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PROLOGO

El uso de elevadores esta ampliamente extendido tanto en la industria como en
edificios residenciales, tanto si se trata de ascensores como de montacargas. Toda
vez que se tenga que transportar carga o personas de un determinado nivel a otro
surge inmediatamente la necesidad de contar con un elevador, por ello la industria
del transporte vertical evoluciona constantemente en busca de ofrecer equipos de

elevada calidad y sobre todo seguridad en el funcionamiento del mismo.

El Plan de Mejora, que se desarrolla en el presente Informe de Suficiencia, se aplica
a un elevador ubicado en la zona de bodegas de una Planta Cervecera. El presente
trabajo tiene como objetivo el incremento de la operatividad y garantizar la seguridad
en el funcionamiento del elevador de zona de bodegas. Asi mismo, desde el punto de

vista econdmico, se busca reducir los costos de mantenimiento.

El presente trabajo comprende el desarrollo de los siguientes capitulos:
e CAPITULO 1, Introduccion, en este capitulo trataremos sobre los antecedentes
de este tipo de elevador, y asi mismo sobre los objetivos y alcances del presente

plan de mejora.



CAPITULO 2, Descripcion de la Planta Cervecera, se realizara una descripcion
general sobre las areas que la conforman, los principales equipos que la

constituyen y su funcionamiento.

CAPITULO 3, Generalidades Sobre Elevadores, en este capitulo definiremos
que es un elevador, los tipos de elevador que existen y se describira los
principales componentes que constituyen este tipo de equipo. Asi también se
procedera a presentar y explicar el funcionamiento de los sistemas de seguridad
de un elevador, este punto es especialmente importante pues nos permitira
conocer los elementos que brindan la seguridad durante el funcionamiento al
usuario de un elevador. La carencia, funcionamiento defectuoso o la
manipulacion inadecuada de alguno de los elementos de seguridad son la causa
en su mayoria de accidentes muy graves, mayormente estos accidentes ocurren
en montacargas de fabricacion nacional instalados en fabricas o talleres de

empresas pequefias y medianas.

CAPITULO 4, Descripcion del Elevador de Zona de Bodegas y su
Problematica Actual, en este capitulo se realizara una descripcion mas especifica
del elevador materia del presente informe presentando datos y caracteristicas

técnicas del mismo, asi como su trabajo en la zona de bodegas.

También se analizara la problematica actual del elevador y los motivos que

conllevan a presentar el plan de mejora para lo cual se evaluara el



mantenimiento y las horas perdidas en produccion, los sistemas constituyentes
del elevador y sobretodo los sistemas de seguridad del elevador. Se evaluara
también los indicadores del mantenimiento del elevador los cuales nos permiten
observar el desenvolvimiento del mismo, para al final del informe poder realizar

una evaluacion de los resultados.

CAPITULO S5, Altemativas de Solucion, Primeramente se presenta un cuadro
donde se resume las carencias y problematicas del elevador de zona de bodegas

y a continuacion las altermativas de solucion.

A continuacion se desarrollara cada uno de los items del cuadro que permitiran
dar solucion a los problemas planteados: Dimensionamiento € implementacion
del contrapeso del elevador, calculo y seleccion del motor eléctrico del sistema
motriz, célculo y seleccion de los cables de traccion, redisefio de la polea de
traccion, calculo de amortiguadores de seguridad en el pozo del elevador,
seleccion e implementacion de mecanismos y dispositivos de seguridad para las
puertas de piso, seleccion e implementacion de un sistema de seguridad en caso

de caida del elevador e implementacion de un tablero de control.

CAPITULO 6, Evaluacion de Resultados, en este capitulo se evaluara los
resultados luego de aplicar el plan de mejora. Se evaluara los indicadores del
mantenimiento, los sistemas de seguridad del elevador y los costos del
mantenimiento. Finalmente se presentan las conclusiones a las que se ha

llegado y también se realiza una serie de recomendaciones.



1.1

CAPITULO 1

INTRODUCCION

ANTECEDENTES

En el afio 1854 Elisha Graves Otis hizo una demostracion publica en el Palacio
de Cristal de Nueva York para demostrar la seguridad de sus equipos elevando
su ascensor a una cierta altura y cortando el cable de suspension para demostrar
que una serie de mecanismos impedian la caida del mismo. Por ello Otis es
considerado el inventor del ascensor, pues fue el primero en disefiar lo que él
llamo el “ascensor seguro”, el primer elevador en contar con un limitador de
velocidad y un sistema de paracaidas que evitaba la caida de la cabina en caso

de rotura de los cables de suspension.

A partir de la demostracion de Otis el publico en general y sobre todo las
empresas de construccion dieron su visto bueno a este tipo de transporte. Las
empresas constructoras podian disefiar la construccion de edificaciones de gran
altura sin ningun tipo de problema por el medio de transporte. A partir de ello

el desarrollo de la industria del transporte vertical ha sido incesante.



El elevador de zona Bodegas, que es el motivo del presente informe, pertenece
a una Planta Cervecera ubicada al norte del departamento de Lima y forma

parte de un importante grupo cervecero del pais.

Esta planta cervecera tiene una antigiiedad aproximada de 35 afios de
operacion ininterrumpida. La zona de Bodegas es, dentro del proceso
productivo, donde se realiza la fermentacion y reposo de la cerveza. Una de sus
caracteristicas principales es que es una zona donde se trabaja a baja
temperatura. El elevador de esta zona es utilizado de forma mixta tanto para

carga comao para personas.

Por el tiempo transcurrido en operacion del elevador, éste presenta diversos
componentes con desgaste, mecanismos de seguridad anulados o trabajando de
manera parcial y componentes principales del sistema de seguridad
sencillamente retirados por falta de repuestos originales. A esto habria que
adicionarle que durante el tiempo de operacion que lleva el elevador ha sido en
muchas ocasiones sometido-a manipulacion, mantenimiento o reparacion por

personal técnico sin experiencia en elevadores (personal de planta).

Todo lo mencionado anteriormente ha provocado que el elevador de zona de
bodegas sea considerado un equipo con un alto indice de riesgo por la falta de
seguridad que presenta en su funcionamiento, lo cual puede acarrear accidentes
muy serios, y de una baja operatividad lo cual genera altos costos de

mantenimiento.



1.2 OBJETIVOS

1.3

El presente informe de suficiencia tiene por objetivo presentar un plan de
mejora con una serie de modificaciones al elevador existente en la zona de
bodegas, con la finalidad de incrementar su operatividad, garantizar el correcto
funcionamiento de los sistemas de seguridad y mejorar los indicadores de
mantenimiento. Asi mismo, desde el punto de vista econémico, se busca

reducir los costos de mantenimiento y las horas perdidas en produccion.

ALCANCES

El informe comprende inicialmente un estudio sobre las generalidades sobre
elevadores en donde se presenta cada uno de los componentes de un elevador y
sobre todo se hace especial énfasis en los sistemas de seguridad, ya que estos

son los que brindan las seguridades del caso.

Seguidamente se evalua especificamente el elevador de zona de Bodegas, esta
evaluacion se hace teniendo como base los reportes del mantenimiento
(memos) y las horas perdidas en produccidn. Luego se analiza los sistemas que
conforman el elevador y se pone especial énfasis en la seguridad. También se
evalia el mantenimiento mediante sus indicadores como Tiempo promedio
entre fallas (MTBF), Tiempo promedio para reparacion (MTTR) y la

disponibilidad.

Finalmente se brinda alternativas de solucidon para los problemas planteados,

con lo cual se lograra contar con un equipo de alta disponibilidad, de



funcionamiento seguro y que cumpla con las normas vigentes sobre elevadores.
Ademas, redundara en un equipo de bajos costos de mantenimiento y de una

disminucion drastica de las horas perdidas de produccion.



CAPITULO 2

DESCRIPCION DE LA PLANTA CERVECERA

La Planta cervecera donde se encuentra el elevador motivo del presente informe, se
encuentra al norte de la ciudad de Lima, pertenece a un importante grupo cervecero
del pais y tiene una antigiiedad aproximada de 35 afios. La Cerveceria tiene una

capacidad de produccion de 670 000 hectolitros al afio.

La Cerveza, es una bebida que se obtiene por la fermentacion alcoholica de un
mosto elaborado con cebada germinada sola o en mezcla con otros cereales
(malteados o no), sustancias amilidceas o transformadas, lipulo, levadura y agua

potable.

La Planta Cervecera donde se encuentra el equipo materia del informe, consta de
las siguientes areas: Administracion y Talleres, Planta de Fuerza, Cocimiento,

Bodegas, Embotellamiento y Almacén de Productos terminados.



El proceso productivo para obtener el producto final (cerveza) se detalla a

continuacion:

1.

Maceracién
La cebada malteada molida es mezclada con agua cervecera en el macerador.
Paralelamente el arroz molido también es mezclado con agua cervecera en el

cocedor de adjunto donde es cocido a temperaturas controladas.

Filtracion

En el filtro lauter las cascaras de la malta son separadas, obteniéndose un liquido
dulce ambar claro llamado mosto.

El residuo sdlido que queda depositado en el filtro se denomina orujo y es

vendido como suplemento alimenticio animal.

Coccion (Zona de Cocimiento)
El mosto es colectado en el cocedor donde se adiciona el extracto concentrado

de lupulo que el conferira finalmente el amargor a la cerveza. El mosto es

hervido durante una hora.

Enfriamiento (Zona de Cocimiento)

Luego de la coccion, el mosto se deja reposar en un recipiente denominado
Whirlpool donde es clarificado. Posteriormente se enfria a la temperatura de

fermentacion.
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Fermentacion (Zona de Bodegas)

Al mosto frio se le adiciona levadura cervecera para iniciar el proceso de
fermentacion alcohdlica.

El proceso de fermentacion comprende la transformacion de los azucares

presentes en el mosto en alcohol y didxido de carbono.

El diéxido de carbono es colectado mediante tuberias y llevado a una planta de
recuperacion de CO2 donde es lavado, desodorizado y secado. Finalmente, el
CO2 es condensado y almacenado en estanques. El CO2 recuperado se utiliza en
distintas etapas del proceso productivo donde se requieren atmosferas libres de
oxigeno. Una vez finalizada la fermentacidn, la levadura se deposita en la parte
inferior del estanque fermentador. Desde ahi es trasegada a un estanque de

levadura donde se almacena por un tiempo maximo de 2 dias.

Esta levadura se utiliza en nuevas fermentaciones hasta un maximo de 5 veces.
Una vez cumplido el ciclo la levadura es vendida como suplemento alimenticio
animal. Para obtener levadura fresca se realiza una propagacion desde una cepa

madre que es almacenada en el laboratorio de microbiologia de la planta.

Reposo (Zona de Bodegas)
La cerveza fermentada, denominada cerveza verde, proveniente del fermentador

es almacenada en un estanque de guarda durante siete dias a -1,5°C. En este

tiempo la cerveza es clarificada y madurada.
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Filtracion (Zona de Bodegas)
Una vez concluido el reposo se procede a filtrar la cerveza con la ayuda de

tierras diatomeas para obtener un producto claro y brillante.

Pasteurizacion (Zona de Embotellamiento)

Las instalaciones contemplan dos opciones de pasteurizacion de cerveza:

Una de ellas corresponde a la pasteurizacion de la cerveza en un intercambiador
de calor de placas denominado pasteurizador flash a una temperatura de

alrededor de 70°C por aproximadamente 30 segundos.

La otra opcion es la pasteurizacion del producto envasado en un pasteurizador

tunel ubicado en la linea de envasado después de la llenadora de cerveza (15

minutos a 60°C).

Envasado (Zona de Embotellamiento)

Las botellas retornables sucias provenientes de los distintos puntos de venta son
lavadas en una solucidon detergente de soda caustica (1,5 — 2,0%) y luego

enjuagadas con agua fresca clorada (C102 0,3%).

Las botellas limpias son controladas por un inspector electrénico donde son
rechazadas las botellas que pudiesen presentar algun tipo de residuos en su
interior o algun defecto o picadura en la boca o en el cuerpo. A continuacion las
botellas son llenadas con cerveza pasteurizada, tapadas, etiquetadas vy

codificadas con la fecha de envasado.
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10. Almacén de Productos Terminados
Finalmente las botellas son puestas en casilleros plasticos, paletizadas y

dispuestas en almacén para su distribucion.

Se adjunta el proceso productivo para la obtencion de la cerveza en el Diagrama

N°2.1.

IMPORTANCIA DEL ELEVADOR EN LA ZONA DE BODEGAS: Se
debe tener en cuenta que la funcidn que realiza el elevador es critica puesto que
su trabajo no puede ser reemplazado por otro de manera parcial o total, es decir
su pérdida afectaria considerablemente la productividad y las ganancias, de ahi

la importancia de este equipo en la zona referida.

El elevador realiza una funcidén mixta puesto que se encarga del transporte del
personal del area (operarios, técnicos, supervisores € ingenieros) y de carga
(insumos propios del area y equipos y herramientas para labores de operacion y

mantenimiento).
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Diagrama 2.1 Proceso productivo para la elaboracion de la cerveza



3.1

3.2

CAPITULO 3

GENERALIDADES SOBRE ELEVADORES

DEFINICION DE ELEVADOR
Aparato instalado permanentemente, que sirve niveles definidos, que utiliza
una cabina, en la que las dimensiones y constitucion permiten evidentemente el

acceso de personas o carga, desplazandose al menos parcialmente, a lo largo de

guias verticales.

Para hacer ascender una carga por una determinada trayectoria se utilizan
elevadores, en los cuales la carga se levanta en cabinas, en plataformas o en
baldes que se desplazan por guias rigidas en direcciones verticales o préximas
a la vertical. La trayectoria de movimiento de la carga en los elevadores se

determina por la configuracion de las guias y en el proceso de trabajo no varia.

TIPOS DE ELEVADOR

Segin el tipo de carga que transportan los elevadores, se pueden establecer las

siguientes definiciones:
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MONTACARGAS: Que transporta solo carga. También conocido como
“winche”, generalmente esta compuesto por un motor — reductor, un
tambor de arrollamiento para el cable de traccidon y una cabina tipo jaula.
No cuenta con limitador de velocidad ni paracaidas y generalmente para la
suspension de la cabina solo consta de un unico cable de traccidn.
También en lo referente al tablero de control es muy limitado en cuanto a
las seguridades y especificaciones técnicas que se deben tomar para su

disefio.

ASCENSOR: Que transporta solo personas. Esta constituido por un
motor-reductor de disefio exclusivo para elevadores que consta de freno
electromecanico y polea de traccion. Para la suspension de la cabina consta
de 3 a 6 cables de traccion que trabajan de forma independiente y cuenta
como elemento principal de seguridad en caso de caidas al limitador de

velocidad y su correspondiente paracaidas.

El tablero de control y los diferentes dispositivos electromecanicos de
seguridad de puertas de pisos son de disefio exclusivo para elevadores y

cumplen con todas las especificaciones y normas vigentes.

ASCENSOR TIPO MONTACARGAS: Que transporta carga y personas.
Este tipo de elevador consta de todos los elementos que constituyen un

ascensor. Es muy utilizado en plantas industriales de envergadura.
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3.3 COMPONENTES DE UN ELEVADOR
e EQUIPO MOTRIZ
Es el mecanismo de traccion del elevador, por sistema de friccion,
formado por un motor eléctrico, un freno electromecanico y la polea de
traccion dotada de gargantas o canales que garantizan una buena

adherencia y minimo desgaste de los cables de traccion.

e RIELES GUIiA
De acero laminado, perfil “T” especial para elevadores con fijaciones
deslizantes, acabado superficial de las superficies de trabajo y
suministradas en longitudes de aproximadamente 5 metros y empalmes

con alineacion de precision por mecanizado en la cara posterior de perfil.

e CABLES DE TRACCION
Fabricado de hilos de acero, flexibles, preformados y trenzado especial
para elevadores. El nimero de cables estara en funcion de la carga nominal
del ascensor, siempre calculados con un coeficiente de seguridad minimo

de 12.

e POLEA DE TRACCION
Es la polea principal del equipo motriz que se encarga de arrastrar los
cables de traccion por adherencia. Esta polea presenta canales o gargantas

que por su disefio permiten que los cables de traccién se monten en ellos y
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al girar los arrastre por adherencia. Estas poleas estas fabricadas en fierro

fundido nodular.

CADENA DE COMPENSACION
Dispositivo para compensar la diferencia de peso de los cables viajeros 6

aéreos, durante la marcha, en tramos montados entre de cabina y

contrapeso.

CHASIS DE CABINA
El chasis estd formado por una estructura de perfiles metalicos
indeformables, que sustenta la cabina y la guia mediante rozadoras de tipo

deslizante (guias) o de rodadura (ruedas guias).

En la parte superior esta el amarre de cables con compensacion automatica
de tension individual de los mismos, o polea desviadora.
Entre chasis y cabina la fijacion se realiza mediante tacos de goma anti

vibratorios.

LIMITADOR DE VELOCIDAD

Dispositivo que, por encima de un valor de velocidad ajustado
previamente, ordena la detencion del equipo motriz mediante la
deshabilitacion del tablero de control y si es necesario provoca la

actuacion del paracaidas.



18

PARACAIDAS

Destinado a detener la cabina sobre las guias en el caso de sobrepasar el
limite establecido de exceso de velocidad en bajada.

La inmovilizacion de la cabina sobre las guias se realiza con accion
amortiguada.

La entrada en accidn del paracaidas la gobiema el limitador de velocidad
por masas centrifugas, situado en el cuarto de maquinas, y transmitiendo

su orden a través de un cable de acero flexible.

AMORTIGUADORES
Destinados a detener la cabina o contrapeso si sobrepasan los limites
normales de recorrido y si los finales de carrera eléctricos no lo han

detenido antes.

CONTRAPESO
Formado por un bastidor de perfiles de acero, donde se alojan las pesas

que equilibran el peso muerto de la cabina y del chasis, mas parte de la

carga nominal.

FINALES DE CARRERA DE NIVELES EXTREMOS
Dispositivos con contactos eléctricos que detienen automaticamente a la
cabina si ésta rebasa los limites normales de carrera, cortando la corriente

general de alimentacion del tablero de control.
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CABINA

Construccion estructural de chapa de acero lisa por su interior y sélidos
refuerzos en el contorno exterior. El techo y piso forman un bastidor de
construccion reforzado capaz de soportar sin deformacion las cargas

previstas.

OPERADOR DE PUERTAS

El operador de puertas acciona a velocidad variable la puerta de cabina, la
cual mediante mecanismos acciona a las puertas de los diferentes niveles.
Se compone de un motor eléctrico trifasico del tipo jaula de ardilla,
transmision con reductor y mecanismos de accionamiento para la puerta de

cabina y de piso.

DEFINICIONES ADICIONALES:

SALA O CUARTO DE MAQUINAS: Local donde se hallan los

elementos motrices y el tablero de control del elevador.

FOSO: Recinto por el cual se desplaza la cabina y el contrapeso.

POZO: Es el espacio situado por debajo del nivel de parada mas bajo
realizado por la cabina. Por lo general de 1 a 2m de profundidad,
dependiendo de la velocidad de desplazamiento de la cabina, debajo del

nivel del piso.
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CARGA NOMINAL O UTIL: Carga para la cual ha sido construido el

elevador y para la cual el fabricante garantiza un funcionamiento normal.

MAQUINA: Conjunto tractor que produce el movimiento y la parada del

elevador.

RECORRIDO LIBRE DE SEGURIDAD: Distancia disponible, en los
finales de recorrido de la cabina o del contrapeso que permite el

desplazamiento de estos, mas alla de los niveles extremos.

SUSPENSION: Conjunto de los elementos (cables, cadenas y accesorios)
que sostienen y mueven la cabina y el contrapeso, accionados por el grupo

tractor.

VELOCIDAD NOMINAL: Velocidad a la que se traslada o se desplaza
la cabina, que es la velocidad para la cual ha sido construido el elevador y

para la cual el fabricante garantiza su funcionamiento normal.

CABLE VIAJERO: Conjunto de cables o conductores eléctricos que se

utilizan para la comunicacion entre la cabina y el tablero de control.
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3.4 SISTEMAS DE UN ELEVADOR

Actualmente se enfoca a un equipo o maquina por los sistemas que lo

conforman, por ello presentamos a continuacion los sistemas que conforman un

elevador:

1.

SISTEMA MOTRIZ: Conformado por el motor eléctrico trifasico

principal y la caja reductora del tipo tomillo sin fin — rueda dentada.

SISTEMA DE TRACCION: Conformado por la polea y los cables de
traccion y las poleas de desvio. Ambos reciben la potencia necesaria para

su accionamiento del sistema motriz.

SISTEMA DE FRENADO: Conformado por el tambor del freno, las
zapatas, la bobina que realiza la apertura del mismo y los resortes de

retorno.

SISTEMA DE CONTROL: Conformado por el tablero de control
principal y los sensores y dispositivos (botoneras, switchs, finales de
carrera, switchs magnéticos de nivelacion) de entrada de informacién que

permiten el funcionamiento del tablero.

SISTEMA DE DESPLAZAMIENTO: Conformado por las guias de

cabina, contrapeso y los rieles para el desplazamiento de ambos.
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6. SISTEMA DE LUBRICACION: Conformado por los conductos y
dispositivos de lubricacion de la caja reductora, motor eléctrico y guias de

desplazamiento.

7. SISTEMA MOVIL Y DE ESTRUCTURAS: Conformado por la cabina

y el contrapeso del elevador, ademas de las puertas y marcos de cada piso.

8. SISTEMA DE SEGURIDAD: Conformado por los componentes y
dispositivos de seguridad del elevador que garantizan el funcionamiento
seguro del mismo. Los componentes que la conforman son el limitador de
velocidad, el paracaidas, los dispositivos electromecanicos de seguridad de
puertas de piso (chapas trinco de puertas), la rampa moévil magnética de
accionamiento de las chapas de puertas y los amortiguadores localizados

en el pozo.

3.5 FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA DE SEGURIDAD

A continuacion se realizara una breve explicacion del funcionamiento de los

componentes del sistema de seguridad:

1. DISPOSITIVO ELECTRO MECANICO DE SEGURIDAD DE
PUERTAS DE PISO (CHAPAS TRINCO): Es la principal garantia de
seguridad para el usuario del elevador. Este dispositivo se encarga de
trabar.las puertas de los pisos donde no se encuentre estacionado la cabina

del elevador. Los contactos eléctricos de este dispositivo se encargan de
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informar que las puertas del elevador se encuentran cerradas (serie de
contactos de puerta cerrada) y para que la cabina del elevador pueda partir

de un piso los contactos de trabamiento deben estar accionados (serie de

contactos de trabamiento).

El disefio del tablero de control del elevador debe tener como uno de sus
elementos principales a los contactos eléctricos de estas chapas de puerta.
De no trabajar correctamente estos dispositivos el elevador simplemente

no debe funcionar.

RAMPA MOVIL MAGNETICA: Es un dispositivo que trabaja en
conjunto con las chapas trinco de puertas de piso. Para que la cabina del
elevador pueda partir de un nivel a atender una llamada la puerta de piso
debe estar cerrada, entonces la rampa modvil magnética recibe
alimentaciéon y se retrae liberando a la chapa trinco de piso lo que

posibilita que el contacto de trabamiento se accione.

LIMITADOR DE VELOCIDAD: Es un dispositivo i1nstalado
generalmente en el cuarto de maquinas, provisto de una polea acanalada
entre la cual y otra igual que actua de tensora en el foso del recinto, se
mueve un cable de acero unido por uno de sus ramales al paracaidas de la
cabina. Mientras la cabina se desplaza a su velocidad nominal, el cable del
limitador se desplaza con ella. Pero en cuanto, por rotura de los cables de

suspension o por otra causa, la cabina empieza a descender con
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movimiento acelerado, al llegar a una velocidad prefijada, se bloquea la
polea del limitador y con ella el cable, dando un tirén a la palanca del
paracaidas a la que va fijado, y accionando asi el mecanismo que

presionara las zapatas sobre las guias y detendra la cabina.

4. PARACAIDAS: Actaan cuando la cabina adquiere una velocidad superior
a la velocidad nominal de desplazamiento, a partir de un porcentaje
prefijado, cualquiera que sea la causa de la aceleracion: rotura de los
cables, rotura del grupo tractor, etc. El mecanismo del paracaidas es
accionado por el cable de un aparato denominado limitador de velocidad,
que actia cuando la cabina o el paracaidas rebasa el porcentaje de aumento

de velocidad para el que ha sido regulado.

5. AMORTIGUADORES: Los ceclevadores deben estar provistos de
amortiguadores, para detener la cabina o el contrapeso en caso necesario.
Los amortiguadores se sitian generalmente en el pozo al final del
recorrido de la cabina o del contrapeso. Pero también pueden montarse en

la parte inferior del bastidor de la cabina o del contrapeso.

3.6 TIPOS DE MANIOBRA

e MANIOBRA

Es un sistema de funciones logicas interdependientes que dirigen el

funcionamiento de un elevador.
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e MANIOBRA SIMPLE

EQUIPO DE MANDOS Y SENALES:

e FEncabina:
Un boton de orden para cada planta (botones de llamada).
Un boton de seiial de alarma (timbre).
Un boton de parada de emergencia.
Un indicador de sentido de marcha.
Un indicador de posicion de cabina.

En cada planta:

Un boton de llamada luminoso que se ilumina al registrar la pulsacion y

se apaga al ser atendida dicha llamada.

e Funcionamiento:

En este tipo de maniobra solo se atiende una sola llamada por vez, es
decir si varios usuarios pulsan los botones de llamadas de los distintos
pisos solo atendera al primero que presiond el boton. Al atender la
llamada del usuario este tipo de maniobra inmediatamente deshabilita el
resto de botones y no obedecen, es decir no almacena o memoriza

llamadas.

e MANIOBRA COLECTIVA EN DESCENSO, SIMPLEX Y DUPLEX
EQUIPO DE MANDOS Y SENALES:
e FEn cabina:
Un boton de orden para cada planta (botones de llamada).

Un botdn de sefial de alarma (timbre).
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Un boton de parada de emergencia.

Un botdn de cierre de puerta de cabina.
Un boton de apertura de puerta de cabina.
Un indicador de sentido de marcha.

Un indicador de posicion de cabina.

En cada planta:

Un botdén de llamada luminoso que se ilumina al registrar la pulsacion y
se apaga al ser atendida dicha llamada.

Funcionamiento:

En planta baja se registran todas las ordenes deseadas por los usuarios;
el elevador, en el sentido de subida, se va deteniendo sucesivamente por
orden de posicion de plantas, independientemente del momento en que
se pulso la orden en la botonera de cabina. Después de acudir a la orden
o llamada en el nivel mas alto, inicia el descenso, deteniéndose en las
plantas donde exista una llamada exterior registrada, es decir, recoge a
los usuarios sucesivamente en bajada y los transporta a los niveles

inferiores ordenados desde la cabina.

Las llamadas de plantas que no hayan podido ser atendidas por pasar la
cabina completa frente a ellas, seguirdan registradas para ser atendidas

posteriormente.

MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA SIMPLEX Y DUPLEX

EQUIPO DE MANDOS Y SENALES:
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En cabina:

Un boton de orden para cada planta (botones de llamada).
Un boton de seiial de alarma (timbre).

Un boton de parada de emergencia.

Un boton de cierre de puerta de cabina.

Un boton de apertura de puerta de cabina.

Un indicador de sentido de marcha.

Un indicador de posicion de cabina.

En cada planta intermedia.

Un boton de llamada “para subir” marcado con una flecha, luminoso,
que se ilumina al registrar la pulsacion y se apaga al ser atendida dicha
llamada.

Un botdn de llamada “para bajar” marcado con una flecha y también
luminoso.

En las plantas extremas:

Un soélo boton de llamada, para “subir” o “bajar” respectivamente.
Funcionamiento:

En subida la cabina atiende a los usuarios y los distribuye en funcion de
sus Ordenes o llamadas “para subir” a los niveles superiores.

Una vez atendidas las ordenes desde el interior de cabina, acude a la
llamada de la planta en el nivel mas alto.

En descenso recoge a los usuarios que han pulsado “para bajar” y los

distribuye en funcion de las drdenes para niveles inferiores.
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Las llamadas que hayan podido quedar sin atender por pasar el elevador
completo frente a ellas, seguirdn registradas para ser atendidas

posteriormente.

NORMATIVA

Las siguientes normas y disposiciones son las que rigen la planificacion e

instalacion de los elevadores:

e Norma Europea EN - 81 — 1 Edicion 1985. Normas de seguridad para la
construccion e instalacion de elevadores de personas, montacargas y
montaplatos. Parte 1. Elevadores eléctricos.

e Norma Europea EN — 81 — 2 Edicion 1987. Normas de seguridad para la
construccion e instalacion de elevadores de personas, montacargas y
montaplatos. Parte II. Elevadores Hidraulicos.

e Directiva Europea 95/16/CE Edicion 1995. Aproximacion de las
legislaciones de los Estados miembros relativas a los aparatos elevadores.

e Nommna Internacional ISO 4190/1 Edicion 1990. Elevadores de personas,
montacamillas y montacargas.

e Norma Internacional ISO 4190/1 Edicion 1984. Seleccion de elevadores

de personas y montacargas para edificios residenciales.
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Diagrama 31 Esquema de disposicion de un elevador
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Diagrama 3.2 Esquema de disposicion de un elevador
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Dibujo 3.1 Equipo motriz de un elevador

Dibujo 3.2 Tablero de control electronico de un elevador a base de microprocesador
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Dibujo 3.3 Vista de la parte inferior de la cabina de un elevador se observa los rieles,

la portaguia y la guia de desplazamiento

Dibujo 3.4 Sala de maquinas de un elevador se observa el equipo motriz y el tablero de control



CAPITULO 4

DESCRIPCION DEL ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS Y SU

4.1

PROBLEMATICA ACTUAL

ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

4.1.1 Ubicacion

Nuestro elevador motivo del presente informe se encuentra ubicado en
una planta cervecera y dentro del area de Bodegas, en esta area se
realiza la fermentacion, el reposo y la filtracion que son parte del
proceso productivo para la obtencion de la cerveza (ver capitulo 2).
Cabe resaltar que la denominaciéon “Bodegas” es un término
estandarizado dentro de la industria cervecera para definir una

determinada area de la planta.

Bodegas, por los procesos que se realizan alli, tiene como
caracteristicas que es un area donde se trabaja a bajas temperaturas y
hay una elevada presencia de humedad. Ademas constantemente se

somete al area a limpieza de paredes y pisos con abundante agua, que
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sumado a lo descrito anteriormente, hace que muchos componentes del

elevador presenten problemas de corrosion.
La planta cervecera, y por tanto el elevador de zona de bodegas, tiene
una antigiledad aproximada de 35 afios. Durante todo este tiempo la

planta ha venido operando ininterrumpidamente.

Tipo de Elevador

Segun las definiciones establecidas en el capitulo 3, el elevador de zona
de Bodegas es un ascensor tipo montacargas pues se le utiliza de forma
mixta tanto para personas como para cargas. El personal que usa el
elevador esta constituido por operarios, técnicos, supervisores e

ingenieros que laboran en el area.

La carga que se transporta en el elevador la constituye mayormente
insumos propios del area y equipos y herramientas para labores de

operacion y mantenimiento propios del area.

El elevador de zona de Bodegas consta de 5 niveles y de una capacidad
de carga de 750 kg (10 personas). Su sistema motriz lo constituyen un
motor eléctrico de 2 velocidades y un reductor del tipo tornillo sin fin —
rueda dentada. El tablero de control es del tipo convencional (logica

cableada).
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4.1.3 Caracteristicas Técnicas

A continuacion se presentara las caracteristicas técnicas del elevador de

zona de bodegas:

1.

SISTEMA MOTRIZ:

e Marca: LIFT Motor

e Motor — reductor: Sin placa a la vista

e Tipo motor eléctrico: Jaula de ardilla

e Numero de velocidades del motor: 2

e Tipo de arranque: Directo

e (Caja reductora: Tipo tornillo sin fin — rueda dentada

e Relacion de reduccion: 46/1

SISTEMA DE TRACCION:

e Numero de cables de traccion: 5

e Diametro del cable de traccion: 11 mm

e Extension de cada tramo de cable: 42 m

e Tipo de suspension de cables: 1 a 1

e Diametro de polea de traccién: 620 mm

e  Material de polea de traccion: Fierro fundido nodular

e Numero de canales para cables de polea de traccion: 5

SISTEMA DE FRENADO:

e Tipo: De zapatas



Dispositivo de accionamiento: Bobina de freno (electroiman)
Voltaje de trabajo de la Bobina de freno: 110 VDC
Dispositivo de retorno: Resortes

Espesor de las pastillas de las zapatas: 4"

SISTEMA DE CONTROL.:

Tipo de tablero de control: Convencional (l6gica cableada)
Tipos de rel€ de control: Disefio del fabricante

Tipos de contactores principales: Disefio del fabricante
Tension de trabajo del tablero: 80 VDC

Tipo de maniobra: Simple

Numero de paradas: 5

Numero de niveles: 5

SISTEMA DE DESPLAZAMIENTO:

Guias de cabina/contrapeso: Tipo U de fibra de nylon
Rieles de cabina/contrapeso: Tipo T Cepillado

Espesor de los Rieles: 16 mm

SISTEMA DE LUBRICACION:

Para el motor eléctrico: Depdsitos de aceite para Bocinas
Tipo de aceite: SAE 40

Para la caja reductora: Lubricacion por salpicadura
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Tipo de aceite: SAE 140
Cantidad: 6 Litros

e Para los Rieles de cabina/contrapeso: Lubricacién manual

Tipo de aceite: SAE 20W-50

SISTEMA MOVIL Y DE ESTRUCTURAS:

e Material pesas del contrapeso: Hormigon

e Numero de pesas actuales: 12

e Capacidad de la cabina: 10 Personas

e (Carga util: 750 Kg

e Peso de la cabina: 875 Kg

e Velocidad Nominal de desplazamiento o elevacion: 1 m/s
e Recorrido aproximado: 32 m

e Numero de puertas piso: 5

e Numero de entradas cabina: 1

e Tipo de puertas de piso: Batiente (una sola hoja)

SISTEMA DE SEGURIDAD:

e Amortiguadores en pozo: No lleva

e Chapas trinco de puertas piso: Si lleva (modelo antiguo)
e Rampa modvil magnética: Si lleva (modelo antiguo)

e Limitador de velocidad: No funciona

e Paracaidas: No funciona
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4.2 PROBLEMATICA ACTUAL

4.2.1 Evaluacion de los Sistemas del Elevador

A continuacion realizaremos una evaluacion de los sistemas que

conforman el elevador:

1.

SISTEMA MOTRIZ: El motor eléctrico presenta diversos
problemas tales como fuga de aceite de los depdsitos de lubricacion
de las bocinas, excesivo calentamiento durante su funcionamiento,
no tiene placa de datos a la vista, no esta desarrollando la potencia
necesaria para elevar la carga nominal de la cabina por lo que el
relé térmico se activa continuamente y presenta ruidos intermos
durante su funcionamiento al parecer provenientes de la jaula de

ardilla.

SISTEMA DE TRACCION: Los cables de traccion o suspension
se encuentran con desgaste puesto que presentan hilos quebrados y

adelgazamiento del diametro del cable por desgaste superficial.

SISTEMA DE FRENADO: Se encuentra plenamente operativo
pues recientemente se le sustituyo las pastillas de las zapatas de

freno por presentar desgaste producto de su propio trabajo.

SISTEMA DE CONTROL.: El tablero de control presenta elevado

desgaste en sus componentes como relés y contactores principales.
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También debido al paso del tiempo el cableado eléctrico presenta
deterioro lo que puede provocar cortos circuitos. Ademas este
tablero tiene el inconveniente que por su disefio no almacena
llamadas, es decir solo atiende una llamada por vez (Maniobra

simple).

SISTEMA DE DESPLAZAMIENTO: Las guias de cabina
presentan principios de desgaste pero aun no es necesario el cambio
de los mismos. Las guias de cabina se fabrican en fibra de nylon y

su sustitucion se realiza sin ningin problema.

SISTEMA DE LUBRICACION: Recientemente como parte del
programa de mantenimiento se realizo el desmontaje de la caja
reductora para realizar la limpieza de los conductos de lubricacion
con solventes especiales, cambio de empaquetaduras y retenes y

realizar el cambio de aceite.

SISTEMA MOVIL Y DE ESTRUCTURAS: Se observa a simple
vista que al contrapeso se le han retirado pesas. Esto ocasiona que
al calculo inicial realizado para determinar el peso del contrapeso
con respecto al peso de la cabina y la carga util haya variado
sustancialmente perjudicando directamente el trabajo del equipo
motriz, provocando que este no pueda trabajar con valores cercanos

al de plena carga.
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8. SISTEMA DE SEGURIDAD: Este es uno de los sistemas que
presenta mayores problemas actualmente. El limitador de velocidad
actualmente no funciona pues sus componentes se encuentran muy
deteriorados e incluso no cuenta con el cable de accionamiento. El
paracaidas no cuenta con las cuiias de seguridad ademas que si el
limitador no trabaja entonces no cuenta con el elemento que lo
accione en caso de caida. Las Cerraduras electromecanicas (chapas
trinco) de seguridad de puertas de piso presenta elementos muy
desgastados y se encuentran trabajando en forma parcial puesto que
los contactos eléctricos de trabamiento de puertas estan anulados,
ademas se debe tener en cuenta que el modelo de chapa que lleva el
elevador de Bodegas es muy antiguo y actualmente ya es obsoleto.
La rampa movil magnética que acciona las chapas trinco también
se encuentra muy desgastada y este elevador tampoco cuenta con

amortiguadores de seguridad en el pozo.

4.2.2 Evaluacion de la Seguridad en el Funcionamiento del Elevador

Si evaluamos nuestro elevador desde el punto de vista de la seguridad
durante su funcionamiento, simplemente este se encuentra en un punto
critico. La ocurrencia de un accidente de consideracion es altamente
probable.

Para el usuario su principal seguridad en el uso del elevador son las
Cerraduras electromecénicas (chapas trinco) de.las puertas de piso, si

estas no trabajan correctamente pueden ocurrir accidentes muy severos.
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Durante el ingreso del usuario a la cabina al abrir la puerta de piso se
desconecta el contacto de puerta cerrada impidiendo que el elevador
inicie cualquier maniobra. Como ya se describié anteriormente el
contacto de puerta trabada esta anulado por tanto el elevador solo
necesita la sefial del contacto de puerta cerrada para iniciar su marcha
produciéndose la primera situacion de riesgo puesto que la puerta de
piso puede estar cerrada pero no esta convenientemente trabada. Con la
cabina del elevador en otro nivel y otro usuario pretendiendo hacer uso
del mismo se puede dar el caso que abra la puerta para acceder a la
cabina y se encuentre con el vacio. Como se desprende de lo descrito
anteriormente es necesario seleccionar e implementar nuevas chapas

trinco para las puertas de piso con su correspondiente Rampa

electromecanica.

Ahora estando el elevador en funcionamiento uno de los principales
dispositivos de seguridad que debe estar plenamente operativo es el
limitador de velocidad en conjunto con el paracaidas. Si este dispositivo
no se encuentra operativo y se llegaran a romper los cables de traccion

entonces la cabina del elevador sufriria una caida libre de graves

consecuencias.

El elevador tampoco cuenta con los amortiguadores de seguridad en el
poOz0 que permitirian amortiguar la caida del elevador o también para el

caso de mal funcionamiento o desregulacion del sistema de frenado.



