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RESUMEN

El presente trabajo tiene como propésito describir el —-
funcionamiento de los elevadores, para entenderlos y analizar
la posibilidad de introducir en la industria los controles --
electrénicos de los mismos,.

En los primeros capitulos presentamos una explicacién ge
neral de los elementos que integran un elevador y clmo en las
diferentes rsmas de la ingenieria han evolucionado los siate-
mas de transporte ve.tical. Posteriormente en los siguientes
capitulos, damos a conocer sistemas especificos del funciona-
miento de los elevadores, incluyendo 1los tipos de motores y -
la secuencia eléctrica que rige a los mismos.

Forma parte de este trabajo, como ejemplo prhctico, el -

diseilo de un control para slevador de un edificio especifico.




II

INTRODUCCION

Entre los mlltiples elementos de carfcter social y urba-
nistico que caracterizan a la sociedad moderna se advierte in
mediatamente una notable condensacién de la poblacibébn en aglo
merados cada vez m&s extensos y comple jos, con la creacibdn de
los modernos medios de comunicacién y transporte, que han per
mitido disminuir considerablemente el tiempo para transportar
se de un lugar a otro.

Entre estos medios es importante el papel del ascensor =
que permite un mayor desarrollo vertical de los edificios, de
termina el nacimiento de una tercera dimensién en la evolue--
cién de las ciudades modernas, desbaratando su tradicional --
concepcién e introducibndose, como eslabén indispensable, en-
la cadena de los existentes medios de transporte horizcental.

Puede ain duds afirmarse gque el transporte vertical de -
un nfmerc cada vez mayor de personas, es una exigencia de la-
sociedad moderna a la cual los ascensores hacen frente corn 89
luciones técnicas constantemente modernizadas.

El campo de la electrénica invade cada dfa mls la indus-
tris. En el control de los elevadores, los tableros llenos =~
de relevadores y temporizadores neumAticos o sincronos, tien-
den a desaparecer.

En los palses desarrollados, los edificios altos, con mu
cho trffico Ge personas, estfin obligados a instalar varios --
ascensores. Estos grupos de elevadores comienzan a ser con--

trolados por microprocesadores, ya que con los controles a ba
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se de relevadores, no es posible stender las necesidades que-
se presentan en ostos sdificios., Este medio de controlarlos-
requiere de cambios muy fuertes tanto en el equipo como en el
personal de las empresas que fabrican elevadores.

Asi pues, el trabajo que vamos a desarrollar, se refiere
al disefio de un control electrénico para elevadores, emplean-

do técnicas de 2lectrénica digital (Circuitos combinacionales)




En el estudio de elevadores, hay gque tener presente los -
conceptos y definiciones, que son manejados por personas rela-
cionadas con estos equipos.
diferentes capituios, definimos a continuacién los conceptos -

generales, asi como los elementos y dispositivos que contiene-
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CAPITUIO I

CONCEPTOS BASICOS

el cuarto de mhquinas y el cubo. (Fig. 1)

l.- DEFINICIONES GENERALES

a)
b)
c)
d)
o)
r)
8)

ELEVADOR

BOTORERA

LLAMADA EXTERIOR

MANDC DE LA CABINA O LLAMADA DE CABINA
INDICADOR DE CABINA

IRDICADOR DE PISO

SISTEMA DE FUERZA

2.~ CUARTO DE MAQUIRAS

h)
i)
3)
k)

TABLERO

MOTOR

POLEA MOTRIZ O DE TRACCION
POLEA DB DESVIC

3.= CUBO

Para una mejor comprensién de los




1) CABINA

m) RIELES

n) MORDAZAS

o) CONTRAPESO

p) REGULADOR DE VELOCIDAD
q) CHAMBRANA

r) PUERTAS DE PISO

s) AMORTIGUADORES

DEFINICLON DE 10S CONCEFTOS MENCIONADOS ANTERIORMENTE:
a) ELEVADOR:

Es un Sistema de transporte vertical por medio del e-a
cual se logra el desaplazamiento de personas, material, asutomé-
viles, etc. de un nivel fijo a otro.

b) BOTONERA:

Es una placa visible en cada piso asi como en la cabi-

na, la cual contiene botones (contactos), que tienen por fun--

¢ibn, registrar les llamadas efectuadas en el exterior © en la

cavina del elevador.
¢) LLAMADA EXTERIOR:
La accién de oprimir un botén de le botonera del piso,
con el objeto de que el elevador inicie su movimiento para ---

atender el registro de la mencionada accién, se denomina llama

da exterior.
d) MANDO DE LA CABINA O LIAMADA DE CABINA:

A la accibdn de oprimir un botén de la botoners en la -

cabina, para que el sacensor inicie su movimiento con el fin -
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de atender la orden de cabina registrada, se le conoce como —-
mando de la cabina.
s) INDICADOR DE CABINA:

Como su nombre lo indica, es un sefialador que da la po
sicién de la cabina segfm el piso en donde &ésta se encuentre,-
ya sea que la cabina esté en movimiento o estacionada en un pi
so determinado. Este indicador estf locslizado en un lugar vi
sible dentro de la cabinae.

) INDICADOR DE PI1SO:

Este sefialador se encuentra por lo genersl en un lugar
visible de la parads principal del elevador, indicéndonos la -
posicibn de la cabina segln el piso en donde se localiza.

g) SISTEMA DE FUERZA:

Este sistema estf constituido por el alambrado de los-
contactores que alimentan al motor, con el objeto de que el --
elevador tome una determinada direccién.

h) TABLERO:

Es el dispositivo que contiene los elementos electro--
mecAnjcos y electrénicos de control para el motor y operacién-
del elevador, y que puede estar constituido finicamente de rele
vadores. Los que son mAs modernos tienen elementos electréni-
cos.

i) MOTOR:

Al Sistema de fuerza con el cual se logra cue la cabi-
na viaje en forma ascendente o descendente, ya sea que el s8is-
tema tenga corriente alterna (C.A.) o corriente directa (C.D.)

¥ dependiendo de la velocidad con que se desplazs el elevador,




se le denomina motor.
J) POLEA MOTRIZ O DE TRACCIOK:

Es la polea gue va acoplada al motor. Tiene warias --
ranuras sobre las cuales se colocan los cables de suspensién,-
que de la cabina pasan a través de las poleas, motriz y de des
vio, para lleger hasta el contrapeso.

k) POLEA DE DESVIO:

‘Esta polea se utiliza, como su nombre lo indics, para-
cambiar de lugar los cables de suspensién, con el objeto de ~-
que libren la csbinas y lleguen hasta el contrapeso sin inter--
ferir con el recorrido ascendente o descendente de la cabina.

1) CABINA:

El lugar donde se alojan las personas pars Ser transS—-
portadas al piso de destino en forma confortable, se conoce --
como cabina. Las hay de diferentes capacidades gque se escogen
segln el edificio de que se trate.

m) RIELES:

Son las guias por donde se desliza la cabins, siendo -
éstas de diferentes espesores conforme a la capacidad de la ca
bina. El contrapeso también contiene sus respectivos rieles -
guia.

n) MORDAZAS:

Son dispositivos de seguridad, que se encuentran ubica
dos a los costados de la cabins, préximos a los rieles guia, -
los cuales operan en caso de que los cables de suspensién lle-
guen a romperse. Fueden actuar cuando se presenta un sinies--

tro (temdblor), ya qus van ajustados a una distancia de dos mi-
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limetros de las gufas de la cabina y al tocar al riel guia, se
dispara un mecanismo de accién, que presiona al riel y detiene
inmediatamente el movimiento de la cabina, quedando &sta sus--
pendida en los rieles.

o) CONTRAPESO:

Por lo general el contrapesc esth compuesto de blocues
de fierro de diferentes pesocs, los cuales se colocan en un mar
co también de fierro, que esth suspendido por los cables gue -
vienen a través de la polea de desvio. E1 contrapeso ayuda al
motor, pues estf calculado para equilibrar el peso de la cabi-
na mfis la mitad de la capacidad de la cabina.

P) REGULADOR DE VELOCIDAD:

Al dispositivo que controla la velocidad mlxima del —-
elevador, se le conoce como regulador de velocidad. Por medio
de un cable de acerc que estf fijo a la cabina, se hace girar-
una polea a la cual se le regula la velocidad. En caso ce gue
la velocidad de la polea seamayor a la permitida, se ectiva un
circuito que deja sin energia al motor, produciéndose asi el -
paro de emergencia del elevador.

q) CHAMBRANA:

Es un marco de fierro colocado en el umbrel del cubo -
en cada piso del edificio donde se va a tener acceso al eleva-
dor.

r) PUERTAS DE PISO:

Eastas pueden ser de deslizamiento horizontal o verti--

cal, y van colgadas sobre unas correderas que contienen las --

chambranas.




s) AMORTIGUADORES:
Se definen como dispositivos hidrfulicos o de resortes
cuya funcidn es amortiguar la caida de la cabina en caso de --
que no llegue a frenar el elevador en el primer nivel asi como

tambidn cuando va en direcciédn descendente.
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CAPITULO II

HISTORIA DE LOS ELEVADORES

El transporte de perscnas Yy mercancias a lugares elevados
era bastante azaroso hasta gue se descubre el ascensor seguro-
en 1852. Hasta entonces la humanidad habia recurrido a diver-
sos medios, la mayoria poco eficaces o, por lo menos, insegu--
ros para transportar cargss pesadas a lugares elevados.

Aungque se usen gr(as, poleas, o aparejos, es ffcil imagi-
nar lo que sucede cuando se rompe la cuerdsa.

las poleas simples se empiezan a utilizar mucho antes de-
que aparescan los aparejos mAs sofisticados. Aungue sélo pue-
da especularse acerca de cufindo fueron usados por primera vez,
los egipcios, debieron haber empleado poleas de algln tipo pa-
ra construir sus pirfmidss. Como testimonio de su ingenio, la
pirfmide més grande, construida en el ailo 2600 A.C., tiene mis
de 150 metros de altura y muchos de sus blogues pesan mhs de =
100 toneladas.

En el afio 236 A.C., Arquimedes, destacado hombre de cien-
cia y genio en el hres mechnica de la bpoca, desarrolla un dis
positivo elevador que funciona con cuerdas y poleas y en el -~
que los cabos de izar se enrollan alrededor de un tambor de en
rollamiento con molinete y brazos de palanca.

En el afio de 1852, se le pide a Elisha Otis, que cornstru-
Ya un montacargas.

Otis disefia un frenc de emergencia c¢olocando una ballesta
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de carreta sobre la cabina del elevador y una barra de trinque
te con una cremallera, sobre dos rieles guia a ambos lados del
hueco del elevador. El cable de suspensién se fija sobre la -
ballesta de tal manera que el peso de la plataforma del monta-
carga llegue a ejercer suficiente tensién sobre la ballesta pa
ra impedir que toquen las barras del trinquete. En caso de ro
tura del cable se deja de ejercer tensién sobre la ballesta y-
los dos extremos de 8sta se anclan de immediato en la cremalle
ra, asegurando firmemente la plataforma del montacarga en ese-
lugar e impidiendo que &sta caiga. (Fig. 2)

Otis inventa el primer ascensor seguro y esta caracteris-

tica de su invento no s8lc da camienzo & la industria del

ascensor, sino gque también permite que los arquitectos puedan-
utilizar en forma adecuads el espacio existente en edificios -
mfs altos que desean construir. Al igual que cualquier otro -
hombre de negocios, Otis, tiene que hacerle publicidad a su di
sefic y decide hacerlo de un modo poco comfin y dramético en la-
exposicién celebrada en Nueva York en 1854.

Después de instalar un ascensor en el sector principal --
del saldn de exhibiciones, Otis hace que la plataforma cargada
con cajas, barriles y otras mercancias en la que también §1 —-
viaja, se eleve a cierta altura. ILuego ordena que se corte el
cable. Al suspender la tensién ejercida sobre el mecanismo de
seguridad que est& formado por una ballesta de carreta, Ssta -
3e estira y se traba en la cremallera, asegurando firmemente -

1la plataforma de carga y suspendiendo asi el movimiento de la

misma.




PATENTE DE ELISHA OTIS

Pig. 2
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El diario "New York Tribune®™ usa palabras como “audaz® y-
"sensacional™ pars describir dicho acto. Muchos pequeiics in--
dustriales de la ciudad de Nueva York y el pQiblico en general-
(que proanto utilizaria modelos para pasajeroa en sus comer—--—-
cios), asocian la hazafia con otra palabra: "seguridad®™. Esta-
palabra hace que loa ascensores ganen la aceptaciédn universal-
de que siguen gozando hoy en dia.

Al principio, la compafila de E. G. Otis no tuvo gran de--
manda de ascensores. En 1854 no son muchos los que se venden,
en 1855 sblo 15, pero para 1856 los registros de ia compaiila -
Otis muestran 27 ascensores vendidos. Todos se utilizan psars-
el transporte de carga.

El1.23 de marzo de 1857, Otis instala el primer ascensor =
del mundo para pasajeros, en la tienda de E. V. Haughwout y -=-
Compafila, un edificio én Nueva York, que tiene cinco pisos y -
que se considera bastante alto en aquella 8poca. Ia potenciz=-
necesaria para mover este ascensor se obtiene a través de un -
sistema de ejes y correas que se mueven deade una fuente cen--
tral de vapor instalada en el edificio. El sistema puede le«=
vantar haasta 450 Kg. a razén de 0.20 metros por segundo. For-
fin se comienza a explotar el principal mercado pari los ascen
sores.

Cads vez se construyen edificioa de mayor altura, y sin -
ambargo, la altura estl limitada s la carga que las paredes de
ladrillo puedan soportar. A medida que aumenta la altura, ma-

yor es el espesor requerido para las paredes en ls base, de ma




- 10 =

ners que la superficie interior de la planta baja, que es la -
importante del edificio, comienza a disminuir.

