
UNIVERSIDAD NACIONAL AUTONOMA DE MEXICO 
FACULTAD DE INGENIERIA 

ELEVADORES Y SU CONTROL 

T E S 1 S 
QUE PARA OBTENER EL TITULO DE 

INGENIERO MECANICO ELECTRICO 

P R E S E N T A N: 

DIENER SALA WALTHER HUMBERTO 
RODRIGUEZ DE LA CRUZ HECTOR 

MEXICO. D. F. 	 1 9 8 1 



 

UNAM – Dirección General de Bibliotecas 

Tesis Digitales 

Restricciones de uso 
  

DERECHOS RESERVADOS © 

PROHIBIDA SU REPRODUCCIÓN TOTAL O PARCIAL 
  

Todo el material contenido en esta tesis esta protegido por la Ley Federal 
del Derecho de Autor (LFDA) de los Estados Unidos Mexicanos (México). 

El uso de imágenes, fragmentos de videos, y demás material que sea 
objeto de protección de los derechos de autor, será exclusivamente para 
fines educativos e informativos y deberá citar la fuente donde la obtuvo 
mencionando el autor o autores. Cualquier uso distinto como el lucro, 
reproducción, edición o modificación, será perseguido y sancionado por el 
respectivo titular de los Derechos de Autor. 

 

  

 



INDICE 

RESUMEN 	  

INTRODUCCION 	  II 

CAPITULO I 	CONCEPTOS BÁSICOS 	  1 

CAPITULO II HISTORIA DE LOS ELEVADORES 	 7 

CAPITULO III AVANCE EN LOS CONTROLES DE LOS ELEVADORES 	16 

CAPITULO IV SISTEMAS DE MANIOBRA 	  25 

CAPITULO V GRUPOS DE ELEVADORES 

CAPITULO VI TIEMPOS DE OPERACION DE LOS ELEVADORES 

CAPITULO VII MOTORES USADOS EN ELEVADORES 	 

CAPITULO VIII MONTAJE DEL EQUIPO 	 

CAPITULO IX SECUENCIA ELECTRICA DEL CONTROL 	 

CAPITULO X 	CONCLUSIONES 	  67 

APÉNDICE  

DISEÑO DE UN CONTROL PARA ELEVADORES .4... 70 

BIBLIOGRAFIA 	  101 

37 

47 

52 

56 

61 



RESIZISEN 

El presente trabajo tiene como propósito describir el 

funcionamiento de los elevadores, para entenderlos y analizar 

la posibilidad de introducir en la industria los controles --

electrónicos de los mismos. 

En los primeros capítulos presentamos una explicación ge 

neral de los elementos que integran un elevador y cómo en las 

diferentes ramas de la ingenieria ban evolucionado los siste-

mas de transporte veztical. Posteriormente en los siguientes 

capítulos, damos a conocer sistemas específicos del funciona-

miento de los elevadores, incluyendo los tipos de motores y -

la secuencia elictrica que rige • los mismos. 

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

diseño de un control para elevador de un edificio especifico. 
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INTRODUCCION 

Entre loa múltiples elementos de carácter social y urba-

nístico que caracterizan a la sociedad moderna se advierte in 

mediatamente una notable condensación de la población en aglo 

merados cada vez más extensos y complejos, con la creación de 

los modernos medios de comunicación 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 dimensión en la evolu---

ción de las ciudades modernas, desbaratando su tradicional --

concepción e introduciéndose, como eslabón indispensable, en-

la cadena de los existentes medios de transporte horizontal. 

Puede sin duda afirmarse que el transporte vertical de -

un número cada vez mayor de personas, es una exigencia de la-

sociedad moderna a la cual los ascensores hacen frente con so 

luciones técnicas constantemente modernizadas. 

El campo de la electrónica invade cada día más la indus-

tria. En el control de los elevadores, los tableros llenos -

de relevadores y temporizadores neumáticos o síncronos, tien-

den a desaparecer. 

En loa países desarrollados, los edificios altos, con mu 

Cho tráfico de personas, están 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 ea posible atender las necesidades que-

se presentan en estos edificios. Este medio de controlarlos-

requiere de cambios muy fuertes tanto en el equipo como en el 

personal de las empresas que fabrican elevadores. 

Así pues, el trabajo que vamos a desarrollar, se refiere 

al diseño de un control electrónico para elevadores, emplean-

do técnicas de electrónica digital (Circuitos combinacionales) 
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CAPITULO I 

CONCEPTOS BASICOS 

En el estudio de elevadores, hay que tener presente los - 

conceptos y definiciones, que son manejados por personas rela-

cionadas con estos equipos. Para una mejor comprensión de los 

diferentes capitulo., definimos a continuación los conceptos -

generales, asi como los elementos y dispositivos que contiene-

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

1.- DEFINICIONES GENERALES 

a) ELEVADOR 

b) BOTONERA 

c) LLAMADA EXTERIOR 

d) MANDO DE LA CABINA O 

e) INDICADOR DE CABINA 

f) INDICADOR DE PISO 

g) SISTEMA DE FUERZA 

LLAMADA DE CABINA 

2.- CUARTO DE MAQUINAS 

h) TABLERO 

i) MOTOR 

j) POLEA MOTRIZ O DE TRACCION 

k) POLEA DE DESVIO 

3.- CUBO 
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1) CABINA 

m) RIELES 

n) MORDAZAS 

o) CONTRAPESO 

p) REGULADOR DE VELOCIDAD 

q) CBAMBRANA 

r) PUERTAS DE PISO 

5) AMORTIGUADORES 

DEFINICION DE LOS CONCEPTOS MENCIONADOS ANTERIORMENTE: 

a) ELEVADOR: 

Es un Sistema de transporte vertical por medio del ---

cual se logra el desplazamiento de personas, material, automó-

viles, etc. de un nivel fijo a otro. 

b) BOTONERA: 

Es una placa visible en cada pilo así como en la cabi-

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

ción, registrar las llamadas efectuadas en el exterior o en la 

cabina del elevador. 

o) LLAMADA EXTERIOR: 

La acci6n de oprimir un bot6n de la botonera del piso, 

con el objeto de que el elevador inicie su movimiento para ---

atender el registro de la mencionada acci6n, se denomina llama 

da exterior. 

d) MANDO DE LA CABINA O LLAMADA DE CABINA: 

A la acci6n de oprimir un bot6n de la botonera en la -

cabina, para que el ascensor 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. 

e) INDICADOR DE CABINA: 

Como su nombre lo indica, es un señalador que da la po 

sici6n de la cabina según el piso en donde ésta se encuentre,-

ya sea que la cabina esté en movimiento o estacionada en un pi 

so determinado. Este indicador está localizado en un lugar vi 

sible dentro de la cabina. 

f) INDICADOR DE PISO: 

Este señalador se encuentra por lo general en un lugar 

visible de la parada principal del elevador, indicándonoa la -

posición de la cabina según el piso en donde se localiza. 

g) SISTEMA DE FUERZA: 

Este sistema está constituido por el alambrado de los-

contactores que alimentan al motor, con el objeto de que el --

elevador tome una determinada dirección. 

h) TABLERO: 

Es el dispositivo que contiene loa elementos electro--

mecánicos y electr6nicos de control para el motor y operación-

del elevador, y que puede estar constituido únicamente de rele 

vadores. Ion que son más modernos tienen elementOs electróni- 

coa. 

i) MOTOR: 

Al Sistema de fuerza con el cual se logra que la cabi-

na viaje en forma ascendente o descendente, ya sea aue el sis-

tema tenga corriente alterna (C.A.) o corriente directa (C.D.) 

y dependiendo de la velocidad con que se desplaza el elevador, 



se le denomina motor. 

j) POLEA MOTRIZ O DE TRACCION: 

Es la polea que va acoplada al motor. Tiene varias --

ranuras sobre las cuales se colocan los cables de suapensi6n,-

que de la cabina pasan a través de las poleas, motriz y de des 

vio, para llegar hasta el contrapeso. 

k) POLEA DE DESVIO: 

'Esta polea se utiliza, como su nombre lo indica, para-

cambiar de lugar los cables de suspensi6n, con el objeto de --

que libren la cabina 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 para ser trans—

portadas al piso de destino en forma confortable, se conoce --

como cabina. Las hay de diferentes capacidades que se escogen 

~in el edificio de que se trate. 

a) RIELES: 

Son las gulas por donde se desliza la cabina, siendo -

éstas de diferentes espesores conforme a la capacidad de la ea 

bina. El contrapeso también contiene sus respectivos rieles 

guía. 

n) MORDAZAS: 

Son dispositivos de seguridad, que se encuentran ubica 

dos a loa costados de la cabina, pr6zimos a los rieles guía, -

los cuales operan ea caso de que loa cables de suspensión lle-

guen a romperse. Pueden actuar cuando se presenta un sinies-

tro (temblor), ya que van ajustados a una distancia de dos mi- 
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limetros de lata guías de la cabina y al tocar al riel guía, se 

dispara un mecanismo de acción, que presiona al riel y detiene 

inmediatamente el movimiento de la cabina, quedando ésta sus--. 

pendida en los rieles. 

o) CONTRAPESO: 

Por lo general el contrapeso está compuesto de blocues 

de fierro de diferentes pesos, los cuales se colocan en un mar 

co también de fierro, que está suspendido por los cables que -

vienen a través de la polea de desvío. El contrapeso ayuda al 

motor, pues está calculado para equilibrar el peso de la cabi-

na más la mitad de la capacidad de la cabina. 

p) REGULADOR DE VELOCIDAD: 

Al dispositivo oue controla la velocidad máxima del --

elevador, se le conoce como regulador de velocidad. Por medio 

de un cable de acero que está fijo a la cabina, se hace girar-

una polea a la cual se le regula la velocidad. En caso de que 

la velocidad de la polea seamayor a la permitida, se activa un 

circuito que deja sin energía al motor, produciéndose así el - 

parode emergencia del elevador. 

q) CHANBRANA: 

Ea un marco de fierro colocado en el umbral del cubo -

en cada piáo del edificio donde se va a tener acceso al eleva-

dor. 

r) PUERTAS DE PISO: 

Estas pueden ser de deslizamiento horizontal o verti--

cal, y van colgadas sobre unas correderas que contienen las 

chaabranaa. 
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s) AMORTIGUADORES: 

Se definen como dispositivos hidráulicos o de resortes 

cuya función ea amortiguar la caída de la cabina en caso de --

que no llegue a frenar el elevador en el primer nivel así como 

también cuando va en dirección descendente. 
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CAPITULO II 

HISTORIA DE IDS ELEVADORES 

El transporte de personas y mercancías a lugares elevados 

era bastante azaroso hasta que se descubre el ascensor seguro-

en 1852. Hasta entonces la humanidad habla recurrido a diver-

sos medios, la mayoría poco eficaces o, por lo menos, insegu-

ros para transportar cargas pesadas • lugares elevados. 

