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DESCRIPCION
Dispositivo de empalme con enclavamiento mediante garras fileteadas y empalme que comprende dicho dispositivo.

La presente invencion se refiere a un dispositivo de empalme. El campo de la invencion es el de los conectores
previstos para las aplicaciones de “alta presion”, tales como la unién amovible de canalizaciones en las cuales
circulan fluidos gaseosos y/o liquidos con una presion del orden de 10 a 250 bares.

El documento US n° 5.927.683 describe un dispositivo de empalme segin el predmbulo de la reivindicacion 1.

El documento EP-A-0 804 701 describe un dispositivo de empalme, que comprende un cuerpo tubular y un manguito
exterior que se desliza con respecto al cuerpo. Unas mordazas equipan el cuerpo, del cual pueden ser separadas
radialmente para la conexion de un elemento macho de empalme al que se debe conectar el dispositivo. Las
mordazas y el elemento macho de empalme estan provistos cada uno de un perfil de acoplamiento,
complementarios uno de otro, que comprenden unos elementos de fileteado. Un piston de estanqueidad, montado
deslizante en el centro del cuerpo, esta destinado a apoyarse contra el elemento macho de empalme. Un anillo
deslizante, que se puede desplazar axialmente de forma independiente y cargar por resorte, esta dispuesto entre el
pistén de estanqueidad y las mordazas. Este anillo deslizante se puede acoplar con las mordazas, en configuracion
desacoplada del dispositivo, para mantenerlas en posicion abierta. Asimismo, el anillo deslizante esta montado de
manera que se pueda desplazar, durante el acoplamiento, junto con el piston de estanqueidad, para liberar las
mordazas Yy permitir su acoplamiento sobre el elemento macho de empalme.

Dicho dispositivo presenta una fiabilidad insuficiente. Mas precisamente, el enclavamiento de los perfiles de
acoplamiento complementarios de las mordazas y del elemento macho de empalme es incierto. En efecto, segin la
orientacion angular del empalme insertado entre las mordazas, a tope contra el pistén, a su vez a tope contra el
cuerpo, sucede que los fileteados de los perfiles enfrentados se desplazan axialmente, lo cual provoca un cierre
incompleto de las mordazas que no pueden ser recubiertas por el manguito exterior para su enclavamiento. Si los
fileteados de las mordazas reposan cerca del vértice de fileteados del elemento macho de empalme, por el lado de
los fileteados girado hacia su embocadura, este elemento macho de empalme es empujado por el piston y se
desplaza axialmente hasta el engranaje completo de los fileteados y el recubrimiento de las mordazas por el
manguito exterior deslizante. Por el contrario, si los fileteados de las mordazas reposan cerca del vértice de
fileteados del elemento macho de empalme, por el lado de los fileteados opuesto a su embocadura, entonces los
perfiles de acoplamiento no tienen ninguna posibilidad de movimiento relativo en el sentido del enclavamiento
completo de las mordazas. En este caso, las mordazas estan en contacto con el cuerpo, mientras que el elemento
macho de empalme esta a tope sobre el cuerpo a través del piston de estanqueidad. Por tanto, las mordazas estan
enclavadas de manera insuficiente, son expulsadas y el elemento macho es empujado por el pistéon en cuanto el
operario libera el manguito exterior de enclavamiento del dispositivo. Asi, en las aplicaciones de “alta presion”, un
dispositivo de este tipo plantea un importante problema de seguridad para el operario.

Por tanto, el objetivo de la presente invencidn es proponer un dispositivo de empalme adaptado para efectuar una
conexién automatica con garras fileteadas, mejorando al mismo tiempo la seguridad del operario y la fiabilidad de la
conexion.

Con este fin, la invencion segun la reivindicacién 1 tiene por objeto un dispositivo de empalme adaptado para
transmitir unos fluidos gaseosos y/o liquidos a presion, estando este dispositivo configurado para acoplarse con un
terminal de empalme provisto de un perfil de acoplamiento, con un primer elemento entre el dispositivo y el terminal
de empalme que esta configurado como un elemento macho y un segundo elemento entre el dispositivo y el terminal
de empalme que esta configurado como un elemento hembra, comprendiendo el dispositivo:

- un cuerpo tubular que se extiende segun un eje longitudinal entre un lado delantero girado hacia el terminal
de empalme en configuracién acoplada y un lado trasero girado en el lado opuesto del terminal de empalme
en configuracién acoplada,

- un érgano de mando que es apto para deslizar con respecto al cuerpo tubular segun el eje longitudinal,

- por lo menos un drgano de acoplamiento que esta posicionado entre el cuerpo y el érgano de mando y que
comprende un perfil de acoplamiento complementario del perfil de acoplamiento del terminal de empalme, y

- unos medios elasticamente deformables que son aptos para empujar el 6rgano de mando en sentido hacia el
lado delantero en una posicion de mantenimiento de cada 6rgano de acoplamiento enclavado sobre el
terminal de empalme,

estando el dispositivo de empalme caracterizado porque comprende también unos medios elasticamente
deformables que son aptos para empujar el 6rgano de acoplamiento en sentido hacia el lado trasero en una posicién
en la que se define una holgura axial entre cada érgano de acoplamiento y el cuerpo, permitiendo esta holgura axial
un desplazamiento axial de cada érgano de acoplamiento con respecto al cuerpo y en contra de los medios



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2424475713

elasticamente deformables que actlan sobre el 6rgano de acoplamiento, hacia una posiciéon enclavada sobre el
terminal de empalme.

Asi, los elementos de empalme macho y hembra se pueden conectar de manera automatica y securizada para el
operario. El 6rgano de acoplamiento, o cada 6rgano de acoplamiento, es mdvil en el sentido axial gracias a la
presencia de la holgura axial. Por ello, el accionamiento del dispositivo de empalme desde la configuracion
desacoplada hacia la configuracion de acoplamiento se efectia asegurando una interaccion éptima entre los perfiles
de acoplamiento complementarios, que son, en particular, unos fileteados. Los medios elasticamente deformables, a
saber uno o varios resortes, estan dispuestos en el dispositivo de empalme con el fin de actuar, por una parte, sobre
el 6rgano de mando vy, por otra parte, sobre el 6rgano de acoplamiento. En la practica, la recuperacion axial de las
garras reduce en gran medida los riesgos de bloqueo entre fileteados complementarios, susceptibles de provocar la
rotura de la conexién y de poner en peligro al operario y la instalacion de alta presion.