Ios edificios para oficinas que se construyeron en el cen
tro de Chicago, San Francisco, Boston y otras ciudades, ademés
de Nueva York, son de seis o més pisos y todos tienen elevado-
res. De las principales construcciones en ias gque se utilizan
ascensores son los hoteles, debido a que los pisos mhs altcs -
empiezan a tener una gran demsnda. As{ mismc las grsndes tien
das descubren que los ascensores son un activo importante en -
sus negocios. La tienda Lord and Taylor, de Nueva York, tiene
en 1870 un ascensor impulsado por vapor.

En 1878 aparecen nuevos tipos de ascensores, como €l «e--
ascensor hidrafilico, capaz de moverse a velocidad de tres g --
cuatro metros por segundo, y que &8s mayor a ia lograda antee—-
riormente. Ia instalacién de dichos elevadores es més senci--
lla y econdmica que los modelos operados por una miquina de vz
por, asi como tambibn su funcionamiento y operacibn. Otra no-
vedad la constituye un dispositivo automfitico de seguridad gue
en caso de emergencia, puede detener graduslmente una cabina -
que viaja a gran velocidad.

En diciembre de 1889, se instalan, con mucho &xito, los -
primeros ascensores eléctricos en el edificio Demarest, en Nue
va York. Estos usan motores elbctricos y un sistema ce rueds-
dentada y tormillo sinfin, y son empleados principaimente como
montacargas y para pasajeros, pues son operados a baja veloci-

dad.
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A medida que los mecanismos se perfeccionan, los ascenso
res elbctricos comienzan a usarse en edificios de mediana al-
tura. Esto no representa ninguna amenaza para el mercado dee
los ascensores hidrfulicos, pues éstos son usados para servi-
cios de alta velocidad. En esa &poca, los ascensores hidréue
licos alcanzan una velocidad de cuatro metros por segundo, --
mientras que 108 nuevos modelos elbéctricos operan a 0.5 mé—we
tros por segundo.

En pocos afios, la velocidad de los ascensores eléctircos
alcanza el méximo valor de disefic eaperado: dos metros por --
segundo.

Junto con el ascensor elbéctrico se introduce un sistemaw
de control que permite el movimiento uniforme del mismo, como
en los ascensores modernos. Este sistema controla la velocie
dad del motor y es llamado "Sistems Ward-Leonard®, asi como -
también controla la tensidén de salida de un generador eléctri
co que alimenta el motor del mecanismo del ascensor. En el -
capitulo de motores se explica esto con més detalle.

Una vez que este sistema se utiliza en los ascensores, -
se revoluciona esta industria, pues la velocidad de bstos de-
pende de la presién de una méquina de vapor, o de una bomba -
de aceite o agua.

ia combinacién del avance en las técnicas de construc~e~
cién y los nuevos diseifios de ascensores hace que 1los edifieea
cios de mayor altura alcancen un importante desarrollo en to-

do el pais. Al mismo tiempo el mercado intermnacional crece -
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paulatinamente.

Uno de los desarrollos técnicos més importantes ocurrido=-
a principios de este siglo en el ajfic de 1903, consiste en el -
disoﬁo del ascensor eléctrico sin engranajes. Este tipo de --
ascensor permite dar servicio a una mayor velocidad. Ademfs,-
puede ser instalado en edificios de cualquier altura. Otra --
ventaja en estos esquipos es su durabilidad. En esa &poca se -
discute que este equipc puede durar mls que el edificio. MAa-
tarde se comprueba que al demoler el edificio, el equipo del =
ascensor esth en perfectas condiciones de funcionamiento. En-
muchos casos, cuasndo un edificio de hace cuarenta afios o més -
es modernizado, 8e reemplaza finicamente la cabina y el sistema
de control del ascensor.

El principio del funcionsmiento de la mhguina de traccién
sin reductor es muy simple. Es similer a la operacién de una-
locomotora que mueve los vagones por la traccién entre sus rus
das de acero y los rieles. En el ascensor, la traccién se lo-
gra por el uso de hasta ocho cables de acero, conocidos como =
"cables de traccién®, fijados en 1z parte superior de la cabi-
na, y que van alrededor de una polea motriz con ranuras espé--
ciales. El otro extremo de loa cables se fija a un contrapeso
que sube Y baja en el hueco del ascensor y que es guiado por -
rieles.

El resultado de esta combinacién, es que el peso de la ca
bina del sscensor, en un extremo de los cables y l1la masa total

del contrapesco, en el otro, presionan los cables en la ranura-




Y

de la polea motriz. Cusndo el motor hace que gire la polea, =
se logran mover los cables sin que se presente deslizamiento.-
En realidad el motor eléctrico no tiene que levantar el peso -
total de la cabina y los pasajeros. El peso de la cabina y --
aproximadamente, la mitad del peso de los pasajeros, estén ---
equilibrados por un contrapeso que se desliza hacia abajo a me
dida que la cabina sube. Con este arreglo se obtiene la trac-
cién necesaria entre los cables de elevacién y la polea motriz.

la funcién del contrapeso se aplica desde el disefic do —-
los primerocs ascensores. Su uso estfé incluido en la patente -
del elevador bhsico obtenida por Elisha Otis.

la polea motriz ranurada es relativamente grande. Puede-

tener un difmetro de 75 a 120 cm. El motor eléctrico debe te-

ner suficiente potencia para poder mover a la polea motriz de
50 a 200 revoluciones por minuto. Esto ocasiona que el ascen-
sor se mueva a una velocidad de hasta 9 metros por segundo. =
Por ejemplo, el edificio John Hancock en Chicago tiene ascenso
res impulsadecs a esta velocidad. Ios edificios del World Tra-
de Center en la ciudad de Nueva York, tienen ascensores que --
van & 8 metros por segundo. Los del edificio Empire State, en
Nueva York, van a 6 metros por segundo y los usados en edifi--
cios de 25 a 30 pisos, viajan a uns velocidad de 3.5 metros —--
por segundo aproximadamente.

loa ascensores con méquinas de tracecisSn y reductor, tie--
nen el mismo principio de operacién que 1los que no llevan en--

granes., Como su nombre lo indica, las miquinas con engranes -

tienen un sistema reductor instalado entre el motor eléctrico-
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¥ 1la polea motriz. Este tipo de mlquinas est& disefiado para -
opurar a velocidades relativamente bajas, y es utilizado en --
asconsores y montacargas con capacidad de 15 a 15000 Kg. o més.
También se usa en edificlos de departamentos de 8 a 20 pisos -

de altura, operando a velocidades de 1 a 1.75 metros por segun
doe.

los ascensores eztfn disefiados para operar con mucha segu

ridad. Como se menciond anteriormente, para mover cada ascen-

sor se usan hasta ocho cables de traccibn. E1 factor de segu=-

ridad del ascensor aumenta con el nfmero de.cables. [os Clmm=

bles adicionales se usan para irncrementar la superficie de ——-

traccién de la polea motriz. Si un ascensor pierde la trac--—-

cién y empioza & caer, un dispositivo de regulacibn activa ope
ra unas mordazas, que presionan fuertemente los rieles guia de
teniendo la cabina, bajo cualquier condicibén de carga.

La primera instalaciSn de ascensores de traccibn sin en--
granes fue en el edifico Beaver, do.55 metros de sltura, en —-—

Nueva York, en el afio de 1903. Ios ascensores tenian una capa

cidad de 1140 Kg. ¥y una velocidad de 2.5 metros por segundoc. -
Al afio siguiente dos ascensores del miasmo tipo se instalap en-
el edificio Majestic en Chicago. En el afio 1906, en Nueva ——-
York, se empiezan a construir edificios realmente altos. EI1 -
primero es el edifico Singer de 41 pisos y 186 metros de altu-
ray en el aflo 1908, el edifico Metropclitan Life Insurance, =
de 52 piscs y 213 metros de altura, ¥y en el afio de 1312, el --

edificio Woolworth de 60 pisos ¥y 238 metros de altura.
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En los tres afios comprendidos entre 1929 y 1931, se termi
nan en Nueva York tres de los edificios més altos del mundo. =
El del Bank of Manhattan, de 71 pisos (236 metros), el Chrys--
ler de 77 pisos (319 metros) y el Empire State, de 102 pisos -
(381 metros). A partir de entonces, comienzan a surgir en to-
do el pais edificios de 40, 50 & 60 pisos.

En 1966 se construye el edificio John Hancock de 100 pi--
sos en Chicago, pero no sobrepaia al Empire State., S5in embar-
g0 se presentan muchos camblos en el disefic de los edificios,-
ponieéendo menos &nfasis en las torres de disefio complicado y --
mAs en la superficie aprovechable comercimlmente. Iios sscensg
res del edificio John Hancock superan efectivamente a los del =
Empire State al slcanzar un recorrido superior en unos 30 me--
tros de los de este filtimo. En 1970, la primera de las torres
‘gemelas del World Trade Center, de Nueva York obtiene el titu-
lo de "Edificio mfs alto", pues mide 411 metros (110 pisos). =
Mfs tarde se completa la segunda torre con la misma alturs y =
los dos edificios constituyen ahorsa una verdadera ciudad verti
cal. El proyecto completo del world Trade Center, gue incluye
otros varios edificios, utiliza més de 244 ascensores y 70 es=
caleras mbéviles que trans.portan diariamente a 50,000 empleados
al estar ambos edificios totalmente ocupados.

Si a esta cantidad se afiaden los 80,000 visitantes que se
ghn se ha estimado visitan diariamente el lugar, ya sea por ra
zones de trabajo o como turistas, se comprende lo necesario -

que es este ecuipo.
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CAPITULO I1I

AVANCE EN LOS CONTROLES DE ILOCS ELEVADORES

los diferentes arreglos elbctricos o electrfnicos gue de-

terminan ciertas funciones que deben cumplir los elevadores co

mo son: el arranque, (cuando se registra una llamada de piso=

o cabina) la aceleracifn, la velocidad nominal, la desacelera-
cién y el alto total; sefialan el concepto de control en elevaw
dores. Existen diferentes arreglos de circuitos para controe-
lar el motor de los elevadores, que los fabricantes denominan-
"Sistemas de maniobras®™ o "mandos", y que describen con mayore
detalle en el capitulo correspondiente a sistemas de maniobras.

La construccibdn de edificios cada vez mbs altos iniciada-
a principios de este siglo parece simplificarse cada vez mfs =
as!{ como la inatalacién de ascensores en ellos. Sin embargo,-
cuando se piensa que loa primeros ascensores se controlaban ==
manualmente con una cuerda Gue recorria todo el cubo del aacen
sor para activar una llave de control en el sdtanc, es fficil =
apreciar cufiles eran algunos de los problemas posteriores.

M&s tarde se instalan interruptores ellctricos en 108 ==
ascensores en vez de cuerdas, pero la dificultad sigue eatando
en cbmo atender todas las llamadas de los distintos pisos y en
el menor tiempo posible. En realidad, cuando loa ascensores =
tienen las puertas y el hueco enrejados se trata de verdaderas
llamadas.

El operador puede ver a la gente esperando el ascen

sor mientras hace su-recorrido y puede detenerlo con facilidad




- 17 -

y & tiempo para recoger a los pasajeros.

Al dar cada vez més importancia a la seguridad de lios pa-
sajeros, se estsblecen diversas normas. En 1922, esas leyes -
no oficiales se convierten en el cbédigo estfindar de seguridad-
de ascensores que, desde entonces, ha sido el c¢6digo modelo --
que se actualiza constantemente.

Una de las disposiciones del cbédigo es la de que debe ha-
ber un sistema de control de puertas, pars impedir que el -—we-
ascensor funcione, si una puerta en cuslquier piso no estf to-
talmente cerrada. Luego los cubos empiezan a construirse com-
pletamente cerrados, al igual que el fondo y los costados de =
las cabinas. Un sistema de luces en la cabina, permite 8l «=-
operador saber en qué pisos hay pasajeros esperando y los nfme
ros ubicados en las paredes del cubo le sirven para saber cuén
do tiene que comenzar a disminuir la velocidad del miamo pars-
efectuar la préxima parada.

Cuando los ascensores se mueven a una velocidad de 1.5 y-
2 metros por segundo, al operador le resulta fficil saber cuén-
do debe empezar a frenar. JSin embargo, las dificultades awumen
tan cuando dicha velocidad llega a ser de 3.5 metros por segun
do o mayor.

Por eso, el préximo paso consiste en mutomatizar el siste
ma de control para que el operador no necesite calcular en gqué
piso se encuentras. Con el transcurso del tiempo, la sutomati-
zacidn termina dejéndolo sin trabajo, momento que liega cusndo

los dispositivos de control automfitico pueden realizar las fun
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ciones del operador.

El principal avance en dispositivos de control automético
se logra en 1924, cuando se perfecciona el sistema de seifinles-
para el nuevo edificio de la Standard 0il Company, en Nueva ==
York. lLos ascensores se mueven a mis de 4 metros por segundo,
sin exigir ninguna habilidad especial al operador. Cuando los
pasajeros oprimen los botones de los diferentes pisos, las se-
finles se registran en el sistema de control del elevador. El-
operador no sabe en gué piso va a parar el ascensor hasta gue-
nota que la velocidad empiemadisminuir y que el elevador para
en el piso desde ol cus: ha sido llamado.

En la planta baja, todo lo que el operador tiene que he--
cer, es oprimir los botones correspondientes a los pisos soli-
citados por loas pasajeros y, posteriormente, cuando reciba una
sefial del supervisor de los ascensores, mueva ura palanca para
cerrar las puertas. Una vez cerradas, el operador sigue accio
nando la palanca el tiempo necesaric para que el ascensor se -
ponga en movimiento, pero después suelta la palanca para que la
aceleracifn, ol mantenimiento de la velocidad y su disminucién
al detenerse en determinado piso, estén controlados automfitica
mente. Lo Qnico que el operador debe hacer durante el recorri
do es controlar el cierre de las puertas, cuando los pasajeros
entran y salen del ascensor.