42

4.2.3 Evaluacion del Mantenimiento y las Horas Perdidas de Produccion

Como se desprende del punto 4.2.1 al presentar el elevador varios
sistemas y componentes altamente desgastados y obsoletos, a lo largo
del afio 2006 presenté varios problemas por fallas que fueron
solucionados mediante mantenimiento correctivo. Cabe sefialar que el
elevador de zona de bodegas cuenta con un programa de mantenimiento
preventivo el cual no responde a los resultados esperados puesto que,
como es la realidad en muchas plantas industriales, no hay una decisiéon
de parte de la gerencia para aceptar los presupuestos de reparacion y
sustitucion de componentes o sistemas del elevador. Todos estos
problemas con presentacion de fallas frecuentes acarrean elevados
costos tanto por mantenimiento correctivo y por horas perdidas de

produccion.

Mediante la evaluacién de la informacién histdrica del equipo vamos a
poder dar un primer alcance de la situacion econdmica inicial del
elevador. Para ello se analizardn los reportes (memos) de
mantenimiento correctivo del afio 2006 para cuantificar el costo de
mantenimiento correctivo, las horas perdidas de produccién y asi

compararlo con la produccion real anual.

De los reportes de mantenimiento correctivo (ver Anexo N° 1) se
obtiene informacién respecto al costo de repuestos y materiales, las

horas perdidas de produccion y el costo por mano de obra.
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De las Tablas N° 4.1 y N° 4.2 se obtiene la siguiente informacion:
Costo del mantenimiento correctivo = US$ 22 630,00
Costo de pérdidas de produccion = US$ 56 880,00

Produccion real = US$ 345 600,00

Como se observa en el rubro de costos para el elevador de zona de
bodegas se realizd una inversion de US$ 79 510,00.

Al realizar la comparacion Produccion real vs Costos (ver Tabla N° 4.3
y Grafico N° 4.1) se observa que los costos practicamente son el 23%
de la produccion real y con tendencia a seguir incrementandose puesto
que mediante los correctivos realizados no se ha atacado los problemas

de fondo del elevador.

INDICADORES DE MANTENIMIENTO
Existe una diversidad de indicadores para evaluar todas las actividades de
mantenimiento. Pero los que se mencionan a continuacion son los

indispensables en toda gestion del mantenimiento.

Se debe tener en consideracion que dentro de la clasificacion de equipos
criticos nuestro Elevador es del tipo esencial puesto que su pérdida afectaria
considerablemente la productividad y las ganancias. Ademas se debe tener en
cuenta que su posible averia pueden generar altos riesgos en la seguridad del

personal o las instalaciones y su trabajo no puede ser reemplazado por otro

equipo.
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Tiempo Promedio Entre Fallas (MTBF)

Empleado en sistemas en los que el tiempo de reparacion es
significativo con respecto al tiempo de operacion (sistemas reparables).
Se le puede calcular de la siguiente manera:

N°de horas de operacion

MTBF =
N°de paradas correctivas

360 * 16 — 948
10

MTBF =

MTBF = 481,20

Tiempo Promedio Para Reparacion (MTTR)

Es el tiempo total de reparaciones correctivas dividido entre el nimero
de reparaciones correctivas. Se le puede calcular de la siguiente manera:

Tiempo total de reparaciones correctivas

N2dereparacionescorrectivas

MTTR =

Para el caso del Elevador de zona de Bodegas, del Anexo N° 1 (memos
de mantenimiento) obtenemos el tiempo para los correctivos requeridos
que suman en total 948 horas para las 10 reparaciones solicitadas.

Entonces procedemos a calcular el tiempo promedio para reparacion:

948

MTTR = -ﬁ

MTTR = 94,80
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4.3.3 Disponibilidad (A)

Es una funcion que permite estimar en forma global el porcentaje de
tiempo total que se puede esperar que un equipo esté disponible para

cumplir la funcién para la cual fue destinado.

También se le puede definir como un parametro que tiene en cuenta la
frecuencia de las fallas y el tiempo necesario para la reparacion. La
disponibilidad esta relacionada directamente con la posibilidad de
utilizacion de la instalacion, excluyendo las causas de paro de

naturaleza organizativa general o de politica empresarial.

La disponibilidad la podemos calcular de la siguiente manera:

_ MTBF — MTTR
- MTBF

Donde:

MTBF: Tiempo promedio entre fallas

MTTR: Tiempo promedio para reparacion

De los calculos anteriores tenemos los valores de MTBF y MTTR, por

lo que procedemos a calcular la disponibilidad de nuestro equipo:

_ 481,20 — 94,80
- 481,20

A = 80,30%



TABLA N° 4.1

COSTOS DE MANTENIMIENTO CORRECTIVO

ANO: 2006
MAQUINA / EQUIPO : ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
MES CODIGO | COSTOS DE PERDIDAS DE | COSTOS DEL MANTENIMIENTO
PRODUCCION (USS) CORRECTIVO (USS)
ENERO 314ASC 2,880.00 738.00
FEBRERO 314ASC 3,600.00 1,560.00
FEBRERO 314ASC 4,320.00 1,332.00
ABRIL 314ASC 4,320.00 1,848.00
MAYO 314ASC 5,760.00 1,126.00
JULIO 314ASC 7,200.00 1,870.00
JULIO 314ASC 8,640.00 3,728.00
SETIEMBRE 314ASC 10,080.00 5,700.00
OCTUBRE 314ASC 5,760.00 2,764.00
DICIEMBRE 314ASC 4,320.00 1,964.00
TOTAL 56,880.00 TOTAL 22,630.00




TABLA N° 4.2

COSTOS DE MANO DE OBRA Y DE PRODUCCION TOMADOS COMO

REFERENCIA
CARGO SUELDO SUELDO
MES (USS) | HORA (USS)
JEFE DE MANTENIMIENTO 1,600.00 30.00
SUPERVISOR DE MANTENIMIENTO 1,070.00 6.00
TECNICO DE MANTENIMIENTO MECANICO 535.00 3.00
TECNICO DE MANTENIMIENTO ELECTRICO 535.00 3.00
TECNICO DE MANTENIMIENTO ELECTRONICO 535.00 3.00
COSTO
(USS)
COSTO DE HORA DE PRODUCCION 60.00

PRODUCCION REAL

345,600.00
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TABLA N° 4.3

EVALUACION ECONOMICA

ESTADO DE LA PRODUCCION VERSUS
COSTOS DEL MANTENIMIENTO CORRECTIVO
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

ANO : 2006
COSTO (US$)
PRODUCCION REAL 345,600
COSTO DE HORAS PERDIDAS DE
PRODUCCION 56,880
COSTO DEL MANTENIMIENTO
CORRECTIVO 22.630
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250000
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150000

COSTO US$

50000

100000 -

o -+

EVALUACION ECONOMICA
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Grdfico 4.1 Evaluacion Economica




5.1

CAPITULO S

ALTERNATIVAS DE SOLUCION

DESCRIPCION GENERAL

Como ya se ha descrito en los puntos anteriores el elevador de zona de bodegas
presenta diversos problemas en sus componentes o sistemas principales razén
por lo cual se requiere implementar soluciones de manera urgente e integral

para dar una solucidn definitiva a estos problemas.

A continuacion se presenta un cuadro donde se muestra la problematica actual

y la solucion planteada en este informe.
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PROBLEMATICA ACTUAL

ALTERNATIVA DE SOLUCION

1. El elevador no puede trabajar a plena
caiga o con valores cercanos a él. Es
decir no se puede utilizar la cabina a
la -carga nominal especificada en
placa de datos (750 Kg). Se retiraron
pesas del contrapeso por problemas
de desnivelacion y con el sistema de

frenado.

Se plantea el item 5.2
Dimensionamiento e implementacion
del contrapeso del elevador. Al
realizarse una revision exhaustiva del
elevador se observa que se le ha retirado
pesas al contrapeso, razén por la cual en
este item se procedera a calcular el
verdadero valor que debe tener el

contrapeso y asi la cabina del elevador

pueda trabajar a los  valores
especificados.
2. El motor eléctrico presenta diversos | Se plantea en el item 5.3 Calculo y

problemas tales como fuga de aceite
de los depdsitos de lubricacién de las
bocinas, excesivo calentamiento
durante el funcionamiento, no tiene
placa de datos y no esta
desarrollando la potencia necesaria
para elevar la carga nominal de la

cabina.

seleccion del motor eléctrico del
sistema motriz. Se realizara los calculos
necesarios con los cuales se seleccionara
un motor eléctrico para nuestro sistema
motriz del catalogo de la empresa
ADSUR S.A. que se especializa en la
fabricacion de motores eléctricos y cajas

reductoras para elevadores.
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Los cables de traccidon o suspension
se encuentran con desgaste puesto
que presentan hilos quebrados a lo
toda

largo de su extension y

adelgazamiento del diametro del

cable por desgaste superficial.

Se plantea en el item 5.4 Calculo y
seleccion de los cables de traccién. Se
realizara los calculos y comprobaciones
necesarias para proceder a la seleccidon
de los cables de las tablas de la empresa
PRODINSA (empresa especializada en

la fabricacion de cables para elevadores).

Los cables de traccion originales son

de un didametro de 11 mm.

Actualmente este diametro no es
comercial, los diametros comerciales

actuales son ¥3/8,1/2” y 5/8”.

Se plantea el item 5.5 Rediseiio de la
polea de traccion. En este punto se
realizara los calculos y modificaciones
para que los nuevos cables de traccidon
trabajen adecuadamente con los canales

de la polea.

Actualmente las normas de

seguridad de elevadores exigen que
estos deben contar con
amortiguadores instalados en el pozo
del mismo para caso de caida de la

cabina.

Se plantea el item 5.6 Cailculo de

amortiguadores de seguridad en el

pozo del elevador. Aqui se

dimensionara los amortiguadores asi

como la cantidad a utilizar.
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Los mecanismos de seguridad de las
puertas de piso presentan elevado
desgaste de sus componentes asi
como por su antigiiedad ya se
Estos

encuentran obsoletos.

mecamsmos Yy dispositivos de
seguridad (chapas trinco) de puertas
de piso son la principal garantia de

seguridad para el usuario en el uso

del elevador

Se plantea el item 5.7 Seleccién e
implementacion de mecanismos Yy
dispositivos de seguridad para las

puertas de piso. Segin los
requerimientos de nuestro elevador se
seleccionara estos dispositivos (chapas
trinco para puertas de piso y rampa movil
magnética) de catalogos de empresas
especializadas y se daran las pautas

correcto

necesarias para su

funcionamiento.

7.

El elevador de zona de bodegas no
cuenta actualmente con un sistema
de seguridad en caso de caida. Su
sistema original se encuentra
desactivado o anulado por falta de

repuestos y desgaste de varias de sus

piezas.

Se plantea el item 5.8 Seleccion e
implementacion de un sistema de
seguridad en caso de caida del
elevador. Segin los requerimientos de
nuestro equipo  se seleccionaran el
limitador  de velocidad vy su
correspondiente paracaidas, asi mismo se

daran las pautas necesarias para su

correcto funcionamiento.




8. El tablero de control del elevador
presenta elevado desgaste de sus
componentes tales como relés y

principales. Tambi€n

contactores

debido al paso del tiempo el
cableado eléctrico presenta desgaste
de su forro de protecciéon lo que
circuitos.

puede provocar cortos

Ademas el tablero tiene el
inconveniente que por su disefio no
almacena llamadas, es decir solo

atiende una llamada por vez.

Se plantea el item 5.9 Implementacion
de un tablero de control, el cual sera del
tipo convencional (en base a relés y
contactores que sean comerciales en el
mercado peruano) a pedido del cliente.
En el disefio del nuevo tablero se debera
tener en cuenta que este debe almacenar
llamadas, es decir de haber wvarios
usuarios en los diferentes niveles del
elevador pulsando los botones de llamada
estas se almacenan y se atienden

siguiendo la légica de la Maniobra

colectiva en descenso.

5.2. DIMENSIONAMIENTO E

IMPLEMENTACION DEL

CONTRAPESO DEL ELEVADOR

El contrapeso tiene como objeto equilibrar el peso de la cabina y de una

parte de la carga nominal, que suele estar en torno al 50%. De esta forma,

se reduce considerablemente el peso que debe arrastrar el grupo motriz,

disminuyendo asi la potencia necesaria para elevar la cabina.

Como ya se explico en el item 4.2, el contrapeso no cuenta con las pesas que

originalmente se calcul6 en la instalacion del elevador. Estas fueron retiradas
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por problemas con el sistema de frenado y desnivelacion de la cabina. El
problema que se presenta actualmente es que el elevador no puede trabajar a
plena carga ni con valores cercanos a €l (el relé térmico de seguridad se activa
por sobrecarga). Por ello se ha realizado este calculo para conocer el peso real
que debe tener el contrapeso. Las pesas del contrapeso del elevador son de

hormigén y actualmente cuenta sélo con 12 pesas.

A. ANALISIS ESTATICO DEL SISTEMA

Del Grafico N° 5.1:

Q = Carga ntil

K = Peso de la cabina

Z = Peso del contrapeso

¥ = Coeficiente de porcentaje de carga equilibrada con el contrapeso

(Coeficiente de compensacion)

H = Altura del recorrido

Z, = Longitud variable desde la cabina hasta su posicion mas baja
.y = Longitud variable del cable viajero (aéreo) bajo la cabina

ge = Peso unitario de los cables viajeros (aéreos)

gx = Peso unitario de los cables de compensacion (cadena)

qL = Peso unitario de los cables de traccion (suspension)

g = Aceleracion de la gravedad (9,81 m/s2)

Del item 4.1.3, contamos con los siguientes datos:

Q=750Kg

K =875Kg
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H=32m
ge = 2 Kg/m (dato del fabricante de este tipo de cable)
qL = 5 X 0,58 Kg/m (ver Tabla N° 5.2 de Cables de traccion PRODINSA para

cable de /2” = 13mm)

Segun Miravete — Larrodé (1998): El coeficiente de compensacion es un valor
establecido por €l fabricante o empresa de instalacion del elevador, en su gran

mayoria se prefiere usar:
¥ = 50%
En el grafico N° 5.1, realizamos equilibrio de fuerzas:

K+¥YQ)(g)+(H-Z)(qu) (8) +(Zo) (q) (8) + (¥) (@) (8) =

=(2) (8) + (Z:) (qu) (8) + (H=Zr) (qu) (8) (1)

Segun Miravete — Larrodé (1998), se establece que:
y= = @)
De (1) y (2) se obtiene:
- L
Z—K+‘PQ+(H)(4)
Reemplazando los datos con los que contamos:
2
Z =875+ (50%) (750) + (32) (3)

Entonces el peso que debe tener nuestro contrapeso es:

Z=1266 Kg
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Grdfico 5.1 Esquema de disposicion cabina-contrapeso



GRAFICO N2 S.2
PESA DEL CONTRAPESO
Material : Hormigon
Densidad del Hormigdn : 2500 Kg/m3
Dimensiones de la pesa
a=012m
L=15m
h=0,12m
E__CDMP ONENTES MATERIAL DESIGNACION | OBSERVACION
ESCALA
FECHA MARZO 2008
I PESA DEL CONTRAPESO DIBUJO F. BLANCO L.
REMISION
—
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Dibujo 5.1 Contrapeso de un elevador

Dibujo 5.2 Panordmica del pozo de un elevador se observa la suspension cabina y contrapeso
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B. ANALISIS DINAMICO DEL SISTEMA
Se debe de tener en cuenta que la aceleracion del sistema se produce en el
arranque y la parada del elevador ya que el recorrido o desplazamiento lo hace
a velocidad constante (1 m/s). Para realizar este analisis veremos los 2 casos
mas criticos:
e Elevador en ascenso: Con la cabina localizada en el primer nivel y con su

carga util maxima.

Del grafico N° 5.3, planteamos lo siguiente:

T,= Fuerza o tension que soporta el cable de traccion

Fpec1 = Fuerza mecanica que aplica el grupo motriz sobre el sistema

g = aceleracion de la gravedad (9,81 m/s?)

a = aceleracion del sistema

M, — Q+ K+ 5xq,xH

m, — Z

Entonces:

T,—M; xXg =M, xa (1
my X g+ FEpec, — Ty =my Xa (2)
De (1) y (2) se obtiene:

Fnec, =My —my) xg+ (M, +my) X a 3)

e [Elevador en descenso: Con la cabina localizada en el ultimo nivel y sin

carga.

Del grafico N° 5.4, planteamos lo siguiente:
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T, = Fuerza o tension que soporta el cable de traccion
Fec2 = Fuerza mecanica que aplica el grupo motriz sobre el sistema
g = aceleracion de la gravedad (9,81 m/s?)

a = aceleracion del sistema

Entonces:
4)

(5)
De (3) y (4) se obtiene:

Aceleracion del sistema (a): El motor eléctrico del elevador sera
controlado por un variador de velocidad (variador de frecuencia) disefiado
para uso en elevadores (Telemecanique Altivar 71). La aceleracion del
sistema se produce en el arranque y la parada, ya que el recorrido o
desplazamiento se realiza a velocidad constante. Mediante la configuracion
de las rampas de aceleracion y deceleracion del variador (ver Anexo N°S),
que son parametros configurables del variador de velocidad, se permite
compensar el juego mecanico, eliminar las sacudidas y limitar las
inadaptaciones de velocidad con regimenes transitorios rapidos en caso de

inercia elevada.
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Para nuestro sistema analizaremos con el caso mas critico en el que la
rampa de aceleracion / deceleracion es lineal. Para ello utilizamos la
siguiente expresion:

a =2 (5)

Av = variacion de velocidad

At = variacion de tiempo

De donde:

Av=v, —v;

v, = 1 m/s (velocidad de desplazamiento del elevador)

v; = 0 (velocidad inicial del sistema)

Av=1m/s

At = 4 s (se configura este tiempo en el variador, el mismo tiempo tanto
para la rampa de aceleracion como para la rampa de deceleracion)

At=4s

Entonces reemplazando en (5):

m
a = 0,25 2
S

Fuerza mecdnica que aplica el grupo motriz sobre el sistema (Fmec):
Como nuestro sistema motriz cuenta con un unico motor eléctrico que se
encargara de accionar o mover el sistema bajo cualquier condicion

realizamos la igualdad:

Frect = Fmec2
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Reemplazando los valores correspondientes y despejando para hallar el
valor del contrapeso (Z):

Z=K+3 + 4. X (P + (@xa)/2g

Reemplazando los datos ya conocidos:
Z = 127556 Kg
C. ELECCION DEL PESO DEL CONTRAPESO.
Mediante el analisis estatico del sistema:
Z = 1266 Kg
Mediante el analisis dinamico del sistema:
Z = 1275,56 Kg
Como se observa ambos valores son muy cercanos, tomamos:
Z = 1266 kg
Tomamos este valor puesto que el analisis estatico para el calculo del
contrapeso es €l método estandarizado en la industria de los elevadores y se
comprueba el valor hallado mediante el analisis dinamico.
Ahora calculamos el faltante de pesas, para ello tenemos la medida de la
pesa original de hormigon (ver Grafico N° 5.2):
Dimensiones:
a=0,12m =1,5m h=0,12m
Calculamos el Volumen de la pesa:
V=axlxh
V =0,12 x 1,5 X 0,12 m3

vV =0,0216m3
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Densidad del hormigon:

Kg
Drormigon = 2500?

D =

<|3

Donde: m = masa
V = Volumen
m=DxV
M = Dhormigen X Wpesa

Kg

? X 0,02167713

m = 2500

m =54 kg
Si actualmente tenemos 12 pesas:
Peso actual contrapeso = 12 x 54 Kg + bastidor
Peso actual contrapeso = 648 Kg + bastidor
De datos del fabricante tenemos que el bastidor o estructura que contiene
las pesas tiene un peso aproximado de 300 Kg
Peso actual contrapeso = 648 + 300 Kg

Peso actual contrapeso =948 Kg
Faltante de peso = 1266 Kg-948 Kg=318 Kg
Para completar el faltante de peso procedemos a fabricar las pesas faltantes
de las siguientes dimensiones:
Se fabricaran 5 pesas de: a=0,12 m
I1=15m

h=0,12m
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Se fabricara 1 pesade: a=0,12m
1=1,5m
h=0,1067 m

Comprobacién del faltante de peso:

[(5)(1,5)(0,12)(0,12) + (1)(1,5)(0,12)(0,1067)Jm" x (2500) 2% ~ 318K ¢

CALCULO Y SELECCION DEL MOTOR ELECTRICO DEL SISTEMA
MOTRIZ

Como ya se expuso en el item 4.2 el motor eléctrico presenta una serie de
problemas que conllevan a seleccionar otro para reemplazar al actual, ademas
al momento de la seleccidn se debe tener en cuenta que el nuevo motor sera
controlado por un variador de velocidad que nos permita obtener mejoras en la
nivelacion de la cabina del elevador, arranques y paradas sin brusquedad y

ahorro en la energia que consume el motor.

e CALCULO DE LA POTENCIA DEL MOTOR ELECTRICO:
Para calcular la potencia del motor podemos usar la siguiente expresion:

75 n

(1)

Donde:

V = Velocidad de elevacion de la cabina en m/s

n = Rendimiento del conjunto (segun Miravete — Larrodé (1998), el
rendimiento globa.l varia de 0,45 a 0,60)

Qne = Carga no equilibrada
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P = Potencia en CV

Por el item 4.1.3 (caracteristicas técnicas) conocemos estos valores:
V = velocidad de elevacién o desplazamiento de la cabina
V=1m/s 2)

n = rendimiento del conjunto [0,45 + 0,60]

Siendo nuestro elevador un equipo antiguo tomamos:

n= 0,45 3)
Qne = La carga no equilibrada

Q = Carga util de la cabina = 750 Kg

K = Peso de la cabina = 875 Kg

Z = Peso del contrapeso = 1266 Kg (del item 5.2)

Q.= Peso total de la cabina mas la carga

Q,=750 Kg + 875 Kg
Q,=1625Kg

Que=Q-Z

Qne = 1625 — 1266

Qne =359 Kg 4)

Reemplazando (2), (3) y (4) en (1):

p=090

(75) (0,45)
P=10,64 CV
P=10,50 HP

P=7,83 KW
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El motor eléctrico lo seleccionaremos de la Tabla N° 5.1 de la empresa
ADSUR S.A. (Argentina) especialista en motores y reductores para equipos
de elevacion.

Para ello contamos y requerimos de mas datos (item 4.1.3):

D, = Diametro de polea de tracciéon = 620mm = 0,620m

Relacion de reduccion: 46/1 (caja reductora)

Con estos datos calculamos la velocidad del motor eléctrico en RPM:

Primero calculamos la Velocidad angular de la polea de traccion:

&)
Donde:
V = Velocidad de elevacion de la cabina (m/s)
D, = Diametro de la polea de traccién (m)
n, = RPM de la polea de traccion (RPM)
V= 1m/s (6)
D, = 0,620m (7)
Reemplazando (6) y (7) en (5)
/= 7t X 0,620xn,
60

n,= 30,80 RPM (8)
Relacion de transmision (Reduccion):

my= = ©)

5
mg = relacion de transmision

ny, = numero de RPM del tornillo sinfin



69

ng = numero de RPM de la rueda dentada
Tenemos que:

np = ng = 30,80 RPM

mg = 46/1

Reemplazando en (9):

46 Ny

1 30.80

ny = 1416,99 RPM
Entonces obtenemos la velocidad del motor eléctrico (RPM):
Dm.e. = Nmotor eléctrico = Nw = 1416,99 RPM
Con los valores obtenidos, requerimientos y datos de nuestro elevador:
P =10,50 HP
Npe = 1416,99 RPM
mg = 46/1
Dp =620 mm
Q=750Kg
v=1m/s
Tipo Motor: Variador de velocidad VVVF
Podemos entrar a la Tabla N®5.1 de ADSUR S.A. y seleccionar finalmente
nuestro motor eléctrico:
Modelo: M - 194
Potencia : 12,5 HP /9,33 KW
Velocidad Motor: 1500 RPM

Tipo Motor: VVVF



ADSUR S.A.

MAQUINAS DE TRACCION
CARGA Velocidad Potencia
KG m/s HP

0.63 5

0.75 5

300 1.00 5
55

1.25 75

0.50 5

0.63 5.5

0.75 5

55

450 1.00 7
75

1.25 10
1.50 12,5

2.00 15

0.50 5.5

063 75

075 7

75

600 1.00 10
10
1.25 12.5

1.50 15

2.00 20

0.75 10

10

1.00 12
750 12.5
1.25 15

1.50 20

2.00 25

0.75 12
125

1.00 15

15

900 125 20
1.50 25

2.00 30

2.50 40
0.50 12.5

0.75° 15

15

1.00 20

1200 20
125 30

1.50 30

2.00 40

2.50 50
0.50 12.5

0.75 15

15

1500 1.00 25
25

125 30

1.50 40

CARGA ESTATICA (Kg)
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TABILA N°5.1: Seleccion de Motores Eléctricos

Tipo
Motor Modelo

1v
1V-VVVF
2V M-137
VVVF
VVVF
1v
1v
2V
1V -VVVF M-137
2V
VVVF
VVVF
VVVF M-194
1v
1v M-137
PAY
1V -VVVF
2V
VVVF
VVVF
VVVF M-194
VVVF
2V
VVVF
2V
VVVF M-194
VVVF
VVVF
VVVF
bAY
VVVF
2v M-194
VVVF
VVVF
VVVF M -202
VVVF
VVVF
1V - VVVF
bAY
VVVF
2V
VVVF M -202
VVVF
VVVF
VVVF
VVVF
1V -VVVF
2V
VVVF
2v M -202
VVVF
VVVF
VVVF

M-137
M-194
M - 202

Polea de

Traccién

510

510

620

510

620
510

620

510

620
510

620

510

620
680

510

620

510
620

680

510

620

510
620

3000
4000
8000

Velocidad
Motor
RPM
1000

1500

1000

1500

1000

1500

1500

1500

1000

1500

1000

1500

Reduccion

371
45N
37n

632

4571

3m

532

45N

371

532

46/1

53

46/1

5512

5312

452

48/1

532

452

48/1

5512
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Dibujo 5.3 Equipo motriz de un elevador se observa como uno de los elementos constituyentes al
motor eléctrico

Dibujo 5.4 Equipo motriz de un elevador donde se observa al motor eléctrico



72

5.4. CALCULO Y SELECCION DE LOS CABLES DE TRACCION

Como ya se indicé en el item 4.2 los cables de traccidn se encuentran con
elevado desgaste por lo que es necesario su sustitucion.

Los cables originales tienen un diametro de Ollmm. Este diametro
actualmente ya no es comercial por lo que se procedera a utilizar otro
diametro de cable, para ello también se debe realizar modificaciones en los
canales de la polea de traccion para que puedan alojar convenientemente a los
nuevos cables (esto se evaluara en el punto 5.5).

Para la seleccion de los nuevos cables se utilizara la Tabla N° 5.2 de la empresa
PRODINSA que se especializa en la fabricacion de cables de acero para

elevadores. Actualmente los valores mas comerciales para su uso en

.. . 3 1" 5
elevadores son los siguientes diametros O 3’ %) 3y %) i

A priori se selecciona el nuevo valor del diametro del cable de traccion

. . . . 1
como el inmediato superior a @ 11mm, es decir, O 5 ® 13 mm. Pero para

sustentar el uso de este nuevo cable con sus correspondientes
caracteristicas técnicas (cada cable de acero dependiendo del fabricante tiene

sus propias caracteristicas técnicas) se realizara el siguiente analisis:

A. Se debera cumplir que (segin el Ing. Juan Hori, 2000):
e))
Donde:
Fyp, = Carga permisible de traccion del cable

F. = Carga efectiva de traccion
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F, = Carga equivalente debida a la flexion del cable
F,, = Carga debida a los pesos muertos (cable, grampas, resortes, anclaje)
F. = Carga adicional por efecto de la aceleracion
Ahora empecemos a calcular cada uno de los términos para confirmar si se
cumple (1):
a. Carga equivalente debido a la flexion del cable (Fp):
Primeramente calculamos la Carga equivalente total debido a la flexion,
pues se debe tener en cuenta que el elevador de zona de Bodegas cuenta
con S cables para la suspension de la cabina que trabajan
independientemente:
2
Siendo:
Fy, = Carga equivalente debido a la flexion en libras
A = Area metalica de la seccion transversal del cable en pulg’.
E; = Mddulo de elasticidad equivalente del cable, se puede tomar:
12 x 10° PSI (Segin Ing. Juan Hori, 2000)
d., = Diametro del alambre en pulgadas
D = Diametro de la polea en pulgadas
De la Tabla N° 5.6: Tomamos Cable del tipo 8 x 19

Ahora de la Tabla N° 5.3 tenemos:

— 2 2
A =0,35d" pulg (3)
dw =0.050 d pulg 4)
E, =12 x 10° PSI (5)

D, = 620 mm = 24,4" (Diametro de la polea) (6)
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d=1/2" = 13 mm (Diametro del cable) @)
Reemplazando (3), (4), (5), (6), (7) en (2):

_ (0,35.4%)(12 x 10°)(0,050d)
24,4

Fp

F,=8603,23 d® PSIx pulg?

F, = 8603,23 (0,5)° PSI x pulg’

F, =1075,40 Lbf

Como nuestro elevador cuenta con 5 cables independientes, dividimos
entre 5 el valor hallado y por tanto el valor de F,, seria:

F, = 215,08 Lbf

. Carga debido a los pesos muertos (Fy):

Pesos muertos que consideraremos para nuestro equipo: cable, resortes,
anclajes y grampas.
1. Cables: Peso por unidad de longitud
qL = 0,58 Kg/m
Longitud de cada tramo de cable = 42m
2. Resortes: Para cada cable = 2 resortes
Peso aproximado = 1,6 Kg c/u
3. Anclajes: Para soporte de los cables de traccion
Para cada cable = 2 anclajes
Peso aproximado = 4 Kg c/u
4. Grampas: Para fijar el cable de traccion
Para cada cable = 8 grampas

Peso aproximado =0,3 kg c/u
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Entonces:
Fw=1[(0,58) (42) + (2) (1,6) + (2) (4) +(8) (0,3)] x (9.81) N
Fw=372,39N
F. = 83,68 Lbf (para cada cable)

Carga efectiva de traccion (Fy):

Ft=(22%) x g (8)
Q = Carga util
K = Peso de la cabina
n = Numero de cables
g = Aceleracion de la gravedad
Q=750Kg
K=875Kg
n=35
g=19,81 m/5

Reemplazando en (8):

F = (lﬁ?ﬁ) 9.81)N
F,=318825 N

F,= 716,46 Lbf (para 1 cable)
Carga adicional por efecto de la aceleracion (F,):
En el item 5.2 Calculo del Contrapeso y en particular en el punto B
Analisis dinamico del sistema, se realizdé calculos para los casos mas

criticos que se presentan durante el desplazamiento del elevador. Es
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decir cuando el elevador esta en ascenso (arranque, movimiento
acelerado) a plena carga desde el primer nivel.

Del grafico N° 5.3 tenemos:

T; = Fuerza o tensidn que soporta €l cable de traccion

Fec1 = Fuerza mecanica que aplica el grupo motriz sobre el sistema

g = aceleracion de la gravedad (9,81 m/s?)

a = aceleracion del sistema

H
M, =Q+ K+ 5xq,XH+ Ge X >

my = 2
Entonces:

T),—M;xg =M, Xa

myXg+Fpe1— T1=my Xa
De donde se obtiene:
Freci =My —my)xXg+M;+my) Xa

Para nuestro caso T, es la carga que soportan los cables:

T),=M; Xa+M; Xg
Entonces la carga adicional debido a la aceleracidn es M; X a y
dividido entre 5, pues el elevador cuenta con 5 cables que trabajan en
forma independiente.

Fa = (M; xa)/5

Q=750Kg

K=3875Kg
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H=32

g, = 0,58 Kg/m

ge = 2Kg/m

a = 0,25m/s?
Reemplazando:

32

M; = 750 + 875 + 5x 0,58 x 32 + 2x7

M, = 1749,80 Kg

1749,80 x 0,25

Fa =
a 5

F, = 87,49N
F, = 19,66 Lbf

Carga de traccion en los cables (Fip):

_ Fux ng
Fp =

F, = Carga de rotura a traccion del cable
n. = eficiencia de empalme del cable
N = Factor de seguridad
De la Tabla N° 5.2 de PRODINSA:
w=74,04 KN
De la Tabla N° 5.4:

ne = 85%

Segun Normas de elevadores EN-81y Tabla N° 5.5:

N=12

Reemplazando en (9):

©)



78

- (74,04)(85%)
12

FtP
Fip = 5244,50 N
Fip = 1178,53 Lbf

Ahora reemplazamos en (1) para realizar la comprobacion:

716,46 Lbf + 215,08 Lbf + 83,68 Lbf + 19,66 Lbf < 1178,53 Lbf
1034,88 Lbf < 1178,53 Lbf

Se cumple la relacioén, por lo tanto la eleccion del cable es la correcta.

B. También podemos seleccionar los cables con el siguniente criterio
(Segin Miravete — Larrodé, 1998):
Primero se calcula la carga efectiva de traccion para cada cable

multiplicado por su correspondiente factor de seguridad:

Donde:

Q = Carga util

K =Peso de la cabina

g = Aceleracion de la gravedad
n = Numero de cables

N = Factor de seguridad
Q=750Kg

K=875Kg

g=9,81 m/s?
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n=>,5
N=12.

Reemplazando:

750+875
F‘=( 5

) x (9,81) x (12)
F,=38,26 KN

Con este valor vamos a la Tabla N° 5.2 de selecciéon de cables de

PRODINSA:

- Comparamos F; con los valores de resistencia a la ruptura minima
garantizada para los cables de diferente diametro.

- Vemos que cualquiera de los cables cumple con el requerimiento de
resistencia solicitado.

- Como ya se indicd, el cable original es de @11 mm, el cual actualmente
no es comercial, por lo tanto, seleccionamos el de 91/2" 6 13mm, el
cual presenta una resistencia de ruptura minima de 74,04 KN

74,04 KN > 38,26 KN

El cable cumple con los requerimientos solicitados.

C. Cilculo aproximado de la duracién de los cables de traccién:

G. Niemann da la siguiente formula que es producto de diferentes

evaluaciones y ensayos:
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Donde:

W = Numero de flexiones (plegado sobre la polea y desplegado), que
puede soportar el cable antes de romperse.

n = Coeficiente de valor:

1 Flexidn en el mismo sentido

1,5 Flexion en sentido contrario cable cruzado
2 Flexion en sentido contrario cable Lang

D = Diametro de la polea

d = Diametro del cable

o. = Esfuerzo de extension (MPa)

b, = Coeficiente de forma de garganta

Para radio de garganta, r = 0,54 d

b; = 1 cable cruzado y Lang

Para radio de garganta r = 00

b, = 0,72 cable cruzado

b; = 0,65 cable Lang

Para garganta en v a 45°

b, = 0,72 cable cruzado

b, = 0,60 cable Lang

b, = Coeficiente de forma del cable

b2 = 1,04 cable cruzado 6 x 37, 1600 MPa

b2 =1,11 cable Lang 6 x 37, 1600 MPa"
Segun nuestros datos, caracteristicas y funcionamiento de nuestro elevador

tomamos los siguientes valores:
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n = 1 (flexién en el mismo sentido)

D =620 mm = 0,620 m

d=13mm=0,013m

Necesitamos el valor de G en MPa:

Sabemos que:

Donde:

Entonces:

Conocemos:

Ce =

P = Carga a levantar en N

s = Seccion metalica del cable en mm?

Q = Carga util en Kg
K =Peso de la cabina en Kg

n. = Numero de cables

g = Aceleracion de la gravedad

Q=750Kg
K=875Kg
n. = 5 cables

g=9,81 m/s2
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TABLA N° 5.2 Cables de traccién PRODINSA

CORAL AF 8x19 (9/9/1)
Alma de Sisal

CORAL alma de sisal

Construccidn : 8=19 (9/9/1)

Usos mds habituales : Ascensores de Pasajeros con polea de traccién .
Principales caracteristicas : Capacidad de amortiguar los tirones , flexidle .
Con alambres de 1400 y 1960 N/mm2

Recomendaciones : DiSmetro minimo de la polea de traccibn : 40 veces el di§-
metro del cable

Diametro Censtruccion Peso Resistencia de ruptura
Noowrual Normal Aprox. minira garantizada

mm pulg N2 alam.tordn Kg/m Ton. Métrica KN
9.5 3/8” 19s 0,31 4,03 39.52
130 w2~ 19s 0S8 7.55 7¢.04
6.0 5/8” 19 0.28 144 112.2

Para convertir Ton Métrica a3 KN multiplique por 9.80665
Nota . Cumplen con Normas ISO 4344 - OTIS (traction rope) .

MARPACTMRSSS PR,
PRODINSA CANTIOAD COMPONENTES MATERIAL f DESIGNALION GIWV
aEEEA GF CERLAR OF aclND OF AELS ESCALA .

PECHA

CABLE DE TRACCION  mmsea
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TABLA N° 5.3
Didmetros De Alambre Y Areas De Cables

( Valores aproximados )

CABLE d,, (Pulgs) A (Pulg?)
6x7 0.106 d 0.38 d*
6x 19 0.063d 0.38 d?
6 x 37 0.045d 0.38 &
8x 19 0.050d 0.35 &
TABLA N° 5.4
Eficiencia De Empalmes De Cables
PORCENTAJE DE LA
TIPO DE EMPALME RESISTENCIA
TOTAL DEL CABLE
Casquillo cénico de Zinc fundido........... 100
Ojal con cuatro o cinco anillos de alambre 90
Ojal descentrado con grapas................. 90
Qjal comun con grapas..............cccceeuenee 85
Mordaza con tres remaches.................. 75
TABLA N°5.5
Factores De Seguridad En Cables
FACTOR DE
SERVICIO SEGURIDAD
AsCensores................... e e 8-12
Montacargas deminas............................. 25-5

Graas accionadas amotor..........ccoeeeeeennn... 4-6
Grias accionadas amano................cceeue.... 3-5
3-5
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TABLA N°5.6
Cables De Acero

TIPO DE
CABLE TIPO DE SERVICIO
CABLE DE ARRASTRE: Arrastre en minas, acarreo en
6x7 patios de fabricas, acarreos en planos inclinados,
alambrecarriles, cables tensoras.
CABLE NORMAL PARA ELEVACION: Montacargas de
S minas, gruas de canteras, gruas de muelles de minerales,
gruas de barcos, gruas puentes, griaas mastil, dragas,
alambrecarriles, perforacion de pozos, ascensores.
8x 19 CABLE EXTRAFLEXIBLE PARA ELEVACION
CABLE ESPECIAL FLEXIBLE PARA ELEVACION:
T Griaas de acerias, grias puentes, ascensores de alta

velocidad, servicios donde existen limitacion en los

diametros de las poleas.

Dibujo 5.5 Polea y cables de traccion
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Reemplazando: P = (252 (9,81)
P=318825N
n d?
Para la seccién del cable: s = e
d=13 mm
2
Entonces: - g== (:3)

s = 132,73 mm?

Reemplazando:
G. = 3188,25
€ 132,73
C. = 24,02 MPa

También seleccionamos los valores de:

b] = 0,60

062 9 \12
170000 [(10(0.600(1.11) x (75 55)

Reemplazando: W = ] ,l (24,02+40)

W =1966 334
Es decir nuestro cable puede soportar 1 966 334 plegados y desplegados sobre

la polea de traccion antes de romperse.