Aunque se usen grúas, poleas, o aparejos, ea fácil imagi-

nar lo que sucede cuando se rompe la cuerda. 

Las poleas simples se empiezan a utilizar mucho antes de-

que aparescan los aparejos más sofisticados. Aunque sólo pue-

da especulares acerca de cuándo fueron usados por primera vez, 

los egipcios, debieron haber empleado poleas de algñn tipo pa-

ra construir sus pirámides. Como testimonio de su ingenio, la 

pirámide más grande, construida en el año 2600 A.C., tiene más 

de 150 metros de altura y muchos de sus bloques pesan más de -

100 toneladas. 

En el año 236 A.C., Arquímedes, destacado hombre de cien-

cia y genio en el área mecánica de la &poca, desarrolla un die 

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 año de 1852, se le pide a Elisha Otia, que constru-

ya un montacargas. 

Otis diseña un freno de emergencia colocando 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 gula a ambos lados del 

hueco del elevador. El cable de suspensión se fija sobre la -

ballesta de tal manera que el peso de la plataforma del monta-

carga llegue a ejercer suficiente tensión sobre la ballesta pa 

ra impedir que toquen las barras del trinquete. En caso de ro 

tura del cable se deja de ejercer tensión sobre la ballesta y-

los dos extremos de bata se anclan, de inmediato en la creman° 

ra, asegurando firmemente la plataforma del montacarga en ese-

lugar e impidiendo que 6sta caiga. (Fig. 2) 

Otis inventa el primer ascensor seguro y esta caracterís-

tica de su invento no sólo da comienzo a la industria del ----

ascensor, sino que tambAn permite que los arquitectos puedan-

utilizar en forma adecuada el espacio existente.en edificios -

más altos que desean construir. Al igual que cualquier otro -

hombre de negocios, Otis, tiene que.  hacerle publicidad a su di 

seño y decide hacerlo de un modo podó comía y dramlitico en la-

exposición celebrada en Nueva York en 1854. 

Despu6s de instalar un ascensor en el sector principal --

del salón de exhibiciones, Otis hace que la plataforma cargada 

con cajas, barriles y otras mercancías en la que tambilin 61 -- 

viaja, se eleve a cierta altura. Luego ordena que se corte el 

cable. Al suspender la tensión ejercida sobre el mecanismo de 

seguridad que esti formado por una ballesta de carreta, 6sta -

se estira y se traba en la cremallera, asegurando firmemente -

la plataforma de carga y suspendiendo así el movimiento de la 

misma. 
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El diario "New York Tribuna" usa palabras como "audaz" y-

"sensacional" para describir dicho acto. Muchos pequeños in—

dustriales de la ciudad de Nueva York y el público en general-

(que pronto utilizaría modelos para pasajeros en sus comer—

cios), asocian la hazaña con otra palabra: "seguridad". Esta-

palabra hace que loa ascensores ganen la aceptaci6n universal-

de que siguen gozando hoy en día. 

Al principio, la compañia de E. G. Otia no tuvo gran de--

manda de ascensores. En 1854 no son muchos los que se venden, 

en 1855 sólo 15, pero para 1856 los registros de la compañia -

Otis muestran 27 ascensores vendidos. Todos se utilizan para-

el transporte de carga. 

E1.23 de marzo de 1857, Otis instala el primer ascensor 

del mundo para pasajeros, en la tienda de E. V. Haughwout y — 

Compañia, un edificio én Nueva York, que tiene cinco pisos y -

que se considera bastante alto en aquella época. La potencia-

necesaria para mover este ascensor se obtiene a través de un -

sistema de ejes y correas que se mueven dende una Puente con•--

tral de vapor instalada en el edificio. El sistema puede le—

vantar hasta 450 Kg. a razón de 0.20 metros por segundo. Por-

fia se comienza a explotar el principal mercado para los aseen 

aores. 

Cada vez se construyen edificios de mayor altura, y sin -

embargo, la altura est& limitada a 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 la base, de ma 
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nera que la superficie interior de la planta baja, que es la -

importante del edificio, comienza a disminuir. 

Los edificios para oficinas que se construyeron en el cen 

tro de Chicago, San Francisco, Boston y otras ciudades, además 

de Nueva York, son de seis o más pisos y todos tienen elevado-

res. De las principales construcciones en las que se utilizan 

ascensores son los hoteles, debido a que los pisos más altos -

empiezan a tener una gran demanda. Así mismc las grandes 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 el ----

ascensor hidratlico, capaz de moverse a velocidad de tres a --

cuatro metros por segundo, y que es mayor a la lograda ante---

riormente. La instalación de dichos elevadores ea más senci-

lla y económica que los modelos operados por una máquina de va 

por, asi como también su funcionamiento y operación. Otra no-

vedad la constituye un dispositivo automático de seguridad que 

en caso de emergencia, puede detener gradualmente una cabina 

que viaja a gran velocidad. 

En diciembre de 1889, se instalan, con mucho éxito, los 

primeros ascensores eléctricos en el edificio Demarest. en Nue 

va York. Estos usan motores eléctricos y un sistema ce rueds-

dentada y tornillo sinfin, y son empleados principalmente como 

montacargas y para pasajeros, pues son operados a baja veloci-

dad. 



A medida que los mecanismos se perfeccionan, los ascenso 

res eléctricos comienzan a usarse en edificios de mediana al-

tura. Esto no representa ninguna amenaza para el mercado de-

los ascensores hidráulicos, pues éstos son usados para servi-

cios de alta velocidad. En esa época, loa ascensores hidráu-

licos alcanzan una velocidad de cuatro metros por segundo, --

mientras que los nuevos modelos eléctricos operan a 0.5 me—

tros por segundo. 

En pocos años, la velocidad de loa ascensores eléctircos 

alcanza el máximo valor de diseño esperado: dos metros por --

segundo. 

Junto con el ascensor eléctrico se introduce un sistema-

de control que permite el movimiento uniforme del mismo, como 

en los ascensores modernos. Este sistema controla la veloci-

dad del motor y ea llamado "Sistema Ward-Leonard", así como -

también controla la tensi6n de salida de un generador eléctri 

co que alimenta el motor del mecanismo del ascensor. En el -

capitulo de motores se explica esto con más detalle. 

Una vez que este sistema se utiliza en loa ascensores, -

se revoluciona esta industria, pues la velocidad de éstos de-

pende de la preai6n de una máquina de vapor, o de una bomba -

de aceite o agua. 

La combinación del avance en las técnicas de construc---

ci6n y los nuevos diseños de ascensores hace que los edifi---

cios de mayor altura alcancen un importante desarrollo en to-

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

Uno de los desarrollos técnicos más importantes ocurrido-

a principios de este siglo en el año de 1903, consiste en el -

diseño del ascensor eléctrico sin engranajes. Este tipo de --

ascensor permite dar servicio a una mayor velocidad. Además,-

puede ser instalado en edificios de cualquier altura. Otra --

ventaja en estos equipos es su durabilidad. En esa época se -

discute que este equipo puede durar más que el edificio. Más-

tarde se comprueba que al demoler el edificio, el equipo del -

ascensor está en perfectas condiciones de funcionamiento. En-

muchos casos, cuando un edificio de hace cuarenta años o más -

es modernizado, se reemplaza tnicamente la cabina y el sistema 

de control del ascensor. 

El principio del funcionamiento de la máquina de tracción 

sin reductor es muy simple. Ea similar a la operación de una-

locomotora que mueve los vagones por la tracción entre sus rue 

das de acero y los rieles. En el ascensor, la tracción se lo-

gra por el uso de hasta ooho cables de acero, conocidos como -

"cables de tracción", fijados en la parte superior de la cabi-

na, y que van alrededor de una polea motriz con ranuras espe-

ciales. El otro extremo de los cables se fija a un contrapeso 

que sube y baja en el hueco del ascensor y que ea guiado por -

rieles. 

El resultado de esta combinación, ea que el peso de la ca 

bina del ascensor, en un extremo de loa cables y la masa total 

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



- 13 - 

de la polea motriz. Cuando 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 loa pasajeros. El peso de la cabina y --

aproximadamente, la mitad del peso de los pasajeros, están ---

equilibrados por un contrapeso que se desliza hacia abajo a me 

dila que la cabina sube. Con este arreglo se obtiene la trac-

ción necesaria entre los cables de elevación y la polea motriz. 

La función del contrapeso se aplica desde el diseño de --

loa primeros ascensores. Su uso est& incluido en la patente -

del elevador básico obtenida por Elisha Otia. 