Segun otras caracteristicas ventajosas de la invencion consideradas aisladamente o en combinacion:

- el perfil de acoplamiento de cada érgano de acoplamiento y el perfil de acoplamiento del terminal de empalme
son unos fileteados y unos roscados complementarios, que presentan un angulo en el vértice y un paso de
fileteado idénticos, y la holgura axial es superior o igual al semipaso de los fileteados y los roscados;

- el dispositivo comprende una interfaz de contacto entre el 6rgano de mando y cada érgano de acoplamiento,
estando esta interfaz de contacto inclinada con respecto al eje longitudinal;

- lainterfaz de contacto define un angulo de inclinacién con respecto al eje longitudinal en un plano que incluye
este eje longitudinal, y este angulo de inclinacién es inferior o igual al angulo en el vértice de los fileteados;

- la interfaz de contacto esta delimitada por una superficie troncocénica del érgano de mando que define un
angulo de inclinacién con respecto al eje longitudinal en un plano que incluye este eje longitudinal, y este
angulo de inclinacién es inferior o igual al angulo en el vértice de los fileteados;

- cada 6rgano de acoplamiento presenta una parte elasticamente deformable, estando cada parte deformable
configurada para desplazar radialmente el perfil de acoplamiento del érgano de acoplamiento al deformarse;

- el érgano de acoplamiento comprende varias garras distribuidas radialmente alrededor del eje longitudinal y
unidas a una base comun sustancialmente anular;

- el érgano de acoplamiento coopera con el cuerpo por medio de una base dispuesta en un alojamiento del
cuerpo, estando la holgura axial definida entre esta base y este alojamiento;

- el dispositivo comprende asimismo un piston deslizante en el cuerpo, un primer extremo de este piston forma
una valvula impulsada elasticamente sobre un asiento de valvula conformado sobre el cuerpo y un segundo
extremo de este piston forma un tope elastico apto para recibir el terminal de empalme en apoyo axial y
realizar una estanqueidad entre el terminal de empalme y el dispositivo;

- los medios elasticamente deformables comprenden un Gnico resorte dispuesto entre el 6rgano de mando y el
6rgano de acoplamiento, siendo este resorte apto, por una parte, para empujar el 6rgano de mando en
sentido hacia el lado delantero hacia la posicion de mantenimiento de cada 6rgano de acoplamiento
enclavado sobre el terminal de empalme y, por otra parte, para empujar el érgano de acoplamiento en sentido
hacia el lado trasero hacia la posicion en la que la holgura axial estd definida entre cada 6rgano de
acoplamiento y el cuerpo. Como variante, estos medios elasticamente deformables comprenden, por una
parte, un primer resorte dispuesto entre el cuerpo y el 6rgano de mando y apto para empujar el érgano de
mando hacia delante y, por otra parte, un segundo resorte dispuesto entre el cuerpo y el érgano de
acoplamiento y apto para empujar el érgano de acoplamiento hacia atras.

Segun una primera alternativa, el dispositivo esta configurado como un elemento hembra adaptado para recibir un
terminal de empalme macho, y el 6rgano de mando es un anillo anular apto para deslizarse en el exterior del cuerpo.

Segun otra alternativa, el dispositivo esta configurado como un elemento macho adaptado para cooperar con un
terminal de empalme hembra, y el 6rgano de mando esta dispuesto en el interior del cuerpo y comprende, por una
parte, un anillo anular configurado para cooperar con el 6rgano de acoplamiento y, por otra parte, un vastago que
esta conectado al anillo anular y que esta configurado para deslizarse axialmente bajo la accion de una palanca
dispuesta en el cuerpo.

La invencion tiene asimismo por objeto un empalme adaptado para transmitir fluidos gaseosos y/o liquidos a alta
presién segun la reivindicacion 12. Este empalme esta caracterizado porque comprende un dispositivo de empalme
tal como se ha mencionado anteriormente y unido a una primera canalizacion, y un terminal de empalme que esta
acoplado al dispositivo de empalme y unido a una segunda canalizacion.
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La invencién se comprendera mejor con la lectura de la descripcion siguiente, dada Unicamente a titulo de ejemplo
no limitativo y hecha con referencia a los dibujos, en los que:

- lafigura 1 es una seccién axial de un empalme de acuerdo con la invencion, en configuracion desacoplada,
comprendiendo este empalme un dispositivo de empalme de acuerdo con la invencién, configurado como un
elemento hembra y adaptado para recibir un terminal macho;

- las figuras 2 y 3 son unas vistas a mayor escala, respectivamente del detalle Il y del detalle IIl en la figura 1;

- la figura 4 es una seccién andloga a la figura 1, que muestra el terminal macho y el dispositivo de empalme
en curso de acoplamiento;

- la figura 5 es una vista a mayor escala del detalle V en la figura 4, que muestra los fileteados
complementarios del terminal macho y el dispositivo de empalme;

- la figura 6 es una seccién analoga a las figuras 1 y 4, que muestra el terminal macho y el dispositivo de
empalme en una configuracion acoplada;

- la figura 7 es una vista en perspectiva de un 6rgano de acoplamiento provisto de garras y que pertenece al
dispositivo de empalme de las figuras 1 a 6;

- la figura 8 es una seccion, analoga a la figura 4, de un segundo modo de realizaciéon de un empalme de
acuerdo con la invencion, comprendiendo este empalme un dispositivo de empalme de acuerdo con la
invencioén, configurado como un elemento macho y adaptado para cooperar con un terminal hembra,

- la figura 9 es una vista a mayor escala del detalle IX en la figura 8, que muestra los fileteados
complementarios del terminal hembra y el dispositivo de empalme; y

- lafigura 10 es una seccién analoga a la figura 6, que muestra el terminal hembra y el dispositivo de empalme
en una configuracion acoplada.

En las figuras 1 a 7 esta representado un primer modo de realizacién de un empalme R10 que comprende un
dispositivo de empalme 10.

Este dispositivo 10 esta configurado como un elemento hembra, adaptado para recibir un terminal de empalme
macho 2. El dispositivo 10 y el terminal 2 son los dos elementos constitutivos del empalme R10 adaptado para
transmitir fluidos gaseosos y/o liquidos a alta presion. En este caso, el dispositivo 10 estda unido a una primera
canalizacion, mientras que el terminal de empalme 2 esta acoplado al dispositivo de empalme 10 y esta unido a una
segunda canalizacién, no estando estas canalizaciones representadas en las figuras 1 a 7.

El dispositivo 10 se extiende segin un eje longitudinal X10 entre un primer lado 11 opuesto al terminal 2 en
configuracion acoplada o de acoplamiento y un segundo lado 12 girado hacia el terminal 2 en configuracién
acoplada o de acoplamiento. Los lados 11 y 12 definen un primer sentido D1 orientado hacia el lado 11 desde el
lado 12 y un segundo sentido D2 orientado en sentido contrario. Los sentidos D1 y D2 son paralelos al eje X10. El
lado 11 puede calificarse de lado trasero del dispositivo 10, mientras que el lado 12 es el lado delantero.

El dispositivo 10 comprende un cuerpo 20, un 6rgano de mando 60 y un piston interior 80 que se deslizan unos con
respecto a otros a lo largo del eje X10. El dispositivo 10 comprende asimismo un érgano de acoplamiento 110
monobloque provisto de tres garras 140, 150 y 160, estando unida cada una de ellas a una base anular 120 comun
por una parte deformable 130 que le es propia, como se muestra en la figura 7. Los elementos 20, 60, 80 y 110
presentan cada uno de ellos un perfil sustancialmente tubular centrado en el eje X10, salvo que el 6rgano 110 esta
provisto de tres garras regularmente distribuidas alrededor de este eje.

En la practica, las garras 140, 150 y 160 presentan juntas un perfil de acoplamiento complementario de un perfil de
acoplamiento del terminal macho 2, adaptados para realizar el acoplamiento entre, por una parte, el dispositivo 10 vy,
por otra parte, el terminal macho 2.

Este terminal macho 2, centrado sobre el eje X10 del dispositivo 10 en el lado 12 previamente al acoplamiento,
presenta una superficie cilindrica exterior 4 que se extiende segun el eje X10 y esta provista de una parte fileteada 6.
Mas precisamente, esta parte fileteada 6 comprende un fileteado métrico ISO centrado sobre el eje X10, de perfil
simétrico con un angulo en el vértice 86 igual a 60° y un paso P, como se detalla ulteriormente en relacién con la
figura 5. El terminal 2 presenta también una superficie extrema 8 perpendicular a la superficie 4. Como resulta de las
explicaciones que siguen, la parte 6 constituye un perfil de acoplamiento para el terminal 2.