El supervisor es, en cierta forma, un policia de trkfico.
Desde su puesto de control, en el vestibulo, puede ver un ta--
blero donde se iluminan los n{meros de los pisos en los que se

han hecho llamadas. El decide en qub momento despachar un -—-
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ascensor. S3i uno o mls de los ascensores demoran mucho en res
ponder al llamado, es posible que algunamsde elloa se concen~--—
tren en la misma zona del edificio a un mismo tiempo. Esta --
aglcmeracidn a menudo causa molestias a 1los pasajeros, ya que-
tienen que esperar mucho tiempo a que acudan a sus llamadas.
Con el tiempo surge un nuevo sistema, denominado control-
de horas pico, que realiza la mayoria de las funciones del su-
pervisor. El1 servicio estf progremado automfticamente para --
atender la demanda especial de cada edificio.

El primero de -
estos sistemas se instala en 1937.

Antes de perfeccionar este siastema para edificios grandes,
a mediados de la década de los afios 20, se ve la necesidad de-
poner un servicio automético similar, sin operador en edificias
rhs pequefios, de apartamentos, hospitales y oficinas. Asi sur
ge la maniobra colectiva que registra todas las llamadas, aten
diendo primero las correspondientes a una direccibdn, luego in-
vierte el ascensor su marcha, para atender todas las llamadas-
registradas en sentido inverso.

Ios resultados del notable desarrollo de la electrénica -
alcanzados durante la segunda Guerra Mundial, se aplican para-

el perfeccionamiento de los controles. Asf{, se empiezan a usar

dispositivos electrédnicos que controlan la cantidad de llama--
das, suman el tiempo en que se hacen ¥y automAticemente combi--
nan estos datos con otros, tales como la posicibn de otras ca-
bings, nCmero de llamadas, etc., con el fin de programar y ha-
cer funcionar grupos de ascensores en un edificio. (Zsto se -

explica en el capitulo referente a grupos de ascensores).
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El superviscor selecciocna el progrsma mis conveniente al -
sistema, tomando en cuenta las horas en que hay més trffico, -
como por ejemplo las horas de entrada por la maifiana, la hora -
del almuerzo y la salida por la tarde.

De cualguier forma, hay que seguir recurriendo al elemen-

to humano para poner en marcha a los ascensores. I[os primeros
sistemas sutomfticos se instalan en muchos edificios alrededor
de 1948, entre otros el de las Naciones Unidase.

El adelantoc electrénico que propicia la desaparicién de =
los operadores y los supervisores, es un dispositivo de seguri ‘
dad para el control automltico de las puertas de la cabina y - |
del piso.

Un sistema de interferencia, consiste en un haz de luz, y |
un fotoreceptor que detecta la presencia de un pasajero al en-

‘trar o salir de la cabina en tanto l1las puertas se cierran oca-
sionando que &stas vuelvan a abrirse.

Despuds de un breve intervalo, si ningln pasajerc entra c
sale de la cabina, el sistema de control automético hace que -
ls puerta se cierre ¥y que el ascensor inicie su movimiento.

1o que siempre han deseado lograr los administradores de=-
edificios, se realiza en 1950, con el edificio de la Atlantic-
Refining Company, en Dallas, Texas. Se trata del primer grupo
de ascensores autométicos ¥ 8in operadores. En realidad, es -
comprensible, ya que el sistema detecta mejor que el supervie-
sor cufles son las condiciones de tréfico para los ascensores.

El dispositivo de seguridad en las puertas puede decidir cufin-

do estas deben cerrarse en tanto que el sistema autombético in-
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dica cufindo hay que despachar a la unidaead, para responder asi-
a las llamadas producidas. Con esto el operador queda despla-
zado. El piblico lo acepts ya que los ascensores gutombticos,
en casas particulares, en pequefios edificios de apartamentos y
en oficinas han estado usfndose durante varios afioca. Lo miamo
sucede con el sistema autombtico de nivelacibn, con el piso y=-
las puertas automfticas. El sistema de control de sefiales, --
utilizadé por primera vez en un edificio en 1924, es semiauto
mitico § ha logrado que gradualmente se llegue a un funciona--
miento completemente automftico. Cuando surge el ascensor au-
tomftico, el piblico lo acepta entusiasmado y en 1956, todos -
los edificios comerciales importantes que utilizan ascensores,
instalan equipos autcmlticos.

Una vez disefiados &stos pars el funcionamiento de 108 ===
ascensores, ya Ssea pars grupos -grandes o ﬁara dos o tres unida
des, se inicia una bfisqueda incesante de mejorias para dichos-
sistemas, oon el fin de perfeccionar todavise mfa el servicioc.-
Desde la aparicibén de los sistemss sutomfiticos de control, a =
mediados de la década de 1950, una de las me joras més importan
tes o3 ol sistema de zonas mlltiples. La finalidad perseguida
es brindar al usuario algo que se aproxime lo mhs posible, a =
un servicic instantfneo. E1l sistema de zones mQitiples entra-
en funcionamiento fuera de las horas de mayor demanda. Entree
esos poriodoa, en lugar de mantener a 1los ascensores funcionan
do con ¢ sin pasajercs, de acuerdo a un programa fijo con lo =
que se consume mucha snergia elbéctrica, el edificio se divide-

en zonas y los ascensores se programan de modo que cada uno de
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ellos quede estacionado en una de las zonas.

Por sjemplo, si el edificio tiene diex pisos Yy cuatro ===
ascensores, uno de &stos queda estacionado en la planta baja -
Pars recoger a los pasajeros que entran al edificio y llevar--
los a cualquier piso. La segunda zona sbarca del segundo al -
cuarto piso, la tercera, del quinto al séptimoc y la cuarta, =-
del octavo al décimo. Durante los mcmentos de inactividaed nor
malmente hay un ascensor estacionasdo en algln lugar de cada 20
na. La idea es que si una persona en cualquiera de estos pi--
so8 guiere usar un ascensor para bajar o subir, éste puede re-
cogerla con rapidez, ya que se encuentra & 3810 uno o do3 pi--
sos de distancia. Despubs de prestado dicho servicio, el —e-e
ascensor ragress g una zona de estacionamiento libre. Es fle=-
c¢il programar un plan de este tipo con un sistema de zonas mfil
tiples y también es sencillo hacer frente a cualquier circuns-

tancia imprevista. Por ejemplo, si durante los periodos de --

inactividad se necesitan en forma inesperada ascenasores en la=-
planta baja, tan pronto como el ascensor estacionado ah{ se ==
llena y parte, desde el vestibulo de entrada, se transmiten se
fiales a los otros en forma sucesiva, para gue abandonen sus lu
gares de estacionamiento y bajen inmediastamente al vestibulio-a
dar servicio,

Otro complemento importante del sistema de control automf
tico, es el mecanismo de verificacién del peso de carga en la-
cabina, que contiene los siguientes circuitos de anfilisis de -

cargs que cumplen con ciertas funciones - a saber:




a) CIRCUITO DE CARGA MINIMA:

Es el circuito que wverifica si algln pasajeroc se en---
cuentra dentro de la cabina. Si esté ocupada, el control per-
mite que el elevador haga su recorrido en cuanto se registre -
algfn mando de cabina. Si 1a cabina se encuentra vecis y al--
guien llega a oprimir varios botones y luego sale, el control-
detecta que no es factible que el elevador atienda estos mandos
de cabina, asf{ que manda automfticamente une sefial que anula =
las 8rdenes registradas en la botonera de la cabina, evitando-
asi que el elevador realice viajes innecesarios.

b) CIRCUITO DE GCARGA COMPLETA:

Este circuito tiene como funcibén determinar cufindo la-
cabina se encuentra con su capacidad nominsl, en cuyo caso, el
control de peso hace que no se detenga en otroa pisos a aten——
der llamadas hsata que no vuelva a haber espacio para otros pa
sajeros, ya que no tendria caso que el eslevador atendiera otras
llamadas si no pueden ya abordarloc més pasajeros.

¢) CIRCUITO DE SOBRECARGA:

ia sobrecarga la detecta el control cuando se excede <
la capacidad nominal de la cabina, la cual ocasiona un bloqueo
en el arranque del elevador, quedando suspendidc el servicio y
permaneciendo abiertas las puertas, hasta que salgan los pasa-
jeroa que no permiten que el control dimine el blogqueo Al ——-
ascensor para poder asi moverse Yy atender lcs mandos de cabina.

Bn 1965 se empiezan a usar circuitos de estado sbélido en-

los sistemas electrdnicos, los cuales son montesdos en tarjetas




con circuitos impresos. Esto permite reducir el tamafic y el -

peso de los circuitos, aumenta la seguridad y facilita su man-

tenimiento.
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CAPITULO IV

SISTEMAS DE MANIOBRA

Existen diferentes tipos de mando pars un ascensor, es :

cir, diferentes formas de atender las llamadas dée piso (llems-
das externas) y las érdenes de cebina. los fabricantes de ---
ascensores toman en cuenta la estructuras gue tiene el edific:c,
el tipo de servico gue éste va a dar, el nfmero de pisos ¥

n{mero de ascensores en grupo existentes, ye que seghn sesz c._-
caso, estin provistos de diferentes tipos de controles perse s

psy

tisfacer las exigencias del cliente. ILos tipos de meniobras
que exister son:
a) Automftica Universal Sencilla
b) Colectiva no Selectiva
c) Colectiva Selectiva en Subida ¥y
Zajade
d) Colectiva Selectivs en Bajade
Formas de operar deflos sistemas.-
a) AUTCMATICA URIVERSAL C SENCILIA:

Este es el sistema mfs sencillo de funcionamientc de -
los mandos de unz ascensor. In cada piso de parsda va coloca=-
de una botonera de llsmada con una indicacién lumirosa de "GCY
PADOY,

Zn las cabina va colocada una botonera con igusl nfmero ce
botones a los pisos gue se van s servir, més un boténn de psars-

da “ALTO" y otro de "ALARMA".




- 26 -

Cuando una persona oprime el botén de llamada en un piso-
{sefial de OCUPADO apagada) la cabina se pone en marcha (sefial-
de QCUPADO encendida) desde el piso donde se encuentra estacio
nada en aguel momento, vara dirigirse al piso de destino, don-~
de se detiene automhAticamente.

£1 usuario, una vez dentro de 1la cabina, oprime el botén-~
del piso deseado y pone asi en marcha a la cabina hasta liegar
al destino marcado en el control del elevador por el usuario -
en el momento de abordar la cabina.

Durante el recorrido, la sefial de OCUPADO permanece encen
dida en todos los pisos indicando que la cabina esté ocupada y
no puede atender ninguna otra llamada, excepto la que esth re-
gistrada.

La llamada de piso (y una sola vez por vuelta) es recogi-
da finicamente cuando 1la sefial de OCUPAIO se ha apagado.

Del mismo modo sé8lo puede ser atendida una llamada desde-
la cabina, es decir, en el caso de encontrarse varias personas
en las cabina, &stas tendrfn gue ponerse de acuerdo para Oprie-
mir los botones segln el orden de destino de cada pasajero.

ia cabina s&lo atiende un mando intermo y una sola llama-
da por vueltsz. No existe, por consiguiente, un érgano con me=-
moria para aceptar mis Srdenes o llamadas.

Cuando la cabina se encuentra en funcionamiento, las lla=
madas y las érdenes internas no son atendidas y la indicacién-

de OCUPADO permanece encendida en todos los pisos.

Las personas gque sSe encuentran en los pisos, deben espe--
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rar a que la cabina se detenga y est$é en disposiciédn de servi-
cio (sefial de OCUPADO apagada) para poder realizar una nueva -
llamada.

Esta maniobra se emplea comfiimmente en los ascensores con-
capacidad no superior a seis personas y en edificios de vivien
da de siete a ocho pisos, donde el trAfico no es muy intenso.

Cuando son dos los sscensores dotados con maniobra automf
tica universal, se instala en cada piso una sbla botonere, co-
min a los dos ascensores y colocada entre las dos puertas de -
acceso a las cabinas, con un s6lo botén y con la indicacién lu
minosa relativa a los dos aparatos,

El funcionamiento de cade ascensor es idéntico =l de 1sa -
maniobra automftica universal; la Gnica diferencia fundamental
es que la llamada efectusda en un piso va asignada a una sdla-
‘cabina.

‘ Si las dos cabinas se encuentran paradas y disponibles en
cualguier piso, asf como en el mismo piso, la sefial de OCUFADC
de ambas cabinas se encuentra apagada. Cuandc una persona =—-
oprime el botén de llamada, &sta es asignada automfticamente a
la cabina que est& mis cerca del piso donde se registré la 1lla
madsa.

Sobre las botoneras de todos los pisos se ilumins la S€ea
finl de "OCUPADO™ gue corresponde a la cabina en servicio, y se
encuentra apagada la que corresponde a la cabina que se encuen
tra lista pars dar servicio.

Si el pasajero oprime nuevamente el pulsador de llamadsa =
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no es registrada y por consiguiente impide ls utilizaciédn de -
la otra cabina, que queds disponible para satisfacer una posi-
ble llamads procedente de otro piso.

Si una persona realiza una llamada de otro piso, &sta es=-
siempre asignada a la cabina que se encuentre libre y la sefial
correspondiente de "“OCUPADO"™ se enciende.

Cuando ambas cabinas se encuentran en funcionamientc o --
han sido llamadas desde cualgquier piso, las sefiales de "OCUra-
DO" se encienden anulando otras llsmadas. =1 pasajero debe eg
perar & que uno de los dos ascensores se encuentre disponibie-
para poder efectuar su llamadae.

Cuando uno de los ascensores se encuentrs fuera de servi-
cio, las llamadas de los pisos son atendidas per la otrs cabi-
na.

Las principales ventajas de la maniobra duplex son lss si
guientes:

12 Desde cada piso sblo es posible llamar e una sola cabi
ne, evitando recorridos en vacio y reduciendo el tiem=-
po de espera.en los pisos.

2¢ la llamada efectuada desde un piso es asignada automé-
ticamente a la cabina que se encuentra m&s cerca del -
piso en donde se registra la llamada.

