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DESCRIPCION

Sistema para controlar la carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno
especifico

Campo técnico

La presente invencidn se refiere a un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una
fuerza interna/externa en un entorno especifico que funciona con monitorizaciébn ambiental externa. Mas
especificamente, la presente invencion se refiere a un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de
un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico aplicable al fluido que se encuentra en un rio,
lago, mar y dispositivos de transporte, etc., que puede minimizar la carga de impacto de un fluido bajo una fuerza
interna/externa que incluye chapoteos, golpes y colision de hielo, en consideracion de la fuerza ambiental externa y
el movimiento de la estructura maritima o los dispositivos de transporte.

Antecedentes
En general, para transportar cargas fluidas, se fabrican diversas formas de buques.

Por ejemplo, para transportar fluido o combustible como GNL, GLP, hidrato, petréleo crudo, etc., se fabrican
dispositivos de transporte que reflejan las caracteristicas de cada material de transporte y el efecto de la fuerza
interna/externa en el entorno. A este respecto, se aplican dispositivos de transporte o ventanas de combustible de
una forma particular para sellar o mantener el material de transporte a temperatura extremadamente baja, baja
temperatura o alta temperatura, etc. en el dispositivo de transporte.

Cuando se fabrica dicho dispositivo de transporte o ventana de combustible, una de las condiciones de carga
importantes es el chapoteo.

En este documento, chapoteo significa un comportamiento del fluido que causa un fuerte impacto a una pared
interna de un dispositivo de transporte mientras se agita radicalmente el fluido que tiene una superficie libre al recibir
continuamente energia cinética debido al movimiento de dispositivos de transporte tales como un casco. El problema
del chapoteo debe considerarse desde una etapa inicial de fabricacién de una estructura maritima o dispositivo de
transporte.

Por lo tanto, la estructura maritima o el dispositivo de transporte esta disefiado para minimizar el chapoteo de un
fluido mientras se mantiene la carga de chapoteo esperada.

Ademas, durante este proceso, para evitar el chapoteo de la carga que es dificil de soportar estructuralmente, los
propietarios de los barcos deben aceptar condiciones de envio condicionadas que limiten la carga del cargamento.

Sin embargo, debido a la incertidumbre de la carga de chapoteo, existen muchos problemas relacionados con el
dafo en bodegas de carga inesperadas.

Para resolver lo anterior, la Patente Coreana n.° 1043622 describe un dispositivo para inhibir el chapoteo que incluye
una pluralidad de cuerpos flotantes que flotan en la superficie de la carga liquida. Otro ejemplo se puede encontrar
en la patente KR101162469. Sin embargo, dado que las tecnologias convencionales no pueden bloquear el
chapoteo que ocurre dentro de la carga liquida, la carga de chapoteo que ocurre en la superficie de la carga liquida
es muy irregular y la carga de chapoteo es demasiado grande, y por lo tanto existe una limitacion en el bloqueo del
chapoteo.

Por lo tanto, se requiere un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico aplicable al fluido que se encuentra en un rio, mar o medio de transporte,
que puede minimizar la carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa que incluye
chapoteos, golpes o colisiones de hielo, en consideracion del efecto de la fuerza interna/externa en un entorno
especifico, tal como dentro de un dispositivo de transporte o0 en un entorno natural.

La patente KR 101162469 B1 describe un aparato de medicion para un fenédmeno de chapoteo dentro de un tanque
de carga que comprende un cuerpo de acoplamiento de estera flotante y sensores de medicién de aceleracién
Optica, en el que el cuerpo de acoplamiento de estera flotante comprende mdltiples cuerpos unitarios de estera
flotantes y tiene la forma de una placa de acuerdo con la pareja de mdltiples unidades de estera flotante. La patente
JP 2008 213886 A describe un sistema para disminuir la oscilacion de un techo flotante que comprende un cuerpo
de tanque que almacena un liquido; un techo flotante flotaba para la disposicién en el nivel del liquido dentro del
cuerpo del tanque; y un dispositivo de contencién del chapoteo, tal como esta instalado en el techo flotante, que
suprime el chapoteo del liquido.
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Sumario de lainvencién

La tarea de una realizacion de la invenciéon preventiva es proporcionar un sistema para controlar una carga de
impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico, que puede atenuar de
manera eficiente la carga de impacto incluyendo chapoteos, golpes y colisién de hielo contra un fluido bajo una
fuerza interna/externa mientras detecta fluido de impacto, incluyendo chapoteos, golpes y colisién de hielo contra un
fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico tales como entornos naturales tales como un rio,
lago, etc. 0 medios de transporte sellados tales como un contenedor, tanque de combustible, etc.

Otra tarea de la presente invencién es proporcionar un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de
un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico, que permite un proceso simple y rapido para el
trabajo de conectar una pluralidad de elementos de la estera y el mantenimiento de los mismos a través de un
elemento desmontable fijado a la cubierta del elemento de estera.

El sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico de acuerdo con una realizacion de la presente invencion incluye un medio de flotacion 300
dispuesto horizontalmente dentro de una cantidad predeterminada de fluido 200 que se encuentra en un espacio
abierto 0 en un espacio que tiene un interior sellado; un medio de ajuste de la posiciéon 400 conectado verticalmente
a los medios de flotacion 300 y dispuesto en una posicién predeterminada dentro del fluido; unos medios de
deteccion 500 instalados selectivamente dentro del fluido 200, en los medios de flotacién 300, en los medios de
ajuste de la posicion 400, o en una estructura situada en la periferia para detectar un cambio fisico de al menos un
objeto de medicién predeterminado; y un medio de control 600 para predecir/monitorizar y predecir/controlar las
fuerzas internas/externas del entorno relacionado con la dindmica de fluidos, tensiones del casco, movimientos de
seis grados de libertad y posiciones en conexidon con medios de transporte 100 o0 una estructura maritima, en la que
los medios de flotacién 300, los medios de ajuste de la posicion 400 y los medios de deteccion 500 estan instalados,
usando el cambio de valor fisico relacionado con el objeto de medicién transmitido desde el medio de deteccion 500.

De acuerdo con un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion, la carga de impacto y el gas de
ebullicién (BOG) del fluido pueden minimizarse mientras se detecta eficientemente la carga de impacto de varios
fluidos, incluyendo el chapoteo, golpes, colision de hielo, etc. disponiendo el elemento de estera dentro del fluido
variando la gravedad especifica del cuerpo flotante instalado verticalmente al elemento de estera.

Ademas, la presente invencion puede permitir un proceso simple y rapido del trabajo de conectar una pluralidad de
elementos de estera y su mantenimiento a través de un elemento desmontable fijado a la cubierta de un elemento
de estera, y asi tiene el efecto de mejorar la conveniencia de la trabajabilidad, comparado con el método
convencional que fijaba el elemento de estera usando un cable o una cuerda.