Como es visible en las figuras 2 y 3, el cuerpo tubular 20 se extiende segun el eje longitudinal X10 entre el lado
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delantero 12 girado hacia el terminal 2 en configuracion acoplada CA y el lado trasero 11 girado en el lado opuesto
del terminal 2 en configuracién acoplada CA. Mas precisamente, el cuerpo 20 presenta unas superficies cilindricas
exteriores 21, 23, 25 y 27, asi como unas superficies cilindricas interiores u orificios mecanizados 31, 33, 35 y 37,
gue son coaxiales y estan centrados sobre el eje longitudinal X10. Una superficie anular radial 22 se extiende entre
las superficies 21 y 23, mientras que una superficie anular radial 24 se extiende entre las superficies 23 y 25,
perpendicularmente al eje X10. Las superficies 22, 23 y 24 delimitan un reborde 20B en voladizo radial hacia el
exterior a partir del cuerpo 20.

Una superficie troncoconica 32, inclinada en 45° con respecto al eje X10, une las superficies 31 y 33 con una arista
redondeada 36 definida entre las superficies 32 y 33. Como variante, esta superficie 32 se puede inclinar en un
angulo diferente comprendido preferentemente entre 30 y 60°.

Una superficie anular 34 se extiende radialmente entre las superficies 33 y 35. Una superficie anular 38 une
radialmente las superficies 21y 31 por el lado 11.

En la practica, el dispositivo 10 esta configurado para que un flujo F1 de fluido gaseoso y/o liquido a presién penetre
en el orificio mecanizado 31 del cuerpo 20 por el lado 11 segun el sentido D2.

Por otra parte, un primer segmento de ranura 40, orientado opuestamente al eje X10, es decir, formado sobre el
exterior del cuerpo 20, esta dispuesto entre las superficies 25 y 27 del cuerpo 20, como se muestra en la figura 3.
Mas precisamente, este segmento de ranura forma un alojamiento 40 con una superficie de fondo cilindrico 41 unida
a la superficie 25 por una superficie radial 42 y unida a la superficie 27 por una superficie radial 43. Una ranura
anular 45, orientada hacia el eje X10, es decir, formada en el interior del cuerpo 20, esta practicada entre las
superficies 35 y 37, como se muestra en la figura 2. Mas precisamente, la ranura 45 comprende una superficie
cilindrica 46 unida a la superficie 35 por una superficie radial 47 y unida a la superficie 37 por una superficie radial
48.

Ademas, el cuerpo 20 comprende varias ranuras longitudinales 50, comprendiendo cada una de ellas una parte
ensanchada 52 que atraviesa radialmente el cuerpo 20 y prevista para recibir una de las garras 140, 150 o 160, asi
como una parte alargada 51 dispuesta en la superficie exterior 27 y prevista para recibir la parte alargada 130
correspondiente. Cada ranura 50 se extiende en el cuerpo 20 y segun el sentido D2, desde el alojamiento 40 hasta
desembocar en el lado 12 del cuerpo 20.

En la practica, el érgano de mando 60 es un anillo exterior al cuerpo 20. Este anillo 60 presenta una superficie
exterior escalonada 61 centrada sobre el eje X10, previsto para la manipulacion del dispositivo 10 por el operario. El
anillo 60 esta provisto de varios orificios mecanizados 64, 66 y 68. Una superficie radial 62 se extiende desde la
superficie 61 en sentido del eje X10 en el lado 12 y estd unida al orificio mecanizado 64 por una superficie
troncoconica 63. Mas precisamente, la superficie 63 esta orientada por el lado 12 e inclinada con respecto al eje X10
en un angulo al que es igual a 45°. Una superficie radial 65 une las superficies 64 y 66, mientras que una superficie
extrema radial 69 une las superficies 61 y 68.

Como variante no representada, el &ngulo al puede estar comprendido entre 15° y 60°.

Una ranura anular 70, girada hacia el eje X10, es decir, formada en el interior del anillo 60, esta practicada entre las
superficies 66 y 68. Mas precisamente, la ranura 70 esta delimitada por un orificio mecanizado 71 que define su
fondo y que esta unida a la superficie 66 por una superficie radial 73 y unida a la superficie 68 por una superficie
radial 72. En la préctica, esta ranura 70 esta configurada para recibir el reborde 20B del cuerpo 20: la superficie 23
se desliza en el orificio mecanizado 71, la superficie 22 puede hacer tope contra la superficie 72 en el sentido D1,
mientras que la superficie 24 puede estar a tope contra la superficie 73 en el sentido D2.

El piston 80 presenta un primer extremo 81 conformado como valvula por el lado 11 y un segundo extremo 82
conformado a tope elastico por el lado 12 previsto para recibir en apoyo la superficie 8 del terminal macho 2. El
piston 80 presenta unas superficies cilindricas exteriores 83, 85, 87 y 89 que se extienden alrededor del eje X10.
Una superficie radial 84 une las superficies 83 y 85, una superficie radial 86 une las superficies 85 y 87 y una
superficie radial 88 une las superficies 87 y 89. Como se muestra en la figura 2, las superficies 86, 87 y 88 forman un
reborde 80B en voladizo radial hacia el exterior a partir del pistén 80.

Un resorte 180 esta dispuesto entre el cuerpo 20 y el pistdbn 80 con un primer extremo 81 apoyado contra la
superficie 34 y un segundo extremo 182 apoyado contra la superficie 84.

Por tanto, el piston 80 se puede deslizar axialmente en el cuerpo 20 topando el reborde 80B en la ranura 45. Mas
precisamente, la superficie cilindrica 85 se desliza en el orificio mecanizado 35. La superficie 86 puede topar contra
la superficie 47 bajo el empuje del terminal 2 sobre el extremo 82 en el sentido D1, mientras que la superficie 88
puede topar contra la superficie 48 bajo la accién del resorte 180 en el sentido D2.

El piston 80 presenta asimismo, por el lado del extremo 82, una superficie radial anular 92 que esta unida a la
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superficie 89 por una superficie troncocénica inclinada 93. Una ranura anular 94 esta dispuesta en el extremo 82
sobre la superficie 92 y configurada para recibir una junta térica 194. Una ranura anular 95 esta practicada en el
piston 80 desde la superficie 85 y configurada para recibir una junta térica 195 de estanqueidad entre las superficies
85 y 35. Una ranura anular 96 de forma céncava redondeada esté practicada en el extremo 81 desde la superficie 83
y configurada para recibir una junta térica 196.

Por otra parte, el pistdbn 80 presenta un orificio mecanizado 91 centrado sobre el eje X10, que desemboca en el
extremo 82 y que no desemboca en el extremo 81. Como se muestra en la figura 3, el piston 80 es atravesado
diametralmente por un orificio mecanizado cilindrico 99, que atraviesa el orificio mecanizado axial 91 y desemboca a
uno y otro lado de la superficie 83, formando asi dos aberturas cilindricas 97 y 98 entre el orificio mecanizado 91 vy el
exterior del piston 80. Las aberturas 97 y 98 estan previstas para la entrada del flujo de fluido F1 en el orificio
mecanizado 91 cuando el piston 80 se desplaza en el sentido D1 y desplazado axialmente de su asiento formado
por la arista 36.