32 £l empleoc de una sola botonera com(in pars 108 G0S «em=
ascensores resulta mis prictico y cbémodo, pues las per
sonas no tienen que desplazarse de un acceso & Otro pa

ra ver cufl de los dos elevadores se encuentra disponi
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ble.

(En la figura 3 se muestra la secuencia de funcionamiento)

b) MANIOBRA COLECTIVA KO SELECTIVA:

Es un sistemsa de maniobra, en el cual es posible regis
trar variss llamadas de cabina o de piso, gque se van cumplien-
do en un determinado orden, independientemente de la secuencia
en que las llamadas de pisc o las 8rdenes de cabina han sido =
registradas,

El control eléctrico esth capacitado para recoger y memo-
rizar todas las llamadas efectuadas.,

Ia maniobra colectiva no selectiva no distingue los man--
dos registrados en cabina, de las llamadas en 1los pisos y no =
estfd capacitada para hacer ninguna eleccidn o seleccibn entre-
los mandos y las llamadas,

En cada piso servido, hay colocada una botonera con un bo
t6én de llamada y una sefial luminosa de "REGISTRADA"™, que S€ ==
ilumina cuando la llamada ha sido captada.

In la cabina se instalan los sigulentes dispositivos: un-
sefialador lumincso de posicién de cabina, dos indicadores lumi
nosos de flechas que sefialan l1la direccidn que seguirf la cabi-
na y que estln colocados sobre 1la pared del fondo en forma muy
visible para las personas que la ocupan.

Las personas que se encuentran en el piso presionan el bo
tén de ilamada ¥ %u correspondiente sefial de "REGISTRADA"™ se -
ilumina para indicar que la llamada ha sido captada. iLas per-
sonas que entran en la cabina oprimen los botones para los pi-

sos desesndos sin necesidad de un acuerdo previo.
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Durante la marcha, la cabina satisface las anotaciones re
gistradas, sean en la cabina o en los pisos, seglin el orden en
que llegue a los pisos correspondientes, independientemente del
orden cronoldgico en que han sido efectuadas y siempre y cusan-
do la cabina siga estando ocupada.

Sin embargo, cuando la cabina parte,ya sea que esté vacia
u ocupada y en movimiento de siubida, llega primero hasta el pi
so mAs alto de donde ha sido efectuada la llamsada, la atiende,
desciende y durante el descenso obedece las llamadas registra-
das en los pisos inferiores.

Puesto que la cabina satisface las diversas llamadas re--
gistradas, segfin el orden en gue se encuentren los respectivos
pisos, es necesario que & 1los pasajeros ase les indique ei piso
en que se detiene la cabina, de modo que cada persona sepa si-
ha alcanzado su propia parada de destino. Para este fin, en =
la cabina hay colocada una sefilal luminosa de posicién de cabi-
na, que indica durante el movimiento, el piso al que se esti -
acercando la cabina y el piso en donde s& ha detenido uns vez-
que ésta asi lo ha hecho.

Cuando la cabins se detiene en un piso como respuesta a -
una llamada registrada, es necesario indicar a las personas --
que la esperan, en qué direccién va a partir la cabina. Para -
eate fin eatfn colocadas en la pared del fondo de la cabina, -
en forma visible para el gque entra, dos indicadores luminosos-
en forma de flechas. El funcionamiento de estas sefiales va 1i
gedo a las llamadas registradas, es decir, si en el momento de

la parada hay una llamada registrada que ocasiona que 1la cabi-
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na salga en direccién ascendente, se enciende la sefial de pré-
xima partida hacia arriba y visceversa si la cabima debe par--
tir hacia abajo.

Por sus caracteristicas esta maniobra estfl adaptada para --
ascensores con capacidad de cuatro a seis personas y para un -
nimero méximo de paradas de diez, en los edificios cuyo tr&fi-
co es deade la planta baja hacia los pisos superiores y de es-
tos hacia la planta baja, con 1limitado trAfico entre pisos co=-
Mo por ejemplo en el caso de departamentosy pequeiios hoteles.

(En 1a figura 4 se muestra esta secuencia de funcionamiento).
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c) MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA EN SUBIDA Y BAJADA:
Mientras en la maniobra esutomftica universal la cabina
responde a una sola llamada ¥ & un s0lo mando por vuelta, en =
la maniobra colectiva selectiva las llamadas de 1los pisSos § ==
los mandos de cabina pueden ser registradas en cualquier nfime-
ro ¥ en cualquier momento. ILa cabina va a seguir el orden en-
que las llsmadas han sido realizadas y registradas.

El equipo eléctrico esti en disposicién de memorizar toe-
dos 10s mandos y llamadas, asi como de distinguir y seleccio=-
nar entre las llamadas ‘de subida y bajada, los mandos de cabi-
na y las llamadas de los pisos,

En cada piso intermedio est& colocada una botonera con -=
dos botones de llamada: uno para "SUBIR" indicado mediante una
flecha que apunta hacia lo alto y el otro para "BAJAR" indicae
do mediante una flecha trazada hacia abajo. En el piso infe-=
rior va un solo botén para "SUBIR"™ en tanto gue en el fitlimo -
hay un 20lc botén para "BAJAR".

Ios botones de llamada son de tipo luminoso y se iluminan
cuando la llemada para "SUBIR"™ o "BAJAR" ha sido registrada.

En la cabina estén colocados los siguientes aditamentos:
una botonera con los botones correspéndientes 8 los pisos que- J
va a servir, una sefial (flechas) que indica el sentido de la - i
préxima partida de la cabina y que estf colocada sobre la pa=- |
red del fondo.

Las psrsonas que Se encuentran en los pisos oprimen el bo

tén de llamada de acuerdo a la direccibén que desean tomar. La
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persona que entra en la cabina, oprime el botén de mando para-
el pisoc deseado, sin necesidad de ponerse de acuerdo con los =
demfs pasajeros.

Las llamadas de los pisos ¥y loq mandos de cabina puecden -
ser registrados en cualguier momento con cabina vacis u ocupa-
da, parada o en movimiento.

La cabina atiende a los mandos en el orden en que encuen-
tra el piso correspondiente e independientemente del orden cro
nolégico en gque los mandos han sido registrados. Cuando la ca
bina esti en movimiento ascendente se para automfticamente en-
aquellos pisos donde se han registrade llamadas pera "SUsIa" y
continfia subiendo. Una vez realizados los mandos registrados-
para los pisos superiores, la cabina prosigue su cursc hasta -
el fingl del recorrido, con objeto de atender la ilamads pars-
"BAJAR"™. Una vez hecha esta parada, la cabina desciende y du
rante el descenso stiende las llamadas para "BAJAR" registra--
das en los pisos.

Cuando la cabina se encuentra con carga complieta, respon-
de solamente a los mandos intermos ¥y no se para mfs en los pi-
sos en los cuasles han sido registradas otras llamadas, ys cue=-
&éstas lo finico que logran es una infitil pérdida de tiempc, ya~
que la cabina no se encuentra en posibilidad de sacoger a ctros
pasajercs. . =stas llamadas han sido registradas para ser sten-
dides en recorridos sucesivos.

Como la cabina realiza los diversocs mandos registrados si
guiendo el orden prefijadoc, es necesario que los pasajeros se-

fijen en el piso en que la cabina se detiene, de manera que ca
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da persona sepa cuando ha llegado a su piso. Para tal objeto-
en la cabina va colocada una indicacién luminosa de posicibn =
que sefiala el piso al cusl la cabina estf llegando y cuando 1a
cabina se para, el piso donde 1z misma sSe encuentra detenida.

Cuando la cabina se encuentra en un piso respondiendo a -
un mando o a una llamada, €S necesario indicar a la persona =--
que espera, cull va a ser el sentido de la prbxima salida, ps-
ra evitar que una persons entre en la cabina que va a partir -
en sentido contrario al deseado. Para evitar astos problemas-
se colocan dos indicaciones luminosas de tipo flecha. E1 fun-
cionamiento de estas indicaciones estf en relaciédn directa con
los mandos y las llsmadas registradas de los pisos a servir. -
3i en el momento de la perada han 8ido registrados mandos y --
llamadas tales que la cabina deba partir imnmediatamente en su-
bida, se enciende la sefisl de préxima partida hacia arriba; si
en cambio, las mandos y las llamadas registrados son tales que
la cabina debe partir hacia abajo, se enciende 1la sefinl de ===
préxima partida en direccibé4n descendente.

Concluyendo, 1las llamadas de los pisos y los mandos sn ls
cabina pueden ser registrados en cualquier momento.

ias llamadas pars subir son atendidas dursnte el recorri-
do de subida y las llamadas pars bajar son atendidas dursante =
el recorrido de bajada. Z1 pasajero debe solsmente oprimir el
botén de llamada con el sentido de direccién deseado y la csbi
na va a atender las llamadas en un sentido y posteriormente -

el otro. (En la figura 5 se muestra la secuencia).
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d) MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA EN BAJADA:

Para este tipo de maniobra va colocada en cada piso, -
una botoners con un solo botén de llamada para "BAJAR", indica
do mediante una flechs gque apunta hacia abajo. EZn el piso ine
ferior va un botén de llsmada para "SUBIR", indicado mediante-
una flecha que seriala hacia lo alto. ILos botones de llamsdz -
son de tipo luminoso y se iluminan cuando la llamada ha Sido -
registrada.

Dentro de la cabina estfn instaladas: una botonera con ==
los botones correspondientes a 1los pisos gue sSe van a Servir,-
una indicacién luminosa de posicibén de cabins, dos indicacioe-
nes luminosas {(flechas) sefialando el sentido de préxima parti-
da de la cabina.

El principio del funcionamiento de esta maniobra es exzctg
mente anfilogo al de ia maniobre colectiva selectivs pars sutir
Yy para bajar, excepto que no es posible registrar en los piscs
la llamada para subir. 1os mendos en la caoine ¥ las lliasmadas
para "BAJAR" de los pisos, pueden ser registradas por los nfite
ros en cualguier momento,.

Durante el recorrido de subida, la cabina ejecuta los man
dos registrados seglin el orden en gque encuentra el piso corres
pondiente y no se para en los pisos en los que Se han registirs
do llamadas para "BAJAR“. Una vez realizados estcs mendos, =-
puede la cabina atender la llamada existente en ese momento pa
ra "BAJAR", del piso mls alejado de la plants bajs. Una vez -

realizada esta c=2rada, la cabina desciende y va atendiendc las
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las llamadas para "BAJAR" registradas en los pisos inferiores.
Cuando la c¢abina se encuentra con carga completa, respon-
de s8lo a los mandos internos y no se para en los pisos donde-

han sido registradas otras llamadas, las cuales atiende en re-

corridos posteriores. Cuando la cabina tiene que atender di--

versos mandos, los va realizando seglin el orden como va encon-
trando 1o0s pisos respectivos y es necesario que los pasajeros-—
se vayan fijando en las paradas de la cabina para que cada per
sona sepa cuando ha llegado & su piso de destino. Asi pues, -
en la cabina va colocada una sefial luminosa de posicién que —-
muestra durante el recorrido, el piso al que estf llegando y -
cuando se para, el piso donde la misma se encuentra detenidae.

£3tA la cabina en un pisc respondiendo a un mandoc o a una lla-
mada, es necesario indicar a la persona que espera cufl serf -
el sentido de direccibn de la cabina, para evitar que el pasa-
jero que entre se encuentre con el inconveniente de que el sen

tido de marcha es distinto al por &1 deseado. Con el fin de -

evitar estas molestias se han colocado dos sefinles luminosas,-
cuye funcionamiento estiA relacionado con las condiciones de —=
mando y de las llamadas registradas en 1los pisos. Asi pues, =
si en el instante de la parada han sido registrados mandos de-
tal forma que la cabina tenga aque partir en subida, se encien-
de 1a serial de préxima partida hacia arriba, mientras que si -
los mandos y las llsmadas son tales que la cabina tenga que ==
partir en descenso, se enciende la sefial de préxima partida ha

cia abajo. (En la figura 6 se muestra la secuencia de funcio-

namiento).
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CAPITUIO V

GRUPOS DE ELEVADORES

los ascensores, dotados de maniobra colectiva selectiva,-

pPueden ser unidos en grupo, colocando en cada piso una botone-
ra de llamada comfin @« los dos ascensores. Esta maniobra se ca
racteriza por la presencia de un 6rgano central de memoria que
recoge todas las llamadas que se realizan deasde los pisos y --
luego las asigne & una u otra cabina del grupo, segln determi-
nado criterio gque permite un mejor servicio de las instalacio-
nes. En cada parada va colocada una finica botonera para los -
dos ascensores con un botér de llamada para "SUBIR" indicado =
mediante una flecha que indica hacla 1o alto y el otro para e-
*BAJAR® con una flecha que apunta hacia abajo. En el piso mfs
bajo va un s6lo botén para “SUBIR" y en el filtimo piso un solo
botén para "BAJAR". Ios botones son de tipo luminoso y se en-
cienden cuando la llamada ha sido registrada.

El funcionamiento individual de cada cabina es exactamen-
te igual al de los ascensores que no trabajan en grupo: 108 =-
mandos registrados en la cabina son atendidos segutin el orden-
de sucesibn en que encuentra el piso correspondiente. Durante
el recorrido en subida cada cabina atiende las llamadas psra -
“SUBIR" que le toquen, segfin la subdivisién establecida por el
6rgano central de maniobras e igualmente en el descenso son --

atendidas las llamadas pars "BAJAR".

La subdivisidn de las llamadas registradas entre liass dos-
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cabinas en los pisos, constituye la parte mfis importante y com
Pleja de este sistema de maniobra y se efectfia teniendo en «=-
cuenta las condiciones de posicién, carga de 1la cabina, su sen
tido de direccibén, etc.

£l principio de asignacién de las llamadas estf represen-
tado en forma totalmente esquemftica (Fig. 7), en 1la cual, las
llamadas para "SUBIR" y "BAJAR"™ estfn distribuidas sobre un =-
circulo, en el cual el lado izquierdo corresponde a las de "SU
BIR" y el lado derecho a las de "BAJAR".