La polea motriz ranurada es relativamente grande. Puede-

tener un diámetro de 75 a 120 am. 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 Eancock en Chicago tiene ascenso 

res impulsados a esta velocidad. Los edificios del World Tra-

de Center en la ciudad de Nueva York, tienen ascensores que --

van a 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 una velocidad de 3.5 metros --
por segundo aproximadamente. 

Loa ascensores con maquinas de tracción y reductor, tie-

nen el mismo principio de operación que los que no llevan en-- 

granee. Como su nombre lo indica, las maquinas con engranes -

tienen un sistema reductor instalado entre el motor eléctrico- 
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y la polea motriz. Eate tipo de máquinas está diseñado para - 

ops,rar a velocidades relativamente bajas, y es utilizado en --

ascensores y montacargas con capacidad de 15 a 15000 Kg. o más. 

También se usa en edificios de departamentos de 8 a 20 pisos -

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

do. 

'De ascensores están diseñados para operar con mucha segl 

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

sor se usan hasta ocho cables de tracción. El factor de segu-

ridad del ascensor aumenta con el manero de cables. Los ca—

bles adicionales se usan para incrementar la superficie de ---

tracción de la polea motriz. Si un ascensor pierde la trac---

ción y empieza a caer, un dispositivo de regulación activa ope 

ra unas mordazas, que presionan fuertemente los rieles guía de 

teniendo la cabina, bajo cualquier condición de carga. 

La primera instalación de ascensores de tracción sin en--

granee fue en el edifico Beaver, de 55 metros de altura, en --

Nueva York, en el salo de 1903. Los ascensores tenían una capa 

cidad de 1140 Kg. y una velocidad de 2.5 metros por segundo. -

;.l año siguiente dos ascensores del mismo tipo se instalan en-

el edificio Majestic en Chicago. En el año 1906, en Nueva ---

York, se empiezan a construir edificios realmente altos. El -

primero es el edifico Singer de 41 pisos y 186 metros de altu-

ra; en el año 1908, el edifico Metropolitan Life Insurance, -

de 52 pisos y 213 metros de altura, y en el año de 1912, el --

edificio Woolworth de 60 pisos y 238 metros de altura. 
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En los tres años comprendidos entre 1929 y 1931, se tenni 

nan en Nueva York tres de loa edificios más 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 6 60 pisos. 

En 1966 se construye el edificio John Hancock de 100 pi--

son en Chicago, pero no sobrepasa al Empire State. Sin embar-

go se presentan muchos cambios en el diseño de los edificios,-

poniendo menos énfasis en las torres de diseño complicado y --

mis en la superficie aprovechable comercialmente. Los ascenso 

res del edificio John Bancock superan efectivamente a los del -

Empire State al alcanzar un recorrido superior en unos 30 me--

troa de los de este último. En 1970, la primera de las torres 

gemelas del World Trade Center, de Nueva York obtiene el titu-

lo de "Edificio más alto", pues mide 411 metros (110 pisos). -

Mis tarde se completa la segunda torre con la misma altura y -

los dos edificios constituyen ahora una verdadera ciudad vertí 

cal. El proyecto completo del world Trade Center, que incluye 

otros varios edificios, utiliza mis de 244 ascensores y 70 es-

caleras móviles que transportan diariamente a 50,000 'Empleados 

al estar ambos edificios totalmente ocupados. 

Si a esta cantidad se añaden loa 80,000 visitantes que se 

gún se ha estimado visitan diariamente el lugar, ya sea por ra 

iones de trabajo o como turistas, se comprende lo necesario 

que ea este equipo. 
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CAPITULO III 

AVANCE EN LOS CONTROLES DE LOS ELEVADORES 

Los diferentes arreglos eléctricos o electrónicos que de-

terminan ciertas funciones que deben cumplir loa elevadores co 

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

o cabina) la aceleración, la velocidad nominal, la desacelera-

ci6n y el alto total; señalan el concepto de control en eleva-

dores. Existen diferentes arreglos de circuitos para contro-

lar el motor de loa elevadores, que los fabricantes denominan-

"Sistemas de maniobras" o "mandos", y que describen con mayor-

detalle en el capítulo correspondiente a sistemas de maniobran. 

La construcción de edificios cada vez más altos iniciada-

a principios de este siglo parece simplificara. cada vez más -

así como la instalación de ascensores en ellos. Sin embargo,-

cuando se piensa que los primeros ascensores se controlaban --

manualmente con una cuerda que recorría todo el cubo del ascen 

sor para activar una llave de control en el sótano, es fácil -

apreciar cuáles eran algunos de los problemas posteriores. 

Más tarde se instalan interruptores eléctricos en loa ---

ascensores en vez de cuerdas, pero la dificultad sigue estando 

en cómo 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 
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y a tiempo para recoger a los pasajeros. 

Al dar cada vez más importancia a la seguridad de los pa-

sajeros, se establecen diversas normas. En 1922, esas leyes -

no oficiales se convierten en el código estándar de seguridad-

de ascensores que, desde entonces, ha sido el código modelo --

que,se actualiza constantemente. 

Una de las disposiciones del código es la de que debe ha-

ber un sistema de control de puertas, para impedir que el ----

ascensor funcione, si una puerta en cualquier piso no está 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 al ---

operador saber en qué pisos hay pasajeros esperando y los mane 

roa ubicados en las paredes del cubo le sirven para saber cuán 

do tiene que comenzar a disminuir la velocidad del mismo para-

efectuar la próxima parada. 

Cuando los ascensores se mueven a una velocidad de 1.5 y-

2 metros por segundo, al operador le resulta fácil saber cuán-

do debe empezar a frenar. Sin embargo, las dificultades aumen 

tan cuando dicha velocidad llega a ser de 3.5 metros por segun 

do o mayor. 

Por eso, el próximo paso consiste en automatizar el siste 

ma de control para que el operador no necesite calcular en qué 

piso se encuentra. Con el transcurso del tiempo, la automati-

zación termina dejándolo sin trabajo, momento que llega cuando 

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

El principal avance en dispositivos de control automático 

se logra en 1924, cuando se perfecciona el sistema de señales-

para el nuevo edificio de la Standard Oil Company, en Nueva --

York. Loa ascensores se mueven a más de 4 metros por segundo, 

sin exigir ninguna habilidad especial al operador. Cuando los 

pasajeros oprimen los botones de los diferentes pisos, las se-

ñales se registran en el sistema de control del elevador. El-

operador no sabe en qué piso va a parar el ascensor hasta que-

nota que la velocidad empiesuadiaminuir y que el elevador para 

en el piso desde el cual ha sido llamado. 

En la planta baja, todo lo que el operador tiene que ha—

cer, ea oprimir los botones correspondientes a loa pisos soli-

citados por los pasajeros y, posteriormente, cuando reciba una 

señal del supervisor de los ascensores, mueva una palanca para 

cerrar las puertas. Una vez cerradas, el operador sigue socio 

nando la palanca el tiempo necesario para que el ascensor se -

ponga en movimiento, pero despuássuelta la palanca para que la 

aceleración, el mantenimiento de la velocidad y su disminución 

al detenerse en determinado piso, están controlados automática 

mente. Lo <naco que el operador debe hacer durante el recorri 

do ea controlar el cierre de las puertas, cuando los pasajeros 

entran y salen del ascensor. 

El supervisor es, en cierta forma, un policía de tráfico. 

Desde su puesto de control, en el vestíbulo, puede ver un ta-

blero donde se iluminan los ntmeros de loa pisos en loa que se 

han hecho llamadas. El decide en qui momento despachar un --- 
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ascensor. Si uno o más de los ascensores demoran mucho en res 

ponder al llamado, es posible que algunos de ellos se concen---

tren en la misma zona del edificio a un mismo tiempo. Esta --

aglomeración a menudo causa molestias a los 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 mayoría de las funciones del su-

pervisor. El servicio está programado automáticamente para --

atender la demanda especial de cada edificio. El primero de -

estos sistemas se instala en 1937. 

Antes de perfeccionar este sistema para edificios grandes, 

a mediados de la década de los años 20, se ve la necesidad de-

poner un servicio automático similar, sin operador en edificios 

más pequeños, de apartamentos, hospitales y oficinas. Asi sur 

ge la maniobra colectiva que registra todas las llamadas, aten 

diendo primero las correspondientes a una dirección, luego in-

vierte el ascensor su marcha, para atender todas las llamadas-

registradas en sentido inverso. 

Los resultados del notable desarrollo de la electrónica -

alcanzados durante la segunda Guerra Mundial, se aplican para-

el perfeccionamiento de loa controles. Asi, se empiezan a usar 

dispositivos electrónicos que controlan la cantidad de llama--

das, suman el tiempo en que se hacen y automáticamente combi—

nan estos datos con otros, tales como la posición de otras ca-

binas, numero de llamadas, etc., con el fin de programar y ha-

cer funcionar grupos de ascensores en un edificio. (Esto se -

explica en el capitulo referente a grupos de ascensores). 
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El supervisor selecciona el programa más conveniente al -

sistema, tomando en cuenta las horas en que hay más tráfico, -

como por ejemplo las horas de entrada por la mañana, la hora -

del almuerzo y la salida por la tarde. 

De cualquier forma, hay que seguir recurriendo al elemen-

to humano para poner en marcha a los ascensores. Los primeros 

sistemas automáticos se instalan en muchos edificios alrededor 

de 1948, entre otros el de las Naciones Unidas. 

El adelanto electrónico que propicia la desaparición de -

loe operadores y los supervisores, es un dispositivo de seguri 

dad para el control automático 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 las puertas se cierran oca-

sionando que listas vuelvan a abrirse. 

Despuils de un breve intervalo, si ningún pasajero entra o 

sale de la cabina, el sistema de control automático hace que 

la puerta se cierre y que el ascensor inicie su movimiento. 