En efecto, cuando el piston 80 se desplaza al maximo en el sentido D2 bajo la accién del resorte 180, la junta 196 se
apoya contra la arista 36 y bloguea la circulacion de fluido a presion desde el orificio mecanizado 31 hacia el orificio
mecanizado 91. Por el contrario, cuando el pistén 80 esta desplazado en el sentido D1, es decir, cuando la superficie
8 del terminal macho 2 se apoya sobre el extremo 82 del pistén 80 y lo desplaza, la junta 196 ya no se apoya sobre
la arista 36 y el flujo F1 circula libremente en el orificio mecanizado 91 por las aberturas 97 y 98 del orificio
mecanizado 99. En este caso, las juntas de estanqueidad 194 y 195 realizan la estanqueidad del dispositivo.

Asi, como se muestra en las figuras 4 y 6, el flujo de fluido F1 llega al dispositivo 10 por el interior del orificio
mecanizado 31, penetra en el piston 80 por las aberturas 97 y 98 en forma de un flujo F2, atraviesa el piston hasta el
interior del orificio mecanizado 91 en forma de un flujo F3, pasa del dispositivo 10 al terminal 2 a nivel del extremo 82
en forma de un flujo F4 y prosigue su circulacion en el terminal 2 en forma de un flujo F5.

Como se muestra en la figura 3, la base anular 120 del érgano de acoplamiento 110 presenta una superficie
cilindrica exterior 121, un orificio mecanizado 122, asi como una segunda superficie cilindrica exterior 125 cuyo
diametro es intermedio con respecto a los diametros de las superficies 121 y 122. La base anular 120 presenta
también una superficie radial 123 que une las superficies 122 y 121 por el lado 11. Por ultimo, la base anular 120
presenta una superficie radial 124 que une las superficies 121 y 125 y una superficie radial 126 que une las
superficies 122 y 125 en el lado 12.

En la préactica, la base anular 120 esta alojada en el alojamiento 40 del cuerpo 20. Unos medios elasticamente
deformables, tal como un resorte 170, estan dispuestos entre el anillo 60 y el rgano de acoplamiento 110. Mas
precisamente, este resorte 170 presenta un primer extremo 171 apoyado contra la superficie 124 de la base anular
120 y un segundo extremo 172 del resorte 170 apoyado contra la superficie 65.

En configuraciéon desacoplada CD del dispositivo 10, el resorte 170 empuja a la superficie 123 por la parte trasera
segun el sentido D1 contra la superficie 42. La longitud axial, medida paralelamente al eje X10, del orificio
mecanizado 122 es estrictamente inferior a la longitud axial de la superficie 41 que forma el fondo del alojamiento
40. Asi, una holgura axial X esta definida entre el érgano de acoplamiento 110 y el cuerpo 20. Mas precisamente,
esta holgura axial X esta definida sobre la parte delantera entre la superficie 126 y la superficie 43 cuando el resorte
170 adosa las superficies 123 y 42 una contra otra. Esta holgura axial X permite, en el curso del acoplamiento, un
desplazamiento axial hacia la parte delantera del 6rgano de acoplamiento 110 hacia una posicion enclavada sobre el
terminal 2, en la que el 6rgano de acoplamiento 110 se mantiene acoplado sobre el terminal de empalme 2.

Como variante no representada, la holgura axial X estd definida seguin una construccion diferente de la descrita
anteriormente e ilustrada en las figuras 1 a 7. Dicho de otra forma, en este caso, la holgura X no esta definida a nivel
de la base anular 120, y el 6érgano 110 coopera con el cuerpo 20 por unos medios diferentes. Por ejemplo, esta
cooperacion se puede realizar a nivel de la parte deformable 130, con un saliente radial de esta parte 130 que esta
dispuesto en un alojamiento, similar al alojamiento 40, del cuerpo 20. Segun otro ejemplo, correspondiente a una
construccion inversa con respecto a la representada en las figuras 1 a 7, el 6rgano 110 puede estar provisto de un
alojamiento en el que esta posicionado, con holgura axial, un saliente radial del cuerpo 20. La holgura axial X
correspondiente a la diferencia de longitudes axiales entre el alojamiento y el saliente radial se sitia entonces sobre
la parte trasera de este saliente radial y permite, en el curso del acoplamiento, un desplazamiento axial hacia la
parte delantera del érgano de acoplamiento 110 hacia su posicion enclavada acoplada sobre el terminal de empalme
2.

Como se ha mencionado anteriormente, cada parte deformable 130 del 6rgano 110 esta alojada y, por tanto, esta
guiada lateralmente en una ranura 50. Mas precisamente, cada parte deformable 130 se extiende axialmente desde
la base anular 120 a nivel de un primer extremo 131 y esta sujeta a las garras 140, 150 y 160 a nivel de un segundo
extremo 132.

Solamente la garra 140 se describe en detalle a continuacion, presentando las garras 150 y 160 una construccién
idéntica.
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La garra 140 presenta una superficie cilindrica exterior 141 que se puede deslizar en el orificio mecanizado 64 del
anillo 60. Una superficie troncoconica 142 une la superficie 141 al extremo 132 de la parte deformable 130. Esta
superficie 142 esta orientada por el lado 11 e inclinada en un angulo a2 con respecto al eje X10. El angulo de
inclinacién o2 de la superficie 142 se define en funcién del angulo de inclinaciéon al de la superficie 63, para permitir
que las superficies 63 y 142 cooperen y transmitan unos esfuerzos axiales y radiales entre el anillo 60 y la garra 140.
Preferentemente, los angulos al y a2 son iguales entre ellos e iguales a 45°. Una interfaz de contacto 60/140 esta
definida entre el anillo 60 y la garra 140, correspondiendo esta interfaz 60/140 a la superficie de deslizamiento entre
el anillo 60 y la garra 140 que, por tanto, esta inclinada en un angulo al o a2. Asi, cuando la superficie 63 del anillo
60, empujada por el resorte 170 segun el sentido D2, se desliza sobre la superficie 142, el anillo 60 se puede
desplazar la garra 140, por una parte, axialmente segun el sentido D2 haciendo deslizar la base anular 120 en el
alojamiento 40 en contra del resorte 170 y, por otra parte, deformando radialmente la parte 130 hacia el eje X10.

Como variante no representada, sélo un elemento entre el anillo 60 y la garra 140 comprende una superficie
inclinada 63 o 142. En la préactica, en este caso también, el anillo 60 puede desplazar axial y radialmente la garra
140. La interfaz de contacto 60/140 esta delimitada por la superficie 63 0 142 que esta inclinada, sobre la cual se
produce el deslizamiento entre los elementos 60 y 140.

Ademas, una parte reforzada 143, de espesor radial aumentado, esta prevista entre el extremo 132 y la garra 140
con el fin de reforzar la unién entre la garra 140 y la parte deformable 130 cuando la superficie 63 se apoya sobre la
superficie 142. En particular, esta parte 143 esta alojada en la parte ensanchada 52 de la ranura 50.

La garra 140 presenta asimismo una superficie anular radial extrema 144 que une la superficie 141 a una superficie
interior 145 de la garra 140 girada hacia el eje X10. Esta superficie 145 comprende un perfil de acoplamiento
conformado como una porcion de roscado 146.