Supuesta la cabina A en el 6% piso y la cabina B en el 2%
piso, el circuito resulta subdividido en dos zonas. Si por --
e jemplo, viene registrada la llamada para "SUBIR" o para "BA--
JAR" del T2 piso, el ascensor A responde, si viene registrada-
la llamads para "SUBIR" del 4¢ piso, responde el ascensor B.

las dos zonas de distribucién de las llamadas varfan con-
forme varia la posicidén de las dos cabinas y su sentido de mar
cha. Asi, si la cabina A parte en descensc para responder a -
1la llamada para "BAJAR™ del 5% piso, las dos zonas se modifie--
can como se indica en la figura 7-b. Si la cabina B parte en-
subida para atender a la lismada para "SUBIR™ del 3er. piso, =-
la configuracién de las dos zonas resulta como lo indica 1a fi
gura T=Ce.

En una palabra, la distribucién de las llamadas entre las
dos cabinas no es rigida, ya que se modifica a cada vuelta se-
gtn las condiciones dinfmicas del momento.

3i par alguna razén, una de las cabinas no esth en dispo-
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sicisSn de responder a la llamada que le ha sido asignada den—-
tro de un determinado tiempo (cerca de 30 segundos), bsta es -
asignada automfiticamente a la otra cabina. Si una cabina se -
sncusntra con la carga completa, no responde a las llamadas —--
asignadas, las cuales son transferidas de manera sutomfitica s-
la otra cabina.

Para su mantenimiento pusde quedar cada cabina fuers de -
servicio en forma independiente, dando as{ la posibilidad de -
adecuar el servicio a las diversas exigencias del triéfico o a-
las nescesidades gue eventualmentes pudieran presentarss.

Tres ascemsores dotados con maniobra colectiva selectiva,
pusden ser colegados en grupo, disponiendo en cada pisc de una
botonera de llamada comfin a los tres ascensores. Esta manio--
btra se caracteriza por la presencia de un Srgano gque memoriza-
‘las llamadas registradas en 1los pisos, las cuales son asigna--
das a las diversas cabinas de grupo, siguiendo determinado cri
terio que permite cbtener el mejor servicio de las instalacio-
nes.

En cada parada va colocada una fmica botonera para 1los --
tres ascensores con un botén de llamads pars “"SUBIR® indicado-
mediante una flecha que apunta hacia lo alto y un botéa de 1lla
mada pars "BAJAR" indicado mediante una flecha que apunta hae-
cia abajo. En el piso més bajo va solamente colocado un botén
de llamada para "SUBIR"™ y en el 1ltimo piso uno para "BAJAR .-
Ilos botones de llamada son de tipo luminoso y se iluminan cuarn
40 la llamada ha sido registrada.




- 40 -

El funcionamiento individual de cada cabina, es exactamen
te igual al de un ascensor que opera sin grupo. Los mandos re
gistrados en cabina son realizados segfin el orden sucesivo en-
que encuentra el piso correspondiente. Durante &l recorrido -
en subida cada cabina atiende las llamadas para "SUBIR" que le
tocan. Durante el descenso son anflogamente atendidas las 1lla
madas para "BAJAR".

Ia subdivisién entre las tres cabinas de las llamadas re-
gistradas de los pisos constituye la parte mAs importante y =-
comple ja de este sistema de maniobra y es realizada teniendo =
en cuents las condiciones de posicidn, carga de la cabina, su-

sentido de marcha, etc.

E1 principio de asignacibén de llsmades estl representado-
en forma escuemética en la figura No. 8 en la cual las llamge=-

das para "SUBIR", al igual que las de "BAJAR"™, estfn distribue
idas en un circuito, en el cual el lado izquierdo corresponde-

a las llamadas para "SUBIR" y el derecho a las de “BAJAR". Su

poniendo cue la cabina A estf situada en el 22 piso, 1la B en =
el 62 piso y 1la C en el 92 piso (fig. a) el circuito se subdi-
vide en tres zonas, por lo que si viene registrada la llamada-

para "SUBIR" del Jer. piso, parte la cabina A y si viene regis

trada la llamada para "BAJAR™ del 5¢ piso parte la cabina B.

La zona de distribucién de las llamadas varia de acuerdo-

con el cambio de posicidn de las tres cabinas y de la direce=

cién en que se muevan. Asi pues, 8i la cabina A parte hacia -

arriba para resaponder a las llsmadas para "SUBIR" del 3Jer. pi-




80 ¥ la cadbina B parte haclia adbajo para responder a las llama-

das para "BAJAR® del 52 piso, la sona asignada a las cabinas -

se presenta como indica la figura 8-0. 31 por el contrario la

cabina C parte en descenso para respondsr a las llamadas pars-
nBAJAR® del 82 piso, la configuracidn de la z20na de cada cadbi-
na resulta igual a la indicada en la figura 8-c.

Al igual que en el grupo de dos slsvadores, la distridi--
cién de las llemadas entre las tree cabinas no es rigidu. Ade

mis este sistema cuenta con todas las demie ventajas del grupo

de dos elevadores.
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MANIOBRA Y TRAFICO PROGRAMADO PARA UN GRUPO DE ASCENSORES
Existen muchas formas de programar un grupo de elevadores
segln la funcién que tenga el edificio, el nfmero de pisos aer
vidos y el nfmero de ascensores en grupo. Como ejemplo se men
cionan dos controles diferentes:

1) MANIOBRA Y TRAFICO PROGRAMADO CON 6 PROGRAMAS:

Sistema con Circulacibn.

Esta maniobra esthk adaptada para grupos de ascensores-
accionados por corriente continua, instalados en edificios dee
oficinas de notable altura, donde las condiciones de tréfico -
pueden variar entre limites muy amplioas. For lo tanto, el fun
cionamiento se adecfia a las diversas situaciones de trffico -
utilizando el programa mis adecuado dentro de los siguientes:-
a) punta de trfifico en subida; caracterizado por un notable mo
vimiento de personas desde la planta baja a los pisos superio-
res, b) punta de tréfico en descenso; caracterizado por un no-
table movimiento de personas desde los pisos superiores direc-
tamente hacia la planta baja, c) tr&fico equilibrado; caracte-
rizado por un movimiento uniforme de personas entre varios pi-
3038 ya sea de subida o de bajada, d) trifico preponderante en-
subida; durante el cual hay mayor cantidad de usuarios diriee-
gibndose hacia los pisos superiorea que hacia los inferiores,-
e) tr&fico preponderante en bajada; durante el cual hay mfs --

usuarios dirigiéndose hacia abajo que hacia los pisos altos, =

f) tr&fico reducido; caracterizado por una esscasa afluencia de

pasajeros y consecuentemente por unae disminuciémn casi total de
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llamadas.

El paso de una a otra condicifn de trifico se efectfia de-
modo completamente autombtico por xuhio de los correspondien—-
tes dispositivos automiticos de regulacién y control, que ana-
lizan en cada instante el n(mero de llamadas registrades en ~=
los dos sentidos de marcha, las condiciones de carga de las ca
binas, el nfmero de cabinas en servicio, el tiempo de recorri-
do de cada cabina del pisc extremoc inferior al superior y vi--
sceversa.

A continuascién se tratan més ampliamente los programas men
cionados con anterioridad.

a) TRAFICO DE PUNTA EN SUBIDA:

Todas las cabinas son enviadas automfticamente a la --
planta baja, una vez que han atendido sus llamadas. Las cabi-
nas salen de la planta baja distanciadas unas de otras por un-
intervalo de tismpo, variable en funcién de las condiciones de
carga, de manera que favorezcsn la ocupacifén completa de cada-
cabina, Estas salen de la planta baja en el mismo order en --

que llegaron. En cusnto se llena una cabina sale a efectusr -
el recorrido indicado.
b) TRAFICO DE PUNTA EN BAJADA:

Todas las cabinas son enviadas automfticamente hacia -
el piso terminal mhs alto, de donde vuelven a salir distancia-
das una de otra por un intervalo de tiempo varisble y que esth
en funcién del nfmeroc de llamadas registradas y del nfmero de-

cabinas presentes en el filtimo piso. Una vez que cada cabina-
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llega 8l piso terminal inferior invierte su marcha para volver
al piso terminal mis alto, Si durante el descenso la cabina -
alcanza la carga completa, no se detiene més en los pisos don-
de hay llamadas registradas. Sin embargo, un adecuado disposi
tivo almacena eata informacifén y le asigna con absoluta priori
dad, a ls cabina mfs idbnesa la misién de satisfacer eatas lla-
madas desatendidas. De este modo se logra gque todas las lla=
madas para "BAJAR", tanto de los pisos altos como de los mhs =
bajos, sean efectuadas con igual solicitud.

¢) TRAPICO EQUILIBRADO:

las cabinas parten de loa pisos terminales, inferior y
superior, distancisdas una de la otra por un intervalo de tiem
po variable que esté en funcién del nfmerc de llamadas registre
das. Cada cabina que ha salido de un piso extremo completa un
recorrido cuando alcanza el extremo opuesto. Une cabina puede
invertir la marcha antea de llegar al extremo, sélo en ciertas
condiciones como por ejemplo, que no existan mAs llamadas en -
la direccién que lleva, etc.

Durante la marcha cada cabina satisface los mandos inter-
nos y las llamadas de pisos correspondientes a la direccién -
del movimiento de la misma que al aacender satisface las llama
das de "SUBIR™ y al descender satisface las llamadas para "BA-
JAR". las variaciones de los intervalos de partida, en funcifn
del nmero de llamadas, permiten tener uma distribucibn unifor
me de las cabinas en subida y bsjada.

o) TRAFICO PREPONDERANTE EN BAJADA:
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Cuando el nftme ro de llamadss para "BAJAR" supera en =-
cierta cantidad al nfmero de llamadas para ﬁSﬁBIR", son lleva-
das estas condiciones al sistemade control, que escoge el pro-
grama mhs adecuado para esta situacién de trAfico, en forma --
tal que pueda satisfacer el incremento de llamadas para bajar.

£) TRAFICO REDUCIDO:

Esta condicidn de tr&fico es implantada cuando durante
un cierto tiempo no se registran llamadas en los pisos. =En es
te caso las cabinas son llevadas a los pisos terminales en 1ls-
forma mAs idénea para ser reimplantadas cuando sl nfmmerc de -
llamadas. aumente. Durante este trféifico s8lo una cabina estl -
posibilitada para responder a las llamadas gque se presenten y-
se encuentra estacionada en la planta baja.

2) MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA DE 4 PROGRAMAS:

Ests maniobra esti adaptada para grupos de 2 g 4 ele--
vadores, accionados por corriente continua, instalados en edi-
ficios de mediana dimensibén, donde el trifico es regular con -
puntas de tré&fico no muy intensas.

Ios 4 programas previstos-
son:

le.= TRAFICO DE PUNTA DB SUBIDA:

Todas las cabinas son enviadas automfAticamente a la -
Planta bajs una vez gue hayan cumplido todas sus llamadas. --
Las cabinas salen de la planta baja a intervalos regulares o a
veces immediatamente despubs de completar sus respectivas care
gas.

2.=- TRAFICO DE PUNTA EN BAJADA:

Cada cabina se dirige al piso terminal alto del gque -
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vuelve a salir inmediatamente, una vez 35ue ha satisfechc sus =
propias llamadas de bajada. Cuando durante el descenso, ls cg
bina alcanza la carga completa, no se detiene més en los pisos
donde hay llamadas registradas. Sin embargo, este informacidn
es guardada para luego ser ssignada con absoluta prioridad a -
la cabina més adecuada para gue las satisfags.

De este modo se logra que todasa las llamadas para "EBAJAX"
ya sea de los pisos altos o de los ba jos, sesn efectuadas con-
igual solicitud.

3e= TRAFICC EQUILIBRLDO:

Durante este trffico el funcionsmiento es idéntico al
de un grupo de elevadores con sSistema colectivo selectivo no -
programado.

4.= TRAFICO REDUCIDO:

las cabinas se colocen en los pisos mAs adecuados de-
espera, subdividiendo el edificio en zonas de influencis.

El pasoc de un programa s otro es totalmente automftico.
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CAPITULO VI

TIEMPOS DE OPERACION DE. IOS ELEVADCRES

En los estudios que se realizan para la seleccién de uno-
o mAs elevadores, unc de 1os principales factores que deben --
ser considerados, son los tiempos que requiere el elevador pa-
ra satisfacer cada una de las diferentes operaciones.
En este capitulo se describe on breve forma cuales son es
tos tiempos ¥y que factores los determinan.
l.- TIEMPO DE ABORDADO
2.=- TIEMPO DE TRANSBORDO
3.~ TIEMFO DE OPERACION DE PUERTAS
4.~ TIEMPO DE VIAJE
5.~ TIEMPO DE ESPERA
6.~ TIEMPO DE DESAIOJAMIENTO DEL EDIFICIO
Te= FACTORES INTERESANTES PARA EL CALCULO DE TIEMPOS
l.- TIEMPO DE ABORDADOC:

Es el tiempo necesaric para gque un nfmero determinado
de pasajercs (este nfmeroc debe ser iguasl a la capacidad del ~-
ascensor), entre a la cabina del elevador.

El tiempo de abordado esth en funcién directa con la caps
cidad, ya gque para un elevador de menor capacidad, el tiempo -
de abordado es menor que pars uno con mbs capacidad. Asf mis-
mo influye el paso libre de la puerta para el abordado, ya que
para una puerta de reducide ancho (por ejemplo 0,70 mts,) se -

permite la entrada & una sola persons 7 el abordado lleva més-




- 48 -

tiempo que a través de una puerta de 1.05 mts. de ancho, en =—-
donde dos personas simultfneamente logran pasar. Finalmente -
el frea de 1la cabina debe tener una relaciédn del ancho al fon-
do proporcionales para evitar aglomeraciones dursnte el aborda
do y transbordo.