REDISENO DE LA POLEA DE TRACCION
La polea de traccion forma parte del sistema motriz y tiene como funcién

principal arrastrar los cables de traccion por adherencia. Es decir que ademas
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‘de soportar los esfuerzos que le transmite los cables, debe ser capaz de

transmitir la traccidn a este por adherencia.

Estas poleas tienen 3 caracteristicas que las definen: su diametro, el perfil de
sus gargantas o canales y el material de que estan construidas. El diametro
viene en parte determinado por la velocidad de desplazamiento que se fije para
la cabina. Asi, es normal que se utilice un mismo equipo motriz para la
obtencion de varias velocidades de desplazamiento de la cabina utilizando
poleas de traccion de diametros adecuados. Sin embargo, este diametro tiene
un limite inferior, ya que la duracion del cable es tanto mayor, cuando mayor
sea la relacion entre el diametro de la polea y el diametro del cable, a igualdad
de los demas factores. La Norma EN-81 fija esta relacion en un minimo de 40.

El perfil de las gargantas o canales de la polea de traccion, tiene influencia en
la duracién de los cables. Si la garganta de la polea es demasiado estrecha, el
cable queda enclavado en ella. Y si es demasiado ancha, no encuentra el apoyo
necesario y el cable se aplasta. En los dos casos se produce un desgaste
anormal y prematuro del cable. El material en el que se fabrican estas poleas es

fierro fundido nodular.

Como ya se explicod en el item 5.4 los cables de traccion presentan elevado
desgaste y por lo tanto es necesaria su sustitucion. El cable seleccionado tiene
un diametro de ©1/2” =~ 13 mm Yy el original para el cual estaban disefiados las

gargantas o canales de la polea de traccion es ©11 mm. Por tanto debemos
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modificar las dimensiones de las gargantas de la polea para que acepte el nuevo

diametro del cable.

Como se observa en el grafico N° 5.5

v Es el angulo que forma la garganta de la polea de traccion.

Este angulo varia entre los siguientes valores:

25°<y<45°
El valor de y en la garganta original es de 34° (como se observa en el grafico
N°5.5). Para que la polea de traccion acepte el nuevo diametro del cable de
traccion variaremos el valor de y a 45°.
Por tanto para realizar las modificaciones en la polea de traccion y realizar las
comprobaciones técnicas necesarias se tomara:

Y= 45°

Al tomar este nuevo valor del angulo v, se debera proceder a mecanizar (torno)
las gargantas de la polea segun los nuevos valores que se obtengan producto de

esta modificacion como se observa en el Grafico N° 5.6.

COMPROBACIONES TECNICAS

A continuacidon se realizan 3 analisis que otorgan la comprobacion y el
respaldo necesario a la decisiéon tomada:

A. Didmetro de la polea con respecto al didmetro del cable.

Segun Normas EN — 81 se debe cumplir:
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Es decir el diAmetro minimo de la polea de traccion debe ser mayor a
cuarenta veces el diametro del cable
Contamos con los datos siguientes:
Dpotea traccion = 620 mm
dcable = 13 mm (seleccionado en el item 5.4)
Reemplazando:

620 > 40 (13)

620 > 520

Cumple con lo que solicita la norma.

B. Se debe cumplir (segiin Normas EN — 81):

P < Pmax
Donde:
Presion especifica (p): Es la presion de los cables sobre las gargantas de la
polea de traccion.
Para evitar desgastes prematuros de cables y las gargantas de la polea, la

norma EN-81 solicita se debe cumplir la ecuacion anterior.

T - 4.5
ndD sen (y/2)

Entonces: P=

Donde:

P = Presion especifica del cable sobre la garganta en MPa

T = Tension estatica del cable en N (que es igual al peso de la cabina mas
la carga util, mas el peso del cable con la cabina en el piso mas bajo)

d = Diametro de los cables en mm
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D = Diametro de la polea de traccién en mm

n = Numero de cables

v. = Velocidad nominal de la cabina

v = Angulo de la garganta trapezoidal en radianes

Calculamos T: T=(Q+K+5x0,58 x32)¢g
T=(750+ 875 + 5x 0,58 x 32) (9,81)

T=16851,62 N

Tenemos: d=13 mm
D =620 mm
n=35
ve=1m/s
Y =45°
Reemplazando: p = (5)16(?2 ;;2220) = sen‘::;/z)

p=4,91 MPa

Presion especifica mdxima (Dna), las presiones especificas de los cables

sobre las gargantas de la polea de traccion no deben superar el valor

obtenido por la formula siguiente, estando la cabina cargada con su carga

nominal (segin Normas EN — 81):

12,5+4 v,
pmax 1+ Vc
Tenemos: ve=1m/s
_125+4()

Reemplazamos:  Pmax T+ 1
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Reemplazamos los valores en la ecuacion inicial:
P < Pmax
491<8.25
Se cumple con las exigencias de las normas técnicas. La presion especifica

es inferior a la maxima permitida.

C. Adherencia de los cables sobre la polea de traccion: En los elevadores de

polea de traccion, la adherencia de los cables sobre la garganta de la polea
debe ser suficiente para que al moverse ésta arrastre los cables (tanto en
subida como en bajada) de la cabina con la carga maxima.

Para que se realice este arrastre sin deslizamiento, debe verificarse segun la

norma EN-81, lo siguiente:

%xcGCZSef“ (1)
2

Donde:

T1 *’ ’ b 14 ’ . r
T, ©s la relacidn entre la carga estatica mas grande y la carga estatica mas
2

pequeiia situada a cada lado de la polea de traccion.
C, : Coeficiente que es funcion de la deceleracién a (en m/s?) frenado de
la cabina, y de la aceleracién normal de la gravedad g (en m/s?) y que es

igual a:

g+ta
g—a

C1 =

C, : coeficiente que tiene en cuenta la variacion del perfil de la polea de
traccion debido al desgaste, y que puede evaluarse en:

C, =1 Poleas de gargantas semicirculares
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C, = 1,2 Poleas de gargantas trapezoidales o en V
f : coeficiente de rozamiento de los cables en las gargantas de las poleas de

traccion, y para poleas de gargantas trapezoidales o en V es igual a:

7
sen

f=

NIR

i : coeficiente de rozamiento de los cables sobre las poleas, segiin Miravete
Larrodé, 1998, si la polea es de fierro fundido este valor se estima en 0,09
a : es el arco de arrollamiento de los cables sobre la polea de tracciéon en
radianes
vy : es el angulo de la garganta trapezoidal o en V de la polea de traccion
Para verificar la adherencia de los cables sobre la polea, segiun las
normas EN-81, se debe analizar los siguientes casos:

e Caso 1: Cabina situada en la parada mas baja con una carga del 125%

de la carga nominal.

Conocemos los siguientes datos:

Q=750Kg
K=875Kg
Z=1266Kg

q. = 0,58 Kg/m

£=9,81 m/s2
a=0,25 m/s2
u=0,09

y =45°
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a = 180° (r rad)
Del grafico N° 5.7:

T, = 125%Q + K + (5 X g, X 32)

Entonces:
Ty = 125% x 750 + 875 + (5 x 0,58 x 32)

T, = 1905,30 Kg

T, = 1266 Kg

C - 9,81 + 0,25
1 7981 -0,25

C1 = 1,05

C, = Polea de garganta trapezoidal oen V

Y

sen-z;

0,09
f =
sen 2

f =0,235

Reemplazando en (1):

1905,30

< 0,235X®
1266 X1,05%x12<e

1,896 < 2,092

Se comprueba que cumple con lo solicitado por la norma EN — 81.
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e Caso 2: Cabina situada en la parada mas alta sin carga
Del grafico N° 5.8:

Reemplazando:
T, = 1358,80 Kg

Ademas ya tenemos los valores de:

Cl = 1,05
f = 0,235
a=T

Reemplazando en (1):

1358,80

x 1,2 < g0235xm
875 x105%x12<e

1,957 < 2,092

Se comprueba que cumple con lo solicitado por la norma EN — 81.



POLEA DE TRACCION

vy = angulo de la garganta o canal de la polea
v = 34° angulo de la garganta de la polea (disefio original)
DiéGmetro del cable de traccién original : 11 mm
25 < y <45
Numero de gargantas o canadles : 5
Dlémetro de la polea de tracclén : 620 mm
DiGmetro del eje de ia polea : 90 mm
Diémetro de la bocamasa : 154 mm
Ancho de bocamasa : 140 mm

ot Q|
(V)
J
132.5
MATERIAL VACTN

Grdfico 5.5 : Polea de Traccion




POLEA DE TRACCION

v = angulo de la garganta o canal de la polea
como: 25 < y < 45
Tomamos : y = 45
Se toma este nuevo valor para y para que las gargantas
puedan alojar a los nuevos cables de tracci6n que tienen
un diémetro de @ = 1/2" 0 13 mm
Con los nuevos valores tomados varian los dimensiones de las
gargantas como se ve en el gréfico.

16,84|
—
= Q@
4V
|
i E ——
132.5
COMPONENTES MATERIAL __OBSERVACIDN |

[

N PoLEA DE TRACCION ——

Grdfico 5.6 : Polea de Traccion
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i _—}:ﬂ
T2
T2
| Z
<~
% T
T1
ler Loz Casles somke LA PoLEa b
NIVEL TRAcGS
\ 125%Q + K
X7
1 |

ADHERENCIA DE LOS
CABLES CASO 1

Grdfico 5.7 Adherencia de los cables Caso 1
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[— c : ARCO DE ARROLLAMENTO DE

Sto LOS CABLES SCHRE LA POLEA DE
NIVEL Uagyiinl
K
AV 4
J T
N
" X
v <

ADHERENCIA DE
CABLES CASO -

Grdfico 5.8 Adherencia de los cables Caso 2
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Dibujo 5.6 Polea y cables de traccion
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5.6. CALCULO DE AMORTIGUADORES DE SEGURIDAD EN EL
POZO DEL ELEVADOR
Como ya se indico en el item 4.2 nuestro elevador carece de amortiguadores de
seguridad en el pozo. Segun las normas EN-81 estos amortiguadores son de uso
obligatorio.
Para nuestro elevador utilizaremos amortiguadores de acumulacidon de energia
cuyo componente principal es su resorte helicoidal de espiras de seccidn
circular o cuadrada. Este tipo de amortiguadores se emplean para elevadores
cuya velocidad nominal no sea superior a 1 m/s. Para facilitar la fijacion del
resorte, éste va soldado a una placa base en el pozo del elevador.

Consideraciones iniciales:

e Carrera minima de los amortiguadores: Como minimo igual a la distancia
de parada por gravedad a 115% de la velocidad normal, o sea:
C,=0,070 v*
v = Velocidad nominal en m/s
C; = Carrera minima en m
Como: v=1m/s
C;=0,070 (1)°

C,=0,070 m

e Carrera posible de los amortiguadores de acumulacion de energia: Es
igual a dos veces la distancia de parada por gravedad con velocidad de

115% de la velocidad normal.
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C,=0,135V’
v = Velocidad nominal en m/s
C, = Carrera posible en m
Como: v=1m/s
C,=0,135(1)°

C;=0,135m

e Recorrido libre de seguridad: Se debe cumplir las siguientes condiciones:
a. Cuando la cabina o el contrapeso se encuentran sobre sus topes o
amortiguadores totalmente comprimidos, el recorrido aun posible en sentido

ascendente del contrapeso o de la cabina ha de ser por lo menos:

(1,15 v)2

1
R: -_—
2 2g

0 minimo 0,20m

R =0,035 v

v = Velocidad nominal en m/s

R =Recorrido posible en m
v=1m/s

Reemplazando:

R=0,035m 6 minimo 0,20 m
Elegimos:

R=0,20m
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b. Cuando el contrapeso se encuentra sobre sus amortiguadores totalmente
comprimidos, la distancia minima entre el techo de la cabina y su parte
saliente mas baja del recinto sera superior a:

d=1+0,035Vv*
v = Velocidad nominal en m/s
d = Distancia minima en m
v=1m/s
d=1+(0,035) (1)°

d=1,035m

CALCULO DE LOS AMORTIGUADORES DE ACUMULACION DE
ENERGIA:
Este calculo se inicia haciendo una estimacion utilizando el denominado

coeficiente de Wahl.

Donde:
Ds = Diametro medio del resorte

d = diametro del alambre del resorte

. ., Ds ,
1. Se debe estimar la relacion 5 cuo valor varia entre:

Ds L 1615]
d

D
Tomamos: = =6
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Se toma el valor de 6 para que una vez hallado el diametro del alambre, el
diametro del reserte no sea muy grande y asi lograr ahorrar espacio en el

pozo del elevador.

¥=1,25
Se determina la tension admisible a torsion del material. Se suele obtener
de tablas de materiales, en caso de estimacion segiin Miravete — Larrodé
(1996):
Tp = 0,28 Oy
T, = Tension admisible a torsion del material (MPa)
o = Resistencia a la traccion del material (MPa)

Segun los principales fabricantes de elevadores (Otis, Schindler, Atlas), los

resortes requeridos tienen las siguientes caracteristicas:

o = 1800 MPa
G =81,5GPa
1, = 0,28 ots

1, = (0,28) (1800)
= 504 MPa

Tenemos la ecuacion para calcular el diametro del alambre del resorte:

dzJ(Sme‘P) GDS)- o
X Tp d

d = Diametro del alambre del resorte en mm

Y = Coeficiente de Wahl
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1, = Tension admisible a torsion del material en MPa

Fmax = Fuerza para cada resorte totalmente comprimido en N
Foax=4(Q+K) g

Frmax=enN

Q = Carga util en Kg

K = Peso de la cabina en Kg

g = Aceleracion de la gravedad (9,81 m/s?)

Frmax =4 (750 + 875) (9,81)

Frmax = 63765 N 2)

Sabemos que:

¥ =1,25 (3)
LLEN 4)

d

Reemplazando (4), (3), (2) en (1):

(8)(63765) (1,25)(6)
() (504)

d=

d =50 mm
Como vemos este diametro del alambre es muy elevado, por lo cual en vez
de un unico resorte elegimos colocar 4 resortes.

Entonces calculamos nuevamente: Fpax

P 4@
4
4 (750+875)(9,81)
e

4
Fumax = 1594125 N

Nuevamente reemplazando en (1)
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dZ\FS)(15941,25)(1,25) <6

(m)(504)
d>24,58 mm
d =25 mm
Sabemos que:
=6
Ds = (6) (d)
Ds = (6) (25)
Ds =150 mm

Numero de resortes: 4
Ahora procedemos a determinar el nimero de espiras activas del resorte
helicoidal:

G d*4

8 Ds° K ®)

n = Numero de espiras activas del resorte
G = Mddulo de cortadura del material (P,)

K =Rigidez del resorte

K (©)

fmax
Segun la Norma EN-81, la carrera del amortiguador es el mayor de los
siguientes valores:
firnax = max {65 mm 6 0,135 v*}
Sabemos que:
v = Velocidad nominal €én m/s

v=1m/s
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fmax =max {65 6 135}mm
fmax = max {0,065 6 0,135} m
Elegimos:

fmax = 0,135 m

Reemplazando en (6):

_ 1594125 N
0,135 m

K

K =118083,33 —
Conocemos:

G = 81,5 GPa
G=81,5x10°P,
Reemplazando en (5):

_ (81,5x 10°)(0,025)"
1= 8)(0,150)3(118083,33)

n=10

5. Longitud del resorte, segiin Miravete — Larrodé (1998):

Lo = (n + nf) X d+ 6max
n = Numero de espiras activas del resorte
ny = Numero de espiras finales del resorte
d = Diametro del alambre del resorte (mm)

Omax = Deformacion maxima del resorte (mm)

(7
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Dibujo 5.8 Amortiguadores de seguridad en el pozo del elevador

Entonces tenemos:

n=10

. = 1 (se afiade 1 espira mas puesto que solo tiene un extremo fijo)
d =25 mm

Cgs = 135 mm

Reemplazando en (7):

™
[

[
Vel
=
-

[
o
N
fJ
n

f
[y
(oY)
n

Diametro externo e interno del resorte:

D, =D, - 2% (D

d
-
- 2X (-Z‘)
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Reemplazando valores de Ds y d:
D, =175 mm

D; =125mm

Entonces finalmente nuestro resorte helicoidal de seccidn circular tiene las

siguientes caracteristicas:

d=25 mm
Ds = 150 mm
n=10
L, = 410mm
D, = 175 mm
D; = 125mm

Numero de resortes: 4

57. SELECCION E IMPLEMENTACION DE MECANISMOS Y
DISPOSITIVOS DE SEGURIDAD PARA LAS PUERTAS DE PISO
Las Nomas EN — 81 establecen que: Debe ser imposible, desde posiciones
normalmente accesibles a las personas, desplazar un elevador con la puerta
exterior abierta o desbloqueada tras una sola accién que no forme parte de la
secuencia de operacion normal. Para el cumplimiento de esta norma el elevador
debe contar con un dispositivo electromecanico de seguridad para cada una de

las puertas de piso (exterior o también denominad de hall) y conuna Rampa
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electromecanica que las accione automaticamente como parte de la secuencia

l6gica de funcionamiento del Tablero de Control del elevador.

e DESCRIPCION Y FUNCIONAMIENTO DE LOS DISPOSITIVOS

DE SEGURIDAD PARA LAS PUERTAS DE PISO

La seguridad para las puertas de piso la brindan los siguientes dispositivos:

o Dispositivo electromecanico de seguridad para puertas de piso,
también denominado Cerradura Electromecanica, Chapa Trinco o
Door Interlocks, que se encarga del trabamiento de las puertas de piso.
Este trabamiento se produce cuando la cabina del elevador no se
encuentre en un piso determinado, es decir bajo ninguna circunstancia
el usuario podra abrir la puerta de ese piso. Ademéas este mismo
dispositivo habilita la apertura de las puertas cuando el elevador se
encuentre en dicho piso. Este dispositivo es la principal garantia de
seguridad en la utilizacion del elevador para el publico usuario.

o Rampa electromecdanica de accionamiento de las Cerraduras
Electromecanicas, Patin Retractil o Retiring Cam, esta rampa
acciona y libera, segun sea la condiciéon de funcionamiento del
elevador, a los brazos de accionamiento de las chapas de puerta cuando
la cabina del elevador esta nivelada en los pisos. En pleno
funcionamiento del elevador cuando este se encuentra desplazandose la
Rampa electromecanica debe estar retraida y no debe accionar a
ninguna Chapa Trinco, solo cuando el elevador este detenido en un piso

y la Rampa electromecanica deja de recibir su respectivo voltaje de
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alimentacion, esta acciona el brazo de la Chapa Trinco del piso donde
este estacionado el elevador que a su vez libera o deja de trabar la

puerta de dicho piso.

e REQUERIMIENTOS PARA LA SELECCION DE LOS
DISPOSITIVOS
Como ya se explico en los items anteriores el dispositivo de seguridad
actual del elevador se cncuentra totalmente desgastado y obsoleto. Por
tanto se debe proceder al reemplazo de estos dispositivos para lo cual se
debera realizar una seleccion de componentes entre los diferentes
fabricantes especializados en este rubro, que ademas deberan cumplir con

las normativas vigentes para su uso en elevadores.

o Caracteristicas de las Puertas de Piso de Nuestro Elevador

= Puertas de piso del tipo batiente.

= Cierre de las puertas mediante bomba amortiguadora (cierrapuerta).

= Marcos y puertas con amplio espacio para el montaje de los
dispositivos.

® Voltaje de trabajo original es de 80 VDC, pero como se realizara un
nuevo tablero de control se tomara en cuenta el voltaje de trabajo de los
componentes del fabricante seleccionado.

®* Rampa de accionamiento de las chapas de puertas debe estar montada
necesariamente en forma lateral a la cabina y aproximadamente en la

parte media.
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o Requerimientos que dcben cumplir los Dispositivos a Seleccionar

Chapa Trinco o Cerradura Electronecdnica

81 y la Directiva Europea 95/16/CE.

Cumplir con las normas técnicas vigentes para elevadores Norma EN-

= La caja que contiene los mecanismos y contactos de la Chapa trinco

debe ser fabricada en aluminio inyectado a presién y con tapa de

plastico transparente para que se pueda observar el estado y el

funcionamiento de los componentes desde el exterior.

= Las Chapas Trinco debe contar con un pin o perno de enclavamiento

mecanico de las puertas de piso, este pin de enclavamiento debe

contar con un recorrido minimo de 16 mm tras el cierre de la puerta.

= Las Chapas trinco deben contar con un dispositivo de desbloqueo de

emergencia a ser manipulado externamente mediante una llave

triangular.

= JLas Chapas trinco deben contar con 2 contactos eléctricos de

seguridad: uno de ellos se encargara de la funcidon Puerta de piso

Cerrada y el segundo contacto de la funcion Puerta de piso Trabada.

= El Contacto de puerta de piso cerrada debe tener la siguiente

caracteristica: La parte fija del contacto y la parte movil (puente)

deben estar separados y por ningin motivo que no fuera su trabajo

propio pueden llegar a unirse.

= Los contactos eléctricos de las Chapas Trinco deben ser fabricados de

cobre con bafio de plata refinada.
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Los contactos eléctricos de las Chapas Trinco deben cumplir las
siguientes caracteristicas técnicas; AC-15 Ue=230V Ie=2A , DC-13
Ue=220V Ie=2 A.

Los contactos eléctricos de las Chapas Trinco también deben cumplir
con las normas IEC 947-5-1, que especifican que este tipo de
dispositivos deben cumplir con los requerimientos siguientes
Ui=250V Uimp=4kV Ith=10 A.

La fuerza de retomo del pin de trabamiento de las Chapas Trinco,
retomo por resorte, debe ser como minimo de 50 N.

Los componentes de las chapas trinco deben poder trabajar a
temperaturas que varian desde -10°C a 80°C.

Rampa Electromecdnica o Retiring Cam

En pleno funcionamiento del elevador, la Rampa Electromecénica
debe estar retraida o replegada y no debe accionar ninguna de las
chapas trinco de las puertas de piso.

Con el elevador estacionado en un piso, la Rampa Electromecénica
debe accionar a la Chapa Trinco de dicho piso para que esta destrabe a
su vez a la puerta de piso del elevador y pueda ser utilizada por los
usuarios con normalidad (abriéndola y cerrandola segun sea
necesario).

La Rampa Electromecanica se debe replegar cuando se le aplica
voltaje. Si no recibe voltaje la rampa cae (posiciéon de reposo), la
fuerza con la que cae la Rampa Electromecanica debe ser la necesaria

para vencer a la Chapa Trinco y asi poder destrabar la puerta.
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®= El voltaje de trabajo de la Rampa Electromecanica se seleccionara
teniendo en cuenta el o los voltajes que pueda proveer el tablero de

control.

e SELECCION DE LOS DISPOSITIVOS
Las empresas fabricantes de los dispositivos mencionados, Chapas Trinco
y Rampa Electromecanica, que tienen mayor presencia en el Peru en
instalaciones de elevadores ya sea por calidad de componentes o costo y
que cumplen con todas las normativas vigentes son: Aljo (Espaiia), Gervall
(Espaiia), Elevatec (Brasil), Kronenberg (Alemania) y Schmersal (USA).
De las empresas mencionadas seleccionamos a Kronenberg (Hans & Jos.
Kronenberg GmbH), empresa con sede en Alemania, pues sus
componentes son de alta calidad y amplia variedad para todo tipo de
requerimiento. Ademas cuenta con diversas certificaciones que avalan la
calidad de sus productos. Por tanto seleccionaremos nuestros dispositivos

requeridos de los Catélogos técnicos de Kronenberg (ver Anexo N° 2).

SELECCION
Del Catalogo técnico de Kronenberg, los componentes que cumplen con
los requerimientos y las caracteristicas técnicas de nuestro elevador son:
o Chapa Trinco, Cerradura Electromecanica o Door Interlock
Modelo: DLF 1 R-X 15 (u) .20 .6 .9/11
o Rampa Electromecanica o Retiring Cam

Modelo: EMT 18 110 VDC
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El montaje y la forma de trabajo de los dispositivos se observa en el
Catalogo técnico de Kronenberg. (Anexo N° 2). Los dispositivos

seleccionados se observan en los planos N° 5.10,5.11 y 5.12.
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Dibujo 5.8 Cerradura electromecdnica o chapa trinco

Dibujo 5.9 Rampa electromecdnica
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Dibujo 5.10 Vista del pin de trabamiento de la cerradura electromécanica y el contacto de puerta
cerrada

Dibujo 5.11 Vista de la cerradura electromecdnica instalada en el marco de la puerta de
piso de un elevador
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Dibujo 5.12 Vista de la cerradura electromécanica y sus componentes
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SELECCION E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE
SEGURIDAD EN CASO DE CAIDA DEL ELEVADOR

Segun las Normativas vigentes sobre elevadores, norma EN — 81, estos deben
contar obligatoriamente con un sistema de seguridad en caso de caidas. Este
sistema de seguridad estd conformado basicamente por el Limitador de

Velocidad y el Paracaidas.

e FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA

Dentro del conjunto de dispositivos que componen la instalacion de un
elevador, hay algunos cuya funcion es brindar la seguridad y estan destinados a
actuar solo en caso de emergencias, es decir, cuando otros componentes (los de
accion permanente e imprescindibles para el uso) por alguna razén fallan y
ponen en peligro al equipo y a los usuarios. Precisamente, son ellos a los que
muchas veces se los desatiende, ya que de cualquier modo, en condiciones
normales de uso del elevador, son prescindibles. Lo dramatico es descubrir que
estan fuera de servicio o accionan defectuosamente en €l momento en que la
coyuntura los convierte en protagonistas. Esa sutil diferencia que hay entre que
actuen o no es la que determina la posibilidad de un accidente o evitarlo, y
consecuentemente €l dafio o no a pasajeros y equipos. Las consecuencias
suelen plantearse como impredecibles, pero siempre de resultados graves. A
continuacion se explica el funcionamiento del limitador de velocidad y del
paracaidas:

Limitador de velocidad: Si bien los hay de distintos tipos, basicamente

consiste en dos poleas, una instalada en el cuarto de maquinas y la otra,



121

alineada verticalmente con la primera, en el fondo del pozo. A través de ambas
pasa un cable de acero especial para elevadores, cuyas puntas se vinculan, una
a un punto fijo del bastidor de la cabina, y la otra a un sistema de palancas cuyo
extremo se encuentra en la parte superior de ese bastidor.

De esta forma conectada, el cable acompafia a la cabina en todos sus viajes,
haciendo rotar las poleas segin el movimiento que le imprime la velocidad
nominal de la cabina. Es importante comprender que este cable es
absolutamente independiente de los cables de traccién, es decir que no
interviene en la suspension de la cabina y el contrapeso, ni en la transmision
del movimiento generado por el sistema motriz; solo por arrastre acompafia a la
cabina. En la polea superior del limitador, aquella que esta en el cuarto de
maquinas, a través de alguno de los sistemas que existen, se produce una
detencion brusca del cable, cuando la velocidad de dicha polea se incrementa
en un 25% respecto de la nominal. Esa detencidon brusca del cable, sumada a
que la cabina continia su acelerado descenso, hace que el extremo que esta
unido al sistema de palancas lo accione. La polea del limitador aumenta su
velocidad solo cuando la cabina aumenta también en 25% su velocidad
nominal. Ello puede ocurrir, entre otras variadas razones por sobrecarga, corte
de los cables de traccion o rotura del sistema motriz. Lo que si debe quedar
claro es que con un fuerte incremento de la velocidad o, aun peor, en caida libre
de la cabina, las consecuencias para los usuarios ocasionales serian fatales. Por
ello, el sistema de palancas que acciona el cable del limitador de velocidad de

la forma ya descrita es el denominado paracaidas, a la vez que acciona un
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dispositivo tipo final de carrera que mediante el tablero de control corta el
suministro de energia eléctrica al motor, sacandolo de uso.

Paracaidas: Fundamentalmente los hay de dos tipos: instantaneos Yy
progresivos. Los primeros se utilizan para ascensores de baja velocidad
nominal: no mas de 1 m/s, y como su nombre lo indica, una vez accionado
detiene la cabina en forma instantanea. Para velocidades superiores de cabina,
las consecuencias que podrian padecer los usuarios con una detencion brusca
de ésta, por accion del paracaidas, serian severos dafios. Es por ello que el
frenado se produce en forma progresiva. Cabe sefialar que todo el sistema de
palancas, lo que en definitiva hace en su movimiento es liberar unas cufias o
rodillos que se encuentran en una caja junto a las guias. Cuando ello sucede, los
rieles son “mordidos™ por las cufias o rodillos y se produce la detencion de la

cabina.

e REQUERIMIENTOS PARA LA SELECCION DE LOS
DISPOSITIVOS DEL SISTEMA LIMITADOR DE VELOCIDAD
Para su seleccion se requiere conocer principalmente:

La Velocidad Nominal o de desplazamiento o elevacion del elevador, lo
cual ya conocemos (4.1.3. Caracteristicas técnicas):

Velocidad Nominal = 1 m/s

Ademas se debera seleccionar al limitador por el tipo de funcionamiento
de sus mecanismos, tenemos dos tipos de limitador:

o Limitador de velocidad oscilante

o Limitador de velocidad centrifugo
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En ambos casos el objetivo es el mismo: Cuando el cable que circula sobre
la polea del limitador supera una velocidad, el cable debe bloquearse. En el
primer caso es un gatillo oscilante el que se enclava al acelerarse y en el
segundo caso, es la accion de la fuerza centrifuga la causante de la
operacion de frenada. La Gnica ventaja que tiene uno sobre otro sistema, es
que el centrifugo es mas silencioso aun a velocidades elevadas, mientras
que el oscilante puede generar cierto nivel de ruido a partir de una
determinada velocidad.

Para la seleccion del limitador de velocidad se utilizara los criterios
sefialados en las noimativas vigentes para equipos elevadores: Norma
Europea EN-81 (Norma de seguridad para la construccion e instalacion de
ascensores), la Directiva Europea 95/16/CE (Aproximacion de las
legislaciones de los estados miembros relativas a los ascensores) y también
podemos observar los criterios utilizados por las normas americanas del
American Standard Safety Code for Elevators.

Segiin las normas americanas del American Standard Safety Code for
Elevators: Para la Tabla N° 5.7 también entramos con el valor de la
Velocidad Nominal (1 m/s). La velocidad de actuacion del Limitador
(Vfreno) debe ser: Vfreno = 1,42 m/s

Esta normativa también fija la distancia de parada de la cabina del
elevador para la velocidad ya mencionada:

Distancia de parada minima = 0,22 cm -

Distancia de parada maxima = 0,55 cm
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Segin la Norma EN 81, entramos a la Tabla N° 5.8 con la Velocidad
Nominal (1 m/s) para fijar los limites de la velocidad de disparo:

Limite inferior = 1,15 m/s

Limite superior = 1,5 m/s
El tiempo de respuesta del limitador de velocidad debe ser lo
suficientemente corto para evitar que la cabina pueda alcanzar una
velocidad peligrosa en su caida, para cuando actue el paracaidas.
También esta norma fija el esfuerzo minimo sobre el paracaidas que debe
hacer el limitador de velocidad como consecuencia de su disparo, que debe
ser el mayor de los siguientes valores:
o 300N
o El doble del esfuerzo para que actiie eficazmente el paracaidas.
Segun esta normativa debe estar marcado el sentido de giro sobre la polea
del Limitador de Velocidad que corresponda a su actuacidn sobre el
paracaidas.
También esta norma cita que debe poder provocarse el bloqueo del
Limitador a una velocidad inferior a la maxima permitida para la cabina,
para probar la actuacion del Paracaidas. Para eso, algunos constructores
montan una segunda polea en el mismo eje que la nommal, pero de menor
diametro suficiente para que accione movida por el cable, el limitador a la
velocidad de disparo. Asi no hay mas que cambiar en la prueba el cable de
la polea normal a la de prueba y comprobar si el limitador se bloquea y si

actua correctamente el paracaidas.
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TABLA N°5.7

Velocidades mdximas de los aparatos elevadores para los que debe actuar
el limitador de velocidad y distancia minima y mdxima de frenado, de
acuerdo con las normas americanas del American Standard Safety Code
Jor Elevators.

Vn (m/s) Vfreno Distancia de parada
(m/s) maxima (cm)
minima maxima
0-0,63 0,89 0,15 0,33
0,76 1,06 0,15 0,40
0,88 1,27 0,20 0,48
1,01 1,42 0,22 0,55
1,14 1,56 0,25 0,60
1,52 2,00 0,33 0,83
1,77 2,29 0,38 1,01
2,03 2,59 0,45 1,21
2,28 2,88 0,53 1,47
2,54 3,17 0,63 1,72
3,04 3,75 083 231
3,55 4,34 1,09 299
4,06 4,92 1,37 3,81
4,57 5,51 1,65 4,64
5,08 6,09 2,03 5,58
5,58 6,70 2,41 6,80
6,09 7,31 2,84 8,02
6,60 7,92 3,35 9,42
7,11 8,53 3,83 10,84
7,62 9,14 - 4,39 12,44
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TABLA N°5.8

Velocidad de Disparo del Limitador de Velocidad segun las Normas EN 81-1

Limite Inferior Limite Superior
m/s m/s
115% Velocidad Nominal 0,80 m/s

En Paracaidas instantaneos de cufia

115% Velocidad Nominal 1,00 m/s
En Paracaidas instantaneos de
rodillos
1,50 m/s
115% Velocidad Nominal En Paracaidas instantaneos con efecto

amortiguado para ascensores de

velocidad nominal hasta 1 m/s

1,25 V+(0,25/ V) m/s

115% Velocidad Nominal Para ascensores de velocidades

superiores
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PARACAIDAS

Como ya se indico anteriormente los paracaidas para elevadores se
construyen de dos tipos: De accion instantdnea y de accidn progresiva.
Para nuestro caso:

Velocidad Nominal = 1 m/s

Para esta velocidad, buscando evitar el golpe seco de frenado, segin las
Normas EN — 81 se debe utilizar:

Paracaidas de Accion Progresiva

Los paracaidas de accion progresiva detienen la cabina aplicando con una
fuerza de magnitud controlada, las zapatas de cuifia o rodillo del paracaidas

sobre los rieles.

Los paracaidas, para producir la detencion de la cabina, utilizan unas
zapatas que pueden ser del tipo cuiia o rodillo que se presionan y agarran
sobre los rieles del elevador. Las zapatas de cufia, como su nombre lo
indica tiene forma de cuifia, presenta la superficie que se pone en contacto
con el riel estriada o dentada para aumentar el agarre.

Segun las Normas EN — 81, se fija la desaceleracion que debe producir la
actuacion de los paracaidas progresivos entre 0,2 g y g, en caso de caida
libre y con la carga nominal en la cabina.

Para la seleccion del paracaidas también se debera tener en cuenta el Peso
de la Cabina y la Carga Util de la misma puesto que finalmente es a la

suma de los dos que tiene que detener el paracaidas. También se debe
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especificar el tipo y espesor del riel donde se desplaza la cabina puesto que
sobre €l también se desplaza el paracaidas.

El Paracaidas de la cabina debe contar con un dispositivo eléctrico de
seguridad (tipo final de carrera) que al actuar desconecte el tablero de
control produciendo la detencion del sistema motriz, antes o a mas tardar,
al mismo tiempo que se produce el frenado de la cabina sobre los rieles.
Segun la Norma EN — 81 el paracaidas, después de haber actuado, debe

desbloquearse solamente desplazando la cabina hacia arriba.

e SELECCION DE LOS DISPOSITIVOS DEL SISTEMA

Con los criterios sefialados por las Normativas vigentes entramos al

Catalogo Técnico (ver Anexo N° 3) de la Empresa Dynatech (Dynamics &

Technology, S.L.), empresa con sede en Espaifia especializada en el disefio

y fabricacion de componentes y dispositivos para elevadores y que cuenta

con todas las certificaciones para tal caso, y seleccionamos nuestros

dispositivos con los siguientes datos:

Limitador de Velocidad:

o Velocidad Nominal o de elevacion = 1 m/s

o Limitador de Velocidad del tipo centrifugo

O Para la Velocidad de Disparo o Actuacion del Limitador se utilizara el
criterio de la Norma EN-81. La velocidad de disparo o actuacion debe
de estar comprendida entre 1,15 m/sy 1,50 m/s

o Esfuerzo sobre el paracaidas: 300 N o el doble del esfuerzo para que

actué eficazmente el paracaidas
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Paracaidas:

o Velocidad Nominal o de elevacién = 1 m/s

o Paracaidas de Accién Progresiva

o La suma del Peso de 1a Cabina mas la Carga Util (Q+K) es 1625 Kg
o Espesor del Riel de desplazamiento de la cabina es 16 mm

o Riel de tipo Mecanizado (cepillado) y lubricado manualmente

Modelos seleccionados del Catalogo de Dynatech (ver Anexo N° 3):

(o]

o

(o]

o

Los dispositivos seleccionados para formar parte de nuestro Sistema de
Seguridad en caso de Caida cumple con los requerimientos solicitados, esto

se observa en las certificaciones de los productos (ver Anexo N° 3), y con

Limitador de Velocidad modelo LBD - 300
Paracaidas modelo ASG — 120 UD
Polea Tensora modelo 300

Timoneria modelo T — 25 UD

las normativas vigentes EN — 81 y la Directiva Europea 95/16/CE.

El montaje y la forma de trabajo de los dispositivos seleccionados se

observa en el Catalogo Técnico de Dynatech (Anexo N° 3). Los

dispositivos seleccionados se observan en los Planos N° 5.13, 5.14, 5.15,

5.16,5.17,5.18,5.19 y 5.20.
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Dibujo 5.13 Limitador de velocidad

I

1R

Dibujo 5.14 Paracaidas de un elevador
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Dibujo 5.15 Vista del limitador de velocidad en sala de maquinas

Dibujo 5.16 Vista de la polea tensora del limitador de velocidad y su
dispositivo de desconexion eléctrica
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IMPLEMENTACION DE UN TABLERO DE CONTROL

Los requerimientos que debe cumplir nuestro Tablero de Control en el disefio

de su légica de funcionamiento para cumplir con todas las seguridades propias

de un elevador y los dispositivos que debe contener son los siguientes:

e Finales de carrera para la funcion Parada de Emergencia en niveles
extremos, para el caso que la cabina del elevador se exceda en su recorrido
tanto en subida como en bajada.

e Finales de carrera para la funciéon Corte de Velocidad de niveles extremos,
para el caso de que la légica de control no responda y el elevador se
encuentra desplazandose en los niveles extremos en alta velocidad.

e Serie de seguridad de las Chapas Trinco (Contactos de Puertas) para la
funcién Puertas de Piso Cerradas, es decir mientras alguna puerta de piso
no esté cerrada no se inicia la maniobra de partida del elevador.

e Serie de seguridad de las Chapas Trinco (Contacto de Trabamiento) para la
funcién Puertas de piso Trabadas, es decir mientras alguna puerta de piso
no esté convenientemente trabada entonces el elevador no parte del piso.

e Final de carrera para la funcidon Parada de Emergencia por accionamiento
del Limitador de velocidad.

e Final de carrera para la funcion Parada de Emergencia por accionamiento
del Paracaidas.

e Boton de Parada de Emergencia (NC) en botonera de cabina.

e Botones Pulsadores (NA) para las llamadas de piso y cabina con luz

indicadora de confirmacion.
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e Temporizador electrénico para la funcion Tiempo de puertas, es el tiempo
de espera entre llamada y llamada el cual es aproximadamente 3 a 6
segundos.

e Secuenciador de fase para el caso de alteracion de las fases de las lineas de
alimentacion de corriente de la sala de maquina.

e Por pedido del cliente (Planta Cervecera) el Tablero de control es del tipo
convencional, en base a relés de control y para la parte de fuerza se
utilizard un variador de velocidad, y el tipo de maniobra a utilizar es

Colectivo en descenso.