Como es visible en las figuras 1, 2 y 7, la garra 150 presenta un perfil de acoplamiento conformado como una
porcién de roscado 156. Asimismo, como es visible en la figura 7, la garra 160 presenta un perfil de acoplamiento
conformado como una porcion de roscado 166. Asi, los roscados 146, 156 y 166 pueden acoplarse con el fileteado
complementario 6 del terminal macho 2. Mas precisamente, como las porciones de roscado 146, 156 y 166 de las
garras 140, 150 y 160 no forman un roscado desarrollado en 360° alrededor del eje X10, el perfil de acoplamiento
formado por estas porciones de roscado se acoplara sobre una parte solamente del fileteado 6, lo cual es suficiente
para enclavar el dispositivo 10 sobre el terminal macho 2. En la practica, las porciones de roscado 146, 156 y 166 se
mecanizan en el curso de una misma operacion para conservar la hélice del roscado de las garras 140, 150 y 160 en
posicion enclavada.

Como se muestra en la figura 5, el fileteado 6 y el roscado 146 presentan un paso P y un angulo en el vértice 686 que
son respectivamente idénticos. El fileteado 6 comprende una superficie de vértice 6b que une una superficie lateral
de fileteado 6a girada por el lado opuesto de la superficie 8 y una superficie lateral de fileteado 6¢ girada hacia la
superficie 8. El fileteado 6 comprende también una superficie de fondo 6d que une las dos superficies laterales de
fileteados opuestas 6a y 6¢. De manera analoga, el roscado 146 comprende una superficie de vértice 146b que une
una superficie lateral de fileteado 146a girada hacia el lado 11 y una superficie lateral de fileteado 146c¢ girada hacia
el lado 12. El roscado 146 comprende también una superficie de fondo 146d que une las dos superficies laterales de
fileteados opuestas 146a y 146c¢.

En la practica, en engranaje completo, es decir, cuando el dispositivo 10 esta enclavado sobre el terminal macho 2,
las superficies 6a y 146a, 6b y 146b, 6¢c y 164c, 6d y 146d estan enfrentadas respectivamente en sentido radial. En
particular, las superficies 6a y 146a estan apoyadas una contra otra. La superficies 6b y 146b consideradas en un
plano que incluye el eje X10, son paralelas entre ellas y al eje X10 en engranaje completo. Estas superficies 6b y
146b estan alojadas en el fondo del fileteado opuesto cuando las superficies 6a y 146a estan apoyadas.

En la posicion desacoplada de las figuras 1 a 3, el resorte 170 interpuesto entre el anillo de enclavamiento 60 y la
base anular 120 ejerce un esfuerzo E1 en el sentido D1, que tiende a alejar las superficies 65y 124 y a adosar la
superficie 123 por la parte trasera contra la superficie 42. Las garras 140, 150 y 160 son empujadas a tope en el
sentido D1. Al mismo tiempo, el anillo 60 es empujado por el resorte 170 con un esfuerzo E2 en el sentido D2, con la
superficie 72 de la ranura 70 a tope sobre la parte delantera contra la superficie 22 del reborde 20B del cuerpo 20,
mientras que la superficie 64 recubre las superficies 141 y equivalentes de las garras.

En este caso, el dispositivo 10 esta configurado de manera que, en configuracién desacoplada CD, la holgura axial X
entre las superficies 43 y 126 sea superior o igual al semipaso P/2 de los fileteados 6 y 146.

Por otra parte, el Unico resorte 170 esta adaptado para fiabilizar el desplazamiento relativo de los diferentes
elementos del dispositivo 10, como se detalla a continuacién, a la vez que reduce la compacidad radial del
dispositivo 10.

Como variante no representada, el resorte 170 puede ser sustituido por dos resortes, estando un primer resorte
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dispuesto entre el cuerpo 20 y el anillo 60 para empujar axialmente este anillo 60 en el sentido D2, estando previsto
el segundo resorte entre el cuerpo 20 y las garras 140, 150 y 160 para empujar axialmente estas garras en el
sentido D1.

Cuando el operario manipula el dispositivo 10 con vistas al acoplamiento, es necesario deslizar el anillo 60 en el
sentido D1, en contra del esfuerzo E2, estando sus dedos posicionados sobre la superficie 61 y el cuerpo 20. La
superficie 64 se desliza sobre la superficie 141 y la descubre, y después la superficie 63 se desliza sobre la
superficie 142, estando éstas inclinadas respectivamente segun los angulos al y a2.

Como es visible en la figura 4, las garras 140, 150 y 160 son liberadas entonces por el anillo 60 y se abren
elasticamente separandose del eje X10 para dejar el paso para el terminal macho 2 segun el sentido D1.

A continuacion, a la vez que se mantiene el anillo 60 en posicién retrasada por el lado trasero 11, el operario acerca
el dispositivo 10 del terminal macho 2 segun el eje X10 hasta que la superficie 8 del terminal macho 2 tope contra el
extremo 82 del pistén 80 que se desplaza en contra de la accion del resorte 180 y forma un tope elastico. La
estanqueidad entre las superficies 8 y 92 estd asegurada entonces gracias a la junta frontal 194.

Al acercarse mas el dispositivo 10 y el terminal 2, el operario hace deslizar el pistén 80 en el cuerpo 20 segun el
sentido D1, contra la accién del resorte 180. El piston 80 se puede deslizar hasta que su reborde 80B tope en la
ranura 45, con la superficie 86 apoyada contra la superficie 47. En esta configuracion, el extremo 81 conformado
como vélvula se despega de su asiento alejandose de la superficie 32. La junta 196 ya no se apoya contra la arista
36, las aberturas 97 y 98 comunican con el interior del orificio mecanizado 31 y el flujo de fluido F1 puede transitar
hacia el terminal macho 2 segun los flujos F2, F3, F4 y F5. Las juntas 194 y 195 garantizan entonces la
estanqueidad en el empalme R10.

En este estadio, mientras que las porciones de roscado 146 y similares estan posicionadas enfrente del fileteado 6,
el operario libera el anillo de enclavamiento 60. Como alternativa, de manera facultativa, el operario puede
acompafar el desplazamiento del anillo 60 en el sentido D2.

Como se muestra en las figuras 4 y 6, que ilustran el funcionamiento del dispositivo 10 respectivamente en el curso
de acoplamiento y en configuracion acoplada CA, el anillo 60 es empujado por el esfuerzo E2 generado por el
resorte 170 en sentido de las garras 140, 150 y 160 y tiende a recubrirlas. Cada garra 140, 150 y 160 sufre entonces
un esfuerzo de flexion radial dirigido hacia el eje X10, con la superficie 63 apoyandose sobre las superficies 142. En
la figura 6, las partes 130 se deforman y las garras 140, 150 y 160 se acercan a la superficie externa 4 del terminal
macho 2. Mas precisamente, las porciones de fileteado 146 y similares se pondran en contacto con el fileteado 6, es
decir, que los perfiles de acoplamiento complementarios se pondran en contacto.

En aras de simplificacion, Unicamente se mencionan a continuacion la garra 140 y la porciéon de roscado 146,
entendiéndose que las garras 150 y 160 presentan un comportamiento similar.

Se pueden presentar entonces diferentes casos cuando el roscado 146 se apoya sobre el fileteado 6 para el
enclavamiento de la garra 140 sobre el terminal macho 2, como se ilustra con referencia a la figura 5.