2.~ TIEMPO DE TRANSBORDO:

El tiempo de transbordo se encuentra ligado al concep
to de tiempo de abordado, teniendo finicemente que considersar -
la posibilidad de que en un piso determinado puedan salir y en
trar pasgjeros del elevador, lo cual ocasiona un incremento de
este tiempo.

3+- TIEMPO DE OPERACION DE PUERTAS:

Es el tiempc necesario para que las puertas de un ele
vador ae clerren © se abran. En ocasiones se incluye también-
el tiempo que permanece abierta la puerta, antes de cerrsarse -
sutonmfiticamente.

Es un factor de suma importancia en la eficiencia del ===
equipo de un elevador, puestoc que por cads llsmada, ya sea deg
de el interior de la cabina o del piso, debe operar el sistema
de puerta; por lo que el tiempo de operacién de la puerta debe
ser ajustado adecusdamente dependiendo del tipo de puerta que-~
sea. las mhs usuales son:

a) Apertura central automftica
B) De una socla hoja automlAtica
¢) Telescldpicas de dos velocidades automhticas

d) Telescdpicas de dos velocidades con apertura central automb
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tica
e) Batientes semi-automlticas
f) De deslizamiento horizontal menual
g) De deslizamiento vertical manusl
4,- TIEMPO DE VIAJE:

Es el tiempo necesario para que un pasajero llegue al
piso deseado tomando en cuenta desde el momento que aborda la-

cabina hasta que la desaloja. Obviamente que sste tiempo de=-

pende de la distancia que se recorre, ya sea de un piso al si-
guiente o de diez pisos.

El tiempo de viaje depende también de la velocidad del --
elevador y de las condiciones que se le impongan en su recorri

do, ya que este tiempo se incrementa & medida que aumenta el -

nfmero de paradas., El tipo de motor que se emplee en el eleva

dor es el que determina la velocidad de la cabina, El mejor -

es aquel en el que la velocidad es variable dependiendo de la-

distancia que se va a recorrer, Esto se logra con el sistema-

"Ward Leonard®, que se decribe en el siguliente capitulo y con-
el cual se acelera hasta llegar a la velocidad nominal que va-
ria de acuerdo a los pisos que debe recorrer el ascensor.

5.- TIEMPO DE ESPERA:

Es el tiempo transcurrido para que un pasajero sea —-
atendido.

El tiempo de espera es un factor de suma importancia para

poder dar un adecuado servicio con los elevadores. Este tiem-

po es posible reducirlo disponiendo de suficientes elevadores-
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sincronizados, de capacidad necesaria para satisfacer las nece
sidedes del edificio.

El tiempo de espera incluye el concepto de intervalo de -
espera (IE), el cual se define como la relacién entre el tiem-
po empleado por un elevador para realizar un viaje redondo (1V

RE) ¥y el nfmerc de elevadores que integran el gruvo (NEG)

+3
3

IE=

D=

NEG
6.~ TIEMPO NECESARIC FARA DESALOJAR =l :DIFICIO:

Es el tiempo que se necesita para abandonar el edifi-
cio, lo cual debe ocurrir en el menor tiempc posible, puesto -
que existen casos en los que se reqguiere del desslo jamiento --
del inmueble a la mayor brevedad posible, como en los casos de
siniestros (sismos, incendics, etc.). No 38lo en estos cascse
es necesario, sino también en edificios de oficinas pGblicas -
en las cuales todos los empleados termminsn sus labores a una -
hora fija y buscan salir lo mfs rapido posible.

7.- PACTORES QUE IKTERVIENEN EN EL CALCULO DE TIEMPCS:
a) TIPO DE EDIFICIC

La instalacibén de los elevadores en cuanto a la ubicacién
y el nfmero de ellos depende del tipo de edifiecio, puesto gue-
las caracteristicas tanto mecfinicas, eléctricas como las de --
tiempos de los elevadores, varian grandemente. Asi pues, teng
mos que la capacidad, el tipo de control, la velocidad 7y sefha-
les de los elevadores pueden variar, si el edificic es desting

do para oficinas pfiblicas, para una sola negociacifm © pars --
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distintas negociacionss (escuelas, hospitalesa, hoteles, etc.).
b) PERIODO CRITICO DE TRAFICO

[los momentos de mayor demanda de los elevadores se defi--
nen como perfiodoscriticos de trffico y si los elevadores cume--
plen con el servicio durante este periodo adecuadamente, se -
puede asegurar que se seleccionaron apropiadamente.

El perfodo critico de tr&fico, se presenta dependiendo --
del tipo de edificio. Para un edificio de oficinas pfidlicas,-
tenemos que el periodo critico de triifico varfa en funcidn de-
las horas de entrada y salida de los empleados que van a desa=-
rrollar sus labores, tomar sus alimentos o dirigirse a sus ho-

gares. (Pig. 9)

¢) RELACION ENTRE LAS CAPACIDADES Y [AS DIMENSIONES DE LOS ELE
VADORES

CAPACIDAD CABINA CUBC PUERTA

4 personas 1050 X O-eslu- 1.75 X luaslﬂo 0.70!!1.

6 personas l.20 1.00m. 1085 X l.30m. CeTOme

1.00m. 1.90 X 1.65m. O.80m.

X

8 personas 1.50 X
10 personaa 1.60 X 1.10m. 2,00 X 1.75m. Q.80m.

X

X

X

12 personas 1.70 1l.20m. 2,10 X l.BSn. 0.50m.

15 personas 1.70 1.40m. 2.10 X 2.10m. 1.05m.

20 personas 2.00 1050“10 2.50 X 2.20m. 1.0&0-
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CAPITULO VII

MOTORES USADOS EN ELEVADORES

Existen diferentes tipos de motores que se pueden usar pa
ra mover un ascensor Yy que se escogen segiin las caracteristi--
cas del elevador como son: su velocidad, tipo de servicio Yy ==
otras.

Tembién se deben tomar en cuenta otros factores indirec--
tos, pero que sfectan la operacidn del elevador como por e jem-
Plo, el ruido del motor que en algunas ocasiones es tan fuerte
que molesta a los pasajeros.

los principales requerimientos para un motor de elevedor-
son: el par de arrangue, que debe ser por 1o menos dos veces-
el par- cuando lleva toda la carga posible, debe ser silencio-
30 y de baja energis cinética para lograr acelerar y frenar lo
m&s rfpido posible.

Ia potencia de los motores ae calcula con base a su capa=-
cidad, velocidad contrapeso y eficiencia del reductor.

En la mayoria de los casos se usan motores de corriente -
alterna para bajas velocidades, debido a su economia con res—
pecto a los de corriente directa, y estos iltimos para veloci-
dades de 1 a 10 metros por segundo. Los motores de corriente-

alterna no se recomiendan para altas velocidades o capacidades,

debido &l alto par de arranque. 3Seg(n la velocidad que desem-

pefie el olevador, se emplesn diferentes tipos de motorea como-

.1los que mencionamos a continuacifn:
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VELOCIDAD TIPO DE MOTOR
hasta 0.5 m/seg. C.A. jaula de Ardilla
C.D. Shunt Motor
Compound Motor
O+5 m/seg. a 1m/seg. C.A. Poloa conmutables
Slip ring Induction Motor

Tandem
C.D. Shunt Motor

1l m/seg. o mayor C.D. Shunt Motor con sistema Ward

Leonard

la secuencia que va a seguir un motor de corriente alter-
na con control electrénico es la siguiente:

En el inicio de un recorrido debe primeramente accionarse
el cerro jo de la puerta, despubs se conecta el embobinade espe
‘cial de arranque en el sentido previsto de marcha, enseguida -
se desconecta el frenc meclnico y a partir de aquil el control-
se hace electrfnicamente, conectando el embobinado de la velo-~
cidad alta en el momento indicado, de manera gque el elevador -
acelera hasta alcanzar su velocidad nominal. Al acercarse el-
ascensor a su destinc, por medio de una sefial en el cubo, prin
cipia el proceso de frenado, calculando electrénicamente la =~
distancia entre la cabina y el nivel de la parada y controlan-
do el momento en el que se desconecta el motor. Una vez gue -
el ascensor ha frensdo eléctricamente hasts lograr una veloci-
dad igual a cero, se accions el freno mecénico.

El sistema denominsdo "WARD-ILEONARD® (Fig. 9) se compone-
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de un motor triffisico (MT), un generador (G) y un motor de co-
rriente continue(MH).

El motor triffisico (MT) acciona al generador (G) con -we-
aproximadamente 1200 rpm. y 60 ciclos/seg. &l generador produ
ce una tensibn al girar, 14 cual se aplica al motor de DC. -~
los campos estfin alimentados por una fuente externa. Siendc -
la excitacién del campo del motor constante, su momento de par
es proporcional a la corriente del circuito Ward Leonard.

Cuando el momento de par es lo suficentemente grande, el-
motor ME comienza a girar. Lsa tensién en sus conexiones aumen
ta con el aumento del nfimero de revoluciones. -1 motor acele-
ra, nasta que la tensibdn producida es igual a is tensién del
generador.

La tensién y corriente centro del circuito ward _eonard -
dependen de 1las corriente dentro del campo del gerersdor. Con

mayor. corriente dentro del campo del generador, geners mis ten
2ifn Vwl y consecuentemente mAs corriente ward Leonard.

Asf pues, si se quiere acelerar, hay que aumentar la co--
rriente en el campo del generador, lo que produce un incremen-
to en la corriente ward lLeonard y a su vez nos da un aumento -
del nmomento de par ¥y como resultado el motor scelers.

Cuando se guiere desacelerar, hay gue disminuir la Coe=—-
rriente o invertir su direccién en el campc, pzara gue el motor
desacelere, ya gque el momento es proporcicrnal a l1ia corriente -

Ward Leonard.

Para cambiar el sentido de rotacidén del motor MH, hay que

“ii g

cambiar la direccién de la corriente Ward leonard, la cual se-
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obtiene cambiando la polaridad del campo del generador.

Pig. 9

CAMFO
1T DEL Vwl
GENERADOR

CIRCUITO WARD - LEONARD

CAMPO
DEL
MOTOR

Iwl
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CAPITULO VIII

MONTAJE DEL BEQUIPO

El rmontaje del equipo de elevadores, tantoc en 21 cusrto -
de méquinas, como en el cubo tiene una secuencia a seguir y --
que es:

1) CONSTRUCCION DEL ANDAMIO Y COLOCACION DE GARRUCHA
2) DESPLANTE

3) INSTALACION DE La MAQUINA Y TABLERO

4) COLOCACION DE SOPORTES DE CABINA Y DE CONTRAFESC
5) COLOCACION DE RIZLES DE CABINA Y CONTRAFPESO

6) COLOCACION DE CEAMBRANAS

7) COLOCACIOXN DE PUERTAS DE PISC

8) ARMADO DE CABINA Y CONTRAPZSO

3) ALAMBRADO DE CUBO Y CUARTO DE MAQUINAS

1) CONSTRUCCION DEL ANDAMIO Y COLOCACION DE GARRUCEA:

La construcciébn del andamio se lleva a cabc de maneraz-
que sea resistente para scportar el peso de cuandoc menos dos -
trabajadores, ademfs debe adecuarse a las dimensiones del cubo
© sea que pueda moverse dentro del cubo. E1 movimiento de es-
te andamio se obtiene por medio de una garruchs, la cual se su
jeta en la parte superior dgl cubo y se ata al andamio, tenien
do el debido cuidado de gue deslice adecusdamente su juego de-
poleas, para as! lograr el movimiento del andsmio a tresvés del
cubo, ya sea en forma aacendente o descendente. E1 objetivo -

que se persigue debido al traslado del andsmio por el cubo, es




la instalacién del equipo que debe existir dentro del mismo.
Easto se realiza para seguridad de los trabajadores asil co
mo para facilitarles las maniobras dentro del cubo, que de —=-
otra forma complicaria mfs la colocaciébn del equipo.
2) DESPLANTE:

Para el desplante se utilizan dos plantilles (Fig. 10)
que son artefactos de madera que tienen la forma de la base de

la cabina y contrapeso.

En el desplante se fijan unas viguetas, tanto en la parte

superior, como inferior del cubo y sobre &stas se colocan las-

plantilles mencionadas. En la plantilla superior que ha sido=-

centrada con respecto al cubo, ss tiran plomos en los puntos =
narcados, ,los cuales deben coincidir con los puntos marcados -
en la plantilla inferior del cubo, para luego proceder a ten--
sarlos y a clavar laes plantillas sobre las viguetas pars evView
tar que se muevan.

Una vez realizado esto, se procede a tomar las medidas pa

ra la fabricacién de loa soportes, tanto de la cabinas como del

contrapeso en cada uno de los pisos.

e POSICION DE
ILOS PLOMOS

Fig. 10

PLANTILLA
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3) INSTALACION DE LA MAQUINA Y TABLERO:

En la instalacién de la méquina en el cuarto de migui=-
nas, primero se rectifican los trazos en la losa del cuarto, =
para lo cual se transportan los ejes y centros de la cabins 7=
contrapeso & 1la loza de soporte de la méquina. Verificade lc-
anterior se procede a la colocacidn de la méiquina, teniendo €l

debido cuidado:a 1a hora de su nivelacién y alineacibdn entre
leas.

=0
- -

El teblero se ubica dentro del cuarto de méguinas, sn ls-
forma mAs adecuada para su operacifn y mantenimiento.
4) COLOCACION DE SOPORTES DE CABINA Y DE CONTRAPESO:

Una vez que se reciben 1los soportes para cabina 7 cone-
trapeso, se lleva a cabo su colocacibdn, usando para eXlo un =
martillo elbctrico gue hace agujeros en las diferentes traves-

.do cada piso, para luego fijar loa soportes mediante taguetes-
de expansifn, tomando como base para nivelarios y dar las med:i
das exactas, los plomos mencionados anteriormente.,

5) COLOCACION DE RIELES DE CABINA Y CONTRAPESO:

Para la colocacién de los rieles tanto de la cabins, -
como del contrapeso, se utiliza la garrucha, teniendo el cuids
do necesario para gque gueden debidamente alineados y a plomo.-
Para dicho efecto se emplean también los plomcs anteriormente-
mencionados.