Breve descripcion de los dibujos

Las Figs. la a 1c son vistas en seccion transversal que ilustran una condicién que aplica el sistema para
controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico
de acuerdo con la presente invencién a un entorno natural tal como rios, lagos y mar;

Las Figs. 2a a 2c son vistas en seccion transversal que ilustran una condicién que aplica el sistema para
controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico
de acuerdo con la presente invencion a un medio de transporte tal como un contenedor o una ventana de
combustible;

Las Figs. 3a a 3c son vistas en seccion transversal que ilustran un medio de ajuste de la posicion aplicado al
sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico de acuerdo con la presente invencion;

Las Figs. 4 a 7 son vistas en planta que ilustran una disposicion de un medio de flotacién aplicado al sistema
para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno
especifico que no forma parte de la presente invencion;

Las Figs. 8 a 12 son vistas en perspectiva y vistas en seccion transversal que ilustran un elemento de estera de
un medio de flotacién aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una
fuerza interna/externa en un entorno especifico que no forma parte de la presente invencion;

Las Figs. 13a y 13b son vistas en seccion transversal que ilustran que se forma en varios tamafios un medio de
ajuste de la posicion aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una
fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion;

Las Figs. 14a y 14b son vistas en seccion transversal que ilustran intervalos entre los medios de ajuste de la
posicion aplicados al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion;

Las Figs. 15a y 15b son vistas en seccidn transversal que ilustran una condicién de contacto de medios de ajuste
de la posicion aplicados al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencién;
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Las Figs. 16a a 16d son vistas en seccion transversal que ilustran una estructura interna de un medio de ajuste
de la posicién aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion;

Las Figs. 16e, 16f, 17a a 17d son vistas en perspectiva que ilustran un medio de ajuste de la posicion aplicado al
sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico que no forma parte de la presente invencion;

Las Figs. 18a a 18c son vistas en perspectiva que ilustran una condicion de la conexién entre un medio de ajuste
de la posicion que tiene forma de cortina y un medio de flotacion aplicado al sistema para controlar una carga de
impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la
presente invencion;

Las Figs. 19a y 19b son vistas en seccién transversal que ilustran una disposicién de un sensor que detecta un
movimiento de carga de impacto del fluido aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta
de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion;

Las Figs. 20a y 20b son vistas en seccion transversal que ilustran una condicion que tiene una placa de
parachoques instalada en una pared interna de un medio de transporte cuando el sistema para controlar una
carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo
con una realizacion preferible de la presente invencion estéa instalado en un medio de transporte;

Las Figs. 21a y 21b son vistas laterales en seccién transversal que ilustran un espesor de una placa de
parachoques instalada en una pared interna de un medio de transporte cuando el sistema para controlar una
carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo
con una realizacion preferible de la presente invencion esta instalada en un medio de transporte;

La Fig. 22 es un diagrama de bloques de un medio de control 600 aplicado al sistema para controlar una carga
de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con una
realizacién preferible de la presente invencion;

La Fig. 23 es un diagrama de flujo de control para explicar una operacién de control del sistema para controlar
una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de
acuerdo con una realizacién preferible de la presente invencién; y

Las Figs. 24a y 24e son gréaficos que ilustran datos de medicion detectados en un medio de deteccion del
sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico de acuerdo con una realizacién preferible de la presente invencion.

Mejor modo para llevar a cabo la invencion
En lo sucesivo, la presente invencién se describira en detalle con referencia a los dibujos.

En la siguiente descripcion, el uso de sufijos tales como "moédulo” y "parte” usados para referirse a elementos se da
meramente para facilitar la explicacion de la presente invencion, y el "moédulo” y la "parte” pueden usarse de manera
intercambiable.

Ademas, en lo sucesivo, las realizaciones a modo de ejemplo de la presente invencién se describen con referencia a
los dibujos y contenidos que se describen en ella, sin embargo, la presente invencién no se limita a los mismos ni
esta restringida por los mismos.

Los términos usados en esta memoria descriptiva se seleccionaron para incluir términos generales actuales,
ampliamente utilizados, en consideracién de las funciones de la presente invencion. Sin embargo, los términos
pueden representar diferentes significados de acuerdo con las intenciones del experto en la materia o de acuerdo
con el uso habitual, la aparicion de nueva tecnologia, etc. En ciertos casos, un término puede exponerse
arbitrariamente por el solicitante. En tales casos, el significado del término se definira en la parte relevante de la
descripcion detallada. Como tal, los términos usados en la memoria descriptiva no se deben definir simplemente por
el nombre de los términos, sino que se deben definir en base a los significados de los términos, asi como a la
descripcion general de la presente invencion.

Las Figs. 1a a 1c son vistas en seccion transversal que ilustran una condicién que aplica un sistema para controlar
una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico segun la
presente invencion a un entorno natural tal como rios, lagos y mar. Las Figs. 2a a 2c son vistas en seccion
transversal que ilustran una condicion que aplica un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un
fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invenciéon a un medio de
transporte tal como un contenedor o una ventana de combustible. Las Figs. 19a y 19b son vistas en seccion
transversal que ilustran una disposicién de un sensor que detecta un movimiento de carga de impacto del fluido
aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en
un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

Como se muestra en las Figs. la a 1c, 2a a 2cy 19a y 19b, el sistema para controlar una carga de impacto que
resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico incluye un medio de flotacién 300
dispuesto horizontalmente dentro de una cantidad predeterminada de fluido 200 que se encuentra en un espacio
abierto 0 en un espacio que tiene un interior sellado; un medio de ajuste de la posiciéon 400 conectado verticalmente
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a los medios de flotacién 300 y dispuesto en una posicion predeterminada dentro del fluido; y un medio de deteccién
500 instalado selectivamente dentro del fluido 200, en los medios de flotacién 300, en los medios de ajuste de la
posicion 400, o en una estructura posicionada en la periferia para detectar un cambio fisico de al menos un objeto de
medicién predeterminado.

El sistema para detectar una carga de impacto puede aplicarse a un transportador de gas natural licuado (LNGC), un
GNL flotante (F-LNG), una unidad de regasificacion de almacenamiento flotante (FSRU), un buque de GNL
(LNGFV), un buque de aprovisionamiento de GNL (LNGBYV), un terminal de aprovisionamiento de GNL (LNGBT),
etc.

Ademas, el fluido 200 en una realizacion preferible de la presente invencion significa una condicién en la que las
materias primas en estado gaseoso, estado liquido y estado de hielo se mezclan en una forma no especificada. Esto
puede aplicarse de la misma manera a todos los casos en que el fluido se encuentre en estado gaseoso y liquido, o
cuando se mezcle hielo fluido, incluyendo gas u otras particulas.

Las Figs. 3a a 3c son vistas en seccién transversal que ilustran un medio de ajuste de la posicion aplicado al sistema
para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno
especifico de acuerdo con la presente invencion.

En referencia a las Figs. 3a a 3c, el medio de ajuste de la posicion 400 incluye al menos uno de un primer cuerpo
flotante 410 dispuesto en una parte superior de los medios de flotacién 300 y un segundo cuerpo flotante 420
dispuesto en una parte inferior de los medios de flotacion 300.

En este caso, el primer cuerpo flotante 410 de los medios de ajuste de la posicién 400 esta formado para que tenga
una gravedad especifica mas pequefia que el fluido 200 y los medios de flotacion 300, teniendo asi la mayor
flotabilidad, el segundo cuerpo flotante 420 de los medios de ajuste de la posicion 400 esta formado para que tenga
una gravedad especifica mas grande que el fluido 200 y los medios de flotacion 300, teniendo asi la flotabilidad mas
pequefia, y los medios de flotacién 300 estan formados para que tengan una gravedad especifica mas grande que el
fluido 200 y el primer cuerpo flotante 410 y mas pequefia que el segundo cuerpo flotante 420, teniendo asi una
flotabilidad entre ellos.

Como se muestra en la Fig. 3a, el primer cuerpo flotante 410 y el segundo cuerpo flotante 420 de los medios de
ajuste de la posicién 400 estan formados por un elemento flotante 420a formado por una resina de fenol, una resina
de melamina y una resina sintética de las mismas, y el primer cuerpo flotante 410 esta formado para que tenga una
gravedad especifica mas pequefa que el segundo cuerpo flotante 420.

Ademas, el elemento flotante 420a puede estar formado de una pluralidad de pequefios orificios en la superficie
externa, o estar formado de un patrén irregular en la superficie lateral en algunos casos.