Lo 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 automáticos y sin operadores. En realidad, es -

comprensible, ya que el sistema detecta mejor que el supervi-

sor cuáles son las condiciones de tráfico para los ascensores. 

El dispositivo de seguridad en las puertas puede decidir cuán-

do estas deben cerrarse en tanto que el sistema automático in- 
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dica cuándo hay que despachar a la unidad, para responder así-

a las llamadas producidas. Con esto el operador queda despla-

zado. El público lo acepta ya que los ascensores automáticos, 

en casas particulares, en pequeños edificios de apartamentos y 

en oficinas han estado usándose durante varios años. Lo mismo 

sucede con el sistema automático de nivelación, con el piso y-

las puertas automáticas. El sistema de control de señales, --

utilizadO por primera vez en un edificio en 1924, es semiauto 

mático y ha logrado que gradualmente se llegue a un funciona--

miento completamente automático. Cuando surge el ascensor au-

tomático, el público lo acepta entusiasmado y en 1956, todos -

los edificios comerciales importantes que utilizan ascensores, 

instalan equipos automáticos. 

Una vez diseñados estos para el funcionamiento de los ---

ascensores, ya sea para grupos•grandes o para dos o tres unida 

des, se inicia una búsqueda incesante de mejorías para dichos-

sistemas, oon el fin de perfeccionar todavía más el servicio.-

Desde la aparición de los sistemas automáticos de control, a - 

mediados de la década de 1950, una de las mejoras más importan 

tes ea el sistema de zonas múltiples. La finalidad perseguida 

es brindar al usuario algo que se aproxime lo más posible, a - 

un servicio instantáneo. El sistema de zonas múltiples entra-

en funcionamiento fuera de las horas de mayor demanda. Entre- 

esos periodos, en lugar de mantener a loa ascensores funcionan 

do con o sin pasajeros, de acuerdo a un programa fijo con lo -

que se consume mucha energía eléctrica, 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 ejemplo, si el edificio tiene diez pisos y cuatro ---

ascensores, uno de éstos queda estacionado en la planta baja -

para recoger a loa pasajeros que entran al edificio y llevar--

los a cualquier piso. La segunda zona abarca del segundo al -

cuarto piso, la tercera, del quinto al séptimo y la cuarta, --

del octavo al décimo. Durante los momentos de inactividad nor 

maimente hay un ascensor estacionado en algún lugar de cada zo 

na. La idea es que si una persona en cualquiera de estos pi--

soa quiere usar un ascensor para bajar o subir, éste puede re-

cogerla con rapidez, ya que se encuentra a s6lo uno o dos pi-

sos de distancia. Después de prestado dicho servicio, el ----

ascensor regresa a una zona de estacionamiento libre. Ea fá- 

cil programar un plan de este tipo con un sistema de zonas mg1 

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 ascensores en la- 

planta baja, tan pronto como el ascensor estacionado ahí se -- 

llena y parte, desde el veatibulo de entrada, se transmiten se 

dales a los otros en forma sucesiva, para que abandonen sus lu 

gares de estacionamiento y bajen inmediatamente al veetibulo•a 

dar servicio. 

Otro complemento importante del sistema de control automá 

tico, ea el mecanismo de verificación del peso de carga en la-

cabina, que contiene los siguientes circuitos de análisis de -

carga que cumplen con ciertas funciones• a saber: 
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a) CIRCUITO DE CARGA MININA: 

Es el circuito que verifica si algún pasajero se en---

cuentra dentro de la cabina. Si está ocupada, el control per-

mite que el elevador haga su recorrido en cuanto se registre -

algún mando de cabina. Si la cabina se encuentra vacía 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, asi que manda automáticamente una señal que anula -

las 6rdenes registradas en la botonera de la cabina, evitando-

así que el elevador realice viajes innecesarios. 

b) CIRCUITO DE CARGA COMPLETA: 

Este circuito tiene como función determinar cuándo la-

cabina se encuentra con su capacidad nominal, en cuyo caso, el 

control de peso hace que no se detenga en otros pisos a aten-

der llamadas hasta que no vuelva a haber espacio para otros pa 

sajeros, ya que no tendría caso que el elevador atendiera otras 

llamadas si no pueden ya abordarlo mis pasajeros. 

c) CIRCUITO DE SOBRECARGA: 

La 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 suspendido el servicio y 

permaneciendo abiertas las puertas, hasta que salgan los pasa-

jeros que no permiten qua el control elimine el bloqueo del --

ascensor para poder asi moverse y atender los mandos de cabina. 

En 1965 se empiezan a usar circuitos de estado sólido Ga-

los sistemas electrónicos, los cuales son montados en tarjetas 
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con circuitos impresos. Esto permite reducir el tamaño 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 para un ascensor, es 

cir, diferentes formas de atender las llamadas de piso 

das externas) y las órdenes de cabina. Los fabricantes de 

ascensores toman en cuenta la estructura que tiene el edificic, 

el tipo de servico que éste va a dar, el número de pisos 

número de ascensores en grupo existentes, ya que según sea t - 

caso, están provistos de diferentes tipos de controles para ss 

tisfacer las exigencias del cliente. Los tipos de maniobras -

que existen son: 

a) Automática Universal Sencilla 

b) Colectiva no Selectiva 

c) Colectiva Selectiva en Subida y 

Bajada 

d) Colectiva Selectiva en Bajada 

Formas de operar deVlos sistemas.- 

a) AUTOMATICA UNIVERSAL C SENCILLA: 

Este es el sistema más sencillo de funcionamiento de 

los mandos de una ascensor. In cada piso de parada va coloca-

da una botonera de llamada con una indicación luminosa de "OCU 

PADO". 

En la cabina va colocada una botonera con igual número de 

botones a los pisos que se van a servir, más un botón de para-

da "ALTO" y otro de "ALARMA". 
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Cuando una persona oprime el botón de llamada en un piso-

(señal de OCUPADO apagada) la cabina se pone en marcha (señal-

de OCUPADO encendida) desde el piso donde se encuentra estacio 

nada en aquel momento, mara dirigirse al piso de destino, don-

de se detiene automáticamente. 

El usuario, una vez dentro de la cabina, oprime el botón-

del piso deseado y pone así en marcha a la cabina hasta llagar 

al destino marcado en el control del elevador por el usuario -

en el momento de abordar la cabina. 

Durante el recorrido, la señal de OCUPADO permanece encen 

dida en todos los pisos indicando que la cabina está ocupada y 

no puede atender ninguna otra llamada, excepto la que está re-

gistrada. 

La llamada de piso (y una sola vez por vuelta) es recogi-

da únicamente cuando la señal de OCUPADO se ha apagado. 

Del mismo modo sólo puede ser atendida una llamada desde-

la cabina, es decir, en el caso de encontrarse varias personas 

en la cabina, éstas tendrán que ponerse de acuerdo para opri-

mir los botones seg(n el orden de destino de cada pasajero. 

La cabina sólo atiende un mando interno y una sola llama-

da por vuelta. No existe, por consiguiente, un órgano con me-

moria para aceptar más órdenes o llamadas. 

Cuando la cabina se encuentra en funcionamiento, las lla-

madas y las órdenes internas no son atendidas y la indicación-

de OCUPADO permanece encendida en todos los pisos. 

Las personas que se encuentran en los pisos, deben espe-- 
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rar a que la cabina se detenga y esté en disposición de servi-

cio (señal de OCUPADO apagada) para poder realizar una nueva -

llamada. 

Esta maniobra se emplea comúnmente en ida ascensores con-

capacidad no superior a seis personas y en edificios de vivien 

da de siete a ocho pisos, donde el tráfico no es muy intenso. 

Cuando son dos los ascensores dotados con maniobra automl 

tica universal, se instala en cada piso una sóla botonera, co-

mún a los dos ascensores y colocada entre las dos puertas de -

acceso a las cabinas, con un sólo botón y con la indicación lu 

minosa relativa a los dos aparatos. 

El funcionamiento de cada ascensor es idéntico al de la -

maniobra automática universal; la única diferencia fundamental 

es que la llamada efectuada en un piso va asignada a una sdla-

cabina. 

Si las dos cabinas se encuentran paradas y disponibles en 

cualquier piso, así como en el mismo piso, la señal de OCUPADO 

de ambas cabinas se encuentra apagada. Cuando una persona ---

oprime el botón de llamada, asta es asignada automáticamente a 

la cabina que esté más cerca del piso donde se registró la lla 

mada. 

Sobre las botoneras de todos los pisos se ilumina la se—

ñal de "OCUPADO" que corresponde a la cabina en servicio, y se 

encuentra apagada la que corresponde a la cabina que se encuen 

tra lista para dar servicio. 

Si el pasajero oprime nuevamente el pulsador de llamada - 
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no es registrada y por consiguiente impide la utilización de -

la otra cabina, que queda disponible para satisfacer una posi-

ble llamada procedente de otro piso. 

Si una persona realiza una llamada de otro piso, ésta es-

siempre asignada a la cabina que se encuentre libre y la seflal 

correspondiente de "OCUPADO" se enciende. 

Cuando ambas cabinas se encuentran en funcionamiento o --

han sido llamadas desde cualquier piso, las señales de "OC-JiA-

DO" se encienden anulando otras llamadas. El pasajero debe es 

perar a que uno de los dos ascensores se encuentre disponible-

para poder efectuar su llamada. 

Cuando uno de los ascensores se encuentra fuera de servi-

cio, las llamadas de los pisos son atendidas por la otra cabi-

na. 

Las principales ventajas de la maniobra duplex son las si 

guientes: 

1º Desde cada piso sólo es posible llamar a una sola cabi 

na, evitando recorridos en vacío y reduciendo el tim-

pó de espera.en los pisos. 