Si el fileteado 6 y el roscado 46 estan a partir de ahora perfectamente alineados, se disponen en engranaje completo
y se efectla el enclavamiento. Mas precisamente, los vértices de fileteado 6a y 146b se deben alinear radialmente
con los fondos 146d y 6d de los fileteados correspondientes, y las superficies 6a y 14a se apoyaran una contra otra
durante el acercamiento radial de la garra 140 hacia el eje X10. No obstante, se destaca que este caso es
relativamente raro.

Si la superficie 146¢ entra en contacto con la superficie 6c, el roscado 146 tiene tendencia a alinearse y a engranar
completamente con el fileteado 6 empujando el terminal macho 2 en el sentido D2. En este caso, el piston 80 se
desliza ligeramente en el sentido D2, las superficies 8 y 92 permanecen apoyadas y la estanqueidad se mantiene a
nivel del extremo 82 conformado como tope elastico.

Si el vértice 146b se pone en contacto con el vértice 6b, siendo empujado el terminal macho 2 por el piston 80 en
cuanto el vértice 146b abandona el contacto con el vértice 6b, el roscado 146 puede alojarse en el fileteado 6 segun
el caso descrito anteriormente, en el que el contacto ha tenido lugar inicialmente entre las superficies 6¢ y 146c.

Por el contrario, si, como se ilustra en la figura 5, la superficie 146a del roscado 146 se apoya sobre la superficie 6a
del fileteado 6 a una distancia axial Y de la posicion de alineacion del roscado 146 con el fileteado 6 mas préximo, la
garra 140 se debe desplazar esta distancia Y en el sentido D2 para desembocar en un engranaje completo. Con
este fin, la accién del anillo 60 y la accion del fileteado 6 sobre la garra 140 desplazan esta garra 140, por una parte,
radialmente en sentido del elemento macho 2 y, por otra parte, con la interfaz de contacto 60/140 inclinada en 45°,
por tanto inferior al angulo en el vértice del fileteado que es igual a 60°, axialmente segun el sentido D2, es decir, en
contra del esfuerzo E1 ejercido por el resorte 170.
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En la practica, este desplazamiento, simultaneamente radial y axial de la garra 140, se deriva de la presencia de la
holgura axial X, asi como de la configuracion de la interfaz de contacto 60/140 delimitada por las superficies 63 y
142. La holgura X, definida por la parte delantera de la base anular 120 en el alojamiento 40 en configuracion
desacoplada CD, es superior o igual al semipaso P/2 del fileteado 6, de modo que cada garra 140 y similar se puede
desplazar en el sentido D2 de X maxi para un engranaje completo de los fileteados 6 y 146. Por su parte, las
superficies 63 y 142 estan inclinadas a 45° segln los angulos al y a2, siendo esta inclinacién inferior en el angulo
con el vértice 06 del fileteado 6 que es igual a 60° para provocar el desplazamiento axial del érgano de acoplamiento
110.

Cuando el engranaje entre cada garra 140, 150 y 160 y el fileteado 6 del terminal macho 2 esta completo, las garras
140, 150 y 160 estan en posicion enclavada sobre el terminal 2, flexionadas en sentido hacia el eje X10 por medio
de las partes deformables 130, en acoplamiento con el fileteado 6 y rodeadas radialmente por el anillo de
enclavamiento 60 que las mantiene en posicién enclavada, cubriendo la superficie 64 las superficies 141 y similares.

En este estadio, si subsiste una holgura axial X entre las superficies 126 y 43, por ejemplo si las garras 140, 150 y
160 se han desplazado sobre la parte delantera siendo Y < (estrictamente inferior) X, mientras que el conjunto que
comprende el 6rgano de acoplamiento 110, el terminal macho 2 y el pistdn 80 es empujado por el resorte 180 y la
presion fluida en el sentido D2 hasta que la superficie 126 de la base anular 120 se posiciona a tope sobre la parte
delantera contra la superficie 43 de la ranura 40. Se bloquea cualquier movimiento de separacion entre el terminal
macho 2 y el dispositivo 10 y la configuracion acoplada CA del empalme R10 asi obtenida presenta una fiabilidad
importante.

En esta configuracion, la holgura inicial X se desplaza para formar una holgura axial X2 sobre la parte trasera entre
las superficies 42 y 123. Ademas, se destaca que el desplazamiento del tope elastico formado por el extremo 82 del
pistén 80 garantiza la estanqueidad del empalme R10, cualquiera que sea el desplazamiento relativo del 6rgano de
acoplamiento 110 con respecto al cuerpo 20.

En todos los casos, entre la configuracion desacoplada CD y la configuraciéon acoplada CA con circulacion del fluido,
la posicién axial del 6rgano de acoplamiento 110 con respecto al cuerpo 20 ha sido desplazada en el sentido D2 en
el valor X. Esta posibilidad de desplazamiento del 6rgano de acoplamiento 110 asegura su adaptacién a la posicién
relativa del fileteado 6 del terminal macho 2.

Con el fin de desacoplar el empalme R10, el operario estira del anillo 60 hacia la parte trasera en contra del resorte
170: las garras se liberan y pueden ser extraidas del fileteado 6, dejando el paso para el terminal 2 segun el sentido
D2. En cuanto se liberan las garras, el 6rgano de acoplamiento 110 es empujado a tope por la parte trasera por el
resorte 170, con formacién de la holgura axial X sobre la parte delantera de la base 120, en preparacion de un nuevo
acoplamiento.

Como variante no representada, las garras 140, 150 y 160 pueden ser independientes una de otra, cada una de
ellas provista de una base 120 que le es propia. En este caso, las bases 120 pueden estar unidas por un érgano
auxiliar, tal como el érgano referenciado 16 del documento EP-A-0 804 701 que mantiene su cohesion y permite su
desplazamiento axial coordinado en el alojamiento 40.

Segun otra variante no representada, los medios elasticos, tal como el resorte 170, actian sobre el érgano de
acoplamiento 110 a través de una pieza intermedia. Por ejemplo, los medios elasticos ejercen un esfuerzo axial
sobre una arandela anular, la cual esta dispuesta apoyada sobre su cara trasera, es decir, girada por el lado 11,
sobre las bases de tres garras independientes.

En las figuras 8 a 10 esta representado un segundo modo de realizacion de un dispositivo de empalme 210 segun la
invencion.

Por comparacion con el dispositivo 10 del primer modo de realizacion, las diferencias se refieren a aspectos
esencialmente estructurales y no funcionales. En efecto, el dispositivo 210 presenta un funcionamiento similar al
dispositivo 10 para formar un empalme R210 por acoplamiento con un terminal de empalme 202. No obstante, en
este caso, el dispositivo 210 estd configurado como un elemento macho, mientras que el terminal 202 esta
configurado como un elemento hembra.

Algunos elementos constitutivos del dispositivo de empalme 210 son comparables con los elementos constitutivos
del dispositivo 10 del primer modo de realizacion descritos anteriormente, y llevan las mismas referencias
incrementadas en 200. Se trata del eje longitudinal X210, los lados 211 y 212, los sentidos D1 y D2, el cuerpo
tubular 220, las ranuras anulares 240 y 245, el érgano de mando 260, la superficie de apoyo 263, el piston 280 con
su extremo 282 conformado como tope elastico, el 6rgano de acoplamiento 310 provisto de una base anular 320
unida por partes deformables 330 a las garras 340, 350 y 360, no estando representada esta Ultima, la superficie
troncoconica 342, unos angulos al y a2, la porcion de fileteado 346 que comprende unas superficies 346a, 346b y
346c¢, el resorte 370 que comprende unos extremos 371y 372, el resorte 380, las juntas 394 y 395, los flujos F1, F2,
F3, F4y F5y las holguras axiales X'y X2.
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En la practica, el 6rgano de mando 260 presenta una estructura diferente del érgano de mando 60 del primer modo
de realizacion, que esta configurado como un anillo exterior. En efecto, el érgano 260 esta montado deslizante
segun el eje X210 en el interior del cuerpo 220 y se puede accionar con ayuda de una palanca 300.