En algunos casos, como se muestra en la Fig. 3b, el primer cuerpo flotante 410 de los medios de ajuste de la
posicion 400 puede estar formado de un elemento flotante que tiene un cuerpo flotante, y el segundo cuerpo flotante
420 de los medios de ajuste de la posicion 400 puede estar formado de un elemento de cortina 420b que tiene forma
de cortina formada por una resina de fenol, una resina de melamina y una resina sintética de la misma.

En este documento, el elemento de cortina 420b puede estar formado de un Unico elemento dispuesto para rodear a
lo largo de una circunferencia lateral de los medios de flotacion 300, y en algunos casos, el elemento de cortina 420b
puede estar formado por una pluralidad de elementos dispuestos para rodear una circunferencia lateral de los
medios de flotacion 300.

En este documento, cuando hay una pluralidad de elementos de cortina 420b, los elementos de cortina adyacentes
pueden estar dispuestos a intervalos predeterminados.

Ademas, una superficie del elemento de cortina 420b puede estar formada por una pluralidad de orificios en los que
el fluido puede flotar.

Ademas, el elemento de cortina 420b puede fijarse o bloquearse a los medios de flotacién 300 usando al menos uno
de un adhesivo 310 y un elemento de bloqueo.

Alternativamente, como se muestra en la Fig. 3c, el primer cuerpo flotante 410 del medio de ajuste de la posicion
400 puede ser un elemento flotante que tiene un cuerpo flotante, y el segundo cuerpo flotante 420 del medio de
ajuste de la posicién 400 puede incluir tanto un elemento de cortina 420b que tiene forma de cortina como un
elemento flotante 420a que tiene flotabilidad.

Es decir, el segundo cuerpo flotante 420 de los medios de ajuste de la posicion 400 puede configurarse para que
tenga un elemento flotante 420a bloqueado en un extremo del elemento de cortina 420b que tiene forma de cortina.
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Las Figs. 4 a 7 son vistas en planta que ilustran una disposicion de un medio de flotacién aplicado al sistema para
controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico que
no forma parte de la presente invencion.

En referencia a las Figs. 4 a 7, los medios de flotacion 300 estan formados por una pluralidad de elementos de
estera 310 conectados entre si usando un cable o una cuerda, y los elementos de estera 310 que tienen una funcién
de cuerpo flotante estan dispuestos a intervalos predeterminados para que tengan un espacio vacio predeterminado.
Por lo tanto, cuando el liquido en el fluido 200 y el elemento de estera 310 se pulverizan entre los elementos de
estera 310 por movimiento inercial durante el movimiento, el fluido evaporado en una parte superior del elemento de
estera 310 se vuelve a recoger en estado liquido. En este caso, con el fin de aumentar la velocidad de recogida del
liquido incluido en el fluido 200, preferiblemente, se forma una pluralidad de pequefios orificios o un patrén irregular
en la superficie externa superior y la superficie lateral del elemento de estera 310.

En este documento, el elemento de estera 310 se puede formar usando materiales especificos tales como una
resina de fenol, una resina de melamina y una resina sintética de la misma.

Como tal, como se muestra en la Fig. 4, los medios de flotacion 300 formados por una pluralidad de elementos de
estera 310 conectados entre si pueden incluir un primer elemento de estera 311 dispuesto en un nimero impar de
columnas y un segundo elemento de estera 312 dispuesto en un nimero par de columnas. A este respecto, el
primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera 312 estan dispuestos entrecruzados.

En este documento, el primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera 312 pueden estar
conformados en diferentes formas o en la misma forma.

En algunos casos, los primeros elementos de estera adyacentes 311 pueden estar conformados en diferentes
formas o en la misma forma, y los segundos elementos de estera adyacentes 312 pueden estar conformados en
diferentes formas o en la misma forma.

Por ejemplo, como se muestra en la Fig. 5, los medios de flotacion 300 pueden incluir un primer elemento de estera
311 dispuesto en un nimero impar de columnas y un segundo elemento de estera 312 dispuesto en un nimero par
de columnas. A este respecto, el primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera 312 estan
dispuestos entrecruzados.

En este documento, el primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera 312 pueden tener la misma
forma.

Como ejemplo adicional, tal como se muestra en la Fig. 6a, los medios de flotacion 300 pueden incluir un primer
elemento de estera 311 dispuesto en un numero impar de columnas y un segundo elemento de estera 312 dispuesto
en un numero par de columnas. A este respecto, el primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera
312 estan dispuestos entrecruzados.

En este documento, el primer elemento de estera 311 y el segundo elemento de estera 312 pueden tener diferentes
formas.

Como ejemplo adicional, tal como se muestra en la Fig. 6b, los medios de flotacion 300 pueden incluir un primer
elemento de estera 311 dispuesto en un nimero impar de columnas y un segundo elemento de estera 312 dispuesto
en un ndmero par de columnas, y un primer elemento de estera 311 y un segundo elemento de estera 312 pueden
estar dispuestos paralelos entre si para formar una estructura reticular. En este caso, el primer elemento de estera
311y el segundo elemento de estera 312 pueden tener la misma forma.

Como se muestra en la Fig. 6a, es posible aplicar un sensor de deformaciéon que mide la forma o la extension o la
contraccién de al menos un eje cuando se instala un sensor de aceleracién de 3 ejes dentro del elemento de estera
310.

En este documento, como se muestra en las Figs. 7a a 7c, las marcas de identificacion 317 y 319 capaces de
identificar una imagen o se forma o se une un laser a una superficie superior de cada elemento de estera 310, para
permitir que los medios de control 600 midan y determinen la posicién y el movimiento de seis grados de libertad de
cada elemento de estera 310, lo que permite una medicion y un control optimizados de la carga de impacto que no
forma parte de la presente invencion.

En este documento, como se muestra en la Fig. 7b, preferiblemente, las marcas de identificacion 317 y 319 usan
marcas de identificacion circulares o cuadrangulares que indican cuadrantes, para distinguir los angulos de rotacion.

Las Figs. 8 a 12 son vistas en perspectiva y vistas en seccion transversal que ilustran un elemento de estera de un
medio de flotacién aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico que no forma parte de la presente invencion.
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En referencia a las Figs. 8 a 12, los medios de flotaciéon 300 estan formados por una pluralidad de elementos de
estera 310 conectados entre si, y los elementos de estera 310 estan dispuestos a intervalos predeterminados para
gue tenga un espacio vacio predeterminado.

Como se muestra en la Fig. 8, cada elemento de estera 310 de los medios de flotacion 300 puede estar formado
solo por una parte del cuerpo 301 que desempefia el papel de un cuerpo flotante.

En este documento, la parte del cuerpo 301 puede estar hecha de un material que tiene una gravedad especifica
predeterminada, y, por ejemplo, se puede usar aluminio o aleacién de aluminio.

A continuacion, como se muestra en las Figs. 9a y 9b, cada elemento de estera 310 de los medios de flotacién 300
incluye una parte del cuerpo 301 que tiene un espacio cerrado 303 en el centro de una parte interna, y un cuerpo
flotante 305 dispuesto en el espacio cerrado 303 de la parte del cuerpo 301.

En este documento, como se muestra en la Fig. 9a, el cuerpo flotante 305 puede ocupar un area completa del
espacio cerrado 303, y en algunos casos, como se muestra en la Fig. 9b, el cuerpo flotante 305 puede ocupar solo
una parte del area del espacio cerrado 303 y dejar un espacio para controlar la posicién de modo que los medios de
flotacion 100 puedan flotar a una profundidad predeterminada.

En este caso, la parte del cuerpo 301 se puede formar usando un elemento de espuma, y el cuerpo flotante 305
puede usar aluminio o aleacion de aluminio que tiene una gravedad especifica predeterminada.