2º La llamada efectuada desde un piso es asianada automá-

ticamente a la cabina que se encuentra más cerca del -

piso en donde se registra la llamada. 

3º El empleo de una sola botonera coman para los dos ----

ascensores resulta más práctico y cómodo, pues las per 

sonas no tienen que desplazarse de un acceso a otro pa 

ra ver cuál 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 NO SELECTIVA: 

Es un sistema de maniobra, en el cual es posible regis 

trar varias llamadas de cabina o de piso, que se van cumplien-

do en un determinado orden, independientemente de la secuencia 

en que las llamadas de piso o las órdenes de cabina han sido -

registradas. 

El control eléctrico está capacitado para recoger y memo-

rizar todas las llamadas efectuadas. 

La maniobra colectiva no selectiva no distingue los man--

dos registrados en cabina, de las llamadas en los pisos y no -

está capacitada para hacer ninguna elección o selección entre-

los mandos y las llamadas. 

En cada piso servido, hay colocada una botonera con un bo 

tón de llamada y una señal luminosa de "REGISTRADA", que se --

ilumina cuando la llamada ha sido captada. 

En la cabina se instalan los siguientes dispositivos: un-

señalador luminoso de posición de cabina, dos indicadores lumi 

nosos de flechas que señalan la dirección que seguirá la cabi-

na y que están colocados sobre la pared del fondo en forma muy 

visible para las personas que la ocupan. 

Las personas aue se encuentran en el piso presionan el bo 

tón de llamada y su correspondiente señal de "REGISTRADA" se -

ilumina para indicar que la llamada ha sido captada. Las per-

sonas que entran en la cabina oprimen los botones para los pi-

sos deseados sin necesidad de un acuerdo previo. 
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Durante la marcha, la cabina satisface las anotaciones re 

giatradas, sean en la cabina o en los pisos, según el orden en 

que llegue a los pisos correspondientes, independientemente del 

orden cronológico en que han sido efectuadas y siempre y cuan-

do la cabina siga estando ocupada. 

Sin embargo, cuando la cabina parte,ya sea que esté vacía 

u ocupada y en movimiento de súbida, llega primero hasta el pi 

so más alto de donde ha sido efectuada la llamada, 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, según el orden en que se encuentren los respectivos 

pisos, ea necesario que a los pasajeros se les indique el 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 -

le cabina hay colocada una señal luminosa de posición de cabi-

na, que indica durante el movimiento, el piso al que se está -

acercando la cabina y el piso en donde se ha detenido una vez-

que Gata ami lo ha hecho. 

Cuando la cabina se detiene en un piso como respuesta a -

una llamada registrada, ea necesario indicar a las personas -- 

que la •aperan, en qué dirección va a partir la cabina. Para -

este fin están colocadas en la pared del fondo de la cabina, -

en forma visible para el que entra, dos indicadores luminosos- 

•n forma de flechas. El funcionamiento de estas señales va li 

gado a las llamadas registradas, es decir, si en el momento de 

la parada hay una llamada registrada que ocasiona que la cabi- 
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na salga en direcci6n ascendente, se enciende la señal de pró-

xima partida hacia arriba y visceversa si la cabina debe par—

tir hacia abajo. 

Por sus caracteristicas esta maniobra está adaptada para --

ascensores con capacidad de cuatro a seis personas y para un - 

namero máximo de paradas de diez, en los edificios cuyo tráfi-

co es desde la planta baja hacia los pisos superiores y de es-

tos hacia la planta baja, con limitado tráfico entre pisos co-

mo por ejemplo en el caso de departamentosy pequeños hoteles. 

(En la figura 4 se muestra esta secuencia de funcionamiento). 
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c) MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA EN SUBIDA Y BAJADA: 

Mientras en la maniobra automática universal la cabina 

responde a una sola llamada y a un solo mando por vuelta, en -

la maniobra colectiva selectiva las llamadas de los pisos y --

los mandos de cabina pueden ser registradas en cualquier nóme-

ro y en cualquier momento. La cabina va a seguir el orden en-

que las llamadas han sido realizadas y registradas. 

El equipo eléctrico está en disposición de memorizar to-

dos los mandos y llamadas, así 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 está 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" indica-

do mediante una flecha trazada hacia abajo. En el piso infe—

rior va un solo bot6n para "SUBIR" en tanto que en el ótlimo -

hay un solo bot6n para "BAJAR". 

Loa botones de llamada son de tipo luminoso y se iluminan 

cuando la llamada para "SUBIR" o "BAJAR" ha sido registrada. 

En la cabina están colocados los siguientes aditamentos: 

una botonera con loa botones correspondientes a los pisos que-

va a servir, una señal (flechas) que indica el sentido de la -

próxima partida de la cabina y que está colocada sobre la pa--

red del fondo. 

Las personas que se encuentran en los pisos oprimen el bo 

t6n de llamada de acuerdo a la dirección que desean tomar. La 
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persona que entra en la cabina, oprime el botón de mando para-

el piso deseado, sin necesidad de ponerse de acuerdo con los 

demás pasajeros. 

Las llamadas de los pisos y los mandos de cabina pueden 

ser registrados en cualquier momento con cabina vacía 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 

nológico en que los mandos han sido registrados. Cuando la ca 

bina está en movimiento ascendente se para automáticamente en-

aquellos pisos donde se han registrado llamadas para "SUBIR" y 

continúa subiendo. Una vez realizados los mandos registrados-

para los pisos superiores, la cabina prosigue su curso hasta -

el final del recorrido, con objeto de atender la llamada para-

"BAJAR". Una vez hecha esta parada, la cabina desciende y du 

rante el descenso atiende las llamadas para "BAJAR" reaistra--

das en los pisos. 

Cuando la cabina se encuentra con carga completa, respon-

de solamente a los mandos internos y no se para más en los pi-

sos en los cuales han sido registradas otras llamadas, ya que-

éstas lo «único que logran es una inútil pérdida de tiempo, ya-

gua la cabina no se encuentra en posibilidad de acoger a otros 

pásajercs. _Estas llamadas han sido registradas para ser az:en-

didaá en recorridos sucesivos. 

Como la cabina realiza los diversos mandos registrados si 

guiando el orden prefijado, es necesario que los pasajeros se-

fijen en el piso en que la cabina se detiene, de manera que cm 
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da persona sepa cuando ha llegado a su piso. Para tal objeto-

en la cabina va colocada una indicaci6n luminosa de posición - 

que señala el piso al cual la cabina está llegando y cuando la 

cabina se para, el piso donde la misma se encuentra detenida. 

Cuando la cabina se encuentra en un piso respondiendo a -

un mando o a una llamada, es necesario indicar a la persona --

que espera, cuál va a ser el sentido de la próxima salida, pa-

ra evitar que una persona entre en la cabina que va a partir -

en sentido contrario al deseado. Para evitar estos problemas-

se colocan dos indicaciones luminosas de tipo flecha. El fun-

cionamiento de estas indicaciones está en relación directa con 

los mandos y las llamadas registradas de los pisos a servir. -

Si en el momento de la parada han sido registrados mandos y --

llamadas tales que la cabina deba partir inmediatamente en su-

bida, se enciende la señal de próxima partida hacia arriba; si 

en cambio, los mandos y las llamadas registrados son tales que 

la cabina debe partir hacia abajo, se enciende la señal de ---

próxima partida en dirección descendente. 

Concluyendo, las llamadas de los pisos y los mandos en la 

cabina pueden ser registrados en cualquier momento. 

Las llamadas para subir son atendidas durante el recorri-

do de subida y las llamadas para bajar son atendidas durante -

el recorrido de bajada. El pasajero debe solamente oprimir el 

botón de llamada con el sentido de dirección deseado y la cabi 

na va a atender las llamadas en un sentido y posteriormente en 

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 botonera con un solo boten de llamada para "BAJAR", indica 

do mediante una flecha que apunta hacia abajo. En el piso in-

ferior va un botón de llamada para "SUBIR", indicado mediante-

una flecha que señala hacia lo alto. Los botones de llamada -

son de tipo luminoso y se iluminan cuando la llamada ha sido -

registrada. 

Dentro de la cabina están instaladas: una botonera con --

los botones correspondientes a los pisos que se van a servir,-

una indicación luminosa de posición de cabina, dos indicacio—

nes luminosas (flechas) señalando el sentido de próxima parti-

da de la cabina. 

El principio delfuncionamiento de esta maniobra es exacta 

mente análogo al de la maniobra colectiva selectiva para subir 

y para bajar, excepto que no es posible registrar en los pises 

la llamada para subir. los mandos en la cabina y las llamadas 

para "BAJAR" de los pisos, pueden ser registradas por los ngme 

ros en cualquier momento. 

Durante el recorrido de subida, la cabina ejecuta los man 

dos registrados seggn el orden en aue encuentra el piso corres 

pondiente y no se para en los pisos en los aue se han registra 

do llamadas para BAJARTM.  Una vez realizados estos mandos, --

puede la cabina atender la llamada existente en ese momento pa 

ra "BAJAR", del piso más alejado de la planta baja. Una vez -

realizada esta parada, la cabina desciende y va atendiendo las 
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las llamadas para "BAJAR" registradas en los pisos inferiores. 

Cuando la cabina se encuentra con carga completa, respon-

de sólo 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 seg6.n el orden como va encon-

trando los 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 a su piso de destino. Así pues, -

en la cabina va colocada una señal luminosa de posición que --

muestra durante el recorrido, el piso al que está llegando y -

cuando se para, el piso donde la misma se encuentra detenida. 