El terminal hembra 202 posicionado centrado segun el eje X210 del dispositivo 210 por el lado 212 previamente al
acoplamiento, presenta una superficie cilindrica exterior 204 y una superficie interna roscada 206, que se extienden
paralelamente segun el eje X210. El terminal 202 presenta una superficie extrema 208 que se extiende radialmente
entre las superficies 204 y 206 por el lado girado hacia el dispositivo 210.

Mas precisamente, el roscado 206 comprende un fileteado métrico con un angulo en el vértice 86 igual a 60° y un
paso P, como se muestra en la figura 9. El roscado 206 comprende una superficie de vértice 206b que une una
superficie lateral de fileteado 206a girada opuestamente a la superficie 208 y una superficie lateral de fileteado 206c
girada hacia la superficie 208. En el fondo del roscado 206 girado hacia el eje X210, las dos superficies laterales de
fileteados opuestas 206a y 206c estan unidas directamente.

De manera analoga, la porcion de fileteado 346 de la garra 340 comprende una superficie de vértice 346b que une
una superficie lateral de fileteado 346a girada hacia el lado 211 y una superficie lateral de fileteado 346c girada
hacia el lado 212. Al fondo del fileteado 346 girado opuestamente al eje X210, las dos superficies laterales de
fileteados opuestas 346a y 346c¢ estan directamente unidas.

El cuerpo 220 comprende una superficie cilindrica exterior 221 que se extiende paralelamente al eje X210 desde el
lado 211 hasta el lado 212. Una abertura 258 esta dispuesta en el cuerpo 220 desde la superficie 221. Esta abertura
258 esta prevista para la disposicion de la palanca 300 en el cuerpo 220.

El cuerpo 220 comprende un orificio mecanizado interior 231 en la cual el flujo F1 penetra en el dispositivo 210, asi
como un conducto cilindrico 233 en el cual el flujo F2 circula hasta una camara 255 delimitada por los elementos
260, 280 y 310. Ademas, los elementos 370 y 380 estan interpuestos entre los elementos 260, 280 y 310 en esta
camara 255.

El piston 280 esta dispuesto en la ranura 245 del cuerpo 220 y se puede deslizar axialmente en contra de la accion
del resorte 380 o estar acompafiado por este resorte 380. Unas ranuras axiales 290a y 290b estan practicadas en el
pistén 280 para el posicionamiento de las garras 340, 350 y 360. El extremo 282 del piston 280 presenta una parte
anular 280C, prevista para penetrar en el terminal hembra 202. Asimismo, la junta térica frontal 394 esta dispuesta
en el pistén 280 a nivel de la superficie radial 292.

El érgano de mando 260 comprende un vastago 265 que esta unido a un anillo tubular 270 por el lado 212 y que
esta unido a la palanca 300 por el lado 211. El anillo 270 comprende un reborde 275 en voladizo hacia el exterior
con respecto al eje X210, de modo que el resorte 370 se apoye en el lado 212 contra el reborde 275 y en el lado 211
contra la base anular 320. Este resorte 370 es un resorte conico con un extremo 372 que empuja el érgano 260 a
tope hacia la parte delantera y un extremo 371 que empuja el 6rgano 310 a tope hacia la parte trasera. Entre el anillo
270 y el vastago 265 estan previstas unas aberturas 278 para la circulacion del flujo F3 en el interior de la camara
255 hacia el interior del anillo 270. Por el lado 211, contrapuesto al anillo 270, el vastago 265 comprende una ranura
axial 267 en la que esta alojado un tetdn 268. Una junta térica 393 esta posicionada en el cuerpo 220 alrededor del
vastago 265 con el fin de realizar la estanqueidad entre la abertura 258 y la camara 255.

La palanca 300 comprende un vastago de manipulacion 301, una ranura 302 y una articulacion 303 que forma una
unién de pivote de la palanca 300 con relacion al cuerpo 220. El teton 268 esta dispuesto en la ranura 302, de modo
que una rotacién de la palanca 300 alrededor de la articulacién 303 desplace axialmente el vastago 265 a lo largo
del eje X210.

Desplazando el vastago 301 en el sentido D2, el operario puede hacer deslizar el érgano 260 en el sentido D1
oponiéndose a la accion del resorte 370, descubrir la garra 340 para permitir su desplazamiento elastico radial hacia
el eje X210, de manera que posicione el terminal hembra 202 contra el piston 280. Mas precisamente, la superficie
roscada 206 rodeara la parte anular 280C que pertenece al extremo 282 del piston 280, mientras que la superficie
208 se apoyara contra la superficie 292. El roscado 206 esta frente al fileteado 346 de la garra 340 que es movil
axialmente por la parte delantera.

A continuacién, desplazando el vastago 301 en el sentido D1 o dejando que el extremo 372 del resorte 370 actle
sobre el anillo 270 y lo empuje hacia delante, el operario puede hacer deslizar el érgano de mando 260 en el sentido
D2, accionar el 6rgano de acoplamiento 310 bajo el empuje del anillo 270 y separar asi la garra 340 radialmente,
alejandola del eje X210, para que la porcion de fileteado 346 entre en contacto con el roscado 206 del terminal
hembra 202.

Como en el dispositivo 10 del primer modo de realizacién, la superficie 342 de la garra 340 esta inclinada en un
angulo a2 en posicién enclavada con el fin de que la superficie 342 coopere, en el curso del acoplamiento, con la
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superficie 263 del anillo 270 que estéa inclinada en un angulo al. Preferentemente, los angulos al y a2 son iguales a
45° de manera que la interfaz de contacto 270/340 entre el anillo 270 y la garra 340 se incline en un angulo
sustancialmente igual a 45° inferior al angulo en el vértice 82 que es igual a 60°.

Como variante no representada, sélo un elemento de entre el anillo 270 y la garra 340 comprende una superficie
inclinada 263 o0 342. En este caso, la interfaz de contacto 270/340 esta delimitada por esta superficie inclinada 263 o
342.

En configuraciéon desacoplada CD, como se muestra en la figura 8, la holgura axial X esta prevista sobre la parte
delantera de la base anular 320 en la ranura 240. Cuando la garra 340 entra en contacto con el roscado 206, si el
contacto tiene lugar sobre una superficie 206a del roscado 206, la garra 340 tiene una posibilidad de desplazamiento
axial de X maxi, en sentido hacia el terminal hembra 202 y en contra del resorte 370 para un engranaje completo y
un enclavamiento automatico de las garras.

En configuracion acoplada CA, como se muestra en la figura 10, el anillo 270 recubrira la garra 340, por el lado
girado hacia el eje X210, para mantener la garra 340 en posicién enclavada sobre el roscado 206. El resorte 380 y la
presion del fluido en circulacién ponen la base 320 a tope por la parte delantera contra el cuerpo 220, es decir, que
la holgura inicial X se desplaza para formar una holgura axial X2 por la parte trasera de la base 320 en la ranura
340.