A continuacién, como se muestra en la Fig. 10, se forma una pluralidad de pequefios orificios 306 en la superficie
externa de la parte del cuerpo 301 de cada elemento de estera 310, y estos pequefios orificios 306 pueden
minimizar el chapoteo del fluido al aumentar el area superficial especifica.

A continuacion, como se muestra en la Fig. 11a, cada elemento de estera 310 de los medios de flotacion 300 incluye
una parte del cuerpo 301 que tiene un espacio cerrado 303 en el centro de una parte interna, un cuerpo flotante 305
dispuesto en el espacio cerrado 303 de la parte del cuerpo 301, y una cubierta 308 que rodea una superficie externa
de la parte del cuerpo 301 y que tiene al menos un elemento de bloqueo 307a de un tipo de cinta de velcro fijado a
la superficie externa a intervalos predeterminados.

Ademas, como se muestra en la Fig. 11b, en lugar del elemento de bloqueo 307a de un tipo de cinta de velcro, se
puede usar un elemento de bloqueo 307b de un tipo de gancho.

Por lo tanto, como se muestra en la Fig. 11c, cuando una pluralidad de elementos de estera 310 se disponen
conectados horizontalmente, sin tener que fijar o conectar partes de cuerpo 301 o cuerpos flotantes 305 vecinos
usando un cable o una cuerda, la pluralidad de elementos de estera 310 se puede conectar rapida y facilmente
usando elementos de bloqueo 307 como una cinta de velcro, un gancho, etc.

Mientras tanto, como se muestra en la Fig. 11, sellando el exterior del elemento de estera 310 que incluye una parte
del cuerpo 301 y un cuerpo flotante 305 una vez mas, es posible proporcionar continuamente la funcién Unica de
atenuar la carga de impacto que resulta del fluido mientras se extiende la parte del cuerpo 301 y el cuerpo flotante
305 horizontalmente.

Mientras tanto, preferiblemente, se forma un espacio predeterminado 309 entre la parte del cuerpo 301 y la cubierta
308, y la posicion del espacio 309 se puede controlar de manera que los medios de flotacion 300 floten a una
profundidad predeterminada.

Ademas, como se muestra en la Fig. 12, cada elemento de estera 310 de los medios de flotacion 300 puede formar
un patron desigual 307 en la superficie lateral de la parte del cuerpo 301, y dicho patrén desigual 307 puede
disponerse irregularmente, minimizando de esta manera el chapoteo del fluido.

Las Figs. 13a y 13b son vistas en seccion transversal que ilustran que se forma en varios tamafios un medio de
ajuste de la posicién aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una
fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

En referencia a las Figs. 13a y 13b, el medio de ajuste de la posiciéon 400 esta conectado a los medios de flotacion
300, para estar dispuesto en al menos una direccién entre la direccion superior y la direccion inferior de los medios
de flotacion 300.

En este documento, los medios de ajuste de la posicién 400 dispuestos en la direccion inferior de los medios de
flotacion 300 pueden disponerse en un intervalo predeterminado desde la superficie inferior de los medios de
transporte. En este caso, los medios de ajuste de la posicion 400 pueden tener una gravedad especifica mas grande
que el fluido 200.
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Ademas, los medios de ajuste de la posicion 400 dispuestos en la direccion superior de los medios de flotacion 300
pueden disponerse en un intervalo predeterminado desde la superficie del fluido 200. En este caso, los medios de
ajuste de la posicion 400 pueden tener una gravedad especifica mas pequefia que el fluido 200.

Cuando hay una pluralidad de medios de ajuste de la posicién 400, la pluralidad de medios de ajuste de la posicién
pueden estar conectados entre si por un elemento de conexion 430.

Por ejemplo, con respecto a los medios de ajuste de la posicién 400, cuando una primera entrada flotante 401, una
segunda entrada flotante 402 y una tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en orden en una direccién
descendente desde la superficie 201 del fluido 200, la primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402
y la tercera entrada flotante 403 estan formadas para que tengan una gravedad especifica diferente.

Por ejemplo, la primera entrada flotante 401 tiene la gravedad especifica mas pequefia, la tercera entrada flotante
403 tiene la gravedad especifica mas grande, y la segunda entrada flotante 402 esta formada para que tenga una
gravedad especifica mas grande que la primera entrada flotante 401 y mas pequefia que la tercera entrada flotante
403.

En algunos casos, cuando hay una pluralidad de medios de ajuste de la posicion, a medida que los medios de ajuste
de la posicion se alejan de los medios de flotacion 300, la gravedad especifica de los medios de ajuste de la posicion
400 puede reducirse gradualmente.

Ademas, como se muestra en la Fig. 13a, con respecto a los medios de ajuste de la posicién 400, cuando la primera
entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en orden en
una direccion descendente desde la superficie 201 del fluido 200, la primera entrada flotante 401, la segunda
entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 pueden tener diferentes tamarios.

Por ejemplo, la primera entrada flotante 401 puede ser la mas grande, la tercera entrada flotante 403 puede ser la
mas pequefia, y la segunda entrada flotante 402 puede ser mas pequefia que la primera entrada flotante 401 y mas
grande que la tercera entrada flotante 403.

Por ejemplo, la primera entrada flotante 403 puede ser mas grande o mas pequefia que las segundas entradas
flotantes 401y 402.

En algunos casos, cuando hay una pluralidad de medios de ajuste de la posicién 400, a medida que los medios de
ajuste de la posicién se alejan de los medios de flotacion 300, el tamafio del medio de ajuste de la posicion 400
puede hacerse gradualmente méas pequefio o mas grande.

En algunos casos, como se muestra en la Fig. 13b, la primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402
y la tercera entrada flotante 403 pueden tener el mismo tamafio.

Como tal, los medios de ajuste de la posicidon 400 pueden producirse en diversas formas de acuerdo con su tamafio
y gravedad especifica.

Las Figs. 14a y 14b son vistas en seccion transversal que ilustran intervalos entre los medios de ajuste de la
posicion aplicados al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

En referencia a las Figs. 14a y 14b, los medios de ajuste de la posicion 400 pueden estar conectados a los medios
de flotacion 300 para disponerse en al menos una direccion de la direccién superior y la direccion inferior de los
medios de flotacion 300.

En este documento, cuando hay una pluralidad de medios de ajuste de la posicién 400, la pluralidad de medios de
ajuste de la posicion 400 estan conectados por un elemento de bloqueo 430.

Por ejemplo, como se muestra en la Fig. 14a, con respecto a los medios de ajuste de la posicién 400, cuando la
primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en
orden en una direccién descendente desde la superficie 201 del fluido 200, el intervalo d1 entre el primera entrada
flotante 401 y la segunda entrada flotante 402, y el intervalo d2 entre la segunda entrada flotante 402 y la tercera
entrada flotante 403 pueden ser iguales.

En algunos casos, como se muestra en la Fig. 14b, con respecto a los medios de ajuste de la posicion 400, cuando
la primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en
orden en una direccion descendente desde la superficie 201 del fluido 200, el intervalo d1 entre la primera entrada
flotante 401 y la segunda entrada flotante 402, y el intervalo d2 entre la segunda entrada flotante 402 y la tercera
entrada flotante 403 pueden ser diferentes.
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Por ejemplo, el intervalo d1 entre la primera entrada flotante 401 y la segunda entrada flotante 402 puede ser mas
pequefio o0 mas grande que el intervalo d2 entre la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403.

A este respecto, dado que el area donde ocurre el chapoteo varia de acuerdo con la profundidad del fluido 200, el
chapoteo puede minimizarse disponiendo los medios de ajuste de la posicion 400 solo en un area con un alto
chapoteo de acuerdo con la profundidad del fluido controlando el intervalo entre los medios de ajuste de la posicién
400.