Está la cabina en un piso respondiendo a un mando o a una lla-

mada, es necesario indicar a la persona que espera cuál será -

el sentido de dirección de la cabina, para evitar que el pasa- 

jero que entre se encuentre con el inconveniente de que el son 

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

evitar estas molestias se han colocado dos señales luminosas,-

cuyo funcionamiento está relacionado con las condiciones de -- 

mando y de las llamadas registradas en los pisos. Así pues, - 

si en el instante de la parada han sido registrados mandos de-

tal forma que la cabina tenga que partir en subida, se encien- 

de la señal de próxima partida hacia arriba, mientras que si -

los mandos y las llamadas son tales que la cabina tenga que --

partir en descenso, se enciende la señal de próxima partida ha 

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

namiento). 
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CAPITULO V 

GRUPOS DE ELEVADORES 

Los ascensores, dotados de maniobra colectiva selectiva,-

pueden ser unidos en grupo, colocando en cada piso una botone-

ra de llamada comba a loa dos ascensores. Esta maniobra se ca 

racteriza por la presencia de un 6rgano central de memoria que 

recoge todas las llamadas que se realizan desde loa pisos y --

luego las asigna a una u otra cabina del grupo, sedin determi-
nado criterio que permite un mejor servicio de las instalacio-

nes. En cada parada va colocada una <mica botonera para los -

dos ascensores con un bot6n de llamada para "SUBIR" indicado -

mediante una flecha que indica hacia lo alto y el otro para --

"BAJAR" con una flecha que apunta hacia abajo. En el piso más 

bajo va un sólo botón para "SUBIR" y en el tltimo piso un solo 

bot6n para "BAJAR". Los 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: loa --

mandos registrados en la cabina son atendidos segutn el orden-

de suceai6n en que encuentra el piso correspondiente. Durante 

el recorrido en subida cada cabina atiende las llamadas para -

"SUBIR" que le toquen, segizn la subdivisi6n establecida por el 

6rgano central de maniobras e igualmente en el descenso son --

atendidas las llamadas para "BAJAR". 

La subdivisi6n de las llamadas registradas entre las dos- 
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cabinas en los pisos, constituye la parte más importante y com 

pleja de este sistema de maniobra y se afectó& teniendo en ---

cuenta las condiciones de posición, carga de la cabina, su sen 

tido de dirección, etc. 

El principio de asignación de las llamadas está represen-

tado en forma totalmente esquemática (Pig. 7), en la cual, las 

llamadas para "SUBIR" y "BAJAR" estén distribuidas sobre un --

circulo, en el cual el lado izquierdo corresponde a las de "SU 

SIR" y el lado derecho a las de -"BAJAR". 

Supuesta la cabina A en el 62 piso y la cabina B en el 2º 

piso, el:circuito resulta subdividido en dos zonas. Si por --

ejemplo, viene registrada la llamada para "SUBIR" o para "BA—

JAR" del 7º piso, el ascensor A responde, al viene registrada-

la llamada para "SUBIR" del 4º piso, responde el ascensor B. 

Las dos zonas de distribución de las llamadas varían con-

forme varia la posición de las dos cabinas y su sentido de mar 

cha. Así, si la cabina A parte en descenso para responder a -

la llamada para "BAJAR" del 5º piso, las dos zonas se modifi—

can como se indica en'la figura 7-b. Si la cabina B parte en-

subida para atender a la llamada para "SUBIR" del 3er. piso, -

la configuración de las dos zonas resulta como lo indica la fi 

gura 7-c. 

En una palabra, la distribución de las llamadas entre las 

dos cabinas no es rigida, ya que se modifica a cada vuelta se-

gún las condiciones dinámicas del momento. 

Si-por alguna razón, una de las cabinas no está en dispo- 



AAAAA 

BBBBB 

ZONAS DE AS1GNACION PARA ASCENSORES EN 

GRUPO 

Zona de llamada asignada a la cabina A 
Zona de llamada asignada a la cabina B 

Llamada para SUBIR 
Fig. 7 

Llamada para BAJAR 

A 	A 
A 

jk 	A 
A 	A 
A 	A 
A 

B 
B 
B 
B 
B 
B 
B 

B 

--• 
A 

4.1.••••• 

B 
B 
B 
B 

8 
ES 
A 

A 

B 
B 	B 

5 	B 
B 	B 
El 	 8 
B ..—., 

A 
A 
B 
15 
B 
B 
B 
B 
B 
13 
B 
B 

IN~.~~•~,  

A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 
A 

B 
B 

A 

~a.m., 

Es 
A 
A 

13 	A 
13 	A e 
B 	AÑ 
B 	A 
111 	 A 
13 	A 
8 	A 
E 	A 
B 	A 
a 	A 

	

B 	A 

	

/3 	A e 

	

B 	A 

	

a 	A 

	

B 	A 

	

B 	A 

	

3- 	A 

	

e B 	A 

	

B 	A 

	

a 	k 
B 
B 
B .--- 

B 
A 
B 
a 

B 
13 
B 

B 

___ 

A 
8 
8 

B 
A 
A. 

•••••••=•I 

B 

1•••••••.• 

A 
A 
A. 

B 	13 
B B  B 
B 	B 
B 	B B 
13 

Fic. a 

B 	B 
B 	8 
B 	B 

B 
5 	B 
B 

Fia. b 

A 	A 
A 	A 
A 	A 

A 
A 	A 
A 

Fig. r 

PB 



-39- 

'Unan de responder a la llamada que le ha ■ido asignada den-

tro de un determinado tiempo (cerca de 30 segundos), ésta es -

asignada automaticamente a la otra Cabina. Si una cabina s• -

encuentra con la carga completa, no responde a las llamadas --

asignadas, las cuales son transferidas de manera automatica a-

la otra cabina. 

Para su mantenimiento puede quedar cada cabina fuera de -

servicio en forma independiente, dando así la posibilidad de -

adecuar el servicio a las diversas exigencias del trafico o a-

las necesidades que eventualmente pudieran presentarse. 

Tres ascensores dotados con maniobra colectiva selectiva, 

pueden ser oclegados en grupo, disponiendo en cada piso de una 

botonera de llamada camón a los tres ascensores. Esta manio-

bra se caracteriza por la presencia de un órgano que memoriza-

las llamadas registradas en los pisos, las cuales son asigna--

das a lag diversas cabinas de grupo, siguiendo determinado cri 

terco que permite obtener el mejor servicio de las instalacio- 

nes. 

En cada parada va colocada una troica botonera para los --

tres ascensores con un botón de llamada para 'SUBIR• indicado-

mediante una flecha que apunta hacia lo alto y un botón de lla 

macla para 'BAJAR' indicado mediante una flecha que apunta 

die abajo. En el piso mía bajo va solamente colocado un botón 

de llamada para 'SUBIR' y en el dltimo piso uno para "BAJAR'. - 

Los botones de llamada son de tipo luminoso y se iluminan cuan 

do la llamada ha sido registrada. 
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El funcionamientó individual de cada cabina, es exactamen 

te Igual al de un ascensor que opera sin grupo. Los mandos re 

gistrados en cabina son realizados según el orden sucesivo en-

que encuentra el piso correspondiente. Durante el recorrido -

en subida cada cabina atiende las llamadas para "SUBIR" que le 

tocan. Durante el descenso son análogamente atendidas las lla 

madas para "BAJAR". 

La subdivisión entre las tres cabinas de las llamadas re-

gistradas de los pisos constituye la parte más importante y --

compleja de este sistema de maniobra y es realizada teniendo -

en cuenta las condiciones de posición, carga de la cabina, su-

sentido de marcha, etc. 

El principio de asignación de llamadas está representado-

en.forma esquemática en la figura No. 8 en la cual las llama--

das para "SUBIR", al igual que las de "BAJAR", están distribu-

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 que la cabina A está situada en el 22  piso, la B en -

el 6º piso y la C en el 9º piso (fig. a) el circuito se subdi- 

vide en tres zonas, por lo que si viene registrada la llamada-

para "SUBIR" del 3er. piso, parte la cabina A y si viene regis 

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

La zona de distribución de las llamadas varia de acuerdo-

con el cambio de posición de las tres cabinas y de la direc— 

ción en que se muevan. Así pues, si la cabina A parte hacia -

arriba para responder a las llamadas para "SUBIR" del 3er. pi- 
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so y la cabina 8 parte hacia abajo para responder a las llama-

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

se presenta como indica la figura 8-a. Si por el contrario la 

cabina C parte en descenso para responder a las llamadas para-

"BAJAR" del 82 piso, la configuración de la zona de cada cabi-

na resulta igual a la indicada en la figura 8-c. 

Al igual que en el grupo de dos elevadores, la distribu—

ción de las llamadas entre las tres cabinas no es rigida. Ade 

mis este sistema cuenta con todas las deaás 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 

según la función que tenga el edificio, el amero de pisos ser 

vidas y el :Amero de ascensores en grupo. Como ejemplo se men 

cionan dos controles diferentes: 

1) MANIOBRA Y TRAFICO PROGRAMADO CON 6 PROGRAMAS: 

Sistema con Circulación. 

Esta maniobra está adaptada para grupos de ascensores-

accionados por corriente continua, instalados en edificios de-

oficinas de notable altura, donde las condiciones de tráfico -

pueden variar entre limites muy amplios. Por lo tanto, el fun 

cionamiento se adecta a las diversas situaciones de tráfico -

utilizando el programa mía adecuado dentro de los siguientes:-

a) punta de tráfico en subida; caracterizado por un notable mo 

vimiento de personas desde la planta baja a los pisos superio-

res, b) punta de tráfico en descenso; caracterizado por un no-

table movimiento de personas desde los pisos superiores direc-

tamente hacia la planta baja, c) tráfico equilibrado; caracte-

rizado por un movimiento uniforme de personas entre varios pi-

sos ya sea de subida o de bajada, d) tráfico preponderante en-

subida; durante el cual hay mayor cantidad do usuarios diri---

gitindowe hacia los pisos superiores que hacia los inferiores,- 

e) tráfico preponderante en bajada; durante el cual hay mis --

usuarios dirigiéndose hacia abajo que hacia loe pisos altos, - 

f) tráfico reducido; caracterizado por una escasa afluencia de 

pasajeros y consecuentemente por una disminución casi total de 
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llamadas. 