CARACTERISTICAS TECNICAS DEL TABLERO DE CONTROL
e Para el Circuito de Control se utilizara el siguiente voltaje: 24 VDC
¢ Para el Circuito de Fuerza se utilizara el siguiente voltaje: 110 VAC
¢ El Sistema de frenado utiliza el siguiente voltaje: 110 VDC
e La Rampa electromecdnica utiliza el siguiente voltaje: 110 VDC
e El Transformador principal del tablero de control tiene las siguientes
caracteristicas:
o Potencia: 500 VA
o Primario: 220 VAC
o Secundario: 110 VAC, 24 VAC
o Frecuencia: 60 Hz
¢ Rectificadores monofisicos: Mediante puente de diodos

e Los Contactores de Fuerza tienen las siguientes caracteristicas:

o Marca: Siemens
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Procedencia: Brasil

Modelo: 3TF - 48

Voltaje de Bobina: 110 VAC
Contactos auxiliares: 2 NA + 2 NC

Corriente de empleo (Ie) en categoria AC—-3:75 A

e Los Relés de Control tienen las siguientes caracteristicas:

)

®)

©)

e El

Marca: Releco

Procedencia: Espafia

Modelo: MR - C

Tipo: C3 — A30

Intensidad de Corriente maxima: 10 A /250V AC1,6 A /250 V AC15
Voltaje de Bobina: 24 VDC

Numero de pines: 11

Contactos: 3 NA + 3 NC

Temporizador electronico de Tiempo de Puertas tiene las siguientes

caracteristicas:

®)

®)

0]

)

)

Marca: Siemens
Procedencia: Brasil
Modelo: Sirius 3R

Serie: 3RP1505 — 1BQ30

Voltaje de Alimentacion: 100 — 127 VAC /24 V AC/DC

¢ El Secuenciador de Fase tiene las siguientes caracteristicas:

)

®)

Marca: Coel

Procedencia: Brasil
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o Modelo: PPF - 07
o Voltaje: 220 VAC (trifasico)
e El Cable eléctrico para realizar el correspondiente cableado tiene las
siguientes caracteristicas:
o Cableado de control: Indeco 18 AWG
o Cableado de Fuerza: Indeco 8 AWG
e El Tablero de control sera disefiado para el nimero de paradas (o pisos) de
nuestro elevador: 5
e Para el control del motor eléctrico se utiliza uvn Variador de Velocidad, en el
presente trabajo no se incluye su puesta a punto ni los parametros para su
funcionamiento, de las siguientes caracteristicas:
o Marca: Telemecanique
o Procedencia: Francia
o Modelo: Altivar 71
o Tipo: ATV71HD11M3X383
o Potencia: 11 KW /15 HP
o Voltaje: 200...280 VAC (Trifasico)
o Frecuencia de salida: 1....1600Hz hasta 37 KW
o Sobrepar transitorio: 220% del par nominal del motor durante 2
segundos y 170% durante 60 segundos
o Numero de funciones: > 150

o Numero de velocidades preseleccionadas: 16
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TABLERO DE CONTROL PARA EL ELEVADOR DE ZONA DE

BODEGAS

A continuacion se muestra los diagramas eléctricos del tablero de control en los
planos siguientes:

e Plano N° 5.1: Diagrama de control

e Plano N°5.2: Diagrama de control

e Plano N°5.3: Diagrama de control

e Plano N° 5.4: Diagrama de control

e Plano N°5.5: Diagrama de control

e Plano N° 5.6: Diagrama de control

e Plano N° 5.7: Diagrama de control

e Plano N° 5.8: Diagrama de control

e Plano N°5.9: Diagrama de Fuerza

NOMENCLATURA
UD: Contactor principal de seguridad
U: Relé de direccion (subir)
D: Relé de direccion (bajada)
XU: Relé auxiliar de direccion (subir)
XD: Relé auxiliar de direccion (bajada)
S: Relé de partida

- RON:-Relé de operacion normal

RLYV: Relé de nivelacion / parada
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DW: Relé puertas de piso cerradas

RGS: Relé de seguridad ingreso a cabina“

TEMP: Temporizador Siemens regulado en 3 segundos

NT: Relé de tiempo de puertas

I1F....5F: Relés de seleccion

1C....5C: Relés de llamada de cabina

1U: Relé de llamada de piso (subir) del ler piso

2D...5D: Relés de llamada de piso (bajada)

UX: Relé de conservacion de llamadas

ADS: Contacto de puerta cerrada en cada piso (serie de seguridad)
DS: Contacto de trabamiento de chapa de puerta de cada piso (serie)
GS: Contacto de Sensor fotoeléctrico de ingreso a cabina

DH: Botdn de parada de emergencia

FC: Serie de finales de carrera de Niveles extremos, Limitador de velocidad y
Paracaidas

SF: Secuenciador de velocidad

1LS: Corte de velocidad del nivel inferior

2LS: Corte de velocidad del nivel superior

SWM1....SWMS: Switch magnéticos de posicion / seleccion

LV: Switch magnéticos de nivelacion / parada

BC1....BCS: Botones de llamada de cabina

BHI1....BHS5: Botones de llamada de piso

BA: Botén de bajar (modulo de revision)

SU: Botén de subir (modulo de revision)
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B: Freno electromecanico

CM: Rampa electromecanica

T1: Transformador principal del tablero de control

RF1, RF2: Rectificadores monofasicos del tablero de control
F1....F5: Fusibles del tablero de control

SEL R / A: Conmutador revision / automatico (modulo de revision)
JN: Llave de alimentacion principal de sala de maquinas del elevador
MH: Motor eléctrico trifasico (motor de traccion)

Altivar 71: Variador de velocidad



11

20
VAC

ubD

- 110

VAC

F1

RON

; | D |
XU D l ) U
) P\
f S RLV
RON\ oS

COMPONENTES MATERIAL

DESIGNACION | OBSERVACION

ESCALA
DIAGRAMA DE CONTROL FECHA MARZD 2008
DIBUJO F. BLANCO L

ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

PLAND N¢®

2.1




220 VAC

T1

110 VAC

—

Fe

CM

COMPONENTES MATERIAL

DESIGNACION | OBSERVACION

UNI

DIAGRAMA DE CONTROL
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

|_ESCALA
FECHA MARZO 2008
DIBUJO F. BLANCO L.
PLANO Ne¢ 2.2




FS
F3
F4
DHE-
SF

NT

XD

ILS

1F

4F

1U 1C 2D cC 3D 3C 4D

oN] COMPONENTES ] MATERIAL

UN" DIAGRAMA DE CONTROL
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

XU

Xu
D
eLsS
oF
4C TD TC

DESIGNACION | OBSERVACION

ESCALA

FECHA

DIBUJO ] F. BLANCO L.
PLAND N® | 5.3




IF F 3F 4F SF
¥ ¥ ¥ ¥ ¥
SWML \ SWM2 \ SWM3 \ SWM4 \ SWMS \
W[ COMPONENTCES MATERIAL DE_ESIGNACIDN':UBSERVACIEN
_ESCALA —
u NI DIAGRAMA DE CONTROL [ FECHA Svwrd
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS foigad—F BLANCO L.




TEMP

4s

[ Dw

A TEMP

RGS

07‘68

COMPONENTES MATERIAL D SIGNACIDN'@WVACIM
ESCALA
U NI DIAGRAMA DE CONTROL —FECHA :
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS ,_lgLIf,gJng, F. BLI%NSCD L.




XD \

3D

4C

4D

NT

¥ | | DW ¥ | | RLV + | | RON

| RLV\ S\ [\ BA F-Asu

\W |
LV
Ux
SEL
con [ &
\ UX

ADS

W] COMPONENTES MATERIAL DESIGNACION ] OBSERVACION
ESCALA

UNI DIAGRAMA DE CONTROL FECHA
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS pDIBUJC { F. BLANCO L.




i [ er [ 3 [ i /
e 1C ¥ 2c ¥ 3C ¥ 4C ¥ 5C
BCI F-\ \1C BC2 f-) \2c BC3 [\ \ 3C BC4 -\ }40 BCS -\ \ SC
RON \
COMPONENTES MATERIAL DEESagEgJACIEIN OBSERVACION |
U NI DIAGRAMA DE CONTROL | FECHA
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS (pIBUNO. o F. BLANCO L.




iF/ arf \ UX 3F \ UX 4F7L UX sr/
¥ 1u ¥ 2D 84 3D ¥ 4D ¥ 5D
BHL -\ \1u BH2 [\ \ap  BH3 [\ \ 3D BH4 -\ 4D BHS -\ \ 5D
I COMPONENTES MATERIAL ]%EEAGL\JACIDN _OBSERVACION
| ESCAL
U NI DIAGRAMA DE CONTROL FECHA _
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS | ausl—F. BLANCO L.




MH

3~

L1 L2 L3
N ﬁl }1 N
> 1> D
1 3 S
NN
2 4 6
o 6 o o —0—0—0—O0—0—O0—0—O0——O0—
1 R/LI S/L2 T/L3 L/1 L72 L/3 L74 LJS LJ6 +24 PV
TELEMECANIQUE
ALTIVAR 71
ATV 7IHDIIM3X383
T us/Tt usTa U/T3 PC/- PO PA/+ +10 A/1 A/2 COM A0l COM
Ule V1ie Wi1o

OANT COMPONENTES MATERIAL D%SIGNACIDN OBSERVACION
| ESCALA
u NI DIAGRAMA DE FUERZA FECHA
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS —DIBUJO FoBLanNcd L.




156

Dibujo 5.17 Tablero de control de un elevador

Dibujo 5.18 Vista de la parte superior de la cabina, se observa los sensores

del elevador y el final de carrera de niveles extremos



CAPITULO 6

EVALUACION DE RESULTADOS

El Plan de Mejora del elevador de zona de bodegas expuesto en el presente informe
de suficiencia fue desarrollado, por la empresa donde el suscrito de este informe
labora, a lo largo del mes de Julio del afio 2007. Tomando como base el trabajo
realizado por nuestro equipo en los ultimos 10 meses (agosto 2007 — mayo 2008) y

los reportes de mantenimiento se procedera a realizar las siguientes evaluaciones.

6.1 EVALUACION DE LA SEGURIDAD DEL ELEVADOR
Luego de realizados los trabajos planteados en el Plan de mejora, nuestro
elevador cuenta con todos los dispositivos que le garantizan un funcionamiento

seguro al usuario.

Para el caso de caida de la cabina del elevador por motivos como pueden ser:
rotura de cables de traccion o rotura del eje que soporta a la polea de traccion
este cuenta con un Limitador de velocidad y un Paracaidas que garantizan la
detencién de la cabina luego de recorrer unos centimetros. Nuestro elevador
ahora si esta en condiciones de pasar una prueba anual de funcionamiento del

paracaidas como es de norma.
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Con la implementacion de los dispositivos de seguridad en las puertas de piso
del elevador, es decir Rampa electromecanica y Chapas trinco, nuestro equipo
estd en condiciones de asegurar al usuario que si se abre alguna puerta del
elevador es porque la cabina se encuentra en dicho piso. Se debe recordar que
la mayoria de accidentes en elevadores ocurren por este caso, el usuario abre la

puerta de piso y lo que encuentra es el vacio.

Con la ejecucion del Plan de mejora planteado en este informe nuestro elevador
cumple con las normativas que rigen actualmente su disefio, fabricacion y

mantenimiento, es decir las Normas EN — 81 y la Directiva Europea 95/16/CE.

EVALUACION DE LOS INDICADORES DE MANTENIMIENTO

Tomando en cuenta el tiempo que viene trabajando nuestro elevador luego de
realizados los trabajos planteados en el Plan de Mejora (10 meses) y los
reportes de mantenimiento, procedemos a evaluar los indicadores de

mantenimiento:;

Tiempo promedio entre fallas (MTBF)

N°de horas de operacion

MTBF = N°de paradas correctivas
300 x 16 —18
MTBF = 1

MTBF = 4782
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Comparando el MTBF del afio 2006 con el obtenido para los 10 meses
mencionados se observa una notable mejora puesto que el MTBF del 2006

fue de 481,20.

e Tiempo promedio para reparacion (MTTR)

Tiempo total de reparaciones correctivas

MTTR = Ne@ de reparaciones correctivas
18
MTTR = —
1
MTTR = 18

El MTTR se reduce drasticamente si lo comparamos con el valor obtenido en

el afio 2006, es decir 94,80.

¢ Disponibilidad (A)

_ MTBF — MTTR
- MTBF

_ 4782 -18
T 4782

A =99,62%
Teniendo en cuenta que nuestro equipo es unico y su trabajo no lo puede
reemplazar otro equipo, la mejora en la disponibilidad del mismo es
considerable pasando del 80,30% al 99,62%, mas aun si se tiene en cuenta
que la disponibilidad esta relacionada directamente con la posibilidad de

utilizacion del elevador.
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6.3 EVALUACION DEL MANTENIMIENTO Y LAS HORAS PERDIDAS
EN PRODUCCION
Como se aprecia en los reportes de mantenimiento (Anexo N° 4) del periodo
agosto 2007 a mayo 2008 solo se registra una intervencion correctiva en el
Elevador de zona de bodegas y por un problema menor. Es decir los trabajos
realizados en el Elevador de zona de bodegas lograron reducir drasticamente

las acciones de tipo correctivas.

Para realizar una comparacion con los valores presentados en el item 4.2.3 del
afio 2006 procedemos a calcular y presentar los valores de costos de
mantenimiento correctivo y costos de perdida de produccidon como se observa
en las Tablas N° 6.1 y 6.2. Finalmente los resultados se presentan en la Tabla

N° 6.3 y en el Grafico N°6.1.

Costo del mantenimiento correctivo = US$ 174,00
Costo de pérdida de producciéon = US$ 1 080,00

Produccion real = US$ 288 000,00

Los costos en total suman US$ 1 254,00. Al realizar la comparacion
Produccion real vs Costos (Tabla N° 6.3 y Grafico N° 6.1) se observa que los
costos representan el 0,44% de la Produccion real. Cabe recordar que en el afio
2006 esta misma comparacion que estamos realizando indicaba que los costos
significaban un 23% de la produccion real, como se observa la reduccion de

costos ha sido significativa.



TABLA N° 6.1

COSTOS DE MANTENIMIENTO
CORRECTIVO
PERIODO: AGOSTO 2007 - MAYO 2008
MAQUINA / EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
MES CODIGO COSTO DE PERDIDAS DE COSTO DEL MANTENIMIENTO
PRODUCCION (USS$) CORRECTIVO (US$)
DICIEMBRE 314ASC 1,080.00 174.00

TOTAL 1,080.00 TOTAL 174.00




TABLA N° 6.2

COSTOS DE MANO DE OBRA Y DE PRODUCCION
TOMADOS COMO REFERENCIA

CARGO SUELDO SUELDO

MES (US$) HORA (USS)
JEFE DE MANTENIMIENTO 1,600.00 30.00
SUPERVISOR DE MANTENIMIENTO 1,070.00 6.00
TECNICO DE MANTENIMIENTO MECANICO 535.00 3.00
TECNICO DE MANTENIMIENTO ELECTRICO 535.00 3.00
- TECNICO DE MANTENIMIENTO ELECTRONICO 535.00 3.00

COSTO (US$)
COSTO DE HORA DE PRODUCCION 60.00

PRODUCCION REAL 288,000.00
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TABLA N° 6.3

EVALUACION ECONOMICA
ESTADO DE LA PRODUCCION VERSUS
COSTOS DEL MANTENIMIENTO CORRECTIVO
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
PERIODO: AGOSTO 2007 - MAYO 2008

COSTO (USS)
PRODUCCION REAL 288,000
COSTO DE HORAS PERDIDAS DE
PRODUCCION 1,080

COSTO DEL MANTENIMIENTO
CORRECTIVO 174




EVALUACION ECONOMICA
ESTADO DE LA PRODUCCION VS COSTOS DEL MANTENIMIENTO CORRECTIVO
ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
PERIODO: AGOSTO 2007 - MAYO 2008

300000 - *© -
250000
@ 200000 ,
& —l 8 PRODUCCION REAL
O 15 : .
= 150000 ® COSTO DE HORAS PERDIDAS
£ DE PRODUCCION
0000 | S COSTO DEL MANTENIMIENTO

CORRECTIVO

50000

Grdfico 6.1 Evaluacion Economica
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6.4 EVALUACION DE COSTOS DEL PLAN DE MEJORA DEL

ELEVADOR

Para la realizacion del Plan de mejora del elevador de zona de Bodegas se

realizo una inversion total de US$ 19 500,00 dolares americanos.

Como ya se describio en el presente informe de suficiencia el elevador requeria
de diversos trabajos a realizar, a continuacion se detalla la inversion realizada

para solucionar los problemas que presentaban los elementos o dispositivos del

elevador que se detallan a continuacion:

COSTOS DEL PLAN DE MEJORA DEL ELEVADOR

Contrapeso USS$ 1 200
Motor eléctrico US$ 3 200
Cables de traccion US$ 2 500
Polea de traccion US$ 1 200
Amortiguadores de seguridad del pozo US$ 900

Dispositivos de seguridad de puertas de piso USS$ 3 000
Sistema de seguridad en caso de caida US$ 3 000
Tablero de control - US$ 4 500

Con la inversidn sefialada se solucionan los problemas de fondo del elevador y
como ya se observo anteriormente las paradas por correctivos se redujeron
drasticamente. Se remarca que incluso-esta inversion de US$ 19 500,00 es

menor al costo por mantenimiento correctivo del afio 2006 que ascendia a la

suma de US$ 22 630,00 ddlares americanos.




CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Con la ejecucion del Plan de Mejora nuestro Elevador cuenta con todas las
seguridades exigidas por las Normas técnicas para su funcionamiento. El
Limitador de velocidad, el Paracaidas, las Cerraduras y la Rampa
electromecanica son dispositivos vitales para el funcionamiento del elevador y
garantizan la seguridad del usuario durante el uso del mismo. Si un aparato
elevador no cuenta con los dispositivos mencionados y plenamente operativos

no deberia funcionar bajo ningin concepto por poner en riesgo la vida.

En el Peri no existe ninguna ley, decreto o norma que regule la instalacion,
reparacion o mantenimiento de aparatos elevadores. Este es el punto de partida
para que se presenten un sin numero de accidentes (muchas veces de tipo
mortal) en el uso de elevadores, pues no existe ningun control sobre las
empresas prestadoras de servicios ni sobre los propietarios de los mismos

sobre las condiciones en la que estas se encuentran operando.

Los indicadores de mantenimiento nos muestran que tras la ejecucion del Plan
presentado se logran mejoras significativas en estos puesto que:
La Disponibilidad pasa de un 80,30% a un 99,62%, es decir hay un aumento

del porcentaje del tiempo de buen funcionamiento del equipo.
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El Tiempo promedio entre fallas (MTBF) pasa de 481,20 a 4782 horas.

El Tiempo promedio para reparacion (MTTR) pasa de 94,80 a 18 horas.

Con la ejecucion del Plan de Mejora al Elevador de zona de Bodegas se
reducen considerablemente los costos por mantenimiento correctivo. Como se
aprecia en las Tablas y graficos preseniados, para el afio 2006 los costos por
mantenimiento correctivo ascendian a US$ 22 630 ddlares americanos y para el
periodo agosto 2007 a mayo 2008 (luego de realizado el plan de mejora) a solo
US$ 174. Igualmente hay una reduccion significativa del costo por horas
perdidas de produccion, de US$ 56 880 (afio 2006) a US$ 1 080 (periodo

agosto 2007 a mayo 2008).

Con la ejecucion del Plan de mejora se logra que todos los elementos y
dispositivos del elevador se encuentren trabajando y plenamente operativos. En
el periodo agosto 2007 y mayo 2008 solo fue necesaria una intervencion por
mantenimiento correctivo (el 11 de diciembre del 2007) por un problema
menor y ajeno al propio equipo (restos de pintura por trabajos en la zona

adheridos en los contactos eléctricos de las cerraduras electromecanicas).
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ANEXO 1

Reportes de mantenimiento
correctivo afio 2006




PLANTA CERVECERA S.A. REGISTRO :

REGISTRO DE 1.OS MEMO DE MANTENIMIENTO FECHA: [ 9 I 1 2006

MAQl}lNA/EQUlPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
CODIGO: 314 ASC

PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Mecanismos de puerta (chapa trinco) TURNO: 1

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:
Elevador no abre puerta en ler piso
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla
ESPECIALIDAD PERSONAL CANTIDAD  TIEMPO(hs) OBSERVACIONES
Mecanico de mantenimiento 1 48
Supervisor de mantenimiento 1 48
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
Pin de trabamiento mecanico doblado (chapa trinco) 1 450 450
HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
No se pudo movilizar equipos 48 60 2880
OBSERVACIONES:
E.Ramos Freddy Blanco I.azaro W. Olivera

OPERARIO DE PRODUC(C'ION RESPONSABIE DE MANTENIMIENTO SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO DE LOS MEMO DE MANTENIMIENTO

MAQUINAJEQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

PARTE MAQUINA/EQUIPO:

Tabhlero de control y cahina del elevador

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

Elevador pasado de nivel en ultimo piso y contrapeso asentado
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DF INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla

ESPECIALIDAD PERSONAL
Flectricista de mantenimiento
Mecanico de mantenimiento

REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS

Guias
Contactor principal

HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS
No se pudo movllizar Insumos

OBSERVACIONES:

E.Ramos
OPERARIO DE PRODUC('ION

CANTIDAD  TIEMPO(hs)

1 60
1 60

CANTIDAD COSTO UNITARIO (USS$)

150
1 900

CANTIDAD COSTO UNITARIO (USS$)
ol 60

Freddy Blanco Lazaro
RESPONSABLE DF. MANTENIMIENTO

REGISTRO : 2

FECHA: [ 15 | 2 2006
CODIGO: 314 ASC
TURNO: 1

OBSERVACIONES

TOTAL
300
900

TOTAL
3600

W. Olivera
SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO DE 1.0S MEMO DE MANTENIMIENTO

MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DIE BODEGAS

PARTE MAQUINA/EQUIPO:

Rampa electromecinica

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

Ruido Yy vibracion durante funcionamiento
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla

ESPECIALIDAD PERSONAL
Mecanico de mantenimiento

REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS
Bobina de rampa electromecanica
Cable dc accionamiento

HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS
No se pudo movilizar insumos y personal con equipos

OBSERVACIONES:

E.Ramos
OPERARIO DE PRODUCCION

CANTIDAD  TIEMPO(hs)
2 72

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
1 750
1 150

CANTIDAD COSTO UNITARIO (USS)
72 60

Freddy Blanco l.azaro
RFESPONSABLE DE MANTENIMIENTO

REGISTRO: 2

FECHA : | 6 | 2 2006

CODIGO: 314 ASC

TURNO: 3

OBSERVACIONES

TOTAL
750
150

TOTAL
4320

W. Olivera
SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A. REGISTRO :

4
REGISTRO DE LOS MEMO DIE MANTENIMIENTO FECHA : I 24 I 4 2006
MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
CODIGO: 314 ASC
PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Tablero de control TURNO: 2

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:
Elevador no obedece llamadas
INFORMESDEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASFE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repucsto por falla
FSPECIALIDAD PERSONAL CANTIDAD  TIEMPO(hs) OBSERVACIONES
FElectricista de mantenimiento 1 72
Supervisor de mantenimiento 1 72
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
Bobinas del tipo RA 3 200 600
Transformador de alimentacion 1 600 600
HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
No se pudo movilizar equipos 72 60 4320
OBSERVACIONES:
E.Ramos Freddy Blanco Lazaro W. Olivera

OPERARIO DE PRODUCCION RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A. REGISTRO :

REGISTRO DE LLOS MEMO DE MANTENIMIENTO FECHA : [ 28 I 5 2006
MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
CODIGO: 314 ASC
PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Rampa electromecinica TURNO: 1

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

Ascensor no abre puertas en ningn’m piso
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO D¥, TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla
ESPECIALIDAD PERSONAL. CANTIDAD TIEMPO(hs) OBSERVACIONES
Mecanico de mantenimiento 2 96
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
Resorte de retorno 1 350 350
Soporte de rampa electromecanica 1 200 200
HHORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
No se pudo trasladar carga 92 60 5760
OBSERVACIONES:
E.Ramos Freddy Blanco l.azaro W. Olivera
OPERARIO DE PRODUCCION

RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO : 6
REGISTRO DE LOS MEMO DE MANTENIMIENTO FECHA : I 17 I 7 2006
MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DI, ZONA DE BODEGAS
CODIGO: 314 ASC
PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Rueda selectora de pisos TURNO: 2

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:
Elevador se desnivela en todos los Bisos

INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuestos por falla
ESPECIALIDAD PERSONAL CANTIDAD  TIEMPO(hs)
Flectricista de mantenimiento 2 120
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
Contactos CA del selector de pisos 10 80
Rampa de accionamiento de contactos 1 350
HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
No se pudo movilizar equipos 120 60
OBS_ER\’ACIONES:

F.Ramos

Freddy Blanco l.azaro

OPERARIO DE PRODUCCION RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO

OBSERVACIONES

TOTAL
800
350

TOTAL
7200

W. Olivera
SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO DE LOS MEMO DE MANTENIMIENTO

MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Motor eléctrico

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

Elevador detenido entre pisos
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repucsto por falla

ESPECIALIDAD PERSONAL
Mecanico de mantenimiento

REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS
Bocinas para motor eléctrico
Herramientas para movilizar equipos pesados

IIORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS
No se pudo movilizar insumos

OBSERVACIONFES:

E.Ramos
OPERARIO DE PRODUCCION

CANTIDAD  TIEMPO(hs)
4 144

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)

700
1 600

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
144 60

Freddy Blanco Lazaro
RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO

REGISTRO :

FECHA: [ 22 | 7 2006
CODIGO: 314 ASC
TURNO: 1

OBSERVACIONES

TOTAL

1400
600

TOTAL
8640

W. Olivera
SUPERVISOR DF. PRODUC'CION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO :
REGISTRO DE LOS MEMO DEE MANTENIMIENTO FECHA : [ 24 I 9 2006
MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS
CODIGO: 314 ASC
PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Cabina del elevador TURNO: 2
DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:
Cabina pasada de nivel y asentada en pozo
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :
CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla/Limitador de velocidad no funciona
ESPECIALIDAD PERSONAL CANTIDAD  TIFMPO(hs) OBSERVACIONES
Mecanico de mantenitniento 3 168
Supervisor de mantenimiento 1 48
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD  COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
Portaguias 2 1200 2400
Herramientas para movilizar equipos pesados 1 1500 1500
HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD  COSTO UNITARIO (USS$) TOTAL
No se pudo movilizar equipo pesado 168 60 10080

OBSERVACIONES:

F.Ramos
OPERARIO DE PRODUCCION

Freddy Blanco Lazaro
RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO

W. Olivera
SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A. REGISTRO :

REGISTRO DE 1.LOS MEMO DF. MANTENIMIENTO FECHA : [ 27 I 10 2006
MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DI BODEGAS
CODIGO: 314 ASC
PARTE MAQUINA/EQUIPO:
Cabina del elevador TURNO: 2

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:
Cabina pasada de nivel y asentada en el pozo
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por falla
ESPECIALIDAD PERSONAL CANTIDAD TIEMPO(hs) OBSERVACIONES
Mecanico de mantenimiento 3 96
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
Guias 4 250 1000
Herramientas para manipular equipo pesado 1 900 900
HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$) TOTAL
No se pudo movilizar equipo pesado 96 60 5760
|61;SERVA(:10N ES:

I'.Ramos

Freddy Blanco Lazaro W. Olivera

OPERARIO DE PRODUCCION RESPONSABLE DE MANTENIMIENTO SUPERVISOR DE PRODUCCION



PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO DE 1.OS MEMO DE MANTENIMIENTO

MAQUINA/EQUIPO: ELEVADOR DE ZONA DE BODEGAS

PARTE MAQUINA/EQUIPO:

Freno electromecanico

DESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

Desnivelacion en pisos
INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASE DE INTERVENCION: Correctivo
TIPO DE TRABAJOS: Reparacion
DETALLES: Cambio de repuesto por fallvRegulacion

ESPECIALIDAD PERSONAL
Mecanico de mantenimiento

Sunorvisor de mantenimiento
REPUESTOS/MATERIALES/EQUIPOS

Fajas de zapatas de freno

11ORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS
No se pudo movilizar herraminetas pesadas y personal

OBSERVACIONES:

E.Ramos
OPERARIO DE PRODUCCION

CANTIDAD  TIEMPO(hs)

2 72
1 72

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
2 550

CANTIDAD COSTO UNITARIO (USS$)
72 60

Freddy Blanco Lazaro
RESPONSARLE. DE MANTENIMIENTO

REGISTRO : 10

FECHA : | 2 [ 12 2006

CODIGO: 314 ASC
TURNO: 2
OBSERVACIONES
TOTAL
1100
TOTAL
4320
W. Olivera

SUPERVISOR DE PRODUCCION



ANEXO 2

Catalogo técnico de
Kronenberg




TurverschluB® DLF 1und DL1 Standardgerdt mit erweitertem Anwendungsbereich
Door Interlock DLF 1and DL 1 standard device with extended range of applicatior

EG-Baumusterpriifbescheinigung ATV 13/5 bzw.
ATV 15/4 durch TOV
Aluminium-DruckguBgehduse mit hoher Stabilitat
Dauerschmierung mit hochwertigen Schmierstof-
fen fur hohe Lebensdauer

zwangsldufige Sperrbereitschaft der FehlschlieBsi-
cherung

gerdauscharm durch Aufsetzpuffer in beiden Rich-
tungen

Baukastensystem erlaubt Anpassung an unter-
schiedliche Einsatzbedingungen

Tiirschalter zur Uberwachung der SchlieBstellung
der Tur integrierbar

Hilfsschalter mit 2 Kontakten auf Wunsch verfiigbar

Bestellangaben / Order Information Codes

DLF1R-X15 (u).10 .1
mit FehlschlieBsicherung / __I
with faulty dosure device = DLF1
ohne Fehischliesicherung /
without faulty dosure device = DL

-

Rechtsausfihrung / right-hand operation
LinksausfGhrung / left-hand operation

1]

R
L

MaBd zwischen Tarverschiul und Tirkante (X ab S mm) /
dimension between door interdlock and door edge (X from Smmon) = X

EG-type approval certificate ATV 13/5 or
ATV 15/4 by the TOV

- aluminium die-cast with high stability

permanent lubrication with high-quality lubricants
for long service life

constrained locking readiness of the faulty closure
device

quiet due to terminal buffer in both directions
modular system allows adaptation to different
operating conditions

door switch to control the close position of the
door integrated

auxiliary switch with two contacts available on
request

.6.9/01 W

l_ W =Wasserschutz IP54 / water-protected IP 54
ohne / without = 1P 40

9/01 = Hilfsschalter (1 0) eingebaut /
auxitlary switch (1 NC) instalted

9/02 = Hilfsschalter (2 O) eingebaut /
auxiliary switch (2 NC) installed

9/11 = Hilfsschalter (1S 10) eingebaut /

auxiliary switch (1 NO 1 NC) installed

L 6 = Turschalter eingebaut, bodenseitig betstigt /
Anschragung unten (bodenseitig) / bevel below (base side) = (u) __| door switch installed, actuation from the base side
Anschrigung oben (deckelseitig) / bevel above (cover side) = (o) .7 = Turschalter eingebaut, deckelseitig betatigt /
Anschragunginnen / bevel inside = (i) door switch installed, actuation from the cover side
Anschrdgung aulen / bevel outside = (a) .60 = Turschalter angebaut, bodenseitig betatigt /
door switch attached, actuation from the base side
Betatigung Gber Zugstange / actuation by pultrod = A0 .70 = Turschalter angebaut, deckelseitig betatigt /
aufgeschraubter Roflenhebel / saewed on roller fever = .20 door switch attached, actuation from the cover side
aufgeschraubter Rollenhebel und Zugstange / 8 = Rollenzwangskontakt .RZ" aufgebaut /
screwed on rollerleverandpull od = 30 transitionary positive contact .RZ~ added
Seitenlagerbock rechtwinklig aufgesetzt /
laterally annexed roller lever attached rectangular = G 2usitzliche Notentriegelung / additional emergency release
Seitenlagevtnak rechtwinklig aufgesetzt (180° gedreht) / R dedtelse?tgig an %agerachse / coverrgsideczt bearing axle

Iaterally annexed roller lever attached rectangular (180°tumed) = .40/180
Seitenlagerbock parallel aufgesetzt /

laterally annexed roller lever attached parallel = S50
Seitenlagerbock parallel aufgesetzt (180° gedreht) /

laterally annexed roller lever attached parallel (180° turned) = .50/180

2 indirekt mit Hebel bodenseitig / indirect with lever base side
3 = indirekt mit Hebel deckelseitig / indirect with lever cover side

ohne / without = bodenseitig (Standard) / base side (standard)

Hans & jos. Kronenberg GmbH Technische Anderungen vorbehaiten



Standardgerdt mit erweitertem Anwendungsbereich TiirverschiuB DLF Tund DL 1
standard device with extended range of application Door Interlock DLF 1 and DL 1

era
-y ——
4 [
133 102 C£5 121

DLF 1 R X15 (u) .10 .6 .9/11

A Zugstange betdtigt / pull rod actuated
B (spiegelbildlich = Ausfiihrung links =
DLF1Ll)/
{mirror-inverted = left-hand version =
DLF 1L)
Hub / stroke
verstellbar / adjustable
Qlring mit Ringhalter entfdillt bei
X<10mm/
oil ring with ring holder dropped at
X<10mm
F  Riegelbiichse entfdllt bei DL (ohne Fehl-
schlieBsicherung) /
latch sleeve dropped at DL (without
faulty closure device)
G X-MaB nach Angabe /
X-dimension acc. to declaration
H  Eintauchtiefe 17, 5... 21 mm bei DLF
8..21mmbeiDL/
plungedepth 17,5 .21 mmat DLF
8..2Immat DL
|1  Wasserschutz - RusfGhrung "W™:
Bautiefe 40 mm statt 37 mm (A)

monNn

Pg 13,5 Kabelverschraubung
Metalldeckel statt Klarsichtdeckel
Rlegelbolzen hartverchromt
Ablaufotfnung fir Wasser an tiefster
Stelte (B)

T water-protection - version "W":
component depth 40 mm instead of 37
mm (A) Pg 13.5 cable screw connection

[ metal cover instead of transparent cover

latch bolt hard-chromium-plated

flow off opening for water at deepest

position (B)

Gebrauchslagen / customary positions

(%

@54_? K K unazuldssig /inadmissible

Technische Daten:

EN81-1 und EN 81-2
EN 60947-5-1
Schaltieistung
KurzschluBfestigkeit
Gehause

Kontakte

Anschiu
Umgebungstemperatur
Betatigungskraft
Gewicht

Technical Data:

EN81-1 and EN81-2
EN 60947-5-1
switching capacity
short-circuit capacity
enclosure

contacts

connection

ambient air temperature
actuation force

weight

—

Subject to technical aiterations

entspricht den Anforderungen der Sicherheitsregeln fiir Aufziige
Nennisolationsspannung 250V Ith=10A Uimp=4kV
AC-15 le=2A Ue=230V DC-13 le=2A Ue=200V
T10A; F16A

Schutzart IP40, Alu-DruckguB mit Klarsichtdeckel, Schutzart P54,
Alu-Druckguf3 mit Metalldeckel

Zwangséffner mit Feinsilber als Kontaktwerkstoff

tiber Schraubklemme max. 2,5 mm?

-10 °C bis 80 °C (Sonderausfiihrung bis -30 °C)

60 N

850 g bis 1100 g (je nach Ausfiihrung)

complies with the demands of the safety regulations for lifts
nominal insulation voltage 250 V ith=10A Uimp=4kV
AC-15 le=2A Ue=230V DC-13 le=2A Ue=200V
T10A; F16A

level of protection P40, aluminium die-cast with transparent cover, level of
protection P54, aluminium die-cast with metal cover

positive contact with refined silver as contact material

by screw terminal max. 2.5 mm?

-10°C to 80 °C (special version to -30 °C)

60 N

8509 to 1100 g (acc. to version)

Hans & jos. Kronenberg GmbH
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TiirverschluB DLF Tund DL 1
Door interlock DLF 1 and DL 1

Standardgerdt mit erweitertem Anwendungsbereich
standard device with extended range of application

Betatigungsmoglichkeiten / Actuation Possibilities

DLF 1 R - X15 (i) .10/KOPPEL
2usdtziche Zugstange fir Koppiung / additional pull rod for coupling

77

195

DLF 1R - X15 (a) .10

143

80

Kopplung von 2 Turverschliissen z. B. mit Anschragung innen und au8en

far Schiebetiren
-;0 Betdtigung iiber Zugstange
.20

Betditigung Gber aufgeschraubtem Rollenhebel

30 Betatigung iiber aufgeschraubtem Rollenhebel und Zugstange

40 Betdtigung liber Seitenlagerbock

-40/180 Betdtigung iiber Seitenlagerbock (gedreht)

50 Betdtigung aber Seitenlagerbock parallel zur Riegelbolzen-
achse

50/180

achse (gedreht)

Betdtigung liber Seitenlagerbock parallel zur Riegelbolzen-

-10/KOPPEL. mit zusétlicher Zugstange zum Ankoppeln eines Trver-

schlusses

Hans & Jos. Kr orenberg GmbH

coupling of two door interlocks, e. g. with bevel inside and outside for

sliding doors

.10 actuation by pull rod

.20 actuation by screwed on roller lever

.30 actuation by screwed on roller lever and pull rod

.40 actuation by annexed roller lever

.40/180 actuation by annexed roller lever (turned)

.50 actuation by annexed roller lever parallel to latch bolt axie
.50/180 actuation by annexed roller lever parallel to latch bolt axle

(tumed)

. 10/KOPPEL with additional pull rod for coupling a door interiock

Technische Anderungen vorbehaiten



{

Standardgerdt mit erweitertem Anwendungsbereich
standard device with extended range of application

Hilfsschalter / Auxiliary Switches

D !

Tiirschalter / Door Switc”

2| Eé'i A
S Sl

i
I=

A 1 2Zwangsafiner (geschlossen bei entrie-
gelter Tur) und 1 Schlie8er /
1 positive contact (closed at
unlocked door) and 1 NO
B 22wangsifiner (geschlassen bei entrie-
Gelter Tur) /
2 positive contacts (closed at
unlocked door)
G 2wangsaffner (geschiossen beientrie-
gelter Tuir) /
1 positive contact (closed at
unlocked door)
D verstellbar 7 _ 15 /adjustable 7 ... 15

3 bodenseitig betqtigt / base side actuated

Subject to technical aiterations

121

121
.60 E
70 F
H
10,
==
N
ANS - ST

.2 oder 3 wird nur benétigt, wenn alte Tirverschliisse
ersetzt werden sollen, deren Notentriegelung seitlich
versetztist (es Id@t sich dann kein .6 bzw .7 einbauen)./

.2 or .3 are necessary only if old door interlocks with late-
ral staggered amergency release have to be replaced
(.6 or .7 connot be installed then).

