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Correlacion multipunto.
La utilizacién de la correlacién multipunto se realiza tanto a partir de indicaciones de
un consumo elevado en algun sector y/o tras la realizacion de trabajos de

prelocalizacién que indican la zona en la que hay alta probabilidad de averia.

También pueden ser utilizados de forma directa, si no se dispone de informacion
previa, pero en este caso y sin ninguna duda la eficiencia en la deteccion de averias

sei reduce, al revisar tramos de red de distribucién sin averia.

Los sensores se instalan sobre la zona de actuacion, y son programados,
indicandoles el horario en el que deben registrar la informacién, la duracion de los
registros y el ndmero de repeticiones a realizar. Normalmente se trabaja con 8
sensores sobre la red de distribucion, si bien el nUmero puede ser mayor o menor,

aunque siempre mayor a dos.

La informacién se transfiere a un sistema informético que contiene ademas una
informacién basica de la red de distribucion (distancias entre sensores, material

constructivo de la conduccién y diametro de la misma).

El software realiza todas las posibles correlaciones entre sensores Yy
automaticamente compara y clasifica los resultados mostrando las areas de interés
sobre el diagrama esquematico previamente realizado. Estos equipos tienen una gran
precision debido a que no sélo realiza correlaciones entre cada dos equipos con
conexion directa, sino que ademas realizan tantas repeticiones como registros horarios

se han tomado.

A diferencia de los equipos de prelocalizacién, en los que el resultado obtenido es
la existencia 0 no de fuga en una zona determinada, mediante esta tecnologia se
precisa el punto exacto en el que se encuentra la averia, indicAndonos la distancia a la

que se encuentra de cada uno de los sensores.

Protocolo de trabajo

1) Programacion de los sensores
a. Horario inicio y duracion de la adquisicion de datos
b. Numero e intervalo de repeticiones
c. Ejemplo: Adquirir informacion a las 0:00 durante 5 minutos, repetir 4

veces cada dos horas.

2) Instalacion de los sensores (idem prelocalizadores)

3) Adquisicién de datos en funcién de la programacion

4) Retirada de los sensores

5) Volcado al sistema informatico

6) Crear esquema de tuberias con ubicacién de los sensores
a. Distancia entre sensores
b. Material constructivo y diametro de la conduccion

7) Correlacion multiple y andlisis de informacion

8) Reparacién averia y/o inicio del proceso

—




=lslx]|

|| Archive Comunicacionss Correlacion  Ver Herramientas Verksna Ayuds —|=1x|

|0 =|a|s| % et es b= ¢t (Y I eemsros womrogrmmes

Bana Asistente x| %l@?ﬁ@ @I %

O Nuevo j
@

== Abrir

1215 m

1 Prog. Registro

Swsgﬂ 151.35m

2 Crear Esq. Tuberias

823m
. 2
miEjmn

15231 m 113.97 m 203m,
v &
3 Volcar
3
£ ]
- = g
4 Conelar =t
2
7082m 7599 m
&l
Guardar 'l ~
-
Guardar despues de cada Etapa E (\f"
o &
z &

@
&5”

| "
S 60 A B -

Tuberia Union Comentario 4315 ;I

4

dwicio| | & & & | B2 Graphics se | b COLYYI 3 .47 | () duan Fran | B Google Cale | 1) Crlescaner | |23 ZhilTONA = | £ Radcom So... @] Graficas ey | | « Gy ol 1520

Ubicacion de las diferentes marcas de fugas obtenidas
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Correlacion entre dos sensores (mayor probabilidad de fuga) y determinacién exacta
del punto de fuga (a 59,70 m del sensor 4314 y 91,84 m del 4313)

—




—

Correlacion acustica.

La correlacion es un proceso matematico donde dos funciones se comparan
para obtener el grado de similitud entre ambas. La posicion de una fuga se determina
comparando el ruido de fuga que llega a dos sensores situados a ambos lados de la

fuga.

Analizando el sonido captado por cada sensor, la unidad central calcula la posicién

de la fuga.

La informacién recogida por los sensores es remitida en tiempo real y de forma
continua al sistema encargado de recogerla, siendo viable la utilizacién de una PDA,
con tal mejorar la manejabilidad en campo. Aqui radica la gran diferencia respecto a
los sistemas analizados anteriormente, en los que la informacion era registrada y
almacenada en una franja horaria y analizado en otra, es decir, se trabaja sobre un
histérico de informacién, no sobre lo que esta ocurriendo en tiempo, lo que implica

determinadas consecuencias tanto positivas como negativas en ambos casos, pero

eso si, complementarias.

La informacién y forma de trabajo es
similar a la correlacion mdultiple con la
salvedad de una mayor sencillez al tener
gue trabajar con dos sensores, teniendo
como inconveniente que la zona que se
analiza en un mismo instante es mucho
mas reducido, por lo que estos equipos se
vienen utilizando para afinar la deteccion
de averias cuando ya es conocida la

existencia de la misma.

Asi una vez recibida la informacién en el
sistema de procesamiento, obtenemos una

grafica similar a la recogida a continuacion:
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Analizando la grdfica anterior se concluye que la averia se encuentra a 19,2 metros del

sensor A (rojo) y a 80,8 metros del sensor B (azul).

El uso coordinado de los equipos desarrollados hasta ahora, aumente la
eficiencia y la eficacia en la deteccidén de averias, ya que los equipos se utilizaran de
menor a mayor grado de complejidad delimitando las zonas a analizar en cada caso y
reduciendo de forma muy importante el tiempo necesario para la ubicacion y

reparacion de las averias.
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Geofono
La dltima herramienta que se utiliza para la deteccién de averias es la que
histéricamente ha estado disponible, tanto por ser la mas econémica como por haber

sido la primera en ser desarrollada.

El principio basico es la amplificacion del ruido que se detecta a través de un
sensor colocado encima de la tuberia. Requiere una gran experiencia para distinguir

de entre los muchos ruidos producidos en el ambiente el producido por la fuga.

Con la evolucién de la electrénica se han ido mejorando estos equipos,
introduciendo pantallas LCD que permiten observar graficamente el nivel de ruido e
incluso poder filtrar la sefial recibida para eliminar ruidos exdgenos a los de la

conduccion que se esta analizando.

Si bien histéricamente ha sido el sistema mas utilizado, la tendencia actual en
abastecimientos tecnoldgicamente desarrollados, es utilizarlo de forma accesoria y
Unicamente como apoyo a los sistemas anteriores, nunca se utiliza de forma directa,
ya que comporta un gran volumen de trabajo para resultados muy reducidos si no se

conoce de antemano la existencia de una averia. La utilidad principal es ubicarla de

forma precisa o salir de dudas, antes de proceder a la apertura para su reparacion.