Las Figs. 15a y 15b son vistas en seccion transversal que ilustran una condicién de contacto de medios de ajuste de
la posicion aplicados al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

En referencia a las Figs. 15a y 15b, los medios de ajuste de la posiciéon 400 pueden estar conectados a los medios
de flotacién 300 para disponerse en al menos una direccion de la direccién superior y la direccion inferior de los
medios de flotacion 300.

En este documento, cuando hay una pluralidad de medios de ajuste de la posicién 400, la pluralidad de medios de
ajuste de la posicién 400 puede estar conectada por un elemento de bloqueo 430.

Por ejemplo, como se muestra en la Fig. 15a, con respecto a los medios de ajuste de la posicién 400, cuando la
primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en
orden en una direccion descendente desde la superficie 201 del fluido 200, la primera entrada flotante 401 y la
segunda entrada flotante 402 pueden estar dispuestas para estar en contacto entre si, y la segunda entrada flotante
402 y la tercera entrada flotante 403 pueden estar dispuestas para estar en contacto entre si.

En este caso, el chapoteo puede minimizarse disponiendo los medios de ajuste de la posicion 400 para que estén en
contacto entre si para disponerse en grupos que tengan un area grande cuando se produzca un chapoteo en el
fluido sobre un area amplia en la direccién de profundidad.

En este caso, como se muestra en la Fig. 15b, con respecto a los medios de ajuste de la posicién 400, cuando la
primera entrada flotante 401, la segunda entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 estan dispuestas en
orden en una direccién descendente desde la superficie 201 del fluido 200, la primera entrada flotante 401 y la
segunda entrada flotante 402 pueden estar dispuestas separadas en un intervalo predeterminado d, y la segunda
entrada flotante 402 y la tercera entrada flotante 403 pueden estar dispuestas separadas en un intervalo
predeterminado d.

Las Figs. 16a a 16f son vistas en seccién transversal que ilustran una estructura interna de un medio de ajuste de la
posicion aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

En referencia a las Figs. 16a a 16f, los medios de ajuste de la posicion 400 pueden estar conectados a los medios
de flotacion 300 para disponerse en al menos una direccion de la direccion superior y la direccion inferior de los
medios de flotacion 300.

Como se muestra en la Fig. 16a, los medios de ajuste de la posicién 400 pueden configurarse solo de una parte del
cuerpo 411 hecha de materiales tales como aluminio o aleacién de aluminio para desempefiar el papel de un cuerpo
flotante.

A continuacion, como se muestra en las Figs. 16b y 16c, los medios de ajuste de la posicién 400 pueden incluir una
parte del cuerpo 411 que tiene un espacio cerrado 412 en el centro de una parte interna, y un cuerpo flotante 413
dispuesto en el espacio cerrado 412 de la parte del cuerpo 411.

En este documento, como se muestra en la Fig. 16b, el cuerpo flotante 413 puede ocupar toda el area del espacio
cerrado 412, y en algunos casos, como se muestra en la Fig. 16c, el cuerpo flotante 413 puede ocupar solo una
parte del area del espacio cerrado 412 y dejar un espacio para controlar la posicion de modo que los medios de
flotacion 100 floten a una profundidad predeterminada.

En este documento, la parte del cuerpo 411 puede ser un elemento de espuma, y el cuerpo flotante 413 puede estar
hecho de un material que tenga una gravedad especifica predeterminada tal como aluminio o aleacién de aluminio.

A continuacién, como se muestra en la Fig. 16d, los medios de ajuste de la posicién 400 pueden estar formados por
una pluralidad de pequefios orificios 414 en la superficie externa de la parte del cuerpo 411.

Estos pequefios orificios 414 pueden minimizar el chapoteo del fluido aumentando la gravedad especifica.
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A continuacién, como se muestra en la Fig. 16e, el primer cuerpo flotante 410 o el segundo cuerpo flotante 420 del
medio de ajuste de la posicidon 400 incluye una parte del cuerpo 411 que tiene un espacio cerrado 412 en el centro
de una parte interna, un cuerpo flotante 413 dispuesto en el espacio cerrado 412 de la parte del cuerpo 411, y una
cubierta 416 que rodea una superficie externa de la parte del cuerpo 411 y que tiene elementos de bloqueo 417 y
418 fijados a la superficie superior y a la superficie inferior.

En este documento, como se muestra en la Fig. 16e, el elemento de bloqueo se puede usar seleccionado de un
elemento de bloqueo 417 de un tipo de cinta de velcro, o de un elemento de bloqueo 318 de un tipo de gancho como
se muestra en la Fig. 16f.

Por lo tanto, como se muestra en la Fig. 16g, cuando una pluralidad de medios de ajuste de la posicién 400 estan
dispuestos conectados horizontalmente, sin tener que fijar o conectar partes de cuerpo 411 o cuerpos flotantes 413
vecinos usando un cable o una cuerda, la pluralidad de medios de ajuste de la posicion 400 puede conectarse rapida
y facilmente usando elementos de bloqueo 417 y 418, como una cinta de velcro, un gancho, etc.

Mientras tanto, como se muestra en las Figs. 16e y 16f, sellando una vez mas el exterior de los medios de ajuste de
la posiciébn 400 que incluyen una parte del cuerpo 411 y un cuerpo flotante 413, es posible proporcionar
continuamente la funcion Unica de atenuar la carga de impacto que resulta del fluido mientras se extiende la parte
del cuerpo 411y el cuerpo flotante 413 horizontalmente.

Ademas, como se muestra en la Fig. 16h, los medios de ajuste de la posicién 400 pueden disponer un patron
desigual 419 en la superficie lateral de la parte del cuerpo 411 irregularmente, minimizando de esta manera el
chapoteo del fluido.

Las Figs. 17a, 17b, 17d son vistas en perspectiva que ilustran un medio de ajuste de la posicidon que tiene forma de
cortina aplicada al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico que no forma parte de la presente invencion.

En referencia a las Figs. 17a a 17d, los medios de ajuste de la posicién 400 que tienen forma de cortina pueden
estar dispuestos en la direccion inferior de los medios de flotacién.

En este documento, como se muestra en la Fig. 17a, los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen forma de
cortina pueden ser un Unico elemento dispuesto para rodear una circunferencia lateral del elemento de estera 310
de los medios de flotaciéon.

En algunos casos, como se muestra en la Fig. 17b, los medios de ajuste de la posicién 400 que tienen forma de
cortina pueden ser una pluralidad de elementos dispuestos para rodear una circunferencia lateral del bloque de
conexion 310 de los medios de flotacion.

En este documento, cuando hay una pluralidad de elementos de los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen
forma de cortina, los medios de ajuste de la posicién adyacentes 400 pueden disponerse en un intervalo
predeterminado d.

Ademas, como se muestra en la Fig. 17c, los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen forma de cortina
pueden disponerse en un intervalo predeterminado d desde la superficie inferior 310a del elemento de estera 310.

En este documento, los medios de ajuste de la posicidon 400 que tienen forma de cortina pueden estar conectados al
elemento de estera 310 por un elemento de conexion 430.

Ademas, como se muestra en la Fig. 17d, los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen forma de cortina
pueden estar formados por una pluralidad de orificios 418.

En este documento, los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen forma de cortina pueden incluir al menos una
de resina de fenol, resina de melamina y resina sintética de las mismas.

Las Figs. 18a a 18c son vistas en perspectiva que ilustran una condicién de la conexion entre un medio de ajuste de
la posicion que tiene forma de cortina y un medio de flotacién aplicado al sistema para controlar una carga de
impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente
invencion.

Como se muestra en las Figs. 18a a 18d, los medios de ajuste de la posicion 400 que tienen forma de cortina
pueden estar conectados en la direccion inferior de los medios de flotacién 300.