Asi, la garra 340 se puede desplazar radial y axialmente gracias, por una parte, a la presencia de la holgura axial X
y, por otra parte, a la configuracién de la interfaz de contacto 270/340 con respecto a la geometria de los fileteados
346y 206.

Como variante no representada, las garras 340, 350 y 360 pueden ser independientes una de otra, cada una de

ellas provista de una base 320 que le es propia. En este caso, las bases 320 pueden estar unidas por un érgano
auxiliar que mantiene su cohesion y permite su desplazamiento coordinado en la ranura 240.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de empalme (10; 210) adaptado para transmitir fluidos gaseosos y/o liquidos a presion, estando este
dispositivo configurado para acoplarse con un terminal de empalme (2; 202) provisto de un perfil de acoplamiento (6;
206), estando un primer elemento (2; 210) de entre el dispositivo y el terminal de empalme configurado como un
elemento macho y estando un segundo elemento (10; 202) de entre el dispositivo y el terminal de empalme
configurado como un elemento hembra, comprendiendo el dispositivo:

- un cuerpo tubular (20; 220) que se extiende segun un eje longitudinal (X10; X210) entre un lado delantero
(12; 212) girado hacia el terminal de empalme en configuracién acoplada (CA) y un lado trasero (11; 211)
girado opuestamente al terminal de empalme en configuracién acoplada (CA),

- un 6rgano de mando (60; 260) que es apto para deslizarse con respecto al cuerpo tubular segun el eje
longitudinal,

- por lo menos un 6rgano de acoplamiento (110; 210) que comprende un perfil de acoplamiento (146, 156, 166;
346) complementario del perfil de acoplamiento (6; 206) del terminal de empalme (2; 202), y

- unos medios elasticamente deformables (170, 172; 370, 372) que son aptos para empujar el érgano de
mando (60; 260) en sentido (D2) hacia el lado delantero (12) en una posicion de mantenimiento de cada
6rgano de acoplamiento (110; 310) enclavado sobre el terminal de empalme (2; 202),

estando el dispositivo de empalme (10; 210) caracterizado porque comprende asimismo unos medios elasticamente
deformables (170, 171; 370, 371) que son aptos para empujar el 6rgano de acoplamiento (110; 310) en sentido (D1)
hacia el lado trasero (11) en una posicion en la que esta definida una holgura axial (X) entre cada érgano de
acoplamiento (110; 310) y el cuerpo (20; 220), permitiendo esta holgura axial (X) un desplazamiento axial de cada
o6rgano de acoplamiento (110; 310) con respecto al cuerpo (20; 220) y en contra de los medios elasticamente
deformables (170, 171; 370, 371) que actlan sobre el 6érgano de acoplamiento (110; 310), hacia una posicién
enclavada sobre el terminal de empalme (2; 202).

2. Dispositivo de empalme segun la reivindicacién 1, caracterizado porque el perfil de acoplamiento (146, 156, 166;
346) de cada 6érgano de acoplamiento (110; 210) y el perfil de acoplamiento (6; 206) del terminal de empalme (2;
202) son unos fileteados y unos roscados complementarios, que presentan un angulo en el vértice (66) y un paso de
fileteado (P) idénticos, y porque la holgura axial (X) es superior o igual al semipaso (P/2) de los fileteados y
roscados.

3. Dispositivo de empalme segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque comprende una
interfaz de contacto (60/140; 270/340) entre el 6rgano de mando (60; 260) y cada érgano de acoplamiento (110;
310), estando esta interfaz de contacto (60/140; 270/340) inclinada con respecto al eje longitudinal (X10; X210).

4. Dispositivo de empalme segun las reivindicaciones 2 y 3, caracterizado porque la interfaz de contacto (60/140;
270/340) define un angulo de inclinacion (al, a2) con respecto al eje longitudinal (X10; X210) en un plano que
incluye este eje longitudinal (X10; X210), y porque este angulo de inclinacion (al, a2) es inferior o igual al angulo en
el vértice (66) de los fileteados (6, 146, 156, 166; 206, 346).

5. Dispositivo de empalme segin una de las reivindicaciones 3 o 4, caracterizado porque la interfaz de contacto
(60/140; 270/340) esta delimitada por una superficie troncoconica (63; 263) del 6rgano de mando (60; 260) que
define un angulo de inclinacién (al) con respecto al eje longitudinal (X10; X210) en un plano que incluye este eje
longitudinal (X10; X210), y porque este angulo de inclinacién (al) es inferior o igual al &ngulo en el vértice (66) de los
fileteados (6, 146, 156, 166; 206, 346).

6. Dispositivo de empalme segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque cada 6rgano de
acoplamiento (110; 310) presenta una parte (130; 330) elasticamente deformable, estando cada parte deformable
(130; 300) configurada para desplazar radialmente el perfil de acoplamiento (146, 156, 166; 346) del érgano de
acoplamiento (110; 310) al deformarse.

7. Dispositivo de empalme segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el 6rgano de
acoplamiento (110; 310) comprende varias garras (140, 150, 160; 340, 350, 360) distribuidas radialmente alrededor
del eje longitudinal (X10; X210) y unidas a una base comun (120; 320) sustancialmente anular.

8. Dispositivo de empalme segin una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado porque el érgano de
acoplamiento (110; 310) coopera con el cuerpo (20; 220) por medio de una base (120; 320) dispuesta en un
alojamiento (40; 240) del cuerpo, estando la holgura axial (X) definida entre esta base (120; 320) y este alojamiento
(40; 240).

9. Dispositivo de empalme segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque comprende asimismo
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un pistén (80; 280) que se desliza en el cuerpo (20; 220), porque un primer extremo (81; 281) de este piston forma
una valvula que retrocede elasticamente sobre un asiento de valvula conformado sobre el cuerpo (20; 220), y porque
un segundo extremo (82; 282) de este pistén forma un tope elastico apto para recibir el terminal de empalme (2; 202)
en apoyo axial y realizar una estanqueidad entre el terminal de empalme (2; 202) y el dispositivo (10; 210).

10. Dispositivo de empalme segin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque los medios
elasticamente deformables comprenden un Unico resorte (170; 370) dispuesto entre el érgano de mando (60; 260) y
el érgano de acoplamiento (110; 310), siendo este resorte (170; 370) apto, por una parte, para empujar el érgano de
mando (60; 260) en sentido (D2) hacia el lado delantero (12) hacia la posicion de mantenimiento de cada érgano de
acoplamiento (110; 310) enclavado sobre el terminal de empalme (2; 202) y, por otra parte, para empujar el érgano
de acoplamiento (110; 310) en sentido (D1) hacia el lado trasero (11) hacia la posicién en la que la holgura axial (X)
esta definida entre cada 6rgano de acoplamiento (110; 310) y el cuerpo (20; 220).

11. Dispositivo de empalme (10) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque esta configurado
como un elemento hembra adaptado para recibir un terminal de empalme macho (2), y porque el érgano de mando
es un anillo anular (60) apto para deslizarse en el exterior del cuerpo (20).

12. Empalme (R10; R210) adaptado para transmitir fluidos gaseosos y/o liquidos a alta presion, caracterizado porque
comprende:

- un dispositivo de empalme (10; 210) segin una de las reivindicaciones anteriores unido a una primera
canalizacion, y

- un terminal de empalme (2; 220) que esta acoplado al dispositivo de empalme (10; 210) y unido a una
segunda canalizacién.
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