El paso de una a otra condición de tráfico se efectúa de-

modo completamente automático por medio de los correspondien-

tes dispositivos automáticos de regulaci8n y control, que ana-

lizan en cada instante el número de llamadas registradas en --

los dos sentidos de marcha, las condiciones de carga de las ca 

binas, el ntmero de cabinas en servicio, el tiempo de recorri-

do de cada cabina del piso extremo interior al superior y vi--

sceversa. 

A continuación se tratan más ampliamente loa programas mei 

cionados con anterioridad. 

a) TRAFICO DE PUNTA EN SUBIDA: 

Todas las cabinas son enviadas automáticamente 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 tiempo, variable en función de las condiciones de 

carga, de manera que favorezcan la ocupación completa de cada-

cabina. Estas salen de la planta baja en el mimo orden en --

que llegaron. En cuanto se llena una cabina sale a efectuar -

el recorrido indicado. 

b) TRAFICO DE PUNTA EN BAJADA: 

Todas las cabinas son enviadas automáticamente hacia -

el piso terminal más alto, de donde vuelven a salir distancia-

das una de otra por un intervalo de tiempo variable y que está 

en funeiem del ntmero de llamadas registradas y del número de-

cabinas presentes en el último piso. Una vez que cada cabina- 
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llega al piso terminal inferior invierte su marcha para volver 

al piso terminal más alto, Si durante el descenso la cabina -

alcanza la carga completa, no se detiene más en los pisos don-

de hay llamadas registradas. Sin embargo, un adecuado disposi 

tivo almacena esta información y le asigna con absoluta priori 

dad, a la cabina más idónea la misión de satisfacer estas lla-

madas desatendidas. De este modo se logra que todas las lla—

madas para "BAJAR", tanto de los pisos altos como de los más 

bajos, sean efectuadas con igual solicitud. 

c) TRAFICO EQUILIBRADO: 

Las cabinas parten de los pisos terminales, inferior y 

superior, distanciadas una de la otra por un intervalo de tiem 

po variable que está en función del número de llamadas registra 

das. Cada cabina que ha salido de un piso extremo completa un 

recorrido cuando alcanza el extremo opuesto. Una cabina puede 

invertir la marcha antes de llegar al extremo, sólo en ciertas 

condiciones como por ejemplo, que no existan más llamadas en -

la dirección que lleva, etc. 

Durante la marcha cada cabina satisface los mandos inter-

nos y las llamadas de pisos correspondientes a la dirección --

del movimiento de la misma que al ascender satisface las llama 

das de "SUBIR" y al descender satisface las llamadas para "BA-

JAR". Las variaciones de los intervalos de partida, en función 

del número de llamadas, permiten tener una distribución unifor 

me de las cabinas en subida y bajada. 

e) TRAFICO PREPONDERANTE EN BAJADA: 
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Cuando el ntmero de llamadas para "BAJAR" supera en --

cierta cantidad al número de llamadas para "SUBIR", son lleva-

das estas condiciones al sistema de control, que escoge el pro-

grama más adecuado para esta situación de tráfico, en forma 

tal que pueda satisfacer el incremento de llamadas para bajar. 

f) TRAFICO REDUCIDO: 

Esta condici6n de tráfico es implantada cuando durante 

un cierto tiempo no se registran llamadas en loa pisos. En es 

te caso las cabinas son llevadas a los pisos terminales en la-

forma más idónea para ser-reimplantadas cuando el ntmero de --

llamadas-aumente. Durante este tráfico s6lo una cabina está -

posibilitada para responder a las llamadas que se presenten y-

se encuentra estacionada en la planta baja. 

2) MANIOBRA COLECTIVA SELECTIVA DE 4 PROGRAMAS: 

Esta maniobra está adaptada para grupos de 2 a 4 ele--

v  adores, accionados por corriente continua, instalados en edi-

ficios de medianadimensi6n, donde el tráfico es regular con -

puntas de tráfico no muy intensas. Loa 4 programas previstos-

son: 

1.- TRAFICO DE PUNTA DE SUBIDA: 

l'Odas las cabinas son enviadas automáticamente a la - 

planta baja una vez que hayan cumplido todas sus llamadas. 

Las cabinas salen de la planta baja a intervalos regulares o a 

veces inmediatamente despubs de completar sus respectivas car-

gas. 

2.- TRAFICO DE PUNTA EN BAJADA: 

Cada cabina se dirige al piso terminal alto del que - 
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vuelve a salir inmediatamente, una vez que ha satisfecho sus - 

propias llamadas de bajada. Cuando durante el descenso, la ca 

bina alcanza la carga completa, no se detiene más en los pisos 

donde hay llamadas registradas. Sin embargo, esta información 

ea guardada para luego ser asignada con absoluta prioridad a -

la cabina más adecuada para que las satisfaga. 

De este modo se logra que todas las llamadas para "BAJAR" 

ya sea de los pisos altos o de los bajos, sean efectuadas con-

igual solicitud. 

3.- TRAFICO EZ/UILIBRADO: 

Durante este tráfico el funcionamiento es idéntico al 

de un grupo de elevadores con sistema colectivo selectivo no -

programado. 

4.- TRAFICO REDUCIDO: 

Las cabinas se colocan en los pisos más adecuados de- 

espera, subdividiendo el edificio en zonas de influencia. 

El paso de un programa a otro es totalmente automático. 
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CAPITULO VI 

TIEMPOS DE OPERACION DE. LOS ELEVADORES 

En loa estudios que se realizan para la selección de uno-

o más elevadores, uno de los 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 en breve forma cuales son es 

tos tiempos y que factores los determinan. 

1.- TIEMPO DE ABORDADO 

2.- TIEMPO DE TRANSBORDO 

3.- TIEMPO DE OPERACION DE PUERTAS 

4.- TIEMPO DE VIAJE 

5.- TIEMPO DE ESPERA 

6.- TIEMPO DE DESALOJAMIENTO DEL EDIFICIO 

7.- FACTORES INTERESANTES PARA EL CALCULO DE TIEMPOS 

1.- TIEMPO DE ABORDADO: 

Es el tiempo necesario para que un ntimero determinado 

de pasajeros (este amero debe ser igual a la capacidad del --

ascensor), entre a la cabina del elevador. 

El tiempo de abordado está en función directa con la capa 

cidad, ya que para un elevador de menor capacidad, el tiempo -

de abordado ea menor que para uno con más capacidad. Asímis-

mo influye el paso libre de la puerta para el abordado, ya que 
para una puerta de reducido ancho (por ejemplo 0.70 mts.) se -
permite la entrada a una sola persona y el abordado lleva más- 
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tiempo que • través de una puerta de 1.05 mts. de ancho, en --

donde dos personas simultáneamente logran pasar. Finalmente -

el área de la cabina debe tener una relaci6n del ancho al fon-

do proporcionales para evitar aglomeraciones durante el aborda 

do y transbordo. 

2.- TIEMPO DE TRANSBORDO: 

El tiempo de transbordo se encuentra ligado al conceE 

to de tiempo de abordado, teniendo ánicamente que considerar -

la posibilidad de que en un piso determinado puedan salir y en 

trar pasajeros del elevador, lo cual ocasiona un incremento de 

este tiempo. 

3.- TIEMPO DE OPERACION DE PUERTAS: 

Es el tiempo necesario para que las puertas de un ele 

vador se cierren o se abran. En ocasiones se incluye también-

el tiempo que permanece abierta la puerta, antes de cerrarse -

automáticamente. 

Es un factor de suma importancia en la eficiencia del ---

equipo de un elevador, puesto que por cada llamada, ya sea des 

de el interior de la cabina o del piso, debe operar el sistema 

de puerta; por lo que el tiempo de operación de la puerta debe 

ser ajustado adecuadamente dependiendo del tipo de puerta que-

sea. Las más usuales son: 

a) Apertura central automática 

B) De una sola hoja automática 

e) Telescópicas de dos velocidades automáticas 

d) Telescópicas de dos velocidades con apertura central automá 
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tica 

e) Batientes semi-automáticas 

f) De deslizamiento horizontal manual 

g) De deslizamiento vertical manual 

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 este 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 a medida que aumenta el - 

ntmero 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 ea variable dependiendo de la-

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

"Ward Leonard", que se decribe en el siguiente 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.- TIEKPO DE ESPERA: 
Ea el tiempo transcurrido para que un pasajero sea --

atendido. 

El tiempo de espera ea 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 

sidadea del edificio. 

El tiempo de espera incluye el concepto de intervalo de -

espera (IE), el cual se define como la relación entre el tiem-

po empleado por un elevador para realizar un viaje redondo (TV 

RE) y el :Amero de elevadores que integran el grupo (NEG) 

TVRE 
T17-, 

NEG 

6.- TIEMPO NECESARIO PARA DESALOJAR 

Es el tiempo que se necesita para abandonar el edifi-

cio, lo cual debe ocurrir en el menor tiempo posible, puesto -

que existen casos en los que se requiere del desalojamiento --

del inmueble a la mayor brevedad posible, como en los casos de 

siniestros (sismos, incendios, etc.). No sólo en estos casas-

es necesario, sino también en edificios de oficinas públicas -

en las cuales todos los empleados terminan sus labores a una -

hora fija y buscan salir lo más rápido posible. 