En este documento, los medios de ajuste de la posicién 400 que tienen forma de cortina pueden estar conectados a
un elemento de estera 310 usando al menos uno de un adhesivo 431 y un elemento de bloqueo 430.

10



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 685454 T3

Como se muestra en la Fig. 18b, un extremo del elemento de conexiéon 430 esta bloqueado a una superficie lateral
del elemento de estera 310, y el otro extremo esta bloqueado a un extremo del medio de ajuste de la posicion 400
que tiene forma de cortina.

En algunos casos, el elemento de conexidon 430 puede estar bloqueado a una superficie inferior del elemento de
estera 310, y el otro extremo puede estar bloqueado a un extremo del medio de ajuste de la posicidon 400 que tiene
forma de cortina.

Las Figs. 19a y 19b son vistas en seccion transversal que ilustran una disposicién de un sensor que detecta un
movimiento de carga de impacto del fluido aplicado al sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un
fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con la presente invencion.

Como se muestra en las Figs. 19a y 19b, los medios de deteccion 500 pueden detectar un movimiento de una carga
de impacto del fluido que estan dispuestos en al menos uno de los medios de flotacion 300, un medio de ajuste de la
posicion 400 y un fluido 200. Los medios de deteccién 500 pueden incluir una combinacion selectiva de al menos
uno de un sensor de aceleracion 510, un sensor de inercia 520, un sensor de vibracion 530, un sensor acustico 540,
un sensor de temperatura 550, un sensor de presion 560, un sensor de forma 570 y un sensor de tension 580.

En este documento, una placa de parachoques 150 que controla el movimiento de la carga de impacto del fluido
puede disponerse adicionalmente en una pared interna del medio de transporte 100, y un medio de deteccién 500
que detecta el movimiento de la carga de impacto del fluido puede disponerse adicionalmente en la placa de
parachoques 150. La Fig. 24 ilustra ejemplos de datos de medicion segun el sensor de aceleracion, el sensor de
temperatura y el sensor de presion.

En este documento, el sensor de aceleraciéon 510 es un sensor que genera potencia cuando un objeto con masa
recibe aceleracion y mide el cambio en la velocidad (aceleracion) de al menos un eje. Puede medir potencia
dinamica tal como la aceleracion, vibracion, impacto, etc. de los medios de flotacién 300, medios de ajuste de la
posicion 400, fluido 200 y placa de parachoques 150, etc.

Ademas, el sensor de inercia 520 es un sensor que detecta la fuerza inercial que actla sobre un objeto inercial
mediante la aceleracion aplicada. Puede medir la aceleracion, velocidad, direccion, distancia, etc. del objeto de
medicidn, que es un objeto en movimiento.

A continuacion, el sensor de vibracién 530 es un sensor que detecta la vibracion de las estructuras mecéanicas y el
fluido. Puede medir la vibracion generada en los medios de flotacion 300, los medios de ajuste de la posicion 400, el
fluido 200 y la placa de parachoques 150, etc., y medir la vibraciéon generada por el impacto entre los medios de
flotaciéon 300 y los medios de transporte 100 tales como un contenedor, etc.

A continuacién, el sensor de sonido 540 es un sensor que detecta la conversion del movimiento de particulas
generado por una onda elastica en sefiales eléctricas. Puede recibir una onda de emisién acustica y convertirla en
una sefial de emision acustica, y detectar fisuras y grietas pequefias generadas en los medios de flotacién 300, los
medios de ajuste de la posicién 400, el fluido 200 y la placa de parachoques 150, etc.

El sensor de temperatura 550 es un sensor que detecta la temperatura del gas, fluido y solido. Puede medir la
temperatura que varia en los medios de flotacion 300, medios de ajuste de la posicion 400, fluido 200, placa de
parachoques 150, medios de transporte 100, etc.

Ademas, el sensor de presion 560 es un sensor que detecta la presion de gas o fluido. Es un sensor que usa la
conductividad térmica de la densidad de la molécula ademas del desplazamiento o la deformacién. Puede medir el
cambio en la presion de acuerdo con la capacidad del fluido 200 dentro del medio de transporte 100 tal como un
contenedor, etc.

A continuacién, el sensor de forma 570 es un sensor de reconocimiento de formas que confirma la presencia,
posicion y forma de un objeto. Puede detectar la presencia, posicion y forma de los medios de flotaciéon 300, medios
de ajuste de la posicion 400, fluido 200, placa de parachoques 150, medios de transporte 100, etc.

Como tal, la presente invencién puede medir con precision la aparicion predicha de la carga de impacto del fluido
usando diversos medios de deteccion 500.

Las Figs. 20a y 20b son vistas en seccion transversal que ilustran una condicion que tiene una placa de
parachoques instalada en una pared interna de un medio de transporte cuando el sistema para controlar una carga
de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con una
realizacién preferible de la presente invencion estéa instalado en un medio de transporte.

En referencia a las Figs. 20a y 20b, una placa de parachoques 150 que controla el movimiento de la carga de
impacto del fluido puede estar dispuesta en la pared interna 120 de los medios de transporte 100.
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En este documento, la placa de parachoques 150 se fija a un eje fijo conectado a la pared interna 120 de los medios
de transporte 100, permitiendo el movimiento de rotacion en la direccion arriba/abajo/izquierda/derecha para cambiar
la direccién de movimiento del fluido 200.

Es decir, como se muestra en las Figs. 20a y 20b, la placa de parachoques 150 puede girar en la direccion del eje Y
y en la direccion del eje Z.

En este caso, la superficie de la placa de parachoques 150 puede estar inclinada en un angulo predeterminado con
respecto a la superficie de la pared interna 120 de los medios de transporte 100.

Por ejemplo, cuando una pluralidad de placas de parachoques 250 estan dispuestas en la direccion en altura de los
medios de transporte 100, el angulo entre la superficie de la placa de parachoques 150 y la superficie de pared
interna 120 de los medios de transporte 100 puede variar en la direccién en altura de los medios de transporte 100.

Ademas, la superficie de la placa de parachoques 150 puede ser irregular.

Como tal, la razén para disponer la placa de parachoques 150 es atenuar el chapoteo del fluido 200 orientado hacia
la pared interna 120 de los medios de transporte 100 con la superficie irregular de la placa de parachoques 150, y
minimizar el chapoteo al desplazar los fluidos 200 que tienen diferentes direcciones de movimiento al cambiar la
direccion de movimiento del fluido 200 para que sea irregular.

Las Figs. 21a y 21b son vistas laterales en seccion transversal que ilustran un espesor de una placa de parachoques
instalada en una pared interna de un medio de transporte cuando el sistema para controlar una carga de impacto
que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con una realizacién
preferible de la presente invencién esta instalada en un medio de transporte.

En referencia a las Figs. 21a y 21b, puede disponerse una placa de parachoques 150 que controla el movimiento de
la carga de impacto del fluido en la pared interna de los medios de transporte 100.

En este documento, como se muestra en la Fig. 21a, el espesor t de la placa de parachoques 150 puede ser
constante desde un extremo hasta el otro extremo.

En este caso, la superficie de la placa de parachoques 150 puede estar formada por un patrén desigual irregular
150a.

Ademas, la superficie de la placa de parachoques 150 puede estar inclinada en un angulo predeterminado con
respecto a la superficie de pared interna de los medios de transporte 100.

En algunos casos, como se muestra en la Fig. 21b, el espesor t de la placa de parachoques 150 puede hacerse
gradualmente mas delgado desde un extremo hasta el otro extremo.