F deckelseitig betdtigt / cover side actuated

G wird bei.6 bzw. .7 und bei.60 bzw..70

mitgeliefert / will also be delivered at .6 or

.7and at .600r.70

H angebauter Turschalter / attached door
switch

I 27 bzw. 24 mwm hoch (auf Wunsch statt
PZ18)/

21 or 24 mm high (upon request instead
ofPZ 18)

J bodenseitige Notentriegelung ist an
der Lagerachse des Zahnhebels immer
vorhanden /
base side emergency release exists
always at the bearing axle of the tooth
lever

K deckelseitig an der Lagerachse /
cover side at the beaning axle

L bodenseitig indirekt mit Hebekiiberset-
zung/ '
base side indisect with lever ratio

M deckelseitig indirekt mit Hebeliiber-
setzung /
cover side indirect with lever ratio

N Kontaktbnricke (im Beipack) /
contact bridge (in by-pack)

Hans & Jos. Kronenberg GmbH

Tiirverschiu® DLF 1 und DL 1
Door Interlock DLF 1 and DL 1

O .8 Rollenzwangskontakt RZ
nur beiBetdtigung .40 oder .50
Riegelbolzen dann mit Stufenrastung
.ANS-ST™ Gebrauchslage: Riegelbolzen
waagerecht (vorzugsweise fur Kleingii-
teraufzige)/

.8 transitionary positive contact R2

.8 only at actuation .40 or .50

latch bolt then with graduated stay-put
feature LANS - ST”

customnary position: latch boit horizon-
tally (preferably for service lifts)



TiirverschluB DLF Tund DL 1 Standardgerdt mit erweitertem Anwendungsbereich
Door Interlock DLF 1and DL 1 . standard device with extended range of application

Anschragung des Riegelbolzens / Bevel of the Latch Bolt
" =k |

@ Drehtar /

swinging door
l L
Schiebetiir / sliding Anschrdgung (u)
Anschrdgung — unten (Standard,
(a) auBen/ wenn keine andere
bevel (a) outside Angabe)/
bevel (u) below

(standard if not
stated)

P
fﬁh“{ . - Riegelbolzen in Fehl- =
=N schlieBstelfung /
latch bolt in faulty
closure position

Drehtiir/
swinging door

Fm:wmm: l_L/' 7
Schiebetiir / i
sfiding door Anschragung (i) Anschrdgung (o)
[N innen/ oben/
bevel (3) inside bevel (o) above

Anschragungen / Bevels:

= %N e VBRI

\E>4
Standardbei  ANSOStan-  45°bei DL auf ANS 1 ANS 7 ANS 6 ANS 2
DLF dard bei DL Wunsch bei DL auf bei DL auf bei DL auf bei DL auf
Wunsch Wunsch Wunsch Wunsch
standard at ANS Ostan- 45°at DL ANS 1 ANS 7 ANS 6 ANS 2
DLF dard at DL upon request at DL upon at DL upon at DL upon at Di.upon
request request request request
ANS - ST bei
Kleingditeraufzigen
(Stufenrast)

in Verbindung
mit Tlrschalter .8

ANS - ST

at service lifts (gradua-
ted stay-put feature)

in connection with door
switch .8

Hans & jos. Kronenberg GmbH Technische Anderungen vorbehaiten



Riegelkurve EMT 17 und EMT 18 Standardausfiihrung
RetiringCam EMT17and EMT18 | standard version

Schutzart iP20 level of protection iP20
alle Stahlteile verzinkt all steel parts galvanized
gerduscharm durch starke Dampfung beim Ein- quiet caused by high absorption at switch on and

und Ausschalten

robust und prazise
hohe Lebensdauer

switch off
robust and precise
long service life

Bestellangaben / Order Information Codes

EMT 17 - 24DC
EMT 17 - 230AC

EMT 17 - DIV

EMT 17/40 - DIV

EMT 18- 24DC

EMT 18- 230AC

EMT 18 - DIV

Blektromagnetische Riegelkurve, 100 % ED, 24V DC / electromagnetic retiring cam, 100 % duty cycle, 24 V DC
Elektromagnetische Riegelkurve, 100 % ED, 230 V AC / electromagnetic retiring cam, 100 % duty cycle, 230V AC

Elektromagnetische Riegelkurve, 100 % ED, Sonderspannung /
electromagnetic retiring cam, 100 % duty cycle, special voltage

Elektromagnetische Riegelkurve, (80 N), 40 % ED, Sonderspannung /
electrormagnetic retiring cam, (80 N), 40 % duty cycle, special voltage

Elektromagnetische Riegelkurve, (80 N), 100 % ED, 24V DC /
electromagnetic retiring cam, (80 N), 100 % duty cycle, 24V DC

Elekromagnetische Riegelkurve, (80 N), 100 % ED, 230V AC/
electromagnetic retiring cam, (80 N), 100 % duty cycle, 230 V AC

Elektromagnetische Riegetkurve, (80 N), 100 % ED, Sonderspannung /
electromagnetic retiring cam, (80 N), 100 % duty cycle, special voltage

Hans & Jos. Kronenberg GmbH Technische Anderungen vorbehalten



Standardausfiihrung
standard version

Riegelkurve EMT 17 und EMT 18
Retiring Cam EMT 17 and EMT 18

A Kabel 1m/
cable 1 m

B gerduscharm durch starke Démpfung
beim Ein- und Ausschalten /
quiet caused by high absorption at
switch on and switch off

C  Gebrauchslage /
normal position

D Riegelkurve in Ausgangsstellung /
retiring cam In start position

E  Riegelkurve angezogen /
retiring cam attracted

320

320

Gerate
50 L
A 7N _ |
N
L O7l 17
| ‘[ |
i
!
H 1 &
H i F
|
!
!
B !
!
! g g
|
!
- | -
!
! )
= = =
» | '
— ‘l

!15
‘_7
Lidd ki

E

Technische Daten:

Schutzart

Material

Gebrauchslage
AnschluB3
Umgebungstemperatur
Hub

Kraft

Anzugsstrom
Haltestrom

Gewicht

Technical Data:

level of protection
material

customary position
connection

ambient air temperature
stroke

force

attracting current
holding current

weight

Subject to technical alterations

A

iP40

Stahlteile verzinkt

Magnetanker senkrecht nach unten

Kabel 3 x 1 mm?, 1 m lang (auf Wunsch langer)

0°C bis 40°C, Einsatz bei Temperaturen < 0°C auf Anfrage
35mm

60N bei EMT 17; 80 N bei EMT 18 und bei EMT 17/40

6,2 Abei 24V DC; 0,72 A bei 230V AC (20 % mehr bei EMT 18)
1,2Abei24VDC; 0,21 A bei230V AC

62009

1P40

steel parts galvanized

magnet keeper, vertical in down direction

cable 3 x 1 mm? 1 m long (upon request longer)

0°C to 40°C, application at temperatures < 0°C on request
35mm

60 N at EMT 17; 80 N at EMT 18 and at EMT 17/40
6.2Aat24VDC;, 0.72A at 230V AC (20 % more at EMT 18)
1.2Aai24VDC 0.21 Aat230VAC

62009

Hans & Jos. Kronenberg GmbH
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Door Interlocks DL(F) and EL(F) | 06-00-z

KRONENBERG
- .

D-51427 Bergisch Gladbach-Bensberg Mounting Instruction page 1/

7.6.98 Lo

The drawings according to EEC type-test certificate are parts of the mounting instruction. They
comprise the following information:
Size

Fixing dimensions

Modes of operation

Emergency release

Variations and options

Customary position

Penetration depth of the latch bolt
Function of the faulty closure device
Technical data

The door interlocks meet all requirements of the EN 81 part 1, 2 and 3 and the requirements of the

IEC EN 60947-5-1.
That also includes the necessary clearances.

With the attachment of the test identification sign we confirm the compliance of the device with the type-tested
model checked by the TUV. A subsequent conversion into another version must not be carried out by a third
party. But a rearrangement of the lateral annexed roller lever, substitution of the roller lever or of the rubber

roller bolt with the rubber roller, is permitted.

Version right- or left hand gperati w

X - Dimepsion (Dimension between door interlock and door edge)

DLF

Latch bolt without bolt-hole = DL

With faulty closure device

] @ =
kI A | '
oA e M
e
£ 0Oil ring with ring holder dropped at X < 10 mm
1| L . R
\ Penetration depth [T¥77v X=B-3 . . x=L-n
(nominal dimension) Dimension



A Door Interiocks DL(F) and EL(F) | 0s-00-:

KRONENBERG
D-51427 Bergisch Gladbach-Bensberg Mounting Instruction page 2 /

Closing of the dcor {with the latch bolt down)

' ! ' Latch bolt with bevel
45 x 16 mm option
X-Dimension chosen 5 mm <
than regular intermediate
dimension (penetration depth
then only 15 mm)

Penetration depth:

DLF/ELF = 17.5t021 mm Latch sleeve without pin
DL/EL =8to 2'1 mm option available
Closing of the door at DLF / ELF made The latch bolt on DL and EL standard version has no bevel. As an option the latch
incorrect, the faulty closure device keeps bolt will be beveled by 45° x 16 mm.
the latch bolt open about 17 mm before the The closing of the door is made only, if the door is beveled or the X-Dimension is
final position. this not making the door chosen 5 mm smaller than regular intermediate dimension. The penetration depth
locked contact. is then 15 mm. which is sufficient (permitted is 8 to 21 mm)

Latch sleeve for DLF and ELF

/ Remove fitting ring after assembly

+

~

K3

= ™ i
45 * Hexagon screw with inner hexagon M 6 x 20 DIN 7991 (not in the additional package)

B latch sleeve {in additional package at DLF resp ELF)
B7 latch sleeve for wall thickness of 7 mm

69
B7 is available as an option but the remains of plastic o’
the standard latch sleeve can also be removed by a
knife.
For further information about latch sleeves refer to data
sheet 06-20-01 and 06-20-02
L 43 31 (Adjustable) (subsequent installation at conversion)
! }
i . . ! 15..10 (L-—‘-___;_—_‘—__—________________
- 8%~ nc . . _"—2_'-_1
m_f DI vrmE : -4 % Adjustable in
e Wk —T | height BS - V - KLAMMER
~ i l Secure thread with screw fixing means
H N ———e———
Viy il Hift .,T\\(Loctite or similar) .
L M24 | e ;
«——% gleeve BS - V Assembly clamp for BS - V -
: Latch sleeve with J !
: height adjustment 1 J._\
) —Sliding nut [ '
i I 2 mm adjustable in
—— | every direction BS - DREH |

Tool for screwing in of the sleeve

If the X-Dimension is 75 mm or more the latch bolt has to be
supported additionally. Normally this will be made by an
appropriate small hole in the door header.

The hole in the door header must keep the latch bolt open in case
of fire. The screws that are diagonally ptaced in the latch bolt shall
retain the boit there

In case of fire the closing of the door has to be maintained The
door interlock may be destroyed in the process

' Screws in the  All plastic parts near-by of the contact are set-extinguishing. so

| latch bolt the door interlock can not become the cause of a fire

® Bolt-hole in the door header 19 to 20 mm diameter




Door Interlocks DL(F) and EL(F)

06-00-2¢

b | ol
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Opening for door switch ﬂ

inside .16 at EL 1 or ELF 1

Door Switch

= :
y Ja
i L Adjustable
| 7...15mm

.6
Door switch
actuation from the base
side
PZ 18
Will be delivered at 6 or 7
; and at .60 or .70
. = ST
29 i
“Remove setting-device after adjustment

PZ 21 21 mm high
PZ 24 24 mm high

PZ-U 1 pad 1mm

PZ-U 5 pad 5 mm

R A
S S I DZ 18 18 mm high
P DZ 21 21 mm high
‘_—i ! ]
T ' T : DZ-U 1 pad 1mm

Auxiliary Switches

17.6.98 Lo

— S | == T

KﬁONENBEF{G
D-51427 Bergisch Gladbach-Bensberg Mou nting Instruction page 3/7
Emergency Release and Roller Lever
— Tooth washer must be mounted
under the roller lever (form-closed
connection)
Roller bolt

infinitely adjustable
(therefore detach nut

5 A

from clamp screw)

®
RS

Door h.eader

2"
T

Emergency release
triangle M 5 DIN 22417

The European Nom EN 81 requires, that the triangle for the emergenc.
reiease is placed minimal 3 mm back related to the front edge
The door interlock has to be set on spacers, if the sheet metal thicknes

of the door headeris less than 2 mm.

-

Installation example for door
interfock

ELF1R X 5 .20 16 .09
{door switch inside)

Door header " " B

ELF 1 _~M 8 - screw

or M 6 - screw
for fastening

/PZ 21

P or
M 6 - nut

R S (protect against

—HIT—T torsion)

™ Frontside fastening also
possible with countersunk
screw M 6 or with M 8. if
thread has been previously
screwed into the housing of
the door interfock

On the water- and explosion-proof version the
installation of a door closed contact is not possible
because herewith the required level of protection
can not be reached.

A separate door contact has to be mounted

WZK 10 WZ-B WZ-D at IP 54

WZA WZA 10 at IP 67

WZF 2-B-EX, WZF 2-D-EX, explosion-protected

Auxiliary switches can be instatled on request The version /01 reports here the retracted latch bolt (open positioni The versions
IP 67 and Ex have this indication contact as standard. but th=n the latch bolt has not completely released the door yst
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Service lift with door switch .8

© ._.

.40
Lateral annexed
roller lever

Water-protected version

1

[Flow of opening for possibly penetrating water

(Only close if there is much dust strain)

@

0 @

l

LFlow o= opening exists for this operating position.
At horizontal latch bolt bore hole on site (or order
only IP 40)
|

DL 1.40 or DL 1.50

Operating position only possible as shown
(latch bolt horizontal above)

Order Inforrmation:
.8 transitionary positive contact

ANS-ST latch bolt with step stay-put featurs

Contact atA =75 mm
Contact remains closed upto A =-7.5mm

.
T RZ-U1

RZ-U 1~
Pad 1 mm

(On request)

(Additional package) i

Transitionary positive contaRcﬁ
(Door closed contact)

; DLF 1:

(Attached)
ZLine insertion

single core
max 6 mm @

DL 2 DLF 2 version “W*

IP 54 is only valid for opposite operating position
(IP 51 at horizontal latch bolts)

Special versions available:

a) Latch bolt made of stainless steel

b) Steel parts made of stainless steel (except of some parts)
c) Aluminium parts technically anodized

d) Enhanced bearing tolerance for low temperatures of -30 ‘C
e) Slip off ring at latch bolt for dust strain

DL 1-IP 67; DLF 1-IP 67
DL 1-Ex: DLF 1-Ex

IP 67 is also valid at horizontal latch bolts

Order addition “W"* is not necessary. B

In this case the latch bolt is hard chrome plated
and the cover made of metal

Flow o* opening at deepest position especially
important because "W" is only suited ‘or IP 54
and at IP 67 water can penetrate but must not
collect inside enclosure
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KRONENBERG 06-00-2
D-51427 Bergisch Gladbach-Bensberg Mou ntmg Instruction page 5/
Actuation forces
I o
DLF 2 L X 25 .10 .6 (example)
(Fitted inside the door header)
—F1
E=.11
4 E ﬂ‘ﬂ.@; single
e . — H bearing
T v Ly Nl LUU | Q—Ix e block
i 1 A \ i (fitted
I _‘l- \ Door closed contact | inside the
! Latch bott — Latch bolt in door interlock door
: (retracted) (locking header)
Door closed contact position)
at door interlock
Sidewall of
right hand door || left hand door the car
(as viewed from landing) e |
!
!
!
L
!
—
i !
i -
X = Dimension between door intedock and door edge (according to indication) i
A = 20 mm = Penetration depth of the latch bolt (17.5 21 mm) P = Fa
B = 5mm = Free slot at retracted latch bolt P!
C = 13.2 mm = Way of the pull rod I,
1
@ = 15°to 27° = Angle for basic adjustment : i
M = Necessary torque at roller lever [
F1 = Force requirement at pull rod P!
F2 = Force requirement at roller lever at 1z = 15° (minimal stroke 35 mm) e
F3 = Force requirement at roller lever at iz = 27° (minimal stroke 31 mm)
F4 = Available force at electromagnetic retiing cam EMT 17
AaMT 17 fitted
5T at side wall of
® Electical voltage at EMT 17 (elevator passes floor) e ) the car
Door interlock is not actuated, doors keep locked o e 85 ’ 35
“A C
@ No electrical voltage at EMT 17 (elevator shall stop at floor)
Door interlock is actuated, doors can be opened
Atanangle = 15° ... 27° for the basic adjustment of the roller lever
the full actuation distance is reached at the optimal exploitation of the available
force of the electromagnetic retiring cam (stroke 35 mm)
(FO) F1 M F2 F3 F4
Forces force at pull force g force force available
rod demand at rollr:r lever demand at demand at force at
(only springs) pull rod roller lever roller lever EMT 17
initial force (23 N) 53N 201 Ncm 18,6 N 20,2 N 65N
DLF 1
final force (30 N) 60 N 228 Ncm 249 N 30,0 N 60 N
initial force (30 N) 71 N 270 Ncm 250N 270N 65 N
DLF 2
final force (41 N) 80 N 304 Ncm 33,0N 40,0 N 0

F 1 = F 0 + friction forces within the door interiock and at bearing block




AN

KEONENBER‘G
D-51427 Bergisch Glajdbach-Bensberg

Door Interlocks DL(F) and EL(F)

Mounting Instruction

06-00-2(
page 6 /7

17.6.98 Lo

Reverse bearing block U = .12

an-

P4
———o'
i ’

1132 ¢

\l‘ i

r

a= 15 .. 27¢
For optimal distance-
force-conditions

With roller lever in
hanging position
backlash is avoided

U - K Revearse bearing block .12
shortened

DLF 1 R X 27 .50

Drawn without latch sleeve

Electromagnetic retiring cam (“itted at the car walls

v Connecting rod with length Y on request

: Y

i

— Bearing shaft contains
triangle M 5 DIN 22416
at the base side for
emergency release

ishown U -K -R)

Reverse pull rod E-ZU

20°

|

/

Delivery condition
if only “U" has been
ordered

Drive head can be relocated
(loosen the three screws)
Delivery in preferred version
possible if stated on order

Ithe roller lever is relocated to 96 mm ths distance is minimized by appr 14.3% and the force requirement is
accordingly higher. Relocated to 80 mm the difference is about 28.6%.

/—Attach counterweight if necessary. The weight of the
additional parts must not lead to an unlocking i‘ the
spring “ails (latch bolt = 115 g at X = 5)

At this arrangement the
weight of the pull rod supports
the closing position of the
interlocking (no counterweight
necessary)

Though here the roller lever
has a backlash which does
not affect the function

(If the electromagnetic retiring
cam passes by in a retracted
condition. only the roller lever
moves which can lead to a
minor sound devzlopment )
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A, Door Interlocks DL(F) and EL(F} | 06.00-2¢

K‘F}ONENBER;G
D-51427 Bergisch Gladbach-Bensberg Mou nting Instruction page7/7

Electrical Connection

. Can be pulled out from the housing of the door interlock (for
" easier assembly)

{'_!-l - Open lead-in nozzles on request
Sa‘ety cables have to be jacketed e g NYi 15 gmn
Four single-core cables and one multi-core cable
can be inserted separately The ;ackst o° the cable
also has to be inserted into the nozzle

Special cable screwing Tube insertion piece
with inner thread Pg 16
m 2
—
I =
i I
1| : Contact
S N | I i ) e 4.——|— bridge
[ ] ~
i |
| - | Fy
;\_ = - A o Tj‘ _— D [:- P e _—\ \Door closed
U e contact
Insulation tube 22 5 mm outside Steel jacket tube Pg 16 DIN 49020
or plug-in tube 16 DIN 48020 ' g
'! e
1 !——-__
Tube 1
insertion e g
‘lange ——— I R
H | d ya
- - Eledramagnetic
retiing cam
Cable screwing Pg 135 Cable screwing Pg 13 5
(with long thread) (with short thread) Door
at water-protected version atELFand EL locked
atDLF and DL contact

Release of travel i all
doors are closed and
locked

Door locked contact EX 13 R

[ ] (incl. auxiliary switch) .
| @ T 7 e, g turt /o8 Lead wire

| 4x075gmm
_ 2 meter or your
stated option

| , E
@L l At ex-version an especially protected winng of the cabls is necessary

Maintenance

Normally there is no maintenance necessary because all parts are lifedubricated
In extreme opsrating conditions we suag3sst in regular inspection periods

1) The removal of rough contamination

2) To check fastening screws that they are tightly fastened

3) To check the screw at the roiler lever i it is tightly “astened
4) To rstighten terminals ‘or slectrical cables

S) To check cahle Izad-ins

3) To iubricats again i th: lusncants havs bzcome une“ective




Hans & Jos. Kronenberg GmbH
Kurt-Schumacher-Strale 1
D - 51427 Bergisch Gladbach

Telefon: +49 -2204 - 207 -0

Telefax : +49 - 2204 - 66000
e—-mail :

Konformitatserklarung

EC-Declaration of Conformity

info@kronenberg-gmbh.de

AN

KRONENBERG
V 4 -

Im Sinne der EG-Aufzugsrichtlinie 95/16/EG

According to the EC-Lift Directive 95/16/EG

Hiermit erklaren wir, daf} die nachfolgend aufgefuhrten Sicherheitsbauteile aufgrund der
Konzipierung und Bauart der oben genannten Richtlinie entsprechen.
We hereby declare, that the following products conform to the above mentioned Directive.

Bezeichnung der Sicherheitsbauteile :

Name of the safety components :

Beschreibung der Sicherheitsbauteile :
Description of the safety components :

Einschlagige EG-Richtlinien :
Relevant EC-directives :

Angewandte harmonisierte Normen :
Harmonized standards :

Angewandte nationale Normen :
National standards :

Baujahr: Year of construction :

Anbringung der CE-Kennzeichnung :
Application of the CE-marking :

Ort und Datum der Ausstellung :
Place and date of Issue :

Rechtsverbindliche Unterschrift :
Legality :

DLF 1 (ATV 13/5) ; DLF 2 (ATV 14/5)

DL 1 (ATV 15/4); DL 2 (ATV 16/4)

ELF 1 (ATV 479/1); EL 1 (ATV 480/1)

DLF 1-IP 67 (ATV 489); DL 1-IP 67 (ATV 420)
DLF 1-Ex (ATV 415) : DL 1-Ex (ATV 416)

Verriegelungseinrichtung fur Fahrschachttiren
Locking device for landing doors

95/16/ EG (Aufzugsrichtlinie)
95/ 16/EG (EC-Lift Directive)

DINEN 81 -1/2:1999 - 02
EN81-1/2:1998

DIN EN 60947-5-1: 1999 - 01
DIN VDE 0110 -1: 1997 - 04
siehe Typenschild look at the label

CE 0635

Bergisch-Gladbach 13.5.99

Dipl.-Ing. Horst Loose
Technischer Leiter Technical Manager

Mit der Zertifizierungsstelle fur Aufzige und Sicherheitsbauteile TUV Bau und Betrieb wurde
eine Vereinbarung getroffen zur stichprobenartigen Prifung gemal Anhang Xi cer Richtlire

95/16/EG (Modul C)

It has been agreed with the certified body for lifts and safety components TUV Bzu und Betrieb
fo carry out spot checks according to annexe X! of the directive 95/16/EC (Moduiec C)
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INSTRUCCIONES: ASG-Serie 1

Fecha: 21-11-06 Revision: 02 BH /72 TE [ H

PARACAIDAS PROGRESIVO DYNATECH
MODELOS
ASG-100-UD/ ASG-100
ASG-120-UD/ ASG-120
ASG-121-UD/ ASG-121

INSTRUCCIONES DE USO Y MANUTENCION



INSTRUCCIONES: ASG-Serie 1

Fecha: 21-11-06 Revision: 02

ATISAE

CERTIFICADO

DE EXAMEN C.E. DE TIPO

EC TVYFE-EXAMINATION CERITIFICATE

Segun el anexo V parte A de la Directiva 95/ 16/CE / 2ccoetvug arnes

Numern de ceTtificado. [ e Soate 1 r e

Organismo hotiticadu.

Ctasae Tipo

Crpgest

T

F abncante.

Propietario del ceetifi:ado

URrttc e avem

f echa do presentacion .
Tt webeTingine

Fecha del ecaman doe upo !
R 2 CAC PR B iTh £

Laboratono de enssyv
LR VAN

Informe de ensayo  Tenp <ot

Directiva CE aplicada . - .
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. h .
Indefimdo /1 us .t

a
b .
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L
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o
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Amztnans Taoncy et ontan T A5 AT Mas
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Avid s W IYLAa

Lpat A
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] Campo de aplicacion
JIN00 ¢ ageic & e

El presente cerificado amplia y sustituye at cervficado:
T CRTMC e et ani a AN SLPArRnles ha ievittgn (Ot e

ATHLD-VAIM154/06

La amphacion consiste en la utibzacion de guia cepillada tanto lubncada como seca
Se introducen denominaciones particulares para cada caso.

The esteminn ©
e ench

1.1.

Progressse saf«y jeal m200 JCWnwr e |

IrZasts W e gopEAlun of MILHINOD Pusle 1 3!n raleel 0T Ay S00CHIK Vave e by e .

RIREAVEDS |

Paracaidas de accionamiento progresivo. (sentido descendente)

El sigutente cuadro resume las caracteristicas de aplicacion del paracaidas para los

rangos admisibles de masa suspendida.

Tae 0ae) tel e SLTMantes the wops [ e QAledy ear 'L (ifter =il Cen cnosialr e 1% 005

" TIPO " Tipoguia Masa adnusible (kg) . Vn (nvs: | Vd (avs) | Lubricacion
!_ o L ___ Gucera _ Pervisie mase . ' B . Unag

! AEG_{OO_/ ASG-100 UD A 8§16 : 2.139 ) 1.75 233 )

- ASG-1207/ ASG-120 UD 8 693 & 4.233 175 233 (1)

T ASG-121: ASG 121 4D 8 598 : 4.019 175 233 (2)

Clave de la tabla . »r,

- Ttpo de guia A estirada/calibrada, B mecanizada 7 aude ra: sarfsze conditie st & hawis B v toved

- Vn velocidad nominal maxima @ ma-run ratea spewy

- Vd velocidad de disparo maximo : masmum tnppeng sseso
- Lubncacion (Véease seccion '.5.) (CHRY CoINON tpemaae 1efor 1y sechan © %y

1.2,

Qraking deveie i achra] ufraai3a)

Dispositivo de frenado. {sentido ascendente)

Caracteristicas de aplicacion del disposfivo como dispositivo de frenado en direccion

ascendente.
sCaze e the pwedn s Brading saoata

TIPO "7 Tipo guia ! Fuerza do trenado (N)  Vn (mis) | Vd (mvs) Lubricacion
) . Ouce ray i Biauny force e i . {hibng
ASG-100 UD A 5308 16.035 KR{ 233 1)
ASG-120 UD 8 7.228 38.486 1.75 233 (1)
' ASG-121 UD "B 9502 36.689 715 233 (]

Clave de 1a tabla - ru, (vease SBcCion 1.1.) nrawsietur . cictur 1

1.3. Tipo de reglaje:
Adesotmet

1.4. Velocidad nominal y de disparo maxima
NGarsnum rated and tipping epeed

1.5 Datos de las Guias
Suede 1ain ata

Esposores de guia: 7 16mm

~avcte ratis bitede wetng

Estado superficie de guia: calibrada / mecanizada

Anchura minima de frenado: 25 mm

Aneav 1&cmco al certificado ATIILD-VAM 154A-1:06

L Y T I RCY RN |

Regtaje continuo.

(RS X ATITRY ER T (L o4

{vease seccion 1.1y 1.2)..
please cefer b sechon Y Plenar )

Estado lubncacién:

(1) DROSERA MS 150 (ISO VG 150)
{2) Sin lubricacién / v e

faguva 1 de 2
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1 INDICACIONES GENERALES.

Cada pareja de paracaidas suministrados esta tarada en fabrica en funcién de las
caracteristicas de utilizacion requeridas: Masa total (P+Q) y espesor de guias. Estas
caracteristicas se muestran de forma indeleble, junto a la contrasefia de homologacién y
ei numero de serie, en las chapas de proteccidon que van sobre las cajas del paracaidas.

Se prohibe terminantemente:
a) Combinar y montar cajas de paracaidas con numeros de serie distintos.

b) Utilizar una pareja de paracaidas para instalaciones con caracteristicas
diferentes a las indicadas sobre las chapas de proteccion de esa pareja de
paracaidas.

c) Intervenir sobre cualquier elemento del paracaidas.

DYNATECH DYNAMICS & TECHNOLOGY, S.L. no se responsabilizara de los
daios causados por la no observancia de cualquiera de los puntos de estas indicaciones
generales.

2 INSTALACION DEL PARACAIDAS.

La Norma exige que la instalacién de los paracaidas deba llevar asociada un
contacto de seguridad del tipo AC - 15 0 DC - 13 segun se define enla EN 60947 - 5 - 1.

2.1 PARA EL FABRICANTE DEL BASTIDOR:

Para colocar este paracaidas al bastidor es necesario una chapa de espesor 6 mm

capaz de fijar el paracaidas al bastidor. Esta chapa se proporciona con la timoneria T25
de DYNATECH.
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Modelo ASG-100-UD/ ASG-120-UD/ ASG-121-UD

Si se utiliza la timoneria T25 de Dynatech, en la posicion de reposo, el extremo dei
tirador debe quedar enrasado con la chapa de cierre de los cilindros (ver también

instrucciones de uso de la timoneria T25).

L

I ETHEERERP

[Tirador y tapa de cierre deben ir posicionados al ras

Una vez colocado el paracaidas, y enganchados los rodillos de este a las barras
de actuacién de la timoneria, debera comprobarse que ambos rodillos actian de forma
simultanea por mandato de dicha timoneria. Son responsabilidad del fabricante del
bastidor la correcta colocacion del paracaidas a éste y la comprobacién del ajuste y
funcionamiento sincronizado de la timoneria. El pivote de los rodillos, en estado de
reposo, debe mantenerse en la posicién superior e inferior de la chapa de proteccion.
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| | © Acufamiento en ascendente

Nota:. Una marca circular en la zona donde se sittia la guia dentro del paracaidas
designara la parte superior del mismo. Se debe prestar especial atencién en colocar
siempre los paracaidas en la posicion correcta, es decir, con la marca siempre en la parte
superior.
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Modelo ASG-100 / ASG-120 / ASG-121

Si se utiliza la timoneria de Dynatech, en la posicién de reposo quedara como se
muestra en la figura.

o

/@L O CC—O ‘*\;

/
e

\

© Y /) Situacién de reposo

En la situacién de acufiamiento quedara como se muestra en la siguiente figura:
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Una vez colocada la pareja de paracaidas, y enganchados los rodillos de ambos
paracaidas a la barra de actuacion de la timoneria, deberd comprobarse que ambos
rodillos actian de forma simultanea por mandato de dicha timoneria. Son responsabilidad
del fabricante del bastidor la correcta colocacion del paracaidas a éste y la comprobacion
del ajuste y funcionamiento sincronizado de la timoneria. El pivote de los rodillos, en
estado de reposo, debe mantenerse en la posicion inferior de la chapa de proteccién.

2.2 PARA EL INSTALADOR:

Durante la instalacion en el hueco, en primer lugar, se introduciran las guias en las
acanaladuras de las cajas del paracaidas. Seguidamente se ajustara el posicionamiento
de la guia en la caja de la siguiente forma: El flanco de la guia a 2 mm de la zapata de
freno; la cabeza de la guia a 3 mm del fondo de la acanaladura (ver planos).

Para facilitar el ajuste en obra de las distancias entre las caras de las guias y las
partes del paracaidas enfrentadas a la guia, se podran utilizar unas chapas, a modo de
galgas, que permitan posicionar la guia en la acanaladura del paracaidas en su posicion
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correcta. Dichas galgas seran retiradas una vez que la operacion de ajuste haya
concluido.

Nota: El instalador debe cerciorarse de que el fabricante del bastidor ha colocado
los paracaidas con la marca circular en la parte superior de los mismos.

—— Marca -
. A
]
©) Re
©
L b
L
O sl © O
R
©

3 UTILIZACION Y MANTENIMIENTO.

El incumplimiento de las siguientes prescripciones podria dar lugar a la obtencion
de deceleraciones y distancias de frenado no de acuerdo con la reglamentacién.

3.1 GUIAS:

a) Las guias a utilizar deben ser calibradas aceitadas para el modelo ASG-100 y
ASG-100 UD, cepilladas (mecanizadas) aceitadas para el modelo ASG-120 y

8
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ASG-120 UD y cepilladas seca para el ASG 121 y ASG-121 UD. Las tolerancias
admisibles en los espesores de las guias deben estar entre -0y +0.10 mm.

TABLA RESUMEN
MODELO ASG-100/ASG-100 UD | ASG-120/ASG-120 UD | ASG-121/ASG-121 UD |
TIPO DE GUIA CALIBRADA  CEPILLADA CEPILLADA
LUBRICACION ACEITADA ACEITADA SECA

b) El Paracaidas puede aplicarse con este tipo de guias hasta una velocidad
nominal de 1,75 m/s, velocidad maxima de actuacién del limitador: 2,33 m/s.

c) La superficie de frenado de la guia debe ser mayor o igual a 25mm.

d) Si después de la intervencién del paracaidas se encuentran sobre las guias
zonas marcadas, situadas a menos de 1 metro entre si, se recomienda
reemplazar los tramos de guia afectados.

e) Las guias deben lubricarse con aceite lubricante del tipo de maquinas segun ISO
VG 150.

f) Para espesores de guias de 7 — 16 mm.

3.2 LIMITADOR DE VELOCIDAD:
La fuerza necesaria para hacer actuar el paracaidas es de 150 N.

La tensién del cable del Limitador debe ser suficiente para garantizar, durante la
intervencion del limitador, una traccion en el punto de conexidon de la barra de
accionamiento del paracaidas de 300 N, como minimo.
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3.3 RANGO DE UTILIZACION:

Seguidamente se presenta la tabla estandar de P+Q. Los valores nominales se
muestran, en negrita, en la linea central.

ASG-100 UD/ ASG-100

P+Q P+Q P+Q
Minimo | Nominal | Maximo
(Kg.) (Kg.) (Kg.)
477 515 553
542 585 628
605 653 701
691 747 803
787 850 913
897 969 1041
975 1053 1131
1090 1178 1266
1202 1299 1396
1266 1368 1470
1408 1522 1636
1540 1664 1788
1682 1818 1954
1849 1998 2147
1979 2139 2299

10



Fecha: 21-11-06

INSTRUCCIONES: ASG-Serne 1

Revision. 02

ASG-120 UD/ ASG-120

ASG-121 UD/ ASG-121

P+Q P+Q P+Q P+Q P+Q P+Q
Minimo Nominal | Maximo Minimo | Nominal | Maximo
(Kg.) (Kg.) (Kg.) (Kg.) (Kg.) (Kg.)
642 693 744 554 598 642
723 781 839 631 682 733
803 868 933 705 762 819
874 944 1014 770 832 894
981 1060 1139 869 939 1009
1107 1196 1285 985 1064 1143
1197 1293 1389 1066 1152 1238
1332 1440 1548 1192 1288 1384
1542 1667 1792 1379 1490 1601
1720 1859 1998 1597 1726 1855
1952 2110 2268 1838 1987 2136
2253 2435 2617 2134 2306 2478
2524 2728 2932 2406 2601 2796
2799 3025 3251 2639 2852 3065
3025 3270 3515 2858 3089 3320
3417 3693 3969 3236 3498 3760
3916 4233 4550 3718 4019 4320

3.4 SUSTITUCION DE LOS ELEMENTOS DE FRENADO

Los elementos de frenado, zapatas y rodillos, son capaces de soportar tres
intervenciones en caida libre en sentido ascendente y tres en descendente, tal y como
ordena la Normativa, en sus criterios de homologacion de tipo.

De todas formas después de una intervencion real del paracaidas a caida libre, se
recomienda la sustitucion de los elementos de frenado. En tal caso, contactar
directamente con Dynatech o con su distribuidor mas préximo, que le orientara sobre el

procedimiento a seguir.
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No sera necesaria la sustitucion de los elementos de frenado por causa de |0s
ensayos periodicos del paracaidas si la distancia de frenado del mismo no supera el
doble de la producida en el primer ensayo de puesta en servicio.

Para un mejor control, el mantenedor debera llevar un registro de actuaciones del
paracaidas, en el que anotara su numero de serie y numero de actuaciones

3.5 MANTENIMIENTO:

3.5.1 LIMPIEZA:

Es importante verificar que ningun elemento extrafio se haya alojado en el interior
del paracaidas para que los elementos moviles puedan funcionar correctamente.

3.5.2 CORROSION:

Los paracaidas de DYNATECH llevan protecciéon anticorrosiva en todos los casos.
No obstante un chequeo rutinario debera realizarse para comprobar que los elementos
moviles del paracaidas siguen estando en perfecto estado de funcionamiento, no siendo
necesaria una prueba de acufiamiento, sino una simple verificacidn de su libertad de
movimientos, mas una revision visual del estado general de las superficies.

Estas verificaciones, a criterio del mantenedor, deberan hacerse mas

habitualmente cuando la instalacién se encuentre dentro de una atmaosfera especialmente
corrosiva.

12
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4 PLANO GENERAL
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DYNAMICS AND TECHNOLOGY, S.L.

LIMITADOR DE VELOCIDAD
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1.-INTRODUCCION.

El limitador de velocidad LBD-300, de DYNATECH, esta disenaac
para que en el caso de que se produjera una sobrevelocidad de la cabina, éste
cortaria el flujo de corriente en la serie de seguridad llegando incluso a la
detencion del ascensor si fuera necesario.

El imitador LBD-300 abarca un amplio rango de velocidades, pudiéndose
usar con paracaidas instantaneos y progresivos.
Ademas existe la posibilidad de incorporar al limitador varios sistemas
adicionales que tienen como objetivo aumentar la fiabilidad y la seguridad del
resto de la instalacién del ascensor.

2.- PRINCIPALES COMPONENTES.

Cada limitador se compone de los siguientes elementos principales: una
polea, un sistema centrifugo, una pieza de bloqueo, una carcasa y una placa
de amarre a la losa del cuarto de maquinas.

A continuacién se muestra una imagen en la que se observa el limitador
en su conjunto:
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Donde:
(1) - Polea Principal.
(2) - Sistema Centrifugo.
(3) - Sistema de Bioqueo.
(4) - Placa de fijacion a la losa

3. PRINCIPIOS DE FUNCIONAMIENTO.

dENATeCH

El limitador es de tipo centrifugo, y puede actuar tanto en movimiento

descendente como en movimiento ascendente.

El limitador se amarra directamente a la losa en el cuarto de maquinas. Unido

mediante el cable a su polea tensora ubicada en el

foso. +do-

'{.

Dicha polea tensora se amarra mediante bridas a la o
guia.
El cable circula por la garganta del limitador y la

garganta de la polea tensora.
Los extremos del cable se fijan al amarra-cables de la !

timoneria. De esta manera, cuando la cabina alcance
la velocidad de disparo, el movimiento relativo cable-
limitador hara que este se bloquee.