6) COLOCACION DE CHAMBRANAS:
BEn la colocacién dé las chambranas, se consulta el pls

no de montaje con el objeto de dar la medida correcta del riel




al sardinel de la chambrana, para luego procedser a aplomarla -
debidamente o sea, ponerla a escuadra con un plomo. Una vez -
realizado lo anterior se fija la chambrana con troqueles, para
que se lleve a cabo el colado de la misma y el cerramiento de-
los muros, quedando debidamente sujeta al muro.

7) COLOCACION DE PUERTAS DE PISQ:

Se colocan puertas de piso en cada uno de los Pisos -
dentro de sus respectivas correderas, teniendo el cuidado de -
que deslicen adecuadamente.

8) ARMADO DE CABINA E INSTALACION DE CONTRAPESO:

El srmado de la cabina se lleva a cabo dentro del cubo
en la primera parada, pera lo cual se usan dos viguetas coloca
das en el piso de la parada. Luego se procede & colocar el ==
puentes inferior con sus respectivas zapatas de gula e inmedia-
tamente se instala la plataforma, la cual se sujeta al puente-
inferior. Una vez realizado esto, se colocan paredes y techo-
¥ finslmente el puente superior con sus respectivas zapatas --
guia.

Después se procede a colgar la cabina por medio de cables
que van sujetos por medio de conos al puente superior de la ca
bina. Estos cables suben hasta el cusrto de méquings pasando-
por la polea tractora y tambibn por la de desvio, para luego =
bajar hasta sl contrapeso donde tambifn se sujetan por medio -
de conos. Finalmente se colocan los contrapesos dentro de su-
respectiva estructura.

9) ALAMBRADO DE CUBO Y CUARTO DE MAQUINAS:

En el alembrado de cubo, se dedben determinar las medi-
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das de los alambres, para lo cusl se consulta el plano, logran
do con ello saber el nfmero de lineas que se tienen que tender
desde el cuarto de méquinas hasta los pisos, medio tiro y de -
ahf a la cabina. A continuscién se procede a cortar, estirsre
Y marcar el alambdbre.

Una vez realizado lo anterior, se procede a introducir el
cable desde el cuarto de mAquinas y a través de los ductos del
cubo, para luego hacer las conexiones entre los diaspositivos -
del cubo (cabina, botoneras, etc.) y el tablerc de control.

En lo que respecta al alambrado del cuarto de méquinas, -
se tienden las lineas correspondientes segln el plano por los-
ductos, desde el interruptor triffisico colocado en dicho cuar-
to desde el cual llegan al tablero de control y finalmente al-
motor. A este alambrado se le denomina alambrado de fuerza.
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CAPITULO IX

SECUZNCIA ELECTRICA DEL CONTROL

1) ELEMENTOS QUE CONTIENE ZL CONTROL DE UN ELEVADOR:
a) BOTONES DE PISO:
Existen dos botones en cada piso, los cuales sirven para-

seleccionar sl el usuario desea subir o bajar. Fara realizar-

dicha seleccién se debe oprimir el botén correspondiente.

Los simoolos que se usan en los diagramas para los boto--

nes de piso son los siguientes:

l I
-

BAJAR 3 1IR

ias sefiales eléctricas que se obtienen de estos botones -
se han denominado:
l.= Llamadas para subir
2e= Llamadas para dajar
b} BCTONES DB CABINA:

En el interior de la cabina se cuenta con una serie o gru
po de botones que sirven para seleccionar el piso al que desea
ir el usuario. Hay un botén para cada piso del edificio y al-
oprimir el botén de un determinado piso, el usuario es transee
portado hasta dicho piso.

ios sfmbolos que se usan en los diagramas para los boto-

de cabina son los siguientes:
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PB 1 2 3

Planta Baja ler. piso 22 piso 3er piso
las sefinles eléctricas que se obtienen de estos botones -

se han denominsdo: MANDOS DE CABINA.
c) SENSORES MAGNETICOS:

Estos sensores se encuentran repartidos en lugares prede-
terminados a lo largo del cubo por el cual viaja el elevador.-
Ia funcién de estos, es determinar en qué piso se encuentra ei
elevador. Normalmente se instalan 3 sensores en cads piso, ~=
uno en la posicién exacta en la cual el elevador estf al nivel
de ese piso, los otros dos sensores estfn uno mds arriba y ——
otro mfs abajo que el nivel del piso, para indicarnos a qué pi
S0 se esth acercando el elevador y si es por la parte superior
o la inferior del miasmo.

los simbolos que se usan en los diagramas para estos sen-

sores se mencionan a continuacién:

S

Sensor inferior Sensor del Sensor superior
del 3er piso 3er piso del 3er piso

las seilales eléctricas que se abtienen de estos sensores-

se han denominado:
le~ Seiial de posicibn

2+= Sefial 'de acercamiento por arriba
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3.~ Sefial de acercamiento por abajo
2) TABLERO:
Todos los elementos que hemos mencionado, mandan sus -
érdenes o informaciones por medio de cables hasta el tablero -

de control, en donde son analizadas por las diferentes partes-

o funciones que este tiene. El tablero se encuentra genersal--

mente en la azotea del edificio dentro del cuarto de méquinas.

las diferentes secciones que forman el tablero son las siguien
tes:

a) MUESTREO:

En esta seccidn se determina en qué lugar hay pasajeros y

hacia ddnde quieren ir. Memoriza en un registro quién fue la-

Frimer persona que llegd y qud botdn oprimid.
b) DECISION DE DIRECCION:

Esta parte del tablero compara, ayudfndose de la informa-
cidn que recibe de l;s llamadas y los sensores magnbticos, la-
posicifn de la cabina ¥y el lugar al que debe ir el ascensor, -
ya sea para dejar o recoger pasajeros. Una vez hecha la compa
racién, decide qué direccién tomar.

Es importante tomar en cuenta 10 que el elevador esti ha-

cisndo, para que termine cuaiguier orden antes de empezar una-
nueva.

¢) FRENADO:

Al acercarse el elevador al piso deseado, debe disminuir-
la velocidad para despubs hacer el paro sn la posicibn exacts,

de tal memera que el slevador quede al miamo nivel que el piso,.
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d) PARO TOTAL:

Estando el elevador al mismo nivel del piso exterior a 1la
cabina, éata debe estar totalmente en reposo y bloqueda, ya -~
que seria muy peligroso que se moviera mientras entran o salern
Pasajeros. Para esto se cuenta con un freno electromagnético-
que ee accionado por esta seccibén del tableroc.

) CONTROL DE PURRTAS:

Es el conjunto de elementos encargados de la operacidr ze
las puertas de la cabina. Analiza las diferentes varisbles co
mo son: cabina parada, fotocelda, nivel de la cabinag con rese-
pecto al piso y motor parado, para mandar la orden de spertura
de puertas.

3) DIAGRAM DE BIOQUE:

Grificamente podemos mostrar la interconexién de todas
1las secciones del control de un elevador, resul.ando asi el si
guiente diagrsma de bloques.

En este diagrama se aprecia claramente comoc todas las se-
fiales que vienen de los botones, ya sean de la cabins o de las
llamadas para subir y bajar, llegan al muestreo en donde se -
determina cull es la llamads que Se va a atender, la cual debe
ser de la persons que ha llegado primero.

la determinacién del muestreo junto con la localizacibén -
de la cabina, constituyen la alimentacién del bloque "decisién
de direccifn®. Es aqui en donde se analiza, en dénde estf la-
cabina y hacia dfnde debe ir pars posteriormente tomar la deci
sién de subir o bajar.




DIAGRAMA DE BLOQUES
Llamadas para * | Llamadas par
SUBIR BAJAR
Registro REGISTRO
|
Botones en cabina Llamadas de
Kegiatro piso
localizacién d
cabina Muestreo
Registro
Decidir
SUBIR
BAJAR
¢ FPRENANDO
SUBIEXDO
BAJANDO

Paro
Total

Control
de puerta
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Adem&s de es0s3 anflisis existe una secuencis 16gica para-
frenar, parar, abrir puertas, cerrarlas y arrancar. Cads una-
de estas acciones puede 38610 suceder si la anterior ha sidc ==
¢ Jecutada con la precisidém que se requiers.

4) EJEMPLO DE LA SECUENCIA ELECTRICA DE UN ELEVADCR:

Supongamos que una persona llegs a un edificio y desea
subir al 52 piso. ia cabins se encuentra en el 3er. piso, por
lo que existe una sefial de posicibén del 3Jer. pisc gue viene <=
del sensor magnbético del 3er. piso. Al oprimir el botén de pPi
80 de ‘la planta baja, se genera una llamada para subir, 1la --=
cual llega a la seccién de muestreo en donde se determina gue-
esa es la fmica llamada. Asi pues, ae mands ls sefial al blo-=-
que de decisién de direccién para que la llamada sea atendids.
Aqui se compars la posicifn del elevador con la llamada regis-
trada por el usuario y en este caso manda bajar. Al ir pasan-
do el elevador frente a cada pisc, se compara si no existe al-
guna llamada para bajar, al acercarse a la planta baja manda -
una seiial de frenado para atender la llamada de pisc. Una vez
que la persona entra en la cabina coprime el botdn del S¢ piso;
esta sefial o3 analizads por el muestreo y el blogue de deCi-—=-
sién de direccién, para dar la orden de subir. Al ir subiendo
compara la posicién de la cabina con las llamadas registradas.
Cuando se acerca al 5f piso, existe la orden de cabina y 1la sg
fial de ascercamiento por la parte inferior del 5¢ piso, por 10 -
cual manda frenar y al llegar al sensor de posicién en el 5¢ =

piso, ordena el paro total. Si el elevador esti totalmente pa
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rado en un piso, abre las puertas durante un tiempo predetermi
nado, en el cual el pasajerc sale de la cabina y las puertas -

vuelven a cerrarse dejando listo al sievador para atender ~—e-

otra llamada.
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CAPITULO X

CONTCLUSIONES

1. COSTOS DE OPERACION:
(Cuknto cuesta el funcionamiento de un ascensor?
Tomaremos como base el ascensor medio de un edificio de-

oficinas moderno de entre 25 y 30 pisos de alturs, sin ascen-

sorista, con una capacidsd de 1,600 Kg. ¥y que viaja a unos -

3.5 metros por segundo.

En las compafiias de ascensores se dispone de datos, acer
ca del costo del funcionsmiento de ascensores, que abarcan mu
chos ailos.

Funcionando 10 horas por dia, un sscensor de este tamafic
¥ velocidad, recorre una distancia total de 33 Km, Y para —--
ello consume 85 kilovatios hora (kwh).

Sobre la base del —o-
actual costo medio nacional de eslectricidad, qus es de:

$#1.00 por kwh

El costo total del funcionamiento durante las 10 horas -

es de sblo:
$85.00

Esto se logra debido al disefic del sistema utilizado. ~=-
Recordando la descripcifn del funcionamiento de un ascensor -
de traccidn sin engranaje, dijimos que el peso de la caina,-
¥ sproximadamente la mitad del peso de los pasajeros estén -

equilibrados por un contrapesc que se desliza hacia abajo a -
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medida que la cabina sube.

Gracias a este dispositivo, cuando un ascensor baja casai
lleno, el motor eléctrico que lo musve no consume electrici--
dad. En realidad, sucede precissmente lo contrario: el mo-e
tor actfia como gesnerador de electricidad y bombea energia al-
sistema de distribucibn eléctrica.

Un ascensor que sube vacio, o casi vacio, produce el mis
mo resultado. Y, si en el edificio hay una escalera mévil, -
el motor que la mueve actfia tsmbibn como un generador, si la-
escalera transporta 14 o més pasajeros en sentidoc descendente.

En un edificioc como el gue usamos en el e jemplo, alrede-
dor del 50% de toda la energia elbctrica utilizads se destins
2 iluminacién. ILa calefaccién y el aire acondicionado repre-
sentan un 20 ¥ més, pero s8lo ~l 2% o el 3% del consumo total
corresponde a los ascensores.

Aunque sea dificil de creer, es verdad. ILos ascensores-
son quizfs el medio de tranaporte mfs barato gue existe y lo-
me jor de todo es que los pasajercos viajan gratis.
2¢ VENTAJAS Y DESVENTAJAS:

La primeras ventaja es el costo de comstruccidn y opera--
cifn de los controles electrénicos en comparacidn con los tra
dicionales controles electro-magnbticos. Para lograr el mis-
mo control, usando relevadores y temporizadores, es necesario
utilizar alrededor de 40 relevadores y 10 temporizadcores. --
los precios de esstos componentes varian mucho dependiendo de-

la marca y de su calidad, sin embargo podemos tomar un prome-
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dio de $175.00 por cada relevador y de $1,200.00 por cada tem
porizador. S6lo estos componentes supsran el doble del costo
del disefio electrénico, ademés de que el tablero, cables, za-
patas y otros elamentos aumentan en tamafico y/o0 cantidad y por
lo tmt;: en precio.

Por otro lado obtenemos ventsajas en otros aspectos que -
finalmente se traducen a costos inferiores al compararlos en-
tre si. Mencionaremos los siguientes:

a) El tiempo de ensamble y alambrado es menor.

b) Las dimensiones y el peso del tablero de control se -
reducen, shorrfndose en fletes y espacio en la sala -
de méquinas.