En este documento, la placa de parachoques 150 puede controlarse de modo que la superficie orientada a la
superficie de la pared interna del medio de transporte 100 es paralela, y la superficie opuesta a la superficie de la
pared interna del medio de transporte 100 esta inclinada en un angulo predeterminado. Es decir, la placa de
parachoques 150 se instala para poderse controlar en una direccion seleccionada por el trabajador, hacia arriba,
hacia abajo, hacia la izquierda y hacia la derecha, para dispersar eficazmente la potencia aplicada a los medios de
transporte 100 o estructura maritima mediante dindmica de fluidos pasivos o generacién de movimiento de chapoteo
generado al ponerse en la direccién arriba/abajo o izquierda/derecha.

La Fig. 22 es un diagrama de bloques de un medio de control 600 aplicado al sistema para controlar una carga de
impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con una
realizacién preferible de la presente invencion. La Fig. 23 es un diagrama de flujo de control para explicar una
operacion de control del sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza
interna/externa en un entorno especifico de acuerdo con una realizacion preferible de la presente invencion.

Primero, en referencia a la Fig. 22, los medios de control 600 incluyen una parte de medicion sensora 610 que
convierte un cambio fisico de un objeto de medicion detectado por los medios de deteccion 500 en una sefial digital
y que emite la sefial digital, una parte de procesador para el algoritmo de analisis y comparacion 620 que realiza una
interpretacion de la estructura, una comparacion y un analisis de una carga de impacto dentro del fluido 200 y una
carga de impacto generada en los medios de flotacion 300, el medio de ajuste de la posicién 400, el medio de
transporte 100 o la estructura maritima que utilizan datos transmitidos y medidos en la parte de mediciéon sensora
610, una base de datos 630 que almacena una tabla de conversion elaborada haciendo un algoritmo del resultado
analizado en la parte del procesador para el algoritmo de andlisis y comparacién 620, un procesador para el
algoritmo de diagndstico predictivo y de sefial de control 640 que predice datos de carga de impacto en una
respuesta de los medios de transporte 100 o la estructura maritima comparando datos medidos en los medios de
deteccion 500 con datos sobre la fuerza interna/externa acumulada en la tabla de conversién almacenada en la base
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de datos 630, y una parte de monitorizacién y control remoto 650 que controla de forma remota la activacion de un
dispositivo objetivo de control en los medios de transporte 100 usando un algoritmo de sefial de control predictivo
emitido desde el procesador para el algoritmo de diagnostico predictivo y de sefial de control 650.

En este documento, la tabla de conversion registra datos de tiempo en serie por afio, y la tabla de conversion puede
modificarse comparando los datos de tiempo en serie por el afio acumulado hasta el afio anterior con los datos
medidos a través de los medios de deteccion 500.

En lo que sigue, se explica el funcionamiento de los medios de control haciendo referencia a la Fig. 23.

Primero, la parte de medicidn sensora 610 recibe cambios en la aceleracion, inercia, vibracion, sonido, temperatura,
presion, forma, deformacion, etc. del objeto detectado por los medios de deteccién 500 en el fluido 200, medios de
flotacion 300 y medios de ajuste de la posicion 400 y lo convierte en una sefial digital que se puede medir (S110,
S120).

La parte del procesador para el algoritmo de analisis y comparacion 620 interpreta, compara y analiza
estructuralmente la carga de impacto que resulta de la energia acoplada no periddica y la respuesta a la misma en el
fluido 200, medios de flotacion 300 y medios de ajuste de la posicion 400, medios de transporte 100 o estructura
maritima utilizando datos medidos por los medios de detecciéon 500 transmitidos a la parte de medicion sensora 610
(S130).

A continuacion, la parte del procesador para el algoritmo de andlisis y comparacion 620 realiza una tabla de
conversion con simulaciéon basada en FEA que refleja datos empiricos medidos en tiempo real en la base de datos
630 haciendo un algoritmo del resultado analizado utilizando un algoritmo comparativo y un algoritmo de sefial de
control predictivo (S140, S150).

En este documento, hacer un algoritmo en S140 incluye realizar una copia de seguridad de simulaciéon basada en
FEA que refleje datos empiricos medidos en tiempo real (S141), realizar el almacenamiento de simulacién basado
en FEA y la configuracién predeterminada (S143), crear una base de datos para el reconocimiento de situacion de
condiciones externas del entorno y resultados de medicién (S145), generar y almacenar un registro modificado
(S147) y generar un informe y una copia de seguridad de archivo electrénico (S149).

Ademas, el algoritmo de sefial de control predictivo en S150 incluye una copia de seguridad de los datos empiricos
que reflejan la simulacién de control predictivo (S151), realizar el almacenamiento de la simulacién basado en FEA 'y
la configuracion predeterminada (S153), crear una base de datos para el reconocimiento de situacion de conduccion
del dispositivo de control predictivo (S155), generar y almacenar un registro modificado (S157), y generar un informe
y una copia de seguridad de archivo electronico (S159).

La parte de monitorizacidn y control remoto 640 controla de forma remota la activacion del dispositivo objetivo de
control (por ejemplo, tanque de lastre, tensor, propulsor, timén, etc.) en los medios de transporte 100 usando un
algoritmo de sefial de control predictivo almacenado en la base de datos 630 (S170).

Por lo tanto, la parte de monitorizacion y control remoto 650 puede controlar la posicion o la trayectoria de
navegacion de los medios de transporte 100 o la estructura maritima usando datos sobre la respuesta prevista de
los medios de transporte 100 o la estructura maritima (S180).

El sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico de acuerdo con la presente invencién como se explica anteriormente puede minimizar la carga de
impacto y el gas de ebulliciéon (BOG) del fluido mientras detecta eficientemente la carga de impacto de varios fluidos
incluyendo el chapoteo, golpes, colisién de hielo, etc., y permite un proceso simple y rapido del trabajo de conectar
una pluralidad de elementos de estera y su mantenimiento a través de un elemento desmontable fijado a la cubierta
de un elemento de estera.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema para controlar una carga de impacto que resulta de un fluido bajo una fuerza interna/externa en un
entorno especifico, el sistema que comprende:

un medio de flotacion (300) dispuesto horizontalmente dentro de una cantidad predeterminada de fluido (200)
que se encuentra en un espacio abierto o en un espacio que tiene un interior sellado;

un medio de ajuste de la posicién (400) conectado verticalmente a los medios de flotacién (300) y dispuesto en
una posicion predeterminada dentro del fluido;

un medio de deteccion (500) instalado selectivamente dentro del fluido (200), en los medios de flotacion (300), en
los medios de ajuste de la posicidon (400) o en una estructura situada en la periferia para detectar un cambio
fisico de al menos un objeto de medicién predeterminado; y

un medio de control (600) para predecir/monitorizar y predecir/controlar las fuerzas internas/externas del entorno
relacionado con la dindmica de fluidos, la tension del casco, los movimientos de seis grados de libertad y las
posiciones en conexidon con un medio de transporte (100) o una estructura maritima, en la que se instalan los
medios de flotacion (300), los medios de ajuste de la posicidn (400) y los medios de deteccion (500), utilizando el
valor de cambio fisico relacionado con el objeto de medicion transmitido desde los medios de deteccién (500),
caracterizado por que los medios de ajuste de la posicidn (400) comprenden al menos uno de un primer cuerpo
flotante (410) dispuesto en una parte superior de los medios de flotacién (300) y al menos uno de un segundo
cuerpo flotante (420) dispuesto en una parte inferior de los medios de flotacién (300), y

en el que el sistema comprende ademas un elemento de conexién (430) que conecta el primer cuerpo flotante
(410) y el segundo cuerpo flotante (420) con los medios de flotacion (300), y

en el que el primer cuerpo flotante (410) tiene una gravedad especifica mas pequefia que el fluido (200) y los
medios de flotacién (300), el segundo cuerpo flotante (420) tiene una gravedad especifica mas grande que el
fluido (200) y los medios de flotaciéon (300), y el medio de flotacién (300) tiene una gravedad especifica mas
grande que el fluido (200) y el primer cuerpo flotante (410) y mas pequefia que el segundo cuerpo flotante (420).