El esquema de funcionamiento es el siguiente:

(1) Limitador LBD-300
(2) Cable del limitador
(3) Polea Tensora

(1)
(2)

o
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El limitador, como se ha dicho anteriormente, se amarra a la losa. en el
cuarto de maquinas.

Los extremos del cable (2) se sujetan al amarra-cables (1) de la timoneria,
utilizandose guardacabos .
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La polea tensora se sujeta a la guia mediante bridas

El cable debe tener la tension suficjente (500 N en cada ramal) . Si esta
tension disminuyera o si se rompiera el cable, existe un “contacto de
destensamiento” (1) que conectado en serie a la linea de seguridad de Ila
instalacion, cortaria el paso de la corriente en la linea de seguridad.
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Si el cable se destensara o incluso si se rompiera, la corriente se cortaria.
gracias al contacto situado debajo de la barra porta pesas.

Debido al peso de las masas, el contacto esta protegido frente a golpes
mediante la pieza a la que va sujetado, por lo tanto no hay riesgo de que el
sensor sufra dafos.

El conjunto polea tensora podra amarrarse a ambos lados guia. Para que el
contacto no sea un problema a la hora de cambiar de posicion el conjunto, la
chapa de amarre a la guia lleva agujeros a ambos lados, para que el sensor
pueda acoplarse en ambas manos.
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Se muestra a continuacion el margen de destensamiento (*) en la siguiente
figura:

Segiin lo citado anteriormente, si la tensién fuera menor de la debida o si
el cable se rompiese, la barra que sujeta las pesas y la polea haria contacto
con el sensor.

Contacto de sobrevelocidad.

El limitador lleva incorporado un
contacto de sobrevelocidad.

A continuacion se muestra una imagen
de la situacion del contacto de sobrevelocidad
(1) en el limitador.
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El contacto actuara cuando el limitador alcance una velocidad superior a la

nominal, pero inferior a la de actuacion del limitador.
Cuando este contacto dispara, corta la corriente de la serie de seguridad.

Dicho sistema es de rearme manual, esto quiere decir que una vez disparado el
contacto no vuelve a su posicion inicial, a menos que se haga manualmente.

4. FIJACION A LA LOSA.

La figura muestra los puntos de amarre del limitador a la losa: Las cotas
estan en milimetros.

T (3)
120
s .
(2)
Vi
é .
.
| o
L M1 ' o
-
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La figura de arriba representa la planta de la placa base (2) del limitador.
El limitador se amarra a la losa mediante los agujeros rasgados (1) de la placa,
También esta representado el cable (3) y su posicién respecto de la placa
base.

5. CARACTERISTICAS TECNICAS.

- Aparato: Limitador de velocidad
- Modelo: LBD-300
- Empresa fabricante:
DYNATECH, DYNAMICS & TECHNOLOGY, S.L.
- Campo de actuacion:.
Velocidad nominal minima: 0.1 m/s
Velocidad nominal maxima: 1.5 m/s
- Cable:
Diametro: 8 mm
Diametro 6 mm
Composicion: 6 x 19 + 1
- Pretension del cable:
500 N
Esta tension se produce posicionando la polea tensora de manera que la
barra quede en posicién horizontal.
- Tensioén producida en el cable al enclavar:
Mayor de 300 N
- Diametro de la polea: 300 mm
- Contacto de sobrevelocidad.

- Paracaidas con los que puede ser usado:
Todos aquellos cuya velocidad de disparo pueda ser alcanzada por el
limitador de velocidad.
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6.- TIPO DE REGULACION.

La regulacion de la velocidad de disparo se realiza mediante un tornilio
de fuerza que tensa o destensa el muelle del sistema centrifugo. Al tensar el
muelle, la velocidad necesaria para activar el sistema centrifugo sera mayor.

De esta forma se puede regular la velocidad de disparo dentro del rango de
velocidades.

Dicha regulacion se lleva a
efecto en fabrica mediante un

sistema de calibracion

|
computerizado segun las \
especificaciones del cliente. .

Concluida la regulacién y una vez l
verificada, se sella para que no ]
pueda ser modificada.
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7.-INSTRUCCIONES DE USO Y MANUTENCION.

La verificacion de la velocidad de disparo en la instalacion se puede
realizar actuando sobre el variador de frecuencia del motor; incrementando
progresivamente la velocidad del motor hasta que se produzca el
enclavamiento o bien usando la polea de comprobacién.

Para evitar riesgos innecesarios que puedan provocar una situacion de
actuacién incorrecta del limitador, deberan ser tenidos en cuenta dos criterios
fundamentales como son: limpieza y vigilancia ante la corrosiéon. En cualquier
limitador existen elementos moéviles que son los que ejecutaran la accién de
enclavamiento. La acumulacién de suciedad en estos elementos pueden
ocasionar una mal funcionamiento. Es fundamental que tanto el instalador
como el mantenedor se aseguren de que estos elementos estan en perfecto
estado de limpieza.

Por otro lado, los limitadores de Dynatech llevan proteccion anticorrosiva
en todos los casos pero es importante que el mantenedor realice un chequeo
que determine si existe un proceso corrosivo que pudiera afectar a alguna parte
movil del elemento e impedir su movimiento natural. Dicho chequeo se
realizara por medio de una inspeccion visual del estado de las superficies y
ejecutando una actuacion. La frecuencia de estos chequeos es a criterio del
mantenedor, si bien deberan ser mas asiduos en el caso de que la instalacion
se encuentre en una atmoésfera especialmente corrosiva.

Dynatech no se responsabilizara de cualquier problema o accidente
derivado de la no observancia de las prescripciones y consejos descritos, tanto
en estas instrucciones como en la documentacion de los certificados de
examen C.E.E. de Tipo.

10
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8.- PLANOS DE INSTALACION.

Los siguientes planos pueden ser de gran ayuda en la adaptacion e
instalacion del limitador de velocidad LBD-300:

Alzado:

.|
N\ O

250
N\

340.2

, | !

160

11



INSTRUCCIONES LBD-30C

Fecha: 24/01/06 Revision 02

Perfit:

TE/INATeCH
32
el ]
i i
B
v JL\H
!
r =
»| | |0}
r S
110 Ll
*I
220




INSTRUCCIONES LBD-300 — o ;
DENAr =L~

Fecha: 24/01/06 Revision 02

Planta:
F P
:
o
N
—— ||®

4



INSTRUCCIONES LBD-300

N TENNA el
Fecha: 24/01/06 Revision 02
9.- DISPOSITIVOS OPCIONALES PARA EL LBD-300.

Tapa:

Segun el apartado 9.7.1 de la norma UNE-EN 81, el limitador debe llevar una
proteccion contra daifos corporales y entrada de cuerpos extrafos. A
continuacién se muestra una figura donde aparece la tapa de proteccién.

En los pedidos puede pedir la tapa de protecciéon montada en el limitador.

14
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Dispositivo de Disparo a distancia

Al limitador se le puede incorporar un sistema mecanico que interfiere en las
masas centrifugas , provocando asi un enclavamiento del limitador . Este
sistema lleva incorporado una bobina que puede ser de 24, 48 o 190 V de
intensidades 1.1, 0.7 y 0.2 A respectivamente.

Si se desea , se puede prescindir de la
bobina y hacer actuar el sistema mecanico
manualmente, segun se muestra en la
figura mediante una palanca.
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Dispositivo de Rearme Automatico

gE/ N4

rclCH

I =

El limitador lleva como opcidn el rearmar automaticamente el contacto de

sobrevelocidad. Para ello se utiliza una bobina que puede ser de 24, 48 0 190
V con unas intensidades de 1.1, 0.7 y 0.2 A respectivamente.

Sistema de proteccién de cables.

Para evitar que entren objetos
en las aberturas por donde
pasan los cables del limitador,
existe una opcidn que se instala
en la base del limitador de
velocidad.

La placa de lleva practicados
unos agujeros para amarrar a la
losa

Véase en la figura siguiente.

17
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Dispositivo de Final de Carrera

Existe un sistema de Final de carrera que va unido al soporte del limitador
El final de carrera montado quedaria segun se muestra en la siguiente figura.

=
Se suministraran unos topes que atomillados '

al cable, actuaran las varillas que a su vez i g
haran que el contacto de seguridad se oioggi \
dispare. . /

|9
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250

200
200

25

25
25

440 i.

Arriba se muestra la base de la placa de amarre a la losa.

El limitador LBD-300 puede llevar todas las opciones anteriormente citadas o
bien las opciones que mas se adapten a las necesidades del cliente.
En los pedidos se debera indicar que opciones se desea que lleve el limitador.

18
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1. INTRODUCCION

Las timonerias extensibles de Dynatech son el complemento ideal para todo fabricante
de bastidores que utilice nuestro sistema de paracaidas progresivos e instantaneos.
Compatibilidad, simplicidad y polivalencia son los criterios que han primado en el
disefio de estos elementos. El resultado repercute notablemente en un ahorro de
costes para nuestros clientes.

Determinar la posicion de los paracaidas en el bastidor es la unica tarea que debe
realizarse. A partir de ahi, cualquier componente suministrado por Dynatech se
instalara de forma estandar, sin obligar, al fabricante del bastidor, a realizar ningun tipo
de modificacion en el mismo. Ni tan siquiera por las distancias entre guias, ya que las
timonerias son extensibles.

Por lo tanto, el coste de fabricacion del bastidor se reduce de forma considerable al
producirse también de forma estandar, consiguiéndose los siguientes objetivos:

Disminucion del niumero de horas de trabajo del personal encargado de la fabricacion
del bastidor.

Disminucion del numero de horas de trabajo del personal encargado del control de
calidad del producto.

Disminucion de costes financieros al no tener que soportar un stock considerable de
diferentes elementos para la fabricacién de los bastidores.

Reduccion del tiempo de entrega del producto al cliente.

Estandarizacion generalizada en todos los aspectos: Utillajes de fabricacion,
embalajes, etiquetado, trazabilidad documental, etc....

Todos estos aspectos son muy importantes a tener en cuenta, de cara a la rentabilidad
del negocio y a la competitividad de su empresa.

2. INSTRUCCIONES DE USO Y MANUTENCION

Se trata de unos componentes muy sencillos que no precisan una manutencion
especial. Los puntos mas importantes a tener en cuenta son los siguientes:
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i.- Las instrucciones de montaje de cada timoneria deben ser respetadas.

ii.- Los tomillos de ajuste y fijacion de la timoneria al bastidor y de los propios
componentes de la timoneria tienen que ser apretados con su par de apriete

correspondiente para garantizar que ninguno de ellos pueda quedar flojo y sea la causa
de una actuacién inadecuada de la timoneria.

iii.- La situacion de la timoneria en el bastidor debe ser la apropiada para la actuaciéon

correcta de los paracaidas, asi como para evitar interferencias entre ésta y el aparellaje
del hueco, o con las propias guias.

iv.- Evitar golpes o abolladuras.

3. MANUAL DE MONTAJE DE LA TIMONERIA T25UD/T25

Cuando reciba sus TIMONERIAS (T25UD/T25), desembale todos los componentes y
asegurese de que ha recibido correctamente todos ellos comparandolos con la lista de
componentes que se adjunta (formato FC 1046 para T25UD y FC 10-52 para T25).

1. RECEPCION DE LA
TIMONERIA:

La timoneria T25UD o la
T25 van vinculadas a la
familia de paracaidas ASG

‘.__‘/

de Dynatech. La timoneria
se suministra premontada
(1) con el paracaidas de
fabrica y la posterior
colocacién en el bastidor
no requiere de ninguna

modificacion diferente a la ﬂ
necesaria para la
instalacién de los FIGURA 1. Conjunto de paracaidas ASG-100 UD mds timoneria T-25UD

paracaidas. suministrado por Dynatech
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La timoneria lleva un sistema de colocacién que evita la fijacién del conjunto paracaidas
timoneria al bastidor al revés. Consiste en un tornillo DIN 912 M6x14 (26) que sobresale del
soporte de la timoneria y que impide fijarla al bastidor a no ser que coincida este tornillo con
un agujero hecho con anterioridad en el bastidor.

En caso de no modificar el bastidor, para el sistema de colocacién de la timoneria sélo es
necesario quitar este tornillo y fijar la posicion del paracaidas tal y como indica la flecha.

A

|

FIGURA 2. Tomnillo para la colocacién de la timoneria de manera tnica en el bastidor
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2. ENSAMBLAJE DE LOS BRAZOS Y DEL
EJE DE TIMONERIA:

Después de colocar los paracaidas (1) en el
bastidor, introduzca los ejes brazo (3) dentro
del eje timoneria (4) tal y como se muestra en
la FIGURA 3.

FIGURA 3. Posicionamiento del eje brazo y el eje
de timoneria al resto del conjunto.

A continuacion, se introduce el
conjunto anterior entre los
paracaidas posicionados en el
bastidor, de la misma manera
que muestra la FIGURA 4.

FIGURA 4. Posicionamiento de los ejes entre los paracaidas.
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Una uno de los dos
ges brazo (3) a un
soporte buje (2),
mediante un tornillo de
cabeza cilindrica DIN
912 M8 x 25 (5) y su
arandela dentada DIN
6798. Realice la misma
operacion con el buje
(2) del otro paracaidas.

dEMATECH

O
VVJ‘@—-- )

FIGURA 5. Colocacién de Ja barra en el buje

Esta es una opcién de colocacion, también se podria realizar el montaje de la

timoneria como se muestra a continuacion, simplemente cambiando el orden de

montaje.

Coloque un paracaidas en el
bastidor. A continuacion una
uno de los dos ejes brazo (3)
a un soporte buje (2),
mediante un tornillo de
cabeza cilindrica DIN 912 M8
X 25 (5). Posteriormente
coloque la otra parte de
paracaidas mas timoneria en
el bastidor y repita la unién
de la barra (3) con el buje (2)
del otro lado.

FIGURA 6. Colocacion alfternativa de la timoneria en el bastidor
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FIGURA 7. Colocacién del eje timoneria

4. COLOCACION DEL AMARRE
LIMITADOR:

Después de la colocacion de la timoneria
se puede fijar el amarre del limitador en el
lado de la timoneria que mas convenga.
Simplemente introduzca la pieza del
amarre limitador (8) en el pivote que
sobresale del tirador (11) y fijelo con una
arandela plana DIN 125 M10 (10) y un
anillo elastico para ejes DIN 471 $=10
mm (9), también lleva un agujero pasante
para poder poner un pasador de aleta
DIN 94 de ¢= 2 mm y sustituir al anillo.

dE1AT7eCH

3. COLOCACION DEL EJE DE
TIMONERIA:

Se termina el montaje de la
timoneria regulando mas o
menos los brazos dentro del
tubo (4) y apretando los
tornillos DIN 912 M6 x 20 (7).
Importante observar que el tubo
coge los dos brazos de manera
simétrica.

Colocacién del amarre limitador

El conjunto tensor se incluye en la timoneria T25, pero es una opcidon de la
timoneria T25 UD, no va de serie, debe solicitarse en caso de que la inercia del sistema

de cables del limitador sea muy grande, esto ocurre para longitudes de cable muy

largas o cables de diametro elevado.
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Debe colocarse en la placa soporte del lado donde esté el amarre limitador (8).

5. MONTAJE DEL CONJUNTO
TENSOR:

Colocar el soporte tensor (20) ]
como indica la FIGURA 9 y fijar

con DIN 933 M5x14 (26) y DIN

127 M5 (27). Luego alinear los "
dos soportes eje (21) con el

soporte tensor, insertando

seguidamente el tornillo DIN 931 i
M8 X 100 (22) por el taladro del N
soporte eje (21) y del soporte ‘-‘@)

tensor (20), introducid el muelle y

terminar fijando el conjunto con la

arandela DIN 125 M8 (24) y la

tuerca Autoblock DIN 985 M8 FIGURA 9. Colocacién del conjunto tensor
(25).

A continuacion, se hace pasar el otro tornillo DIN 931 M8 X 100 (22), por los taladros libres
de los soportes del eje y por el muelle (23), tal y como se indica en la figura. Por ultimo, se
cierra el conjunto con una arandela DIN 125 M8 (24) y una tuerca Autoblock DIN 985 M8 (25)
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FIGURA 10. Colocacion de los muelles del sistema FIGURA 11. Disposicién final del sistema
tensor

Como opcidén, Dynatech ofrece también el final de carrera necesario para cortar la
corriente en caso de actuacién del paracaidas.
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POLEA TENSORA 300
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1- INSTRUCCIONES DE USO Y MANUTENCION

2- MANUAL DE MONTAJE
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INSTRUCCIONES: Polea Tensora 300 (LBD-300) DE/ AT =L A

Fecha: 04-06-07 Revision: 03 ]
1- INSTRUCCIONES DE USO Y MANUTENCION

Se trata de unos componentes muy sencillos que no precisan una manutencion especial.
Los puntos mas importantes a tener en cuenta son los siguientes:

1- Las instrucciones de montaje de cada polea tensora deben ser respetadas.

2- Los tornillos de ajuste y fijacion de la polea tensora a la guia y de los propios
componentes de la polea tensora tienen que ser apretados con su par de apriete
correspondiente para garantizar que ninguno de ellos pueda quedar flojo y sea la causa
de un funcionamiento inadecuado de la polea tensora.

3- La situacion de la polea tensora en la guia debe ser la apropiada para que el cable que
pasa por la polea del limitador y de la tensora, circule correctamente y asi evitar que la
vida del cable disminuya, asi como la de la garganta.

4- Evitar golpes o abolladuras.

1. Cuando reciba su POLEA TENSORA 300 , desembale todos los componentes y
asegurese de que han recibido correctamente todos ellos comparandolos con la lista de
componentes que se adjunta (formato FC - 10 - 40).

2. ENSAMBLAJE DEL SOPORTE CONTACTO AL AMARRE GUIA: Primeramente
se debera atornillar el Soporte contacto (2), al amarre guia (1) mediante 4 tornilios DIN
933 M6x20 (3) con 4 Arandelas
planas DIN 125 M6 (4). Después se
fijaran con 4 Arandelas Grower DIN
127 M6 (5) y 4 Tuercas DIN 934 M6
(6). Seguidamente se montara el
contacto de destensamiento (7) en
el soporte contacto (2), mediante 2
tornillos DIN 933 M4x35 (8), y dos
arandelas DIN 125 M4 (9),
fijandolos después con  dos
arandelas dentadas DIN 6798 M4
(10), y dos tuercas DIN 934 M4

Fi 1
igura (11).

)
[39)
'
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3. COLOCACION DEL CONJUNTO BARRA PORTAPESAS EN AMARRE GUIA:
Introducir el casquillo hexagonal
(12), en el agujero del amarre guia
(1). Fijarlo con wuna arandela
Grower DIN 127 M18 (13) y una
tuerca DIN 936 M18 (14). Una vez
fjado el casquillo hexagonal,
introducir el eje del conjunto barra
portapesas (15) en el casquillo
hexagonal, una vez metido el eje,
introducir una arandela de
seguridad DIN 471 D=14 (16), para
impedir su salida.

-~ Fig. 2 -

Figura 2

4. MONTAJE DE LA POLEA EN BARRA PORTAPESAS:

Primeramente introducir un Casquillo (17) en el eje de la barra portapesas. La polea

(18) se introducira a continuacion en el eje de la barra portapesas haciendo tope en el
casquillo.

Para introducir adecuadamente la polea en el eje, colocar en posicidn recta el
rodamiento en el eje. El ajuste entre el eje y los rodamientos es a martillo.
Para ello se deberd utilizar un tubo que golpee sobre la pista interior del rodamiento.
Golpear sobre el tubo hasta que haga tope en el casquillo.

Introducir el anillo de nylon (19).
-Fig3-
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5. MONTAJE DE LA TAPA Y DE LA ANTISALIDA DE CABLE:

Introducir la tapa (20) en

la rosca del eje. Situar la tapa
paralela a la barra portapesas,
Fijarla con una arandela plana
DIN 125 M14 (24) y una tuerca
autoblock DIN 985 M14 (25).
La antisalida de cable consta
de dos tomillos DIN 933 M5x45
(21) introducidos en la tapa. Se
fjara mediante dos arandelas
DIN 125 M5 (22) y dos tuercas
DIN 934 M5 (23) en - Fig. 4 -.

Figura.4
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6. COLOCACION DE LA POLEA TENSORA EN LA GUIA:

Para colocar la polea tensora, se utilizaran bridas forjadas de M14 (26).
Colocar el conjunto recto y atornillar sin llegar a hacerlo totalmente, las bridas a la guia

segun se muestra en la figura.

Nota: Visualmente comprobar que el chapa de amarre a la guia de la polea tensora
esta perpendicular a la guia. - Fig.5 -.

Figura 6

7. MONTAJE DEL CABLE:

Una vez situada la polea tensora , se introducira el cable del limitador por la garganta y
por dentro de los tornillos antisalida.

La barra portapesas (15), debe quedar mas o menos como se indica en la figura, ya que a
la hora de unir las pesas que tensan el cable, el conjunto polea tensora debera quedar
recto.

Por tanto, para que la barra quede en la posicion mencionada , se debera ir bajando el
conjunto golpeando con un martillo de nylon, el amarre de la guia, hasta que la polea
tensora quede como se refleja en la figura 6.

Una vez colocada adecuadamente, atornillar con fuerza las bridas a la guia.

Nota: El conjunto debera quedar recto excepto la barra.

Las bridas de sujecién a la guia deberan de quedar rectas de manera que la superficie de
sujecién sea maxima.

-Fig.6-.
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Figura.6

dENATeLH

8. MONTAJE DE LAS PESAS EN LA POLEA TENSORA: Para terminar, se

Figura7

montaran las pesas (29)
en la posicion que refleja
la figura 7. Para ello se
utilizaran dos tornillos DIN
931 M14x80 (30) y para
su fijacién se usaran dos
arandelas Grower DIN
127 M14 (32), dos
arandelas planas DIN 125
M14 (31) y dos tuercas
DIN 934 M14 (33).
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La polea Tensora quedara como se indica en la figura &.
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ANEXO 4

Reportes de mantenimiento
correctivo Agosto 2007 —
Mayo 2008




PLANTA CERVECERA S.A.

REGISTRO DE [.OS MFEMO DE MANTENIMIENTO

MAQUINA/EQUIPO:
II’ART.IC MAQUINA/EQUIPO:

IDESCRIPCION DE LA SOLICITUD:

FLEVADOR DE ZONA DI, BODEGAS

Cerradura clectromecianica (chapa trinco)

Elevador no funciona

REGISTRO: 1

FECHA: [ 11 | 12 2007

CODIGO: 314 ASC

TURNO: 2

INFORMES DEPARTAMENTO DE MANTENIMIENTO Y PRODUCCION :

CLASKE DE INTERVENCION:
TIPO DE TRABAJOS:
DETALLES:

ESPECIALIDAD PERSONAL
Electricista de manteniniento

REPUI'STOS/MATERIALES/EQUIPOS

Solvente para limpieza de contactos y paiio dc limpieza

HORAS O MATERIALES NO PRODUCIDOS
No se pudo movilizar equipos

EBSER\’ACIONES:

I Ramos
OPERARIO DE PRODUCCION

Correctivo
Reparacion
Limpieza por restos de pintura en contactos eléctricos

CANTIDAD  TIHENMPO(hs)
1 18

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
1 120

CANTIDAD COSTO UNITARIO (US$)
18 60

Freddy Blanco Lazaro
RFSPONSABLE DE MANTENIMIENTO

OBSERVACIONES

TOTAL
120

TOTAL
1080

W. Olivera
SUPERVISOR DF. PRODUCCION
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Variadores de velocidad
para motores asincronos
Indice

Guia de eleccion Pags.2y 3
Presentacion Pags.4a7

Variadores de velocidad Altivar 71
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Referencias Pags. 18y 19
Opciones

Accesorios Pags. 20 a 25
Dialogo Pags.26 y 27
Tarjetas de interface de codificador Pags. 28y 29
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Tarjeta programable Pags.32a 39
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Resistencias de frenado Pags. 50 y 51
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Comunicaciéon mediante bus Modbus Pags. 190 a 193
Comunicacion mediante red Modbus Plus Pags. 194 a 197
Comunicacion mediante bus Uni-Telway Pags. 198 y 199
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Pasarela de comunicacion LA9 P307 Pags. 202 y 203
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Variadores de velocidad
para motores asincronos

Aplicaciones
Ambito de aplicaciones

Tipo de maquinas

Vartactén de velocidad para motores asincronos

Industria

Maquinas senciilas

Gama de potencla para red 50...60 Hz (kW) 0,18...2,2 0,18...15
Monofasica 100120 V (kW) 0,180.75 -
Monofasica 200240 V (kW) 0,182,2 0,182,2
Tritdsica 200230 V (kW) 0,182,2 -=
Trifdsica 200240 V (kW) - 0,1815
Trifasica 380460 V (kW) - -
Trifdsica 380480 V (kW) = -
Tritasica 380500 V (kW) - 0,3715
Trifasica 525600 V (kW) - 0,7515

Accionamiento Frecuencia de salida 0,5200 Hz 0.5500 Hz

Tipo de control Motor asfncrono Control vectorial de flujo sin sensor
Motor sincrono -
Sobrepar transitorio 150170 % del par nominal del motor 170200 % del par nominal del motor

Funciones
Namero de funciones 26 50
Numero de velocidades preselecconadas 4 16
Numero Entradas anatdégicas 1 3
de entragas/salidas Enpyadas l6gicas 4 6
Salidas analdgicas - 1
Salidas logicas 1 -
Salidas de relé 1 2
Comunicacion Integrada e Modbus y CANopen
Opcional - Ethemet TCP/IP, DeviceNet, Fipio.
Profibus DP
Tarjetas (opcional) — —
Normas y homologeciones EN 50178, IEC-EN 61800-3 EN 50178, IEC-EN 61800-3
EN 55011, EN 55022 EN 55011, EN 55022
clase ByclaseAgr. 1 clase Ay clase B como opcién
€€, ‘UL, CSA, NOM 117, G-Tick C€, UL, C-Tick, N998
Referenclas
Péginas Consultar nuestro catélago “Arrancadores progresivos y variadores de velocidad”
2 m Schnaidar Flectn-



Variadores de velocidad
para motores asincronos

Edificios industria
Bombas y veatiladores Maquinas complejas modutares
Maquinas que requieren par y precision a baja velocidad y una dinamica elevada
Maquinas de fuerte potencia
e

ff:,:dﬂ o v s e B
0,75...315 0,37...500
- __ 037.55
- 0,37...75
0,75...315 -
= 0,75...500
0,1...500 Hz 0...1000 Hz

Control vectorial de fiujo sin sensor Controt vectorial de flujo con o sin captador, ley tensionffrecuencia {2 o 5 puntos), ENA System

- Control vectorial sin retomo de velocidad

110 % del par norminal motor durante 220 % del par nominal motor durante 2 segundos y 170% durante 60 segundos
60 s.

44 > 150

8 16

2...3 2.4

4..6 6...20

1...2 1..3

0..1 0..8

2 2..4

Modbus Modbus y CANopen

Ethemet TCPAP, Fipio, Modbus Plus,  Ethemet TCPAP, Fipio, Modbus Plus, INTERBuS, Profibus DP, Modbus/Uni-Telway, DeviceNet
INTERBUS, Profibus DP,

AS-interface, Uni-Telway, CANopen,

DeviceNet, METASYS N2, Lonworks

Conmutacidn de bombas Tarjetas de interiace de codificador
Tarjetas de extension de entradas/ Tarjetas de extensidn de entradas/salidas
salidas Tarjeta programable “Controller Inside”

Tarjeta programable “Cortrofer Inside”

EN 50178, IEC-EN 61800-3 IEC-EN 61800-5-1, tEC-EN 61800-3 (entomos 1y 2, C1 aC3)
EN 55011 clase A EN 55011, EN 55022, IEC-EN 610004-2/4-3/4-4/4-5/4-6/4-11
EN 55022 clase B CE€, UL, CSA, DNV, C-Tick, NOM 117, GOST

C€, UL, N998

Cansuftar nuestro catalogo-Atancadoes 18y 18
progresivos y varaoures de velocdad”
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Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

Aplicacion de elevacion.

Aplicacion de embalaje.

Aplicacion de maquina de proceso.

Aplicaciones

LLa gama de variadores de velocidad Altivar 71 permite satisfacer las mayores exi-
gencias gracias a los diferentes tipos de control motor y las numerosas funcionali-
dades integradas. Esta adaptada a los accionamientos més exigentes:
m Par y precisién de velocidad a velocidad muy baja, dinamica elevada con control
vectorial de flujo con o sin captador.
m Gama de frecuencia ampliada para los motores de alta velocidad.
m Puesta en paralelo de motores y accionamientos especiales gracias a la ley de
tensién/frecuencia.
m Precision de velocidad estética y ahorro energético para los motores sincronos de
lazo abierto.

m Flexibilidad sin sacudidas para las méquinas excéntricas con el ENA System
(Energy Adaptation System).

Las funciones del Altivar 71 aumentan el rendimiento y la flexibilidad de uso de las
méquinas para multiples aplicaciones.

Elevacion
m Control de freno adaptado a los movimientos de translacion, de elevacién y de giro.
m Medida de la carga por sensor externo.
m Elevacién a gran velocidad.
m Gestién de retomo de freno.
® Gestion de interruptores de final de carrera.

Manutencion
m Tiempo de reaccién muy corto con una orden de control: 2 ms (+ 0,5 ms).
m Consigna por tren de impulsos o por entrada analdgica diferenciai.
m Control por las principales redes de comunicacion.
m Posicionamiento por interruptores de final de carrera con optimizacién del tiempo
a baja velocidad.
® Multiparametraje por conmutacién de juegos de parametros.

Embalaje
m Hasta 50 Hz de ancho de banda.
m Tiempo de reaccién muy corto con un cambio de control: 2 ms (+ 0,5 ms).
m Control por bus CANopen integrado.
m Posicionamiento en interruptores de fin de recorridos.

Maquinas textiles
@ Alta resolucién de la consigna numérica de velocidad (1/32000).
m Precisién de velocidad sea cual sea la carga por uso del motor sincrono.
m Ancho de banda elevado.
@ Funcién de guiado de hilo.
m Conexién al bus de continua comun.

Maquinas para madera
m Funcionamiento hasta 1.000 Hz.
m Parada controlada tras corte de red lo mds rapido posible.
@ Control por bus CANopen integrado.
m Proteccion del motor contra las sobretensiones.

Maquinas de proceso
@ Regulador PID.
B Alta resciucién de la consigna.
m Control de velocidad o de par.
m Conexién a las principales redes de comunicacion.
m Alimentacién separada del control.
® Unidad de frenado por reinyeccion en la red.
m Conexién al bus de continua comun.

Ascensores
m Control de freno adaptado para la comodidad en la cabina.
m Tratamiento de la medida de la carga por sensor externo.
@ Conformidad de los relés con la norma de seguridad del ascensor EN 81-13-2-2-3.
m Conexion con el bus CANopen.
@ Mando con control de integridad del contactor de salida.
@ Funcién de liberacién de la cabina.

@ Schneider Electnc



Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

ATV 71HC28N4,
ATV 71HD37M3X, ATV 71HU22N4

ATV 71HU75N4 para montaje empotrado.

Oferta completa

La gama de variadores de velocidad Altivar 71 cubre las potencias de motor com-
prendidas entre 0,37 kW y 500 kW con tres tipos de alimentacid:

| 200...240 V monofédica, de 0,37 kW a 5,5 kW.

| 200...240 V triféica, de 0,37 kW a 75 kW.

m 380...480 V triféica, de 0,75 kW a 500 kW.

El variador Altivar 71 integra de forma estddar fos protocolos Modbus y CANopen
asicomo numerosas funciones.

Estas funciones pueden ampliarse por medio de tarjetas opcionales de comunica-
ci6, entradas/salidas e interface de codificador, ver pgina 7.

Toda la gama cumple con las normas intemacionales IEC-EN 61800-5-1, IEC-EN
61800-2, IEC-EN 61800-3, estécertificada conforme a (€€, UL, CSA, DNV, C-Tick,
NOM 117, GOST y ha sido desarrollada para responder a las directivas sobre la pro-
teccit del entomo (RoHS, WEEE, etc.).

El variador Altivar 71 se inserta en la cadena de seguridad de las instalaciones. Integra
la funcid de seguridad Power Removaltque prohbe el arranque intempestivo del mo-
tor. Esta funcié cumple con ta norma sobre mguinas EN 954-1 categora 3, con la nor-
ma sobre instalaciones elétricas IEC-EN 61508 SIL2 y con el proyecto de norma de
accionamiento de potencia {EC-EN 61800-5-2.

Compatibilidad electromagnética CEM
La incorporacid de fittros CEM en los variadores ATV 71HeeseM3 y ATV 71HeseN4
y la consideracit de CEM facilitan la instalacid y la conformidad de los equipos para
el marcado €, de forma muy econdiica.
Los variadores ATV 71HeeeM3X ests disponibles sin fitros CEM. Puede instalar filtros
opcionales para reducir el nivel de emisiones, ver pginas 76y 77.

Otras opciones externas como resistencias de frenado, filtros y mdulos regenerati-
vos completan esta oferta, ver pgina 7.

Instailacion

El variador Altivar 71 se ha desarrollado para optimizar el dimensionamiento de las
envolventes (armarios, cofres, etc.):
m La parte de potencia, de grado de proteccid |P54, puede montarse féilmente en
el exterior de la envolvente con la ayuda del kit para montaje empotrado con envol-
vente estanco VW3 A9 5ee.
Este montaje permite limitar la emisid de calor en la envolvente o reducir su tama-
0, ver pgina 21.
| Temperatura ambiente en la envolvente:
0 50 C sin desclasifacia.
O Hasta 60 C utilizando el kit de ventilacié de control VW3 A9 4ee en funcic de
los calibres y eventualimente desclasifiando la corriente de salida, ver pgina 20.
| Montaje yuxtapuesto, ver pginas 132y 134.

Tambié puede instalarse en la pared respetando la conformidad con NEMA tipo 1
con el kit VW3 A9 2ee, |P21 0IP31 con el kit VW3 A9 1ee, ver pginas 22 y 23.

Schneider Electric



Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

RUN Tenm +50.00Hz 5.4A
1.1 AARANQUERAPIDO [

Cirl. 2 hilos/3 hilos ¢ Ctri. 2 hilos

Menu *Arranque rapido”.

SCF1  Term +50.00Hz 0.0A
HISTORICO DE FALLOS (]

saxri

Histérico de fallos.

SCF1_ Temm  +50.00Hz 0.0A
| CORTOCIRCUITOMOTOR [
Verificar los cables
Y et aislamisrto del mator.

Realizar un test de diagnéstico.

e m

Pantalla de ayuda para ia busqueda
de averfas.

Merramientas de dialogo

El variador Altivar 71  se suministra con un terminal grafico extraible
m El joystick” de navegacién permite un acceso répido y sencillo a los menus des-
plegables.
8 Lapantalla grafica muestra de forma clara los textos en 8 lineas de 24 caracteres.
m Las funciones avanzadas de la visualizacién permiten acceder faciimente a las
funciones mas complejas.
m Las pantallas de visualizacién, los menus y los parémetros pueden personalizarse
para el cliente o la méaquina.
m Ofrece pantallas de ayuda en linea.
® Se pueden memorizar y descargar configuraciones, son memorizables cuatro fi-
cheros de configuracion.
@ Puede conectarse en enlace multipunto a diversos variadores.
® Puede instalarse a la puerta de armario con un montaje de grado de proteccion
IPS4 o IP65.
® Se suministra con 6 idiomas instalados de base (espad!, aleman, inglés, chino,
francés e italiano). Se pueden cargar otros idiomas mediante fisheado.

Hasta 15 kW, el variador Altivar 71 puede pedirse con un terminal de 7 segmentos
integrado, ver paginas 19y 20.

El software de programacién PowerSuite  permite la configuracion, el ajuste y la
puesta a punto del variador Altivar 71, asi como del conjunto de los demas variado-
res de velocidad y arrancadores de Telemecanique. Puede utilizarse en conexién di-
recta, a través de Ethernet, por medio de un médem o con una conexion inaldmbrica
Bluetooth®.

Programacion rapida

Macroconfiguracion

El variador Altivar 71 ofrece una programacién rapida y sencilla por macroconfigu-
racién que corresponde a aplicaciones o usuarios diferentes: marcha/paro, manu-
tencién, elevacion, uso general, conexién a redes de comunicacion, regulador P1D,
maestro/esclavo. Cada una de las configuraciones sigue siendo totalmente modifi-
cable.

Menu “Arranque rapldo™
El menui “Arranque rdpido” permite asegurar en pocos pasos el funcionamiento de
la aplicacién, optimizar el funcionamiento y asegurar su proteccion.

La amuitectura, la jerarquizacién de los parametros y las funciones de acceso di-
recto ofrecen una programacién simplificada y répida, incluso para funciones com-
plejas.

Servicios

El variador Altivar 71 integra numerosas funciones de mantenimiento, de supervi-
sién y de diagnéstico:
@ Funciones de test de variadores integradas con pantalla de diagnéstico en el ter-
minal gréfico extraible.
| Imagen de las entradas/salidas.
® Imagen de la comunicacién en los diversos puertos.
® Funcién de osciloscopio visualizable con e! software de programaciéon Power-
Suite.
m Geslién del parque del variador gracias a los microprocesadores Hsheables.
B Uso de estas funciones a distancia mediante la conexién del variador a un médem
a través de la toma Modbus.
® Identificacién de los elementos que constituyen el variador asi como de las ver-
siones de software.
®m Histéricos de los fallos con el valor de 16 variables cuando aparece e! fallo.
m Flasheado de los idiomas del terminal.
@ Se puede memorizar un mensaje de 5 lineas de 24 caracteres en el variador.

l
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E Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

Esquemas co'nformes a jas normas EN 954-1 categoria 1, IEC-EN 61508 capacidad SIL1,
en la categoria de parada 0 segun IEC-EN 60204-1

ATV 7iesemM3, ATV 71eseeM3X, ATV 71eeeeNd ATV 71HO75M3...HU75M3

Alimentacidn trifésica de corte aguas arriba por contactor Parte de potencia para alimentacion monotasica

- } Hacia 1/Q2

Hacia ¥Q2

—

Nota: Todas las bornas estén situadas en la parte inferior del variador. Equipar con antiparasitarios todos los circuitos inductivos préximos al variador o acoptados
al mismo circuito, como relés, contactores, electrovalvulas, iluminacion fluorescente...

Componesntes para asoclar (para las refarencias completas, consultar el catalogo “Control y proteccion de potencia” y “Didlogo Hombre-Maquina®).
Cédigo Designacién

Al Variador ATV 71, ver pags. 18 y 19

K1 Contactor, ver aranque motor en pags. 128 a 131

8 Inductancia OC, ver pag. 69

a1 Disyuntor, ver arranque motor en pags. 128 a 131

Q2 GV2-1. calibrado a 2 veces la corriente nominal primana de T1

Q GB2 CB05 -
$1,82 Pulsadores XB4 B o XBS5 A ) -
" Transformador 100 VA secundario 220 V

(1) inductancia de linea (una o tres fases), ver pag. 72.

(2) Para los variadores ATV 71HC40N4 asociados a un motor de 400 kW y ATV 71HCS0N4, ver pag. 118.