¢) El consumo de energia es menor.

d) Ios componsntes sleotSnicos no tienen partes méviles
por 1lo cual no existe desgaste fisico.

e) El mantenimiento se facilita mucho, ya que se puede -
trabajar por mfdulos o tarjetas, los cuales se pueden
cambiar flcilmente y posteriormente reparar en los ta
lleres por personal especializado.

la fmica desventaja que se le puede atridbuir, es el hechm
de que las compafilas que fabrican elevadores, t'ionon el perso
nal, equipo y materiales entrenado y preparado para los cone-
troles que se estén fabricando, sin usar componentes electré-
nicos. El cambiar todo ese departamento implica un costo con
siderable, sobre todo por el personal y el mantenimiento. Se
ria necesario tener .113 dos tecnologias ya que existen cientos

de controles trabajando en toda la ciudad.
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AFENDICE

Disefio de un ‘control para un elevador instalado en un --
edificio de ocho pisos, usando componentes electrfnicos. Es-
te diseilo es un ejemplo de la 1l8gica que se puede utilizar pPa
ra lograr que el elevador dé el servicio que se regquiere en -
un edificio de oficinas.

Partiremos del diagrama de bloques que ya habiamos obte-
nido, desarrcllando cada uno de los blogques.

La simbologia que utilizaremos serft la siguiente:

D Compuerta "Y*

D Compuerta "O" .,

D Inversor
F  p1ip Flop s R

m Timer

¢ Gontador
A Acoplador 8ptico
§ Luz piloto

T i

— —
Contacto magnbtico
LA

— = IDterruptor limite
z Bobina contactor

Eje97 / 713 = Sefial/phgina
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LIAMADAS PARA BAJAR Y SUBIR

BAJAR
con )
3! p 74
97/73 73
76/13
94
. | 107/77
96/73 __—ﬁ : r——D_.
57772
75/73
94
‘ > g | _D_> 106/77
95/73,, .
66/72
74/73
— 96
94/73 =
€5/72 »
95
. | 104/77
o —— : J_-D_'
64/72 >=
‘ » 12/73
93
',_ !E — f ———D — 103 /77
?E;Tg —
c3/72 > _
l | _ 102
) —> /77
91/73 w——
62/72 o | ——= Lr__, 101/7;-3,
‘ 100/88
v —D_’ g
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87/13

B86/73

85/73

84/73

83/73

82/73

81/73

|

'y

v

=

67/71
94

61/71

A\ ~3
P 3V ]

65/71
13

64/71
95

63/71
95

63/71
13
95

101/71
73

96
113/71




115498
127/94
67/72

126/94
66/72

125/96
65/72
125/95%
64/72

123/95
63/72

122/95
62/72

121/96
101/72
116/98

128/94
108/71

127/94
76/71

126/94
75/71

125/96
74/71

124/95
T3/71

123/95
72/71

122/95
/71

. REESTABLECER REGISTROS DE LIAMADAS
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—

\

87/72

86/72

85/72

84/72

83/72

82/72

81/72

97/71

96/71

95/71

94/71

93/71

92/71

91/T1




DESARROLIO DEL DIAGRAMA

LIAMADAS PARA SUBIR Y SU REGISTRO:

8i alguna persona desea subir, estando en cualguier piso,
debe oprimir el botén de SUBIR. Esta sefial se debe registrar-
Y mediante un indicador visual se avisa al pasajero que la 1lla
mada esthk registrada.

Cualquier botén de subir que se oprima, debe darnos uns =
sefial de que alguien desea subir.

El registro se borra si se cumplen todas las siguientes -
condiciones:

a) que el ascensor suba

b) que el ascensor pare

¢) que el ascensor se encuentre en el pisc que
esth registrado

{51o si se cumplen estas tres condiciones simultfnesmente
queda borrth ol registro.

LIAMADAS PARA BAJAR Y SU REGISTRO:

Si alguna persona desea bajar, estando en cualquier piso,
debe oprimir el botén de BAJAR. Esta sefial debe registrarse -
para avisarle al pasajero que la llamada estf registrads.

Cualquier botén dc bajar que se oprima, debe darnos una -
sefial de que alguien desea bajar.

El registro se borra si se cumple lo siguiente:

a) que sl ascensor baje
b) que 8l ascensor pare

€) que el ascensor se encuentre en el piso que




estk registrado
S810o si se cumplen estas tres condicionss simultbnesments,
queda borrado el registro.
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BOTONES EN LA GABIMA Y SU REGISTRO

CoM :>; {:}__‘
- ”}7
1283;4 P 8/17/94
J ¢ I 1/77/94
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J ? _1 > 4/77/95
J 2 ) > 3/77/95
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§ — S 2/11/95
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1/77/96
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ELECCION DE LA SIGUIENTE LLAMADA A ATENDER
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SENSORES MAGNETICOS EN <L TUNEL Y SU REG STRO
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BOTONES EN LA CABINA Y SU REGiSTRO:

Cualquier persona dentro de la cabina que desee subir o -
bajar a otro piso, debe oprimir el botén correspondiente. Al~
pasajerco se le debe avisar que dicha orden ha sido registrada.

Tenemos una sefial de que existe cualquier botén oprimidc.

El registiro se borra cuando el ascensor estf parado en dicho -

piso.

MUESTREO :

El control que se disefi para el elevador, tiene B8 piscs,
por lo tanto 8 botones en la cabina més 7 de llamadas en los =
pisos para SUBIR y 7 llsmadas para BAJAR. Par)u evitar errores
en el caso de que llegaran a oprimirse dos o més botones 8l ==
mismo tiempo, 0 muy cercanamente, por medio del muestreo revi-
saremos botén por botén para saber en donde existe alguna 36--

fial. De esta forma sabemos con orden en donde hay pasajeros.

IOCALIZACION DE LA CABINA Y SU REGISTRO:

Fara saber cufl es l1a posicién de 1la cabina, utilizaremos
sensores magnbticos, Estos dispositivos tienen la ventaja --
con respecto a los interruptores limite, de no tener piezas mf
viles expusstas al polvo tierra y desgaste. Necesitamos un ==
sensor en cada piso y un operador en la cadbina. De eata forma
cada ves que el elevador este en un piso, de tal manera que =~
pueda abrir las puertas sin peligro, tendremcs una sefial. En-
slgunos elevadores se utiliza doble velocidad, para 1lo eual ne
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cesitamos dos imterruptores magnéticos mfs por piso. Con es5-=
tos logramos dos cosas: la primera, hacer el cambio de veloci-
da, ¥ la segunda saber si nos acercamos a cierto pisoc por ia -
parte de arriba o por abajo.

los registros se borran automfticamente 21 llegar le cabi
na al siguiente piso.

Podemos tener un avis» luminoso en el tablero de scnirol-

paras sadber en que piso esth el elevador.
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451/717
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PARA BAJAR
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451/77
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DECISION:
Decidir SUBIR o BAJAR
la informacisn que tenemos es: A que piso debe ir la cabi

na y en Que piso se encuentra. Las soluciones son tres: subir,
bajar o quedarse en donde esté.

debe ir a X piso esth en X pis

Q SUBIR BAJAR
12345678 123456478
ABCDEPFGH IJKLMNOP
1 1 0 (o]

1 1 l
1 1 1
1 1 1

1 1l 1

1 1 1

1 1l 1

1 1l 1

1 1 1
1 1 Q 0
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1

1 1 1

1 1 1
1 1 1
1 1 (o] o]
1 1 1
1 1 1
1l 1 1
1 1 1

1 1 1

1 1 1

1 1 1
1 1 1
1 1 [v] (o]

1 1 1

1 1 1

1 1 1

1 1l 1

1 1 1

1 1 1
1 1 1
1 1 i
1 4] o]

1 } 1

1 1 1

Py 1l 1
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debe ir a X piso estf en X piso SUBIR BAJAR
123456178 12345678
ABCDEPFGH IJKLMNGOYP

1l 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 0 o]

1 1 1

1 i 1
1 1l b
1l 1 b
1 1 1
1 1 1
1 1l 1
1 1l .
1 1 o] C

1 1 1
1l 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 1 0 0

De estas tablas podemos obtener las siguientes ecuaciones:

SUBIR= I(B#CeDeEe?+GeH)oJ(CoDeEsFeGeH )oK (DeEePeGeH) o L(EoFoGel)
sH(PeGeH)sN(GeH)eOH

BAJARs JA¢K(AeB)eL(AeBeC)oM(AeBeCoD)4N({AeBeCoeDeE)+O0(AeBeCoDoEeF)
SP(AeBeCeDeEeF+G)

Estas ecuaciones se pueden simplificar quedando asi:
SUBIR= IBe(IeJ)(CeDeEeFeGeH)eKDe(KeL) (EeFaGel)eMMFe (MeN) (GoH)<OH

BAJAR= JA+(EKeL)(AeB)eLCe(MeK) (A4BeCeD)oNEe (OoP) (AeBeCoDeloF)oFG
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DIRECCION DK LA CABINA 2334 /g8
302
/7 —~ 1
83 ‘ 261
SVUBIR
ol
-~
—_—255/99
17/94
111/98 -256/90
e
T ,EI,L
E—‘—D =
112/98 >
£57/93
——d17/94
55/99
——
~ q#
1
» f:; _— L >242
BAJAR
L 233B
—_——

2




ANALISIS DE DIRECCION DE LA CABINA:
Seglin 1la posicién de la cabina y los botones o llamadas -

que existen registradas, los bloquea anteriores nos determinan

8i hay que subir o bajer. Sin embargo, debemos tomsr en cuen=-

ta qué es 1o que la cabina estaba haciendo. Es decir que si -
la cabina estaba subiendo, es conveniente atender todo lo que-
sea postble hacia arriba y una vezr que se hays llegado al pun-
to mks alto necesario, en ese momento cambiark de sentido, pa-
ra atender todo 10 que se pueda hacia abajo.
la informacifn que tenemos es:

debe subir

debe bajar

esthk subiendo

esth bajando

Eatas sefiales las debemos combinsar para dar la decisibn--
final de SUBIR o BAJAR.
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DETERMINACIOR DE LA ORDEN MAS ALTA
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218
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ORDEN MAS ALTa

218/8
28/78

217/89
27/78 ; | }

216/89
26/78

215/89 ! _
25/178 )""“““

—

] 7

214/89 A
213/89 |
23/18
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o oD
211/89
s D

i | [-_jl-

256/36 117//k 34
&g
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DETERMINACION DE LA ORDER MAS BiJA
138/7T >——1

), Yzoes3:

137/17 >—r N

J R207/5¢
-/ 206/52
135/717 >———1
> |
1205/92 ‘
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ORDEN MAS BAJA
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Q
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FRENAR PARA PARAR

108/73
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FPREEAR Y PARAR

I | 103/93
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FRENAR Y PARAR

TA/TL e
/76— 2

11%533 __»118p/sa
111/98
44/78 —D————>127/8
TR >—
5/76
401/98 ) 3125/73
= T¢c
18E/CE
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21/79 B
101/72
1/76
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DETERMINACION DE LA ORDEN MAS LEJANA Y FRENADO:

las llamadas de subida s8lo deben ser atendidas Si el we=
ascensor estf subiendo, o si el ascensor est4 bejando, pero 7a
no existe otra llamada més le jana. ror ejemplo, si el elevaw=
dor estf bajando, antes de llegar al 62 piso aparece una liama
da en el 52 piso parae subir y otra lilamada en el Jer pisc pars
subir. El ascensor no debe parar en el 5i piso, pero 3i :zn el
3er piso si es que ya n> hay 1lamadas més adzjo para subir. =
Es decir que para en el 3er piso y después sube 7 atiende ia =
llamads del 52 piso.

BEsto se logra de la siguiente forma:

En cuanto existe cualquier llamada o botén, arranca un ti
mer contador que compara la llamada con la orden gue existe en
X piso. BEs decir, primer pulso y botén o llamada de subids ==
del séptimo piso, etc. Cuandc tenemos las dos sefial:s al mis-
mo tiempo, aparece l. seiial de 1la llamada mfs alta y borra el-
contador. io mismo ocurre para BAJAR, pero el contador se com
para en forma ascendente con 1ias llamadas para bajar.

En cuanto el ascensor se acerca a la llamada mis lejans,-
ordens cambio de velocidad o frenar, para despubs cambiar de -
sentido.

PARO TOTAL:

El ascensor debe parar en aquellos pisos en 1os que 8xis-
ta llamada de subir o bajar, segfin sea su direccibén o atender-
las llamadas de la cabina. S6lo para 3i al pasar por cualgquie
interruptor megnético central, va en velocidad baja, es decir=-

que se debs haber aplicado el fremno con anterioridad.
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SENALES AUXILIARES

1128A/94
1185/94
118C/94 »
11€D/96
118E/95 » 234
1187/95 e
118G/95 _
1165/96
1181/90 ,
‘7/959
32 .79 b o
54,79
37,79 » —~—
4G,79 » 305
e CONTACTCS
5078 CENTRAL
43,78 .
51,78
> 111/86
v SUBIENDO gg
‘{j 96
o - 115/73
” F SUBIENDO
+5V »
B » 116/73
BAJANDO e BAJ
» 401/94
PARADO 95
g6
99
112/86
o — ;{%; BAJANDO gg
c
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CONTROL DE PUERTA

12VCD  yomem
F. &
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_'B'_ CERRAR' 236

5V et
CERRADA » 255,/96




- 100 -

CONTROL DE PUERTAS:

Existe una seflal que indica que 8l ascensor esté parado.-
Si 6sta seiial coincide con la orden de parar debida a un sen--
sor magnbético central, se manda abrir las puertas. Estas per-
manecen sbiertas durante un periodo de tiempo, y después se --
cierran. Generalmente se instala tambibn una fotocelda, de ma
nera que si el rayo de luz se interrumpe, las puertas vuelven-
a abrirse.

Por medio de un interruptor limite se logra que el ascen-~

sor no ss mueva si las puertas no estén totalmente cerradas.

ACOPLAMIENTO ENTRE ARRANCADORES DE MOTORES Y CONTROL:

Todos los elementos de fuerza, como los motores, que nor-
malmente se ocupan en los ascensores, se operan por arrancado-
res o contactores. El acoplamiento entre estos elementos y -~
las seflales eloctrdnicas se puede lograr mediante acopladores-~

Spticos, para evitar trunsferencia de ruidos de la fuerza ha--
cia el control
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