al extremo macho (4).

2. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, segun la reivindicacidn 1, caracterizado porque
el punto de seguridad (3’) mas préximo al extremo
hembra (5) que al extremo macho (4) se encuentra
sobre una generatriz del tubo (1) equidistante con res-
pecto a dos de los puntos de seguridad (3) mas pro-
ximos al extremo macho (4) que al extremo hembra
(5).

3. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, segtin cualquiera de las reivindicaciones anterio-
res, caracterizado porque la distancia de los puntos
de seguridad (3, 3’) a su extremo mds proximo es de
una cuarta parte de la longitud total del tubo (1).

4. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, segtin cualquiera de las reivindicaciones anterio-
res, caracterizado porque los anclajes (6) roscados
hembra insertados en el tubo (1) estdn sujetos en su
parte interna por refuerzos (8) soldados a la armadura
exterior (9) del tubo (1) de hormigén armado.

5. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, aplicable a tubos (2) de hormigén armado de una
longitud mayor de 3 m, con puntos de seguridad (3,
3’) en los que se sitian sendos anclajes (6) roscados
hembra insertados en el tubo (2) y susceptibles de re-
cibir un elemento (7) exterior con una rosca macho
y una anilla, que puede roscarse sobre dicho ancla-
je (6), caracterizado porque comprende seis puntos
de seguridad (3, 3°), cuatro de los cuales (3) se en-
cuentran mds préximos al extremo macho (4) que al
extremo hembra (5) y estdn alineados circunferencial-
mente y separados entre si la misma distancia angular,
y los dos restantes (3’) se encuentran diametralmente
opuestos y mds proximos al extremo hembra (5) que
al extremo macho (4).

6. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
bos, segtin la reivindicacion 5, caracterizado porque
los puntos de seguridad (3’) mds préximos al extremo
hembra (5) que al extremo macho (4) se encuentran
sobre las mismas generatrices del tubo (2) que dos de
los puntos de seguridad (3) mds préximos al extremo
macho (4) que al extremo hembra (5).

7. Sistema de seguridad para manipulacién de tu-
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bos, segtin la reivindicacién 5 6 6, caracterizado por-
que la distancia de los puntos de seguridad (3, 3’) a su
extremo mas préximo es de una cuarta parte de la lon-
gitud total del tubo (2).

8. Sistema de seguridad para manipulacion de tu-
bos, segtin cualquiera de las reivindicaciones 5, 6 6 7,
caracterizado porque los anclajes (6) roscados hem-
bra insertados en el tubo (2) estdn sujetos en su parte
interna por refuerzos (8) soldados a la armadura exte-
rior (9) del tubo (2) de hormigén armado.

9. Procedimiento de extracciéon de un tubo (1) de

la configuracién de la reivindicacién 1, 2, 3 6 4, ca-
racterizado porque los amarres se realizan en los tres
puntos de seguridad (3) que se encuentran mas pro-
ximos al extremo macho (4) que al extremo hembra
).
10. Procedimiento de volteo de un tubo (1) de la
configuracién de la reivindicacién 1, 2, 3 6 4, carac-
terizado porque los amarres se realizan en dos de los
puntos de seguridad (3) que se encuentran mas pro-
ximos al extremo macho (4) que al extremo hembra
).

11. Procedimiento de manipulacién para montaje
de un tubo (1) de la configuracién de la reivindica-
cion 1, 2, 3 6 4, caracterizado porque los amarres se
realizan en dos de los puntos de seguridad (3) que se
encuentran mds préximos al extremo macho (4) que
al extremo hembra (5) y en el punto de seguridad (3’)
que se encuentra mas proximo al extremo hembra (5)
que al extremo macho (4) y sobre una generatriz del
tubo (1) equidistante con respecto a los dos puntos de
seguridad (3) mds préximos al extremo macho (4) que
al extremo hembra (5).

12. Procedimiento de extraccién de un tubo (2)
de la configuracién de la reivindicacién 5, 6, 7 u 8§,
caracterizado porque los amarres se realizan en los
cuatro puntos de seguridad (3) que se encuentran mas
proximos al extremo macho (4) que al extremo hem-
bra (5).

13. Procedimiento de volteo de un tubo (2) de la
configuracion de la reivindicacion 5, 6, 7 u 8, carac-
terizado porque los amarres se realizan en dos de los
puntos de seguridad (3) adyacentes entre si que se en-
cuentran mas préximos al extremo macho (4) que al
extremo hembra (5).