(3) Contactos del relé de fallo. Permite indicar a distancia el estado del variador.

(4) La conexién del comun de las entradas l6gicas depende de la posicion del conmutador SW1, ver esquemas en pag. 118.
(5) Inductancia DC opcional para ATV 71HeeeM3, ATV 71HD11M3X...HD45M3X, ATV 71H075N4...HD75N4. Se conecta en tugar del puente entre las bornas PO
y PA/+. Para los ATV 71HDS5M3X, HD75M3X, ATV 71HDY0N4...HCS50N4, la inductancia se suministra con el variador; su conexion corre a cargo del cliente.

(6) Entrada analégica configurable mediante software en corriente (0...20 mA) o tensién (0...10 V).
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Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

Esquemas conformes a las normas EN 954-1 categoria 1, IEC-EN 61508 capacidad SIL1,
en la categoria de parada 0 segun IEC-EN 60204-1 (continuacion)

ATV 71esasM3, ATV 710eeeM3X, ATV 71eeseN4 ATV 71HO75M3.. . HU75M3
Alimentacién trifisica de corte aguas abajo por interruptor-secclonador Parte de potencia para allmentacién monofasica
Qt
-
- | 9
Potenviémetro
de referencia

Nota: Todas las bomas estdn situadas en la parte inferior del variador. Equipar con antiparasitarios todos los circuitos inductivos proximos al variador o acoplados
al mismo circuito, como relés, contactores, electrovalvulas, iluminacién fluorescente...

Componemes para asocisr (para las referencias completas, consultar el catdlogo “Control y proteccion de potencia® y “Dialogo Hombre-Maquina”).

Codigoe Designacion

Al Variador ATV 71, ver pégs. 18y 19

L Inductancia DC, ver pag. 69

Q1 Disyuntor, ver arranque motor en pags. 128 a 131
Q2 ] Interruptores -sectionadores (Vario)

(1) Inductanca de linea (una o tres fases), ver pag. 72.

(2) Para los variadores ATV 71HC40N4 asociados a un motor d@ 400 kW y ATV 71HCSO0N4, ver pag. 118.

(3) Contactos del relé de fallo. Peamite indicar a distantia el estado del variador.

(4) La conexién del comun de las entradas légicas depende de la posicion del conmutador SW1, ver esquemas en pag. 118.

(5) Inductancia DC opcional para ATV 71HeeeM3, ATV 71HD11M3X...HD45M3X, ATV 71HO75N4... HD75N4. Se conecta en lugar del puente entre las bornas PO
y PA/+. Para los ATV 71HDSSM3X, HD75M3X, ATV 71HD30N4...HC50N4, la inductancia se sumirsstra con al variador; su conexion corre a cargo del cliente.
(6) Entrada analégica configurable mediante software en corriente (0...20 mA) o tension (0...10 V).

Schneider Electric 18
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= Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

ATV 71H~M3, ATV 71H...M3X, ATV 71HeseN4

ATV 71HO75M3.. . HU75M3
Alimentacion trifdslca, miquina de baja inercia, movimiento vertical

Parte de potencia para alimentaclon
monofasica

Nota: Todas las bommas estan situadas en la parte inferior de! variador. Equipar con antiparasitarios todos los circuitos inductivos préximos af vanador o acoplados
al mismo circuito, como relés, contactorss, electrovalvulas, iluminacion fluorescente...

dc:mponenzeg para asoclar (para (as referencias completas, consultar el catilogo “Control y protectién de patencia®, “Didlogo Hombre-Maquina® y “Soluciones
seguridad Preverta®).

Cédigo Designacion

Al Variador ATV 71, ver pags. 18 y 19

A2 Mébdulo de seguridad Preventa XPS AC para control de Paro de emergencia e interruptores. Un médulo de seguridad
puede gestionar la fumcién “Power Removal” de vanos varnadores de una misma maquina

F1 Fusible

[8] Inductanda DC, ver pag. 69

Q1 Disyuntor, ver arranque motor en pdgs. 128 a 131

S1 Botdn de Paro de emergencia con 2 contactos

S2 Pulsador XB4 B 0 XBS A

(1) Alimentacién —o -~ 24V, ~ 48V, ~. 115V, ~ 230 V.
(2) S2: rearme del moduto XPS AC en la puesta en tension o tras un paro de emergencia. ESC se puede utilizar para introducir condiciones de arranque externas.
(3) Solicita la parada en rueda libre del movimiento y activa fa funcion de seguridad “Power Removal®.
(4) Inductancia de linaa (una o tres fases), ver pag. 72.
(5) La salida l6gica se puede utilizar para indicar que la maquina se encuentra en un estado de parada segura.
(6) Para los variadores ATV 71HC40N4 asociados a un motor de 400 kW y ATV 71HCS50N4, ver pag. 118.
(7) Contactos del relé de fallo. Permite indicas a distandia el astado del vanador.

) La conexién del comun de las entradas légicas depende de la pasicion del conmutador SW1, ver esquemas en pag. 118.
(8) Cable coaxial nommalizado de tipo RG174/U seguin MIL-C17 o KX3B segun NF C 93-550, diametro externo de 2,54 mm, longitud maxima de 2 m. Conectar
obligatoriamente el biindaje del cable a tierra.
(10) Inductancia DC opcional para ATV 71HewweM3, ATV 71HD11M3X...HD45M3X, ATV 71H075N4...HD75N4. Se conecta en lugar def puente entre las bomas
POy PA/+. Para los ATV 71HD55M3X, HD75M3X, ATV 71HOS0N4... HC50N4, la tnductancia se suministra con el variador; su conexian corre a cargo de cliente.
(11) Entrada analégica configurable mediante software en comients {0...20 mA) o tension (0...10 V).
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Variadores de velocidad
para motores asincronos

Altivar 71
ATV 71HO75M3... HU75M3
Parte de potencia para allmentacién
monofasica
1
:I [ |
N() .
s2(4) H\' ESC_}(4) i
@ i
] 1

Nota: Todas las bomas estan situadas en la parte inferior del variador. Equipar con antiparasiwerios todos l0s circuitos inductivos préximos al variador o acoplados
al mismo circuito, como relés, comactores, electovédvulas, ituminacion fluorescerte...

Componentes para asociar (para las referencias campletas, consuttar el catilogo “Control y proteccion de potencia®, “Didlogo Hombre-Maquina® y “Soluciones
de seguridad Preverta”).

Cédigo Designacién
Al varsiador ATV 71, ver pags. 18 y 19
A2 (6) Maddulo de seguridad Preverta XPS AT para control de Paro de emergencia e interruptores. Un médulo de seguridad

pueda gestionar ia funcién de seguridad “Power Removar* de varios variadores de una misma maquina, pero la
; temmporizacion debe ajustarse en el varlador que controla el motor que necesita el tiempo de parada mas largo
F1 Fusible

L. Inductancia DC, ver pag. 69 —
a1 Disyuntor, ver amangues mator en pags. 128 a 131 B
S1 Boton de Paro de emergenda con 2 contactos. e
S2 Pulsador XB4 B o XB5 A

(1) Alimentacién: -——o0~. 24V, ~. 115V, ~ 230 V.

(2) Soficita la parada controlada del movimiento y activa la funcién de seguridad "Power Removal.

(3) inductancia de H{nea (una o tres fasas), ver pag. 72.

(4) S2: reamme del médulo XPS AT en la puests en tension o tras una parada de emergencia. ESC se puede utilizar para introducir condiciones de arranque ex-
temas.

(5) El contacto “NC" se pueds utilizar para indicar que la maquina se encuentra en un estado de parada segura.

(6) Para los tiempos de parada que necesiten mas de 30 segundos en la categoria 1, utifizar un médulo de seguridad Preventa XPS AV que permita una tempori-
zacien maxima de 300 segundos.

(7) Para los variadores ATV 71HC40N4 asociados a un motor de 400 kW y ATV 71HCS0N4, ver pag. 118.

(8) Contactos del relé de fallo. Permite indicar a distancia el estado del variador.

(9) La conexién del comin de las entradas ldgicas depende de la posicion del conmutador SW1, ver esquemas en pag. 118.

(10) Cable coaxial nomalizado de tipo RG174/U segun MIL-C17 o KX3B segin NF C 93-550, diametro extemo de 2,54 mm, longitud maxima de 2 m. Conectar
obligatoriaments ei blindaje del cabie a tierra.

(11) Las entradas l6gicas LI1 y L12 deben asignarse al sentido de rotacion: LI1, marcha adelante y LI2, marcha atras.

(12) Inductancia DC opcional para ATV 71HeewmM3, ATV 71HD11M3X...HD45M3X, ATV 71H075N4...HD75N4. Se conecta en lugar del puente entre las bornas

POy PA/+. Para los ATV 71HD55M3X, HD75M3X, ATV 71HDS0N4.... HC50N4, la inductancia se suministra con el variador; su conexién corre a cargo del cliente.

(13) Entrada analégica confiqurable mediante software en corriente (0...20 mA) o tensidn (0...10 V).

Schneidor Electic © I 17



=S - Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

Haci el disyuntor (1)

Resistencia
de frenado

Camp s para Cisr

Cédigo Deslgnacién
Al Vanador ATV 71, ver pags. 18y 19
A2 Mddulo de frenado, en caso de utifizacion de una resistencia de frenado o de elevacion, para
ATV 71HC20N4...HCS50N4, ver pags. 48 y 49
Lt Inductancia DC suminictrada de serie con el variados
Resistencia de frenado Ver pags. 50 a 53

(1)Reléténnmenmodequ.mmensmbnnocmmdoenlasmua

Flemplos re psnitems
Entradasicgicas

El conmutador SW1 permite adaptar el funcionamiento de las entradas légicas (LI) a la tecnologia de las salidas de los autématas programables:
8 Colocar el conmutador en Source (ajuste de fdbrica) en caso de utilizar salidas de autématas con transistores PNP.
& Colocar el conmutador en Sink int. o Sink Ext. en caso de utilizar salidas de autdématas con transistores NPN.

Allmentacion trvteave

Conmutador en la posicién “Source”
sw1
Fuema ' Sink |

SW2

'Pr| C Ly l
Allmentecién externa

Conmutador en Ia posicién “Source”
Swi

Conmutador en la posiclén “Sink int”
Swi
Fuente | Sink !

i

Sw2

4
] |
Had (<

Conmutador en la posicion “Sink Ext”
swi

i ' |
Fusme' Sink LG i Fuerte | Sink ! | ATV 71Heseoe 5
lex] It | < i 1 ExtinLi 1. |
] i3 533398 3| ] 35933385z
- CIVIIIYT TITTTT
by o LR Ry SRR
I — Ir I ; .
E:.u +24vo - L] o
ONLS- ovk
Fuente = 24 V Fueme =24 V
7]
118 (23] Tlamecynique | Schneider Electnc



Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

Asoclaclon de las funciones y aplicaciones

Apllcaciones Elevacion Ascensores Manutencion

Miquinas Gruas, puentes-gnias, Ascensores de renovacion
porticos (elevacion vertical, hasta 1,2 ms
tanalacion, giro), sectién
elevadora

Runciones de mando mator

Control vectorial de flujo con o sin captador ] ] ]
Control vectorial de 2 puntos a

Motor sfncrono en lazo abierto

ENA system

Ley tensionfrecuencia L
Frecuencia de salida 1.000 Hz

Limitacién de sobretensiones de motor ] ] ]
Funciones de aplicacién

Consigna diferencial bipotar [ ] L
Deslinearizacion de consigna (efecto lupa)
Entrada de pulsos

Operaciones en las referencias L
(suma, resta, multiplicacion)

Cantrol de freno

Retorno de freno mediante contacto

Elevacion de alta velocidad

Medida de carga

Equilibrado de carga

Gestion de interruptores de final de carrera

Rampaen S

Limitacion de intensidad

Control del contactor de salida

Cantrol de integridad del contactor de salida

Rescate en caso de interrupcion de la red de alimentacion
Parada por alama térmica

Control de par

Limitacion de par

Flujo del motor [ ]
Conmutacion de juegos de parametros
Conmutacion de motores L
Posicionamiento por interruptores de final de carrera

Corte aguas abajo no controlado

Deteccion de limitacion de corriente o de par

Regulador PID

Automatico/manual

Memorizacion de consigna

Mas/menos velocidad por pulsador de accion simple

Més/menos velocidad por pulsador de accion dable ]
Mas/menos velocidad entorno a una referencia

Guiado de hilo

Recuperacion automatica con busqueda de velocidad
(recuperacion al vuelo)

Gestion ds subtensiones

Parada lo mas rapido posible
8 Utlizacidn frecuente o necesarla
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Variadores de velocidad
para motores asincronos

Altivar 71
Embalaje Textiles Madera Gran inercia Proceso
Paletizadoras/ Telares, cardadoras, Tomos autométicos, Centrifugadoras, Seccionales
despaletizadoras, lavadoras, hiladoras, sieiras, mecanizados mezcladoras, maquinas de  (velocidad < 500 m/min)
encartonadoras, estiradoras equilibrado (bombas de Ejemplo: materiales de
etiquetadoras balancin, prensas) construccion
a [ ] a a a
a
a
a
a a
] |
a [ ] | | a
a
a a
a [ ] |
a a a
] [ ]
. a a
a
a [ ] a a a
a
a
a
a
n ]
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a
a a a
a a [ ] ]
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Variadores de ve}ocidad
para motores asincronos
Altivar 71

Funciones del terminal grifico extraible

Oescripaon pagina 144
Navegau?n pagina 145
Contrasena pagina 145
Terminal de 7 segmentos Integrado
Presentacion pagina 146
Puesta en marcha
Mend "Arranque ripido” pagina 146
Programacion por macroconfiguracion pagina 147
Ment “SUPERVISION® pagina 148
Configuracion y ajustes
Presentacién pagina 148
Explotacion
Presentacién pagina 148
Mantenimiento, dlagnéstico
Comportamiento después de fallo o alarma pagina 149
Histdrico de los fallos y ayuda pagina 149
Menu “IDENTIFICACION® pagina 149
Funciones de test pagina 149
Funcién de oscilascopio pagina 149
Control del variador
A través de las entradas/salidas del variador pagina 150
A través del terminal gréafico extrafble pagina 150
A través de una red de comunicacién pagina 151
Funciones de aplicacion
Control 2 hilos
- Deteccién de nivel pagina 152
— Detecai6n de flanco pagina 152
e B — Marcha adetante prioritaria pagina 152
Control 3 hilos pégina 152
Rotacién de fases pagina 152
Rampas
- Tiempo pagina 152
— Fomma (lineal, en S, en U) pagina 153
- Convsumagén pagina 153
- Adaptacion automatica pagina 153
Velocidades pressiecrionadas pagina 154
Marcha paso a paso (JOG) pagina 154
Limitacién del tiempo de marcha a pequeiia velocidad pagina 154
Tipo de control mator
- Control vectorial de fiujo con captador pagina 155
- Control vectorial de fiujo sin captador pagina 155
— Contval vectorial de 2 puntos pagina 155
~ Ley tensibrvfrecuencia ~ pagina 155
- ENA system pagina 155
—~ Motor sfncrono ~_pagina 155
Utilizad6n del codificador incremental pagina 156
Tests de codifiador pagina 156
Limitacién de sobretensiones de motor pagina 156
Autosjuste pagina 156
Frecuenda de corte y reduccién de ruidos B pagina 156
Magnetizacién del motor pagina 157
Controt de freno
— Tipo de movimiento pagina 157
— Retorro de freno mediante contacto pagina 157
— Impulso de apertura de freno pagina 157
— Cierme ddl freno durantela inversion del sentido de rotacidn pagina 157
— Temporizacién de la demanda de cierre de! freno pagina 157
— Inyecxién de corriente continua automatica pagina 157
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Altivar 71
de las funciones (conti
Funciones de aplicacion (continuacién)
Gestion de Interruptores de final de carmera pagina 157
Elevacién de alta velocidad pagina 158
Medida de carga pagina 159
Equilibrado de carga pagina 159
Contactor de salida
— Control pagina 159
- Control de integridad pagina 159
Parada por alarma térmmica pagina 159
Rescate en caso de intemupoon de la red de alimentacion pagina 159
Corte aguas abajo no controlado pagina 160
Més/menos velocidad
~ Pulsadores de simple accion pagina 160
— Pulsadores de doble accién ~ péagina 160
— Memorizacién de la referencia pégina 161
- Entomo a una referencia pagina 161
Guiado de hilo (sector textil)
- “Guiado de hio” pagina 161
o — “Comtador de vaivén” pagina 162
Reacuperacidn automatica con busqueda de velocidad pagina 162
Gestion de subtensiones pagina 163
Equilibrado de frenado pagina 163
Proteccion ténmica de la resistencia de frenado pagina 163
Canmutacion de juagos de pasfamatios pagina 163
Conmutacién de motores o de configuraciones pagina 163
PasicGoramiento por intestuptoras de fin de carrera pégina 164
Fundanamiento con levas cortas y largas pagina 164
Conmutacién de referencias pagina 165
Operaciones en las referencias
- Entradas sumatonas pagina 165
~ Entradas substractoras pagina 165
— Entradas multipficadoras pagina 165
Regulador PID
— Referencias PID preseleccionadas pagina 166
— Referencia de velocidad predictiva pagina 166
— Automatico/manual pagina 166
Control de par pagina 167
Limitacién de par pagina 168
Deteccién de fimitacén de comients o de par pagina 168
Limitacidn de intensidad pagina 168
Memorizacion de consigna _ pagina 169
Tipos de parada
— Parada en rueda libre pagina 169
— Parada rapida pagina 169
— Parada lo mas rapido posible pagina 169
—~ Pasada por inyecc6n de corriente continua pagina 169
Proteccién ténmica del motor péagina 170
Protecdén ¥érmica del variador pagina 170
Proteccidn témica de los IGBT pagina 170
Configuracion del comportamiento del variador después de fallo pagina 171
Puesta a cero de un fallo rearmable pagina 171
Inhibicién de todos los fallos pagina 171
Rearranque automético pagina 172
Tratamiento de las sondas PTC pagina 172
Test de los IGBT pagina 172
Puesta a cero del tiempo de funcionamiento pagina 172
Falio extemo pagina 172
Caontrol de un contactor de linea pagina 173
Forzado locat pagina 173
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Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

1t— RUN Temm +50.00 Hz

2—| 1. MENU VARIADOR

]_ 1.1 ARRANQUE RAPIDO

® ®

Este terminal se fija en la parte delantera del variador. Cubre el terminal de 7 :seg-
mentos integrado para los variadores suministrados sin terminal gréfico.

= Descripcion:
o Descripcion del terminal gréfico:
Visualizador gréfico:
— 8lineas, 240 x 160 pixeles.
— Visualizacién de grandes digitos legibles a una distancia de S m.
— Visualizacién de barras gréficas.
Teclas de funciones asignables F1, F2, F3, F4:
— Funciones de didlogo: acceso directo, pantallas de ayuda, navegacion.
— Funciones de aplicacién: “Local Remoto”, velocidades preseleccionadas.
Tecla “STOP/RESET™: control local de parada del motor/borrado de los fallos.
Tecla “RUN": control local de marcha del motor.
Pulsador de navegacién:
— Pulsacién: grabacién del valor en curso (ENT).
— Rotacién +: incrementa o disminuye el valor, pasa a la linea siguiente o ante-
rior.
Tecla *FWD/REV”: inversién del sentido de rotacién del motor.
Tecla “ESC": abandono de un valor, de un pardmetro o de un menu para volver
a la eleccién anterior.

Nota: Las teclas ., - y ' parmiten controlar directamente el variadar.

0 Descripcion del visuallzador grafico:

Linea de visualizacién. Su contenido se puede configurar; con el ajuste de fabri-

ca indica:

— El estado del variador (ejemplo “RUN").

— El canal de control activo (ejemplo “Term”: bomero).

— La referencia de frecuencia.

— La corriente en el motor.

Linea de mend. indica el nombre del menu o submenu en curso.

Visualizacién de los menus, submenus, parémetros, valores, barras gréficas, en

forma de ventana desplegable, en 5 lineas como méximo.

Lalinea o el valor seleccionado mediante el pulsador de navegacién se visualiza

en video invarso.

Visualizacién de las funciones asignadas a las teclas de F1 a F4, alineadas so-

bre éstas, por ejemplo:

—>>: Navegacion horizontal hacia la derecha, o paso al menu o submenu siguien-
te, o para un valor, paso al digito de rango inferior, visualizado en video inverso.

— <<: Navegacion horizontal hacia la izquierda, o paso al mena o submenu ante-
rior, o para un valor, paso al digito de rango superior, visualizado en video inverso.

— “Quick™: acceso rapido a un pardmetro desde cualquier pantalla, cuando la fun-
cion “Quick” se visualiza sobre la tecla F4.

— “HELP"™: ayuda contextual.

—“Code": visualizacién del cédigo del pardmetro seleccionado.

— Otras funciones (funciones de aplicacién) pueden resultar afectadas con estas
teclas, a través del menu “1.6 CONTROL”.

[): significa que esta ventana de visualizacién ya ha llegado abajo de! todo.

™. Significa que esta ventana de visualizacién aun no ha llegado abajo det todo.

7 N3 Significa que esta ventana de visualizacién ain no ha llegado arriba del

todo.

[ significa que esta ventana de visualizacién ya ha llegado arriba del todo.

@ Schneider Electnc
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@ Telemecanique

ATV71HU22N4
22KW/BHP 380/480 V
Canfig.n" 1

1

Term +5000Hz S4A
1. MENU VARIADOR ]
1.1 ARRANQUE RAPIDO

o

|

RUN Temn +43.33Hz 54 A

Vel. motor —

1.300 rpm
i——— ]

Min=0 Max=1.500

l s

RUN Toemrmn +0.00Hz

MENU GENERAL

1. MENU VARIADOR
2. MIVEL ACCESO

3. ABRIR/GUARDAR COMO

4. CODIGO DE ACCESO
[5- IDIOMA

Tipo de menu
“1.1 ARRANQUE RAPIDO"

Funcién
Menu simplificado para la puesta en servicio rédpi-
da

“1.2 SUPERVISION®

Visualizacidn de los valores corrientes: motor,
entradas/salidas y comunicacién (palabras de
control, palabras de estado, etc.)

“1.3 AJUSTES”

Paradmetros de ajuste, modificables durante el
funcionamiento

“1.4 CONTROL MOTOR"

Parametros del motor, adaptacion de las leyes de
control motor

“1.5 ENTRADAS/SALIDAS"

Configuracién de las entradas/salidas y formato
de las senales

“1.6 CONTROL"

Configuracion de los canales de control y de con-
signa

“1.7 FUNCIONES APLICACION”

Configuracion de las funciones de aplicacion (ve-
locidades preseleccionadas, regulador PID, etc.)

“1.8 GESTION DE FALLOS®

Configuracién de la gestion de los fallos

“1.9 COMUNICACION®

Configuracion de las redes de comunicacion

“1.10 DIAGNOSTICO”

Diagnéstico de motor y variador, procedimientos
de tests integrados, histérico de los fallos

“1.11 IDENTIFICACION®

Identificacién del variador y de las opciones inter-
nas

“1.12 AJUSTES FABRICA”

Retorno a los ajustes de fabrica (total o mediante
grupos de pardmetros)

“1.13 MENU USUARIO®

Acceso a los pardmetros seleccionados por el
usuario

“1.14 CARTA PROG.”

Acceso a los pardmetros de la tarjeta programa-
ble “Controller Inside”

Linea de visualizacion.

Pantalla de visualizacién: visualizacion de valores en forma de barras gréficas o
de valores digitales segun la personalizacion.

Menu general:
Tipo de menu
“1. MENU VARIADOR"®

Funcitn
Ver mas arriba *  Ment de variador”

“2. NIVEL ACCESO”

4 niveles de acceso: bésico, estandar, avanzado,
experto

“3. ABRIR'GUARDAR COMO”

Transferencia de ficheros entre el terminal gréfico
y el variador

“4. CODIGO DE ACCESO”

Proteccién de la configuracién mediante contra-
sena

“5. IDIOMA”

Eleccién entre 6 idiomas (aleman, inglés, espa-
nol, francés, italiano y chino)

“6. PANTALLA DE
SUPERVISION®

Personalizacion de la linea de visualizacion y
de la pantalla de visualizacién (barras gréficas,
valores digitales)

=7. CONFIG. VISUALIZACION® Configuracion de la visualizacién de los parame-

tros: personalizacién, seleccion para menu de
usuario, visibilidad, accesibilidad

m Contrasena

El variador Altivar 71 permite seleccionar individualmente los pardmetros que se
protegeran mediante contrasena. Pueden definirse los derechos de grabacién y de

carga de la configuracion.

Schneider Bectic
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Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

RUN Temm +50.00Hz 54 A

1.1 ARRANQUE RAPIDO []

Macroconfiguwacon Manwencon
Frec. estdndar mot. S0 Hz IEC
|Potenca nom. mot. 22kW
[Tensidn nom. mot.  : 400 V
Menii “Arranque rpido”.

Los variadores ATV 71eeseseeM3, ATV 71HD11M3X, HD15M3X y ATV 7i
HO75N4...HD15N4 pueden ofrecerse sin terminal grafico. Entonces vienen equi-
pados con un terminal de siete segmentos integrado. Permite:

O Visualizar los estados y los fallos.

O Acceder a los pardmetros y modificarlos.

El vaniador Altivar 71 se suministra listo para su uso para la mayoria de las aplica-
ciones.

En la puesta en tensién, se impone un recorrido por los menus con el fin de configu-
rar el idioma y el nivel de acceso.

# Menu “Arranque rapido”

Un acceso directo al menu “Arranque rapido” permite:

o0 Preprogramar el variador para una aplicacion:

— Seleccién de la macroconfiguracion correspondiente.

— Control de 2 hiios/3 hilos.

o Beneficiarse del pleno rendimiento del motor:

— Entrada de los datos de {a placa de caracteristicas del motor.

— Autoajuste.

o Proteger el motor mediante el ajuste del relé térmico electrénico integrado en el
variador.
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= Programacion por macroconfiguracion

La programacion por macroconfiguracion permite elegir entre siete posibilidades co-
mespondientes a distintas aplicaciones y funciones:

0 “Marcha/paro”.

o Manutencion.

a Uso general.
o Elevacion.

0 Regulacién PID.

a Bus de comunicacion.
0 Maestro-esclavo.
Cada una de estas macroconfiguraciones afecta automaticamente a las funciones,
fos pardmetros y las entradas/salidas, incluso los de las tarjetas opcionales. Esta
configuracién previa también se puede modificar siempre que sea necesario.

La configuracién de fabrica tiene seleccionada la macroconfiguracion marcha/paro.
Las funciones preconfiguradas para cada macroconfiguracién son {as siguientes:

Tipo de Marcha/paro Manutendén Uso general Elevacién Regulacién PID Bus de Maestro-esclavo
macroconfiguracion comunicacion
Entradas/salidas del variador ARtivar 71
ANl Canal ref. 1 Canal ref. 1 Canal ref. 1 Canal ref. 1 Consigna PID Canal ref. 2 Canal ref. 1
Canal ref. 1
por el bus
A2 Sim asignar Ref. sumatoria2 Ref. sumatoria 2 Sin asignar Retoma PID Sin asignar Canal ref.
de par
AO1 Frec. motor Frec. motor Frec. motor Frec. motor Frec. motor Frec. motor Par con signo
2 hilos LI Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante
L2 Marcha atrds Marcha atrés Marcha abtds Marcha atrés Marcha atrés Marcha atrés Marcha atras
u3 Sin asignar 2 velocidades JOG Resets de Reset integral Conmutacion Conmutacion
presel. fallos PID ref. 2 par/velocidad
us Sin asignar 4 velocdades Resets de Asign. fallo ext. 2 Ref. PID Resets de Resets de
presel. fallos presel. fallos fallos
us Sin asignar 8 velocidades Umitacionde par Sinasignar  4Ref. PID  Sinasignar  Sin asignar
presel. presel.
L6 Sin asignar fF;lesets de Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
los
S hilos LI Stop Stop Stop Stop Stop Stop Stop
L2 Marcha adelante Marcha adelaste Marcha adelante  Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante Marcha adelante
us Marcha atras Marcha atrés Marcha atrds Marcha atrds Marcha atras Marcha atrés Marcha atrds
[N 1) Sin asignar 2 velocidades JOG Resets de Raset integral Conmutacion Conmutacion
presel. fallos PID ref. 2 par/velocidad
L5 Sin asignar 4 velocidades Resets de Asign. fallo ext. 2 Ref. PID Resets de Resets de
presel. fallos presel. fallos fatlos
Li6 Sin asignas 8 velacidades Limitacién de par  Sin asignar 4 Ref. PID Sin asignar Sin asignar
presel. presel.
/1 _Faflo Fallo _ Fallo Fallo Fallo Fallo Fallo
R2 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Control de freno  Sin asignar Sin asignar Sin asignar
Entradas/salidas de las tarjetas de extension de entradas/salidas
2 hllos U7 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
3 hllos U7 Sin asignar Sim aslgnar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
uUsaLng Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
LO1alL0o4 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin astgnar Sin asignar Sin asignar
RYR4 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asigrar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
AI3, Al4 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
RP Sin asignar Sin asigrar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
AO2 Corriente mot. Corriente mot. Comiente mot. Corriente mot. Corriente mot. Corriente mot. Corriente mot.
AO3 Sin asignar Per con signo Sin asignar Par con signo Error PiD Sin asignar Frec. motor
Teclas del terminal grafico
Tecta F1 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Control Sin asignar
por et terminal
grafico
Tecias F2, F3, F4 Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar Sin asignar
147
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RUN  Term +4333Hz 54 A
1.2 SUPERVISION —
Referendia frec. 433 Hz
Irt. motor S54A
Vel. motor : 1.300 mm
Est. tém. mot z 80 %
Est. témm. var. 2 85 %

Visualizacién da magnitudass f(sicas.

RUN  Temm +50.00 Hz 1250 A
1.3 AJUSTES =
inc. rampa 0,01
Aceleracitn 300s
Deceleracion 3.00s
Aceleradin 2 5.00s
[Deceteradan 2 500s
Partalla de ajuste.

RUN Term +4333Hz 54 A

Vel. motor

-

1.309 rpm

1 barra grafica.

i— ]

Min=0 Max=1.500

m— s

m Menti “SUPERVISION"

El menti “SUPERVISION® permite visualizar las drdenes de control, el funciona-
miento del motor y de la aplicacién a través del variador, de sus entradas/salidas o
de las conexiones con las redes de comunicacion.

RUN Term +50.00 Hz 80 A RUN Mod. +50.00Hz 54 A
imagenentradasibgas [ ] IMAGEN COM. ]
T.1-:=di‘)1_15

Valores contvol : ABCD Hex

Canal ref. activo: CANopen

Ref. frec. : +50.00 Hz

Palabra estado : 2153 Hex
Imagen de las entradas l6gicas. Imagen de comunicacion.

El menu “AJUSTES” permite realizar el conjunto de ajustes.

La activacién de una funcién vuelve accesibles automaticamente en la misma pan-
talla los ajustes vinculados (las funciones de aplicacion se describen en las paginas
152 a 173).

RDY __ Term +0.00Hz 00A RDY Term +0.00Hz OA
VEL PRESELECC. — ACELERACION [
2 vel. presolece. L3
4 vel. presetece. Li4
8 vel. presalece.  : LIs 9 51 S
16 vel. preselece. : NO
Vel. muselece. 2 10.0 Hz Min=0,01 I
T S RS
Ajuste de una funddén. Configuracién de un valor.
Explotacidn

La pantalla de visualizacién se muestra automaticamente después de cada puesta en
tension.

Son posibles diferentes casos:

m Visualizacion de una o de dos barras gréficas.

| Visualizacion de uno, de dos o de cinco valores digitales.

DEC Term +380Hz 10A RUN Term +43.33Hz 5.4 A
Freauenda safda — 1.2 SUPERVISION —
Referenciafrec. : 433 Hz
Int. mator = 54 A
+45_ 1 Hz Vel. mator : 1.300 pm
Est. tém. mot. 3 80 %

1 valor digital. 5 valores digitales.
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SCF1  Temn +50.00Hz 0.0A
HISTORICO DE FALLOS ]

Histérico de los fallos.

SCF1 Temn +50.00Hz 0.0 A
CORTOCIRCUITO MOT. -]
Verificar los cables de conaxitn motor
y aislam@mo

Reafizar un tes! de disgmistico

Pantalla de ayuda para la taisqueda de
averias.

RUN Temm +50.00Hz 54 A
1.11 IDENTIRICACION -

2.2 kW / 3HP

380 /480 V

Appl. Saftware V1.0 IE 01
MC Saftware V1.0 iE 01

Ejempio de identiicacon.

RUN Tem +50.00Hz 54 A
MENSAJE DESERVICIO [
Para cualquier consulta,
{Bams al 32 1275

Ejempto de mensaje persoral@aado.

Mantenimiento, diagndstico

El variador Altivar 71 integra nuevas funciones que permiten un mantenimiento ra-
pido y sencilio y, por tanto, una mayor productividad:

B Comportamiento después de fallo o alarma
La gesti6n de las alarmas o la configuracién del comportamiento del variador permi-
te aportar acciones cofrectivas antes de la parada de la maquina.

m Histérico de los fallos y ayuda

Tras un fallo, aparece una pantalla de ayuda para identificar répidamente la causa
de la averia.

Al aparecer el fallo, magnitudes tales como las velocidad, corriente, estado térmico
y comador de tiempo se memorizan y reslituyen en e) historico de fallos.

Se memorizan los 8 Gltimos fallos.

= Menu “IDENTIFICACION”

El menu “IDENTIFICACION® permite visualizar fos nimeros de serie, ias versiones
de software y gestionar por tanto un parque de aparatos. Esta informacién, también
disponible con el software de programacién PowerSuite, puede exportarse a otras
aplicaciones de software de tipo base de datos.

m Funciones de test

E1 variador Altivar 71 integra funciones de test:

D Deteccion antes del arranque de un eventual cortocircuito del motor,

0 Lanzamiento durante las tareas de mantenimiento, a través del terminal gréfico o
el software de programacion PowerSuite, de los procedimientos automaticos para
probar:

~ El motor.

— Los componentes de potencia del variador.

Los resultados de los tests se indican en el terminal grafico o con la ayuda del soft-
ware de programacién PowerSuite.

Con el terminal gréfico o el software de programaciéon PowerSuite, también es posi-
ble escribir y leer un mensaje en el variador.

® Funcion de osciloscopio
El variador Altivar 71 incluye una funcién de osciloscopio cuyo rastro se visualiza
con el software de pregramacién PowerSuite.

El software de programacién PowerSuite también permite realizar el diagnéstico a
distancia mediante el uso de un médem.

Schneider Electric
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@ A través de las entradas/salidas del variador

Las senales de control se transmiten por cable a las entradas/salidas. Las funcio-
nes se asignan a entradas légicas, entradas analégicas, etc.

Una entrada Iégica puede asignarse a varias funciones. Asi pues, es posible con-
trolar dos funciones por una tnica senal que limite el numero de entradas necesa-
rias.

Las entradas/salidas del variador Altivar 71 se configuran independientemente las
unas de las otras:

O La consideracién de las entradas l6gicas puede temporizarse para evitar {os fe-
némenos de rebote de determinados conmutadores.

o Elformato de las senales entrantes en las entradas analdgicas permite adaptarse
perfectamente a los 6rganos de control y a las aplicaciones:

— Valor minimo y valor méximo de la seinal de entrada.

- Fiftrado de la entrada para efiminar las perturbaciones no deseadas de las sefia-
les recibidas.

— Efecto lupa por deslinearizacién de la seial de entrada para aumentar la precision
en las seinales de amplitud débil.

— Funciones de graduado y limitacién de cresta de senales para evitar un funciona-
miento de baja velocidad que resultarfa muy negativo para la aplicacién.

— Funcién de punto medio que permite, a partir de una sefial de entrada unipolar,
obtener una senal de salida bipolar para controlar la velocidad y el sentido de la ro-
tacién.

o El formato de las salidas analégicas que transmiten la informacién emitida por el
variador a otros aparalos (visualizadores, variadores, autématas, eic.):

— Seial de salida en tensién o en corriente.

- Valor minimo y valor méximo de la sefal de salida.

- Filtrado de la sefial de salida.

Las salidas |6gicas pueden retrasarse para la activacién y la desactivacién. El es-
tado de salida cuando la seial esta activa también se puede configurar.

El variador también admite seiales de pulsos:

0O Valor minimo y valor méaximo de la frecuencia de la senal (30 kHz en la entrada
RP de la tarjeta de entradas/salidas extendida, 300 kHz méx. en la entrada de la
tarjeta de interface del codificador).

@ A través del terminal grafico extraible

Los controles de giro y tas consignas (par, velocidad o PID) pueden ser controlados
por el terminal gréfico. Algunas funciones de aplicacién también pueden asignarse
a las teclas de funciones F1, F2, F3, F4 del terminal gréfico. Se puede gestionar de
diferentes formas un cambio de canal de control y/o de consigna (funcién Bumpless).
Ejemplo: al pasar de un control por bornero a un control a través del terminal gréfi-
co, se ofrecen dos posibilidades:

0O Ya sea la parada del variador Altivar 71.

OYa sea la continuidad del funcionamiento con copia del sentido de rotacién y de
la consigna.
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Variadores de velocidad
para motores asincronos

Altivar 71
| A través de una red de comunicacién
o Pertil E/S

El perfil E/S, sencillo y répido de utilizar, permite controlar el variador Altivar 71 a
través de la red de comunicacién, como si fuera a través del bornero de entradas/
salidas.

Cuando los mandos se envian a través de una red, éstos se escriben en una pala-
bra de control. Esta palabra se utiliza como un bomero virtual que contiene entra-
das l6gicas.

Las funciones de aplicacion pueden asignarse a los bits de esta palabra. Un mismo
bit puede tener varias asignaciones.

El control y las consignas pueden proceder de fuentes diferentes, tales como el bor-
nero, el terminal gréfico o una red de comunicacion.

Cada fuente puede fijarse o conmutarse individualmente mediante el uso de entra-
das l6gicas o bits de una palabra de control.

El perfil E/S se admite en todos los puertos de comunicacién integrados (Modbus,
CANopen) asi como en el conjunto de tarjetas de comunicacién disponibles (Ether-
net TCP/IP, Fipio, Profibus DP, etc.).

0 Perfil ClA DSP 402 (CANopen “Device Profile Drives and Motion Control”)

Este perfil, de la organizacién CiA (CAN in Automation), describe funciones, para-
metros y un comportamiento estandarizados para los variadores de velocidad.
Este estandar constituye una extensién del perfil DRIVECOM. El variador Altivar 71
cumple con el estédndar CiA DSP 402 y en este perfil, admite tos 2 modos: separado
y no separado.

Modo separado

E! control de marcha/parada y las consignas pueden proceder de fuentes dife-
rentes.

Ejemplo: l1a red Ethemet TCP/IP transmite la consigna de velocidad y las 6rdenes

de marcha/parada se transmiten mediante senales I6gicas cableadas en los bor-
neros.

Cada fuente puede fijarse o conmutarse individuaimente mediante el uso de entra-
das l6gicas o bits de una palabra de control.

Modo no separado
El control de marcha/parada y las consignas (velocidad, par, PID...), proceden de
una misma fuente (ejemplo: bus CANopen).

Se puede conmutar esta fuente por otra mediante el uso de una entrada iégica o un
bit de una palabra de control.