2. El sistema de la reivindicacion 1, en el que los medios de flotacion (300) comprenden al menos un elemento de
estera (310) bloqueados entre si, y cada elemento de estera (310) comprende una parte del cuerpo (301) que tiene
un espacio cerrado (303) en el centro de una parte interna, un cuerpo flotante (305) dispuesto en el espacio cerrado
(303) de la parte del cuerpo (301), y una cubierta (308) que rodea una superficie externa de la parte del cuerpo (301)
y que tiene al menos uno de un elemento de bloqueo (307) fijado a la superficie externa a intervalos
predeterminados.

3. Sistema segun la reivindicacion 2, en el que la pluralidad de elementos de estera (310) estan dispuestos a
intervalos predeterminados para tener un espacio vacio predeterminado, a fin de recoger liquido evaporado en una
parte superior del elemento de estera (310) en estado liquido cuando el liquido incluido en el fluido (200) y el
elemento de estera (310) se pulverizan entre los elementos de estera (310) por movimiento inercial durante el
movimiento, o en el que se forman marcas de identificacion (317, 319) capaces de identificar una imagen o se forma
0 se une un laser a una superficie superior de cada elemento de estera (310), para permitir que los medios de
control (600) midan y determinen la posicion y el movimiento de seis grados de libertad de cada elemento de estera
(310).

4. Sistema segun la reivindicacion 1, en el que cada primer cuerpo flotante (410) o segundo cuerpo flotante (420)
comprende una parte del cuerpo (411) que tiene un espacio cerrado (412) en el centro de una parte interna, un
cuerpo flotante (413) dispuesto en el espacio cerrado (412) de la parte del cuerpo (411), y una cubierta (416) que
rodea una superficie externa de la parte del cuerpo (411) y que tiene elementos de bloqueo superior e inferior (417,
418) fijados a la superficie superior y superficie inferior.

5. Sistema segun la reivindicacion 1, en el que al transportar el fluido (200) en un estado de almacenamiento
utilizando un medio de transporte cerrado (100), una placa de parachoques (150) que controla el movimiento de una
carga de impacto del fluido (200) esta dispuesta en una pared interna de los medios de transporte (100), y la placa
de parachoques (150) esta instalada para poderse controlar selectivamente en las direcciones hacia arriba, abajo,
izquierda y derecha, o en la que los medios de deteccion (500) comprenden una combinacion selectiva de al menos
uno de un sensor de aceleracién (510), un sensor de inercia (520), un sensor de vibracion (530), un sensor de
sonido (540), un sensor de temperatura (550), un sensor de presion (560), un sensor de forma (570) y un sensor de
tension (580), o cuando los medios de flotacion (300) comprenden un primer elemento de estera (311) dispuesto en
un numero impar de columnas y un segundo elemento de estera (312) dispuesto en un nimero par de columnas, el
primer elemento de estera (311) y el segundo elemento de estera (312) estan dispuestos entrecruzados, y estan
conformados en diferentes formas.

6. Sistema segun la reivindicacion 1, en el que los medios de control (600) comprenden:
una parte de medicién sensora (610) que convierte un cambio fisico de un objeto de medicién detectado por los

medios de deteccién (500) en una sefial digital y que emite la sefial digital;
una parte del procesador para el algoritmo de analisis y comparacién (620) que conduce la interpretacion,
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comparacion y analisis estructural de una carga de impacto dentro del fluido (200) y una carga de impacto
generada en el medio de flotacion (300), el medio de ajuste de la posicion (400), los medios de transporte (100) o
la estructura maritima utilizando datos transmitidos y medidos en la parte de medicion sensora (610);

una base de datos (630) que almacena una tabla de conversion elaborada haciendo un algoritmo del resultado
analizado en la parte del procesador para el algoritmo de analisis y comparacion (620);

un procesador para el algoritmo de diagndstico predictivo y de sefial de control (640) que predice datos de carga
de impacto en una respuesta de los medios de transporte (100) o la estructura maritima comparando datos
medidos en los medios de deteccion (500) con datos sobre la fuerza interna/externa acumulada en la tabla de
conversién almacenada en la base de datos (630); y

una parte de monitorizacién y control remoto (650) que controla de forma remota la activacion de un dispositivo
objetivo de control en los medios de transporte (100) utilizando un algoritmo de sefial de control predictivo que
sale del procesador para el algoritmo de diagnéstico predictivo y de sefial de control (650).

7. Sistema segun la reivindicacién 6, en el que el dispositivo objetivo de control en los medios de transporte (100) es
una combinacion selectiva de un tanque de lastre, un tensor, un propulsor y un timon, o en el que la parte de
monitorizacion y control remoto (650) controla la posicién o la trayectoria de navegacion de los medios de transporte
(100) o la estructura maritima en tiempo real utilizando los datos de respuesta previstos en los medios de transporte
(100) o la estructura maritima.

8. Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el elemento flotante (300) esta fijado de manera bloqueada a los
medios de transporte (100) o flota dentro del fluido (200) por si mismo sin estar bloqueado, o en el que al menos uno
del primer cuerpo flotante (410) y el segundo cuerpo flotante (420) de los medios de ajuste de la posicion (400) esta
dispuesto irregularmente, o en el que el primer cuerpo flotante (410) de los medios de ajuste de la posicion (400) es
un elemento flotante que tiene un cuerpo flotante.

9. Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el segundo cuerpo flotante (420) de los medios de ajuste de la
posicion (400) es al menos uno de un elemento flotante que tiene un cuerpo flotante y un elemento de cortina que
tiene forma de cortina.

10. El sistema segun la reivindicacion 5, en el que cuando una pluralidad de placas de parachoques (150) estan
dispuestas en una direccion en altura de los medios de transporte (100), un angulo entre una superficie de la placa
de parachoques (150) y una superficie de pared interna de la estructura maritima es diferente entre si en una
direccion en altura de la estructura maritima.

11. El sistema segun la reivindicacién 10, en el que la placa de parachoques (150) esta formada para tener un
espesor gradualmente mas delgado desde un extremo al otro extremo.

12. El sistema segun la reivindicacion 1, en el que el primer cuerpo flotante (410) conectado a una parte superior de
los medios de ajuste de la posicion (400) es un elemento flotante que tiene un cuerpo flotante, y el segundo cuerpo
flotante (420) conectado a una parte inferior de los medios de ajuste de la posicién (400) esta formado por un
elemento de cortina (420b) formado por una resina de fenol, una resina de melamina o una resina sintética de las
mismas.

13. El sistema segun la reivindicacion 1, en el que el elemento de cortina (420b) esta formado por un Gnico elemento

dispuesto para rodear una circunferencia lateral de los medios de flotacion (300) o una pluralidad de elementos
dispuestos para rodear una circunferencia lateral de los medios de flotacion (300).
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[Fig. 10]
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[Fig. 17a]
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[Fig. 17b]
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[Fig. 19a]
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[Fig. 19b]
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[Fig. 22]
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[Fig. 23]
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[Fig. 24a]

Indicacion del sensor de temperatura - analisis del eje del tiempo
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Indicacion del sensor de presion - analisis del eje de tiempo
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[Fig. 24c]
Indicacion del sensor de tensién - analisis del eje de tiempo

g

w
o

Tension (u. de tension)

o

-100
Tiempo (min)

e StrAiN1-1{X} == Strainl-2{y}

[Fig. 24d]

Indicacion del sensor de aceleracion - analisis del eje del tiempo
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[Fig. 24¢]

Indicacion del sensor de movimiento - andlisis del eje del tiempo
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