14. Procedimiento de manipulacién para montaje
de un tubo (2) de la configuracién de la reivindica-
cioén 5, 6, 7 u 8, caracterizado porque los amarres se
realizan en dos de los puntos de seguridad (3) diame-
tralmente opuestos que se encuentran mas proximos
al extremo macho (4) que al extremo hembra (5) y
en los dos puntos de seguridad (3’) que se encuentran
mads préximos al extremo hembra (5) que al extremo
macho (4), estando cada punto de seguridad (3) més
proximo al extremo macho (4) que al extremo hembra
(5) alineado longitudinalmente con el correspondien-
te punto de seguridad (3’) mds préximo al extremo
hembra (5) que al extremo macho (4).
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 200900553

1. Documentos considerados.-

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 WO 2008136761 Al (BILCON IND PTELTD et al.) 13.11.2008
D02 FR 2578947 Al (PACCHIAROTTI LOUIS) 19.09.1986

2. Declaracion motivada segin los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracién

El documento DO1 se refiere a segmentos de tubo de hormigén armado. Cada segmento de tubo (representado
en la figura 1) tiene previstos cuatro puntos de anclaje para elevarlo y manejarlo de forma controlada. En las
paginas 8 y 9 se lee que los puntos de anclaje se han colocado segin una geometria acorde con la distribucion
del peso del segmento. En particular estan dispuestos dos a dos sobre sendas generatrices a lados opuestos
del tubo.

El procedimiento de manipulacion de los segmentos seguin D01 (descrito en la pagina 9) consiste en enganchar
cuatro cables de igual longitud sobre los puntos de anclaje y los extremos contrarios se llevan a un punto
central del aparato de elevacién. De este modo el segmento queda suspendido conservando la posicién
horizontal.

Las tres primeras reivindicaciones se refieren a un sistema para manipulacion de tubos caracterizado por tener
cuatro puntos de anclaje distribuidos en el segmento de tubo de una determinada manera.

Anélogamente, las reivindicaciones 52, 62 y 72 se refieren a seis puntos de anclaje distribuidos de otra
determinada manera.

Esta determinada distribucion geométrica de los puntos de anclaje no se encuentra en el documento DO1. Sin
embargo, se considera que es una de varias posibilidades evidentes que un experto en la materia seleccionaria
segun las circunstancias, sin el ejercicio de actividad inventiva por las siguientes razones:

-es de conocimiento comun que la posiciéon de los puntos donde se aplican las fuerzas con las que se va a
mover un cuerpo sélido influye (determina) en la orientacion en el espacio que finalmente tendra dicho cuerpo.
-es habitual tanto en la técnica especializada como en la vida ordinaria elegir puntos de forma simétrica para un
mejor control del movimiento del cuerpo sélido.

-el documento D01, en la linea 31 de la pagina 8 dice que los puntos se colocan "estratégicamente basandose
en la distribucion del peso"

-no cabe esperar (en principio, ni se indica en la descripcién) un efecto sorprendentemente beneficioso de esa
determinada distribucién de puntos de anclaje reivindicada, ya que, en principio es equivalente a cualquier otra
gue tenga en cuenta la forma y distribucion de peso en el segmento de tubo.

Por lo anterior, la invencion como se reivindica en las reivindicaciones 12, 22, 32 y 53 62 y 72 no se considera
gue implique actividad inventiva.

El documento D02 describe otro tubo de hormigdn armado provisto de puntos de anclaje para el manejo del
mismo que estan conectados con las barras de acero de refuerzo del hormigén. Resultaria obvio al experto en
la materia aplicar esta caracteristica (conectar el punto de anclaje con el acero de refuerzo del hormigén) al
tubo divulgado en DO1. Por tanto, las reivindicaciones 42 y 82 carecen de actividad inventiva.

El procedimiento de extraccién, volteo y manipulacién reivindicado en las reivindicaciones 92 a 142 se limita a
indicar qué puntos de anclaje se utilizan en funcion del tipo de movimiento que sea y de la distribucién de cuatro
(reivindicaciones 9 a 11) o de seis puntos (12 a 14). Se hacen aqui analogas consideraciones a las hechas
sobre el sistema: se trata de posibilidades de conocimiento coman.

En conclusion, las reivindicaciones de la solicitud (12 a 142) no cumplen el requisito de actividad inventiva (Art.
4°y 8° de la Ley de Patentes 11/1986).
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