El perfil CiA DSP 402 se admite en todos los puertos de comunicacion integrados
(Modbus, CANopen) asi como en el conjunto de tarjetas de comunicacién disponi-
bles (Ethemet TCP/IP, Fipio, Profibus DP, etc.).

0 Perfil ODVA
El perfil ODVA se admite en la tarjeta de comunicacién DeviceNet.

Schneidar Blactric
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para motores asincronos
Altivar 71

f(H2)
ST (AR

(1] L ; l' - 1
Parada 1 T i et

0 I I . |

1 T
Adelante | T |

bl — i t

1] ,

Atras 0 .I,Mm.-.,- SN SEE 1T TR

Ejemplo de funcionamiento en mando 3 hilos.

RDY Term +0.00Hz 0.0A
RAMPA [

Forma ampa Linea)
|incramerto rampa: 0.01
Aceleracion : 392s
Deceloratin 054 s

Ajuste de las rampas.

S— R

8 Controt 2 hilos
Pemmite controlar el sentido de marcha por contacto de posicién mantenida.
Validacién por 1 o 2 entradas légicas (1 o 2 sentidos de marcha).

Funcién dedicada a todas las aplicaciones de 1 0 2 sentidos de marcha.
Son posibles 3 modos de funcionamiento:

a Deteccién de nivel de las entradas l6gicas.

o Deteccién de un cambio de estado de las entradas légicas.

0 Deteccién de nivel de las entradas I6gicas con marcha adelante prioritaria sobre la
marcha atras.

Bomero de control Altivar 71
23V th Ux

T

Esquerna de cableado en contro! 2 hilos.

U1: marcha adelante

1 1
5 i Lix: marcha atrds
1

= Control de 3 hilos
Pemmite controlar el sentido de marcha y de parada por contacto de impulsos.
Validacién por 2 o 3 entradas l6gicas (1 o 2 sentidos de marcha).

Funcién dedicada a todas las aplicaciones de 1 o 2 sentidos de marcha.

i Bomero de conirol ARivar 71 3; ::::‘
! 2av Wn u2 : ©

HE N

Esquema de cableado en control 3 hilos.

B Rotacion de fases
Esta funcion permite invertir el sentido de rotacién sin modificar el cableado del va-
riador.

= Rampas

o Tiempo de rampas de aceleracion y de deceleracion

Permite determinar tiempos de rampa de aceleracién y deceleraciéon en funcién de
la aplicacion y de la cinematica de la méquina.

f {Hz) f(Hz)
FiS —— | I

o I J » t 0! ___:2___J

Rampa de aceleracion lineal. Rampa de decsleracion fineal.

FrS: fracvencia naminal del motor.

11: tiempo de aceleracion.

12: tiempo de deceleracion.

11 y 2 apsmbiss ndep temente de 0.01 a 9.999 s (segun el incremento de rampa: 0.01 s: 0.15 0 1 s}
ajuste de Isbrica: 3 s.
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Altivar 71

Rampas en S

f(H2)

f(Hz)

F(S: frecsencia nominal del motor.

t1: tiempo de rampa

PR

2=06xt1.

El cosficente de redondeo es fio.

f (Hz)
HSP —
AC2 //'". "-IdE2
pE
e
ACC - 'n.' dEG_
Adelante 1 e s
° P
posterios
1
B40 & = i

Ejemplo de conmutacién por ia entrada légica LI4.

Aceigradén 1 (ACC) y decaleraciin 1 (dEC):
- Ajuste de 0,05 a 9.999 s.
— Ajuste do tahrica 3 s.
Aceteracitn 2 (AC2) y deceleracion 2 (dE2):
—Ajuste de 0,05 2 9.999 5.
- Ajustede fébrica5 s.
HSP: vedocdad maxima.

o Forma de las rampas de aceleracion y deceleracion
Pemmite la evolucién progresiva de la frecuencia de salida a partir de una consigna
de velocidad, segun una ley lineal o preestablecida.

Para las aplicaciones de manutencién, acondicionamiento y transporte de personas,
el empleo de las rampas en S permite compensar el juego mecénico, eliminar las
sacudidas y limitar las “inadaptaciones” de velocidad con regimenes transitorios ré-
pidos en caso de inercia elevada.

La seleccion “fineal”, “en S, "en U™ o personalizada afecta tanto a la rampa de ace-
leracién como a la rampa de deceleracién.

Rampsas en U Rampas personalizadas
f(Hz2) f (Hz) f (Hz)
_Fs L FiS | Fes |
RS S —a") N\

T :
\,

Y
1

11

FrS: trecuencia nominal det motor. FS: frecuencia nominal del motor.
11: tiempo de rampa ajustado. tA1: gjustable del O al 100% (de ACC o AC2).
®’=05x1. 1A2: ajustabie del 0 al (100% - tA1) (de ACC o AC2).
E! cosficiante de redondeo es fjo. 1A3: ajustable del 0 al 100% (de dEC o dE2).
tA4: ajustable del 0 al (100% - tA3) (de dEC o dE2).
ACC: tiempo de rampa de aceleracion 1.
AC2: tiempo de rampa de aceleracion 2.
dEC: tiempo de rampa de deceleracién 1.
dE2: tiempa de rampa de deceleracion 2.

o Conmutacion de rampa

Pemite conmutar 2 tiempos de rampa en aceleracién y deceleracién, ajustables por
separado.

L.a conmutacion de rampa se puede validar mediante:

~ Una entrada l6gica.

—~Un umbral de frecuencia.

— La combinacién de la entrada l6gica (o de un bit de una palabra de control) y del
umbral de frecuencia.

— Un bit de una palabra de control.

Funcién destinada:
— A la manutencién con arranque y acercamiento suaves.
— A las méquinas con correccién de velocidad répida en régimen estabiecido.

0 Adaptador automatico de la rampa de deceleracion

Pemite adaptar autométicamente la rampa de deceleracion si el ajuste inicial es de-
masiado bajo teniendo en cuenta la inercia de la carga. Esta funcién evita un posible
bloqueo del variador por fallo de “frenado excesivo".

Cuando la funcién esté activa y el tiempo de deceleracion ajustado es breve, el va-
riador optimiza la alimentacién del motor para obtener un par de frenado importante.

Funcién destinada a todas las aplicaciones que no necesiten parada precisa y que
no utilicen resistencia de frenado.

La adaptacién automatica debe suprimirse en el caso de una maquina con posicio-
namiento de parada en rampa y con resistencia de frenado. Esta funcién se inhibe
automaticamente si se configura la Iégica de freno.

Schneider Electric
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Ajuste de las veloddades
preselacconadas.

RDY Term +0.00Hz 00A

VEL PRESELECC. —

2 vei. pressiecc.  : u3

4 vel. presolecx. L4

8 vel. presalecc. - s

16 vel. presalece. : NO
Vel. preseicr. 2 10.0 Hz |

| Velocidades preselecclonadas

Permite conmutar consignas de velocidad preajustadas.

Eleccién entre 2, 4, 8 o 16 velocidades preseleccionadas.

Validacién por 1, 2, 3 0 4 entradas légicas.

Las velocidades preseleccionadas se ajustan por pasos de 0,1 Hz, de 0 Hz a
500 Hz o 1.000 Hz segun el calibre.

Funcién destinada a la manutencién y a las méquinas de varias velocidades de fun-
cionamiento.

f(Hz)
20 RS La velocidad obtenida con las
15— : entradas Li3 y Li4 en el estado 0
10 +——mmm —— - 3 es LSP o la referencia de
/ \ velocidad resuttante del
LSP +——rrri N funcionamiento en las
{ I referencias.
‘ i Ajustes de fabrica:
Ade- 1 e | 1.2 velocidad: LSP {minima
h"'g uzo L i velocidad o referencia
sS de velocidad).
atrés t v L
2.2 vefocidad: 10 Hz.
1 e —
1 ] 3. velocidad: 15 Hz.
u3o .
' 42veloddad: 20 Hz.
1
Lo 1

Ejemplo de funconastiento con 4 velocidades preselecrionadas y 2 entradas logicas.

| Marcha paso a paso (JOG)

Permite la marcha por impulsos con tiempos de rampa minimos (0,1 s), consigna de
velocidad limitada y tiempo minimo entre 2 impulsos.

Validacién mediante 1 entrada l6gica e impulsos emitidos por el controi del sentido
de marcha.

Funcidon destinada a las maquinas con inicio en marcha manual (ejemplo: avance
progresivo de la mecénica en una operacién de mantenimiento).

f(H2)

T i
4 { ! :
i '
e ooz ns i | - S S P |

Referencia de velacidad:  JGi: tiempo minimo entre 2 impulsos,
Ajustable de 0 a 10 Hz. ajustable entre 0,5y 2 s.
Ansste de tAhrica 10 Hz.

Ejemplo de uncionamiento en marcha paso a paso.

| Limitacion del tiempo de marcha a pequeiia velocidad

La parada del motor se produce automaticamente tras un tiempo de funcionamiento
a minima velocidad (LSP) con consigna nula y orden de marcha presente.

Este liempo se puede ajustarde 0,1 a 999,9 s (0 corresponde a un tiempo no limita-
do). Ajuste de fabrica de 0 s. El rearranque se realiza automaticamente por rampa
cuando la consigna vuelve a aparecer o por corte y restablecimiento de la orden de
marcha.

Funciéndestinada a las paradas/marchas automaticas.
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@ Tipos de control motor

0 Control vectorial de flujo con captador (CVF)

Este tipo de mando permite obtener los mejores resultados de par en estatica y en
dindmica.

a Control vectorial de flujo sin captador

En tensién, este tipo de mando puede ulilizarse asociado a un Unico motor o a mo-
tores en paratelo.

En corriente, los resultados de esta ley son superiores a los de la anterior, pero ésta
no puede alimentar los motores en paralelo.

o Control vectorial de 2 puntos

La zona de funcionamiento a potencia constante puede optimizarse mediante la de-
finicién de un punto suplementario en ta ley de control.

Esta funcién se utiliza en asociacion con motores que ofrezcan una zona de des-
magnetizacién en dos partes.

Pemmite limitar la tensién en las bomas del motor cuando éste se alimente con una
red elevada.

O Ley tension/frecuencia

Este tipo de mando esta especialmente adaptado a los motores especiales (motores
de alta velccidad, motores asincronos sincronizados, etc.). La ley puede ajustarse
por 2 puntos 0 5 puntos y permite cbtener frecuencias de salida de hasta 1.000 Hz.

0 ENA system

Esta ley se reserva a las mdquinas excéntricas {prensa, etc.). Permite reducir las so-
tictudes de la mecénica, el consumo de energfa y evitar el uso de la resistencia de
frenado.

a Motor sincrono
Este tipo de mando se reserva exclusivamente a los motores sincronos de iman per-
manente y fuerza electrénica (f.€.m.) sinusoidal en lazo abierto.

Schneider Electric
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= Utilizacion del codificador incremental

El vaniador Altivar 71 utiliza el retomo de codificador para:

o Funcionar en Control veclorial de fiujo en lazo cerrado. Ademds de los resultados
de par y la precision de velocidad, el retorno de velocidad permite gestionar las pro-
tecciones de sobrevelocidad y pérdida de carga.

a Mejorar la precision de velocidad en el régimen establecido y/o gestionar las pro-
tecciones de sobrevelocidad y pérdida de carga en los otros tipos de control (Control
vectorial de flujo en lazo abierto y ley U/f).

0 Gestionar Gnicamente las protecciones de sobrevelocidad y pérdida de carga.

= Tests de codificador
El variador Altivar 71 detecta la pérdida de las senales de! codificador asi como la
ruptura mecénica del acoplamiento entre codificador y motor.

m Limitacion de sobretensiones de motor

El mando del puente ondulador del variador Altivar 71 permite limitar las sobreten-
siones en las bomas del motor al doble de la tensién del bus continuo (Stressless
PWM). Esta funcio6n resulta til en el caso de grandes longitudes de cable, de moto-
res rebobinados o de motores de baja clase de aistamiento.

| Autoajuste

El autoajuste puede realizarse:

a Por medio de una herramienta de didlogo (terminal grafico, software de programa-
cién PowerSuite, terminal de 7 segmentos integrado).

0 A través de una red de comunicacion.

0 Autométicamente en cada puesta en tension.

a Mediante validacién de una entrada légica.

El autoajuste permite optimizar el rendimiento de la aplicacion.

En Control vectorial de flujo (CVF en lazo cerrado, SVC en lazo abierto con regula-
cién de corriente), se calculan determinados pardmetros pericdicamente.

La memorizacién de! estado térmico del motor permite compensar fielmente las re-
sistencias del motor, incluso después de una desconexién del variador.

m Frecuencia de corte y limitacion de ruidos

El ajuste de la frecuencia de corte permite reducir el ruido generado por el motor en
todas las aplicaciones que necesiten un bajo nivel acustico.

La frecuencia de corte se modula de torma aleatoria para evitar tenébmenos de reso-
nancia. Esta funcién se puede inhibir si conlleva inestabilidad.

El corte de afta frecuencia de ia tensidn continua intermedia permite suministrar al
motor una onda de corriente con pocos armonicos.

La frecuencia de corte se puede ajustar en funcionamiento para reducir el ruido ge-
nerado por el motor.

Valor: 1 a 16 kHz, ajuste de tabrica 2,5 0 4 kHz, segun el calibre.
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Vi

—

‘i

Sentido de 4

Relé o salida
i6gica

0
Contacto de freno

Estado del freno |

abierto
carado

it

bn

Movimiento vertical en lazo abierto.

bEn: frecvencia de ciemrs del freno.

bEt: tiempo de Cerre del freno.

bir: inciafzarion de ta rampa Wras et ttempo de “apestura de freno” (brt).
brt: tiempo de apeftura del freno.

fbr: comienie en la apertura del freno.
JdC: sako a @ inversifin.

tHE: retraso de cieste del freno.

e tiempo de rearanque.
Nota: en lazo abierto, puede conectarse un retomo por codifi-
cador incremental al variador para detectar directamente la so-
brevelocidad y la pérdida de carga.

| Magnetizacion del motor

Permite obtener répidamente un par importante en el arranque; es preciso estable-
cer previamente el flujo magnético en el motor.

Eleccién con accionamiento de lazo abierto o lazo cerrado.

En el modo continuo, el variador establece el flujo de forma automatica desde la co-
nexion.

En el modo discontinuo:

0 Si se asigna una entrada l6gica o un bit de una palabra de control al mando del
flujo del motor, éste se establece después de la validacién.

0 Si no se le ha asignado una entrada légica o un bit de una palabra de control, o si
estas ultimas no se encuentran activas cuando se emite una orden de marcha, la
magnetzacién se realiza al arrancar el motor.

La magnetizacién se acelera mediante la aplicacién de una corriente superior a la
corriente nominal del motor; después se regula segun el valor de la corriente que
magnetiza el motor.

u Control de freno

Permite gestionar el control de un freno electromagnético en sincronizacién con el
arranque y la parada del motor para evitar sacudidas o pérdidas de carga.

La Iégica de control de freno se gestiona con el variador.

oTlipo de movimiento

El variador Altivar 71 adapta el funcionamiento del control de freno al tipo de movi-
miento, vertical u horizontal, con el fin de optimizar los resultados de par y suprimir
las sacudidas.

0 Retorno de freno mediante contacto

La conexién de un contacto de freno al variador permite detectar un fallo del freno.
Si el estado del freno no se adecua al control (el contacto debe estar abierto para un
freno abierto), el variador se enclava por fallo.

0 impulso de apertura de freno

Permite establecer el par en la apertura de freno en el sentido de la subida (marcha
adelante) o ajustar dos umbrales de subida (uno para el sentido de {a subida y otro
para el sentido de bajada).

Esta funcién s6lo se ofrece para los movimientos verticales.

0 Cierre del freno durante la inversion del sentido de rotacion
Para evitar pasar por el cero de velocidad en una inversién de sentido, el variador
demanda en primer lugar el cierre del freno al finalizar la deceleracién y despugs, la
apertura del freno antes de acelerar en el otro sentido de rotacion.

oTemporizacion de la demanda de cierre del freno

En los movimientos de giro, esta funcién permite al final de la deceleracién, controlar
el cierre del freno cuando las limitaciones de torsion ejercidas en la estructura de ia
méquina son nulas.

0 Inyeccion de corriente continua automatica
En un movimiento horizontal, la inyeccién de corriente continua al final de la decele-
racién permite evitar una sacudida durante el cierre del freno.

Esta funcién sélo se ofrece para los movimientos horizontales.

| Gestion de interruptores de final de carrera

Permmite gestionar la accién de uno o de dos interruptores de final de carrera (1 0 2
sentidos de marcha).

Cada limitacién (anterior, posterior) estd asociada a una entrada légica. El tipo de
parada en la deteccién de un limite se puede configurar en parada en rampa, parada
en rueda libre o parada répida.

Después de la parada, solo se permite el rearranque en el otro sentido.

Schneider Electric

G5] Teleeraniue



Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

= Elevacion de alta velocidad

Pennite optimizar los tiempos de ciclos en los movimientos de elevacion cuando la
carga es nula o baja.

Autoriza un funcionamiento a potencia constante (desmagnetizacion del motor por
encima de la frecuencia nominal del motor) para alcanzar una velocidad superior a
la velocidad nominal, sin superar la corriente nominal del motor, y evitar asi los so-
brecalentamientos del motor.

Existen dos modos de funcionamiento posibles:

O Modo de referencia de velocidad: la velocidad maxima autorizada se calcula con
el variador durante un rellano de velocidad impuesto para que el variador pueda me-
dir la carga.

Lantrot
de subida
o bajada

(4]
Consigna
HSP

FrS--
OSP |

|
]

Y R U N——

.t - - —

Frecuencia

HSP{-~q~——~-~—— et L

Limite |
calcutado

F1S Zo ==

——m e

4
i

ospP

]
1
1
i
1
1
1
1
!
1
j
i
t
]

SRR ——— 5 ' -
S0 A A S
1
!

i
i
|
1
i
B ] ad
i

| T,

,_
b ———p

e

o 0s]

Modo de reterencia de velocidad.

FIS: frecuencia nominal del matar

HSP: velocidad mAxima

QOSP: reflano de velocidad ajustable para la medida de carga.

tOS: tiempo de medida de carga.

Daos parametros pemniten reducir la velocidad calculada por el vatiador, para los sentidos de subida y de bajada.

0 Modo de limitacién de corriente: la velocidad maxima autorizada es la que permite

la limitacién de corriente en el cuadrante del motor. en el sentido de subida tnica-
mente. En el sentido de bajada, el funcionamiento siempre es el del modo de refe-

rencia de velocidad.
Conirol ge subida

]
Consigna H
e - e e

e Tt

FIS e e
SCL--- —— - -

Frecuencia
HSP—- B T N . -

S

E
1
|
!
[og
3
a
&

impuesto
--- porla
fimitacion

===

FrS e RS [ e
SCL- e

0

Corriente

CLo

i I R R |

(1] .
Modo de limitacion de corriente.
CLO: tenitacién de comiente de la funcidn de alta velocdad.
F1S: trecuencia nominal del mntnr

HSP: velacidad maxima.
SCL: el umoral de velocadad ajustable por ima de la lim# 3n de cori esta actvo.
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[ .
Punto 2y P
(CP2) - H
e 1
e i
7 1
Punto 1x rd i
° ary) = {
e Puno2x 100
7 w2)
-
Punto 1y <+ Cama nua
cP1) P
-~ i

CP1, CP2, LP1, LP2: puntos de cafbracidn de ta bascuta.

Esta curva puede represearntar una bastuia sobre un cabrestan-
te de ascensor donde tisne lugar la carga nula en el motor para

una carga no nula en la cabina.

‘}5

LbC: arreranin de carga (Hz)
Equilibrado de carga.

ATY 71 Garrrol Retomo

———]

Mando y control de integracién del contactor de salida.

& Medida de carge

Esta funcidn utiliza la informacién emitida por una bascula a través de una entrada
analdgica (normalmente una sefial 4-20 mA) para adaptar la coniente (Ibr) de la fun-
cién Control de freno.

Funcién destinada a las aplicaciones de:
0 Medida del peso total de un cabrestante de elevacién y de su carga.
0 Medida del peso total de un cabrestante de ascensor, de la cabina y del contrapeso.

La corriente (fbr) se adapta segun la curva de al lado.

m Equilibrado de carga

Esta funcién permite, en las aplicaciones donde varios motores estan ligados meca-
nicamente, equilibrar las cargas de los diferentes motores corrigiendo la velocidad
en funcién del par de cada motor.

& Mando y control de integridad del contactor de sallda

o Control

Pemite el control a través del variador de un contactor situado entre el variador y el
motor.

La solicitud de cierre del contactor se realiza cuando aparece una orden de marcha.
La apertura del contactor se exige cuando ya no hay mds corriente en el motor.

Nota: Si se configura una funcion de frenado por inyeccion de corriente continua, no dsjaria ac-
tuar demnasisgdo tiempo en la parada, ya que el contactor solo se abrira al finalizar el frenado.

0 Control de integridad

Este control se efectlia conectando un contacto de cada contactor a una entrada 6-
gica del variador.

La entrada {6gica correspondiente debe serde 1 cuando no existe orden de marcha
y de 0 en funcionamiento.

Cuando existe alguna incoherencia. el variador se enclava por fallo si el contactor
de salida no se cierra (LIx = 1) o si éste se pega (LIx = 0). La temporizacién de los
enclavamientos por fallo puede ajustarse.

Estas secuencias se utilizan normalmente en las aplicaciones de ascensor.

Con el fin de alcanzar un nivel de seguridad y reducir las tareas de mantenimiento,
se recomienda utilizar la funcién de seguridad "Power Removal” integrada en el va-
riador Altivar 71.

a Parada por alarma térmica

Pemmite:

O Autorizar el final de un movimiento antes de considerar un fallo térmico. Dos um-
brales ajustables permiten definir el estado térmico por encima del cual una parada
puede activarse.

D Impedir la consideracion de una nueva orden de marcha, mientras las temperatu-
ras del variador y el motor no sean inferiores al 100 %.

Funcién destinada a las aplicaciones de ascensor: impide que las personas se que-
den bloqueadas entres dos pisos.

@ Rescate en caso de intetrrupcidn de la red de alimentacion

Permite controlar el motor a velocidad reducida con una alimentacién de tension re-
ducida (= 220 V, ejemplo: sistema de alimentacién sin interrupcién “UPS") y con-
servar a la vez las prestaciones de par.

Funcién destinada a las aplicaciones de ascensor: en caso de interrupcion de ia ali-
mentacién, permite el rescate de las personas bloqueadas entre dos pisos.

Schneider Electric
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Variadores de velocidad

para motores asincronos
Altivar 71

- )

Ajuste de la funcién mis rapida/menos velocidad.

RDY Temm +0.00Hz O0.0A
+- VELOGIDAD —

Asignacitn +velocidad : us
ua

RAM

@ Corto aguas abajo no controlado

Se puede configurar la proteccion de pérdida de fase del motor para autorizar la in-
terrupcién del circuito del variador/motor sin enclavamiento por fallo, y para poder
arrancar suavemente después de volver a conectar el motor. La pérdida de fase del
motor también puede enclavar el variador segtin el parametraje.

® Mds/menos velocidad

Permite aumentar o disminuir una consigna de velocidad a partir de una o dos en-
tradas l6gicas con o sin memorizacién de la ultima consigna (funcion de potenci6-
metro motorizado).

Funciéndestinada al control centralizado de una maquina con varias seccionesy un
solo sentido de marcha, o de control por caja colgante de una gria de manutencién
con dos sentidos de marcha.

Estén disponibles dos tipos de funcionamiento:

o Utilizacién de pulsadores de una sola accién: se necesitan dos entradas légicas
ademas del o de los sentidos de marcha.

o Utilizacién de pulsadores de doble accién: sélo es necesaria una entrada légica
asignada a “mds velocidad™.

Utilizacién de pulsadores de una sola acclén: se necesitan dos entradas l6gicas
ademas del o de los sentidos de marcha.

fH2)
HSP T

>

1 i
Mas oi : 1
velocidad

14 "
Menos i
velacidag @ 4 — 1

LSP: veloddad

HSP: ¥ g
Ejemplo de “méas/menos velocidad™ con 2 entradas légicas, pulsadores de una sola accion y me-
movizacién de consigna.
Utilizacién de pulsadores de doble acclién: s6lo es necesaria una entrada ldgica
asignada a “més velocidad”.

Entradas légicas:

Marcha  Marc “nas Liberado 1.* nivel 2.2 nivel
adelante mha velocidad® {menos  (velocidad (més velocidad)

? ida)
T T b { d { Pulsador oo :m"'e"'dﬂ ayb

a € ( de marcha
ayb: 1> r?ivol adelante
¢y d: 2° nivel ::lsadoc:m - c cyd
mar
atrds
f (H2)
P ==
01 T
LsP /
=, 1
N
HSP
Mamnaadehmel LJ l
a:mu Bie | o
1.7 nive! falafal a I a | ! a | [ a
0 " JE [ ) -, t
Macha atrts ,
2.0 nivel e
1ol 1 ¥ :
LSP: velocidad minima, HSP: veloddad maxi

Ejempio con pulsadores de doble accién y una entrada l6gica.
Nota: este tipo de control "mas/menos velocidad”™ s incompatible con el control 3 hilos.
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ANEXO 6

Programa de Mantenimiento
Preventivo




PARTE
INICIACION

LLAVE CLIENTE

SALA DE
MAQUINAS

REDUCTOR

FRENO

POLEA DE
TRACCION

LIMITADOR DE
VELOCIDAD

CABLES DE
TRACCION

MOTOR MH

GENERADOR
EXCITADORES

SELECTOR

POLEA DE
DESVio
GUARDA
MOTOR

TABLERO
CONTROL

TANQUE
HIDROLINA
CUARTO POLEAS
(SALA)

INTERIOR DE
CABINA

N O

o

oo

20

2)

22

23

24

2

PROGRAMA DE MANTENIMIENTO PREVENTIVO

ACTIVIDAD

CONTACTAR REPONSABLE DEL EDIFICIO - PEDIR LLAVE
COLOCAR CARTEL “"ASCENSOR EN MANTENIMIENTO PRE VENTIVO™ ENPARADA PRINCIPAL
INTERRUPTOR INDEPENDIENTE CADA ASCENSOR ~ BUEN ESTADO
TIERRA EN BUEN ESTADO
COLOCARSE MASCARILLA DE SEGURIDAD (PARA USO DE SOLVENTE)

VERIFICAR LA SEGURIDAD Y LIBRE ACCESO A LA SALA DE MAQUINAS, ILUMINACION Y
VENTILACION
VERIFICAR NINGUN ELEMENTO INFLAMABLE
VERIFICAR ESTADO DE VENTILACION DE CABINA
LIMPIAR SALA DE MAQUINAS
REVISAR JUEGO CORONA SINEIN
REVISAR NIVEL DE ACEITE, VISCOSIDAD, VERIFICAR FUGA Y CAMBIO DE ACEITE
VERIFICAR TACOMETRO, CORREAS Y ESCOBILLAS
LIMPIAR TAMBOR, CONTACTOS Y REVISAR ESTADO DE FAJAS
JUEGO EN EL MAGNETO DEL FRENO CON ASCENSOR PARADO
PALANCA DE EMERGENCIA DISPONIBLE
REVISAR NIVEL Y VISCOSIDAD DE ACEITE (HIDRAULICOS)

REVISAR PINONES Y PLATINAS (BS)

VERIFICACION VISUAL DEL MECANISMO DE FRENOPARA ASC: SIN ENGRANAJE.

MEDIR DISTANCIA DE DESLIZAMIENTO DE LA CABINA EN UNA PARADA DE EMERGENCIA A
UNA VELOCIDAD NOMINAL EN DIRECCION SUBIDA CON LA CABINA VAC{A (METODO Y
TABLA: VER LINEAMIENTOS GENERICOS (ASC: SIN ENGRANAJE C/ SALA DE MAQUINA).
VERIFICAR EN FORMA RUDIMENTARIA LA DISPONIBILIDAD DE LA FUERZA DE FRENADO
TRATANDO DE GIRAR MANUALMENTE EL VOLANTE MIENTRAS EL ASCENSOR PERMANECE
DETENIDO
VERIFICAR LA DISTANCIA DE DESLIZAMIENTO DE LA CABINA EN UNA PARADA DE
EMERGENCIA A UNA VELOC. NOMINAL VKN EN DIRECCION SUBIDA CON LA CABINA VACfA
(METODO Y TABLA: VER LINEAMIENTOS GENERICOS CON ENGRANAJE
VERIFICAR LA SEPARACION DE ELECTROIMANES DE FRENO O EN CASO DE MOTORES DE
FRENO.

VERIFICAR SUFICEENTE FUERZA DE RETENCION DEL FRENO FORZANDO UNA PARADA DE
EMERGENCIA C/ INTERRUPTOR DE PARADA MIENTRAS SUBE CON LA CABINA VACfA A UNA

VELOCIDAD DE INSPECCION Vki LA CABINA DEBE DETENERSE EN <I SEG.

VERIFICAR EL APRIETE DEL CUERPO DE VALVULA UTILIZANDO EL SIGUIENTE
PROCEDIMIENTO: CERRAR LA LLAVE PRINCIPAL, ESPERAR 3 MINUTOS Y VERIFICAR LA
PRESION EN EL MANOMETRO (VER INSTRUCCIONES)

VERIFICAR VISUALMENTE MECANISMO DE FRENO. ASC: DE ENGRANAJE CON SALA DE
MAQUINAS

26

VERIFICAR VISUALMENTE MECANISMO DE FRENO PARA LOS ASC: DEENGRANAJE Y SIN
ENGRANAJE SIN SALA DE MAQUINAS (APLICABLE PARA SMART, PENDIENTE DE
PROCEDIMIENTO)

29
30
3

REALIZAR PRUEBA DE FRENADO DE ACUERDO CON LAS INSTRUCCIONES DEL FABRICANTE,
PARA ASC: DE ENGRANAJE Y SIN ENGRANAIJE SIN SALA DE MAQUINAS (APLICABLE PARA
SMART. PENDIENTE DE PROCEDMIENTO)

LIMPIAR, NO VIBRACIONES, NO RUIDOS. REVISION VISUAL

UMNPIAR, LUBRICAR, NO VIBRACIONES. NO RUIDOS. CONTACTO Y CONEXIONES
CABLE EN BUEN ESTADO

MESES

ENE FEB MARJABR MAY JUN JUIL. AGO SET OCT NOV DIC

LIMPIEZA Y CONTROL DE TACOMETRO (SE)

32
33

PARA GBP: DISTANCIA “A™ MINIMO IMM
REVISAR AJUSTE DE TUERCA CONTRATUERCA DE TERMINALES CABINA Y CONTRAPESO

REVISAR VISUALMENTE EL ESTADO DEL CABLE DE TRACCION

35
36

PASADOR EN CADA UNO DE LOS TERMINALES - ESTROBOS (AMARRES)
LIMPIAR Y/O REVISAR NIVEL DE ACEITE

37

VERIFICARESCOBILLAS, PORTAESCOBILLAS, COLECTOR

38

VOLANTE DE EMERGENCIA DISPONIBLE (SE)

39

VENTU.ACION FORZADA-CONEXIONES-TERMICO

REISAR AISLAMIENTOS (MULTITESTER)

41
42

43

CENTRIFUGALES (SE)(REVISAR FECHA ULTIMA PRUEBA)
REVISAR ARRANCADOR ESTRELLA - TRIANGULO

LIMPIAR, ENGRASAR Y/O ACEITAR (SN) - NO VIBRACIONES O RUIDOS - VENTILACION
FORZADA - CONEXIONES - MARCA

45

PROTECCION DE CONTROL DE FASES

REVISAR ESCOBILLAS, PORTAESCOBILLAS Y COLECTOR
REVISAR CONTACTOS Y CARBONES

a7
a8
49
sl
52

53
54

REVISAR SELECTOR Y POLEAS
CONTROLAR RANURAS O RUIDOS
LIMPIAR. CONEXIONES APRETADAS, CALIBRACION, MARCA (SN)

PRUEBA DE ACTUACION (FA)
LIMPIAR, CONTROLAR FUSIBLES E INTERRUPTORES
REVISION VISUAL DE TARJETAS ELECTRONICAS

REVISARESTADO DE LOS CONTACTOS
REVISAR NIVEL DE ACEITE

55
56

VERIFICAR VALVULAS, PISTON Y ANILLO PROTECTOR
VIGAS: LIMPIAR, ESTADO

57
S8

59

POLEAS: LIMPIAR, LUBRICAR, NO VIBRACIONES, NO RUIDOS, GARGANTAS UNIFORMES
RE VISAR ILUMINACION Y LIMPIAR FALSO TECHO

ACABADOS: FRENTE DE CABINA, BOTONERA, PUERTA, PANELES, PISO, ESPEJO Y
PASAMANOS

60

62
63

FUNCIONAMIENTO DE BOTON DE ALARMA, Y SENALIZACION

CHAPAS DE RESER VACION. ASCENSORISTA. BOMBEROS

REVISAR CONFORT EN VIAJES SUBIDA/BAJADA
VERIFICAR NIVEL DE CABINA EN PISOS

65
66

VERIFICAR ESTADO DE MANDIL
REVISAR APERTURA Y CEERRE NORMAL DE LA PUERTA
REVISAR FUNCIONAMIENTO DEL INTERCOMUNICADOR

67

VERIFICAR LA CORTINA DE LUZ/ CELULA FOTOELECTRICA (SI EXIOSTE) Y LIMITADOR DE
FUERZA DE CIERRE DT-O, STOP, KTC.



PROGRAMA DE MANTENIMIENTO PREVENTIVO

PARTE ITEM ACTIVIDAD MESES

ENE FEB MAR ABRIMAY JUN JUL AGO SET OCT NOV DIC
SENALIZACION 68 VERIFICAR FUNCIONAMIENTO DE BOTONERA
EXTERIOR 69 REVISAR ESTADO DE INDICADORES, FLECHAS, GONGS
70 LIMPIAR TECHO DE CABINA
1 TERMINALES DEL CABLE LIMITADOR SOBRE CABINA

72 MECANISMOS DE PARACIDAS
3 ESTADO GUIADORES (GUARNITURAS)

TECHO DE 74 MANDO DE REVISION

75 TENSION CABLES DE TRACCION
76 OKR. CONEXIONES. CABLEADO
77__ REVISAR CONTACTO DE SEGURIDAD, CUNAS INTERRUPTOR DE PARADA KNE,
78 LIMPIAR Y REVISAR POLEA DE ENVIO
79 LIMPIAR Y LUBRICAR ARTICULACIONES DE PUERTA
80 REVISARELEMENTOS DE ACOPLE (PINZAS)

°m$$i DE 1 REVISAR SUSPENSIONES, CORREDERA SUPERIOR Y ROLLOS

82 ZAPATAS-CORREDERA INFERIOR, PATINES
83 REVISAR MOTOR DE SISTEMA, TERMICO, FAJAS Y CONEXIONES
84 LIMPIAR Y LUBRICAR, PESAS ACUNADAS DEBIDAMENTE

CONTRAPESO 85 VERIFICAR ESTADO GUIADORES
86 LIMPIAR Y LUBRICAR LA POLEA REENVIO, NO RUIDO, NO VIBRACIONES
87 CABINA: LIMPIAR Y CONTROLAR FIJACIONES, DISTANCIA ENTRE GUIAS (BRAQUETES)

RIELES

88 CONTRAPESO: LIMPIAR Y CONTROLAR FIJACIONES, DISTANCIA ENTRE GUIAS
INFORMACION 89 LIMPIAR B ANDERAS. NIVELADORES E IMANES

DE POZO 90 DISTANCIA ENTRE ELEMENTOS

91 ETSL (SEYREVISAR FECHA ULTIMA PRUEBA) VER PROCEDIMIENTO
CABLES VIAJERO 92 REVISAR CABLE VIAJERO. CAJA DE CONEXION Y AMARRES
93 LIMPIAR CONTACTOS

s VERIFICAR EL CIERRE AUTOMATICO DE LAS PUERTAS DE PISO EN CASO DE PUERTAS
AUTOMATICAS.
95 REVISAR ESTADO DE CUERDAS NYLON Y PESAS
96 REVISAR CIERRES DICTADORES
97 LIMPIAR Y LUBRICAR SUSPENSIONES. CORREDERA SUPERIOR. ROLOS Y TOPES
PUERTAS DE VERIFICAR SI, DESPUES DE DESBLOQUEAR LA PUERTA DE P8ISO DESDE EL EXTERIOR (POR
PISO 98  EJEMPLO, CON LLAVE TRIANGULO), LA PUERTA VUELVE A CERRAR POR Sf MISMA (AUTOM/
MANUAL)
95___LIMPIAR Y VERIFICAR VISUALMENTE ZAPATAS Y GUIADORES INFERIORES
100___VERIFICAR QUE NO FUNCIONE EL ASCENSOR CON LAS PUERTAS ABIERTAS
loi _ VERIFICACION ELECTRICA: ABRIR CADA PUERTA DE PISO DESDE EL TECHO DE CABINA
MIENTRAS SE OPERA EN INSPECCION, EL ASCENSOR DEBE DETENERSE
102 VERIFICACION MECANICA: ASCENSOR NO DEBE ARRANCAR HASTA QUE EL CIERRE HAYA
ENGANCHADO
103 LIMPIAR, ALUMBRADO, GUIADORES (ZAPATAS O ROLLING)
PARTE 109 SUEGO DE CABINA NOMAYOR A 3MM _
N 1 s PARACAIDAS. LIMPIAR. LUBRICAR (SN), LUZ CLWAS

CABINA PISO FLOTANTE (SE): LIBRE, LIMPIO. CONTACTOS (SE)
CABLE VIAJERO: LIMPIEZA, SENO CORRECTO, FIJACIONES

l08 FIJACIONES CADENA O CABLE DE COMPENSACION

109 REVISAR Y PROBAR INTERRUPTOR SEGURIDAD

1o LUZ 8N FOSOS ESCALERA DE ACCESO (ALTURA > 1 2M0
13 POLEA TENSORA DEL LIMITADOR _NIVELADA

112 CONTACTO POLEATENSORA LIMITADOR DE VELOCIDAD
113 PUERTADE ACCESO ADECUADA

114 REVISAR CABLES DE COMPENSACION

Pozo 115 CONTACTO AMORTIGUADORES HIDRAULICOS
116  VERIFICAR QUE NO EXISTA RUIDOS EN LA CADENA DE COMPENSACION
117 LIMPIAR Y LUBRICAR POLEA COMPENSACION
118 LIMPIAR POZO
119 REVISAR NIVEL DE ACEITE Y AMORTIGUADORES HIDRAULICOS
120 LA DISTANCIA ENTRE AMORTIGUADORES Y C/PESO DEBE SER MAYOR A 10 CMS.
PISTON 121 __LIMPIAR. FUGAS, CADENAS OCABLES (SE)
HIDRAULICO 122 _ MANGUERAS: LIMPIAR, EMPALMES, FUGAS
CIRCUITO VERIFICAR QUE ACTIVANDOSE CADA INTERRUPTOR DE EMERGENCIA (POZO, CABINA Y
SEGURIDAD 123 o) EL ASCENSOR NO DEBA ARRANCAR
TERMING 124  DEVOLVER LLAVE, FIRMAR CONFORMIDAD DE MANTENIMIENTO Y RETIRAR CARTEL DE

MANTENIMIENTO.