7.- FACTORES QUE INTERVIEUE1 EN EL CALCULO DE TIEMPOS: 

a) TIPO DE EDIFICIO 

La instalación de los elevadores en cuanto a la ubicación 

y el número de ellos depende del tipo de edificio, puesto que-

las características tanto mecánicas, eléctricas como las de --

tiempos de los elevadores, varían grandemente. Asi pues, tene 

aloa que la capacidad, el tipo de control, la velocidad y seda-

les de loe elevadores pueden variar, si el edificio es destina 

do para oficinas públicas, para una sola negociación o para -- 
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distintas negociaciones (escuelas, hospitales, hoteles, etc.). 

b) PERIODO CRITICO DE TRAFICO 

Loa momentos de mayor demanda de loa elevadores se defi-

nen como periodoscriticos de trafico y si los elevadores cum-

plen con el servicio durante este periodo adecuadamente, se --

puede asegurar que se seleccionaron apropiadamente. 

El periodo critico de tráfico, se presenta dependiendo --

del tipo de edificio. Para un edificio de oficinas Ablicas,-

tenemos que el periodo critico de tr&fico varia en función da-

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. (Fig. 9) 

c) RELACION ENTRE LAS CAPACIDADES Y LAS DIMENSIONES DE LOS ELE 

VADORES 

CAPACIDAD 

4 personas 

CABINA 

1.50 X 0.85m. 

CUBO 

1.75 X 1.25m. 

PUERTA 

0.70m. 

6 personas 1.20 X 1.00m. 1.85 X 1.30m. 0.70m. 

8 personas 1.50 X 1.00m. 1.90 X 1.65m. 0.80m. 

10 personas 1.60 X 1.10m. 2.00 X 1.75m. 0.80m. 

12 personas 1.70 X 1.20m. 2.10 X 1.85m. 0.90m. 

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

20 personas 2.00 X 1.50m. 2.50 X 2.20m. 1.05m. 
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CAPITULO VII 

MOTORES USADOS EN ELEVADORES 

Existen diferentes tipos de motores que se pueden usar pa 

ra mover un ascensor y que se escogen segón lea característi—

cas del elevador como son: su velocidad, tipo de servicio y --

otras. 

También se deben tomar en cuenta otros factores indirec—

tos, pero que afectan la operación del elevador como por ejem-

plo, el ruido del motor que en algunas ocasiones ea tan fuerte 

que molesta a loa pasajeros. 

Los principales requerimientos para un motor de elevador-

son: el par de arranque, que debe ser por lo menos dos veces-

el par-  cuando lleva toda la carga posible, debe ser silencio-

so y de baja energía cinética para lograr acelerar y frenar lo 

más rípido posible. 

La potencia de los motores se calcula con base a su capa-

cidad, velocidad contrapeso y eficiencia del reductor. 

En la mayoría de los casos se usan motores de corriente - 

. alterna para bajas velocidades, debido a su economía con res-

pecto a loa de corriente directa, y estos filtimos para veloci-

dades de 1 a 10 metros por segundo. Los motores de corriente-

alterna no Se recomiendan para altas velocidades o capacidades, 

debido al alto par de arranque. Según la velocidad que desem-

peñe el elevador, se emplean diferentes tipos de motores como-

los que mencionamos• a continuación: 
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VELOCIDAD 

hasta 0.5 m/seg. 

0.5 m/seg. a 1m/seg. 

1 m/seg. o mayor  

TIPO DE MOTOR 

C.A. jaula de Ardilla 

C.D. Shunt Motor 

Compound Motor 

C.A. Polos conmutables 

Slip ring Induction Motor 

Tandas 

C.D. Shunt Motor 

C.D. Shunt Motor con sistema Ward 

Leonard 

La secuencia que va a seguir un motor de corriente alter-

na con control electrónico es la siguiente: 

En el inicio de un recorrido debe primeramente accionarse 

el cerrojo de la puerta, después se conecta el embobinado espe 

cial de arranque en el sentido previsto de marcha, enseguida -

se desconecta el freno mecánico y a partir de aqui el control-

as hace electr6nicamente, conectando el embobinado de la velo-

cidad alta en el momento indicado, de manera que el elevador -

acelera hasta alcanzar su velocidad nominal. Al acercarse el-

ascensor a su destino, por medio de una señal en el cubo, prin 

cipia el proceso de frenado, calculando electrónicamente 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 que -

el ascensor ha frenado eléctricamente hasta lograr una veloci-

dad igual a cero, se acciona el freno mecánico. 

El sistema denominado "WAD-LE0hARD" (Fig. 9) se compone- 
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de un motor triehsico (MT), un generador (G) y un motor de co- 

rriente continua(ME). 

El motor trifásico (MT) acciona al generador (G) con ---- 

aproximadamente 1200 rpm. y 60 ciclos/seg. 	generador produ 

ce una tensión al girar, la cual se aplica al motor de DC. --

Los campos están alimentados por una fuente externa. Siendo -

la excitación del campo del motor constante, su momento de pur 

es proporcional a la corriente del circuito Ward Leonard. 

Cuando el momento de par es lo suficientemente zrande, el-

motor ME comienza a girar. La tensión en sus conexiones aumen 

ta con el aumento del nfimero de revoluciones. Ll motor acele-

ra, hasta que la tensión producida es igual a la tensión del 

generador. 

La tensión y corriente dentro del circuito Ward Leonard 

dependen de la corriente dentro del campo del generador. Con 

mayor.corriente dentro del campo del generador, genera más ten 

sión Vwl y consecuentemente más corriente Ward Leonard. 

Así pues, si se quiere acelerar, hay que aumentar la co-

rriente en el campo del generador, lo cue produce un incremen-

to en la corriente Ward Leonard y a su vez nos da un aumento -

del momento de par y como resultado el motor acelera. 

Cuando se quiere desacelerar, hay que disminuir la co----

rriente o invertir su dirección en el campo, para que el motor 

desacelere, ya que el momento es proporcional a la corriente -

Ward Leonard. 

Para cambiar el sentido de rotación del motor ME, hay que 

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

Fig. 9 

CIRCUITO WARD - LEONARD 
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CAPITULO VIII 

MONTAJE DEL EQUIPO 

El montaje del equipo de elevadores, tanto en el cuarto -

de máquinas, 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 CONTRAPESO 

5) COLOCACION DE RIELYIS DE CABINA Y CONTRAPESO 

6) COLOCACION DE CHAEBRABAS 

7) COLOCACION DE PUERTAS DE PISO 

8) ARMADO DE CABINA Y CONTRAPESO 

9) ALAMBRADO DE CUBO Y CUARTO DE MAQUINAS 

1) CONSTRUCCION DEL ANDAMIO Y COLOCACION DE GARRUCHA: 

La construcción del andamio se lleva a cabo de manera-

que sea resistente para soportar el peso de cuando menos dos -

trabajadores, además debe adecuarse a las dimensiones del cubo 

o sea que pueda moverse dentro del cubo. El movimiento de es-

te andamio se obtiene por medio de una garrucha, la cua: se su 

jeta en la parte superior del cubo y se ata al andamio, tenien 

do el debido cuidado de que deslice adecuadamente su juez() de-

poleas, para así lograr el movimiento del andamio a través del 

cubo, ya sea en forma ascendente o descendente. El objetivo -

que se persigue debido al traslado del andamio por el cubo, es 
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la instalación del equipo que debe existir dentro del mismo. 

Eato se realiza para seguridad de los trabajadores así co 

mo para facilitarles las maniobras dentro del cubo, que de ---

otra forma complicarla mas la colocaci6n del equipo. 

2) DESPLANTE: 

Para el desplante se utilizan dos plantillas (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 astas se colocan las-

plantillas mencionadas. En la plantilla superior que ha sido-

centrada con respecto al cubo, se tiran plomos en los puntos - 

marcados„los cuales deben coincidir con los puntos marcados -

en la plantilla inferior del cubo, para luego proceder a ten—

sarlos y a clavar las plantillas sobre las viguetas para evi-

tar que se muevan. 

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

ra la fabricación de los soportes, tanto de la cabina como del 

contrapeso en cada uno de los pisos. 

• POSICION DE 
LOS PLOMOS 

Fig. 10 

PLANTILLA 
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3) IBSTALACION DE LA MAQUINA Y TABLERO: 

En la instalación de la máquina en el cuarto de máqui-

nas, primero se rectifican los trazos en la losa del cuarto, -

para lo cual se transportan loa ejes y centros de la cabina y-

contrapeso a la loza de soporte de la máquina. Verificado lo-

anterior se procede a la colocación de la máquina, teniendo el 

debido cuidadosa la hora de su nivelación y alineación entre po 

leas. 

El tablero se ubica dentro del cuarto de máquinas, en la-

forma más adecuada para su operación y mantenimiento. 

4) COLOCACION DE SOPORTES DE CABINA Y DE CONTRAPESO: 

Una vez que se reciben los soportes para cabina y con-

trapeso, se lleva a cabo su colocación, usando para ello un --

. martillo eléctrico que hace agujeros en las diferentes traves-

de cada piso, para luego fijar los soportes mediante taquezes-

de expansión, tomando como base para nivelarlos y dar las medi 

das exactas, los plomos mencionados anteriormente. 

5) COLOCACION DE RIELES DE CABINA Y CONTRAPESO: 

Para la colocación de los rieles tanto de la cabina, -

como del contrapeso, se utiliza la garrucha, teniendo el cuida 

do necesario para que queden debidamente alineados y a plomo.-

Para dicho efecto se emplean también los plomos anteriormente-

mencionados. 

6) COLOCACION DE CHAMBRANAS: 

En la colocación dé las chambranas, se consulta el pis 

no de montaje con el objeto de dar la medida correcta del riel 
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al sardinel de la chambrana, para luego proceder 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 PISO: 

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 armado de la cabina se lleva a cabo dentro del cubo 

en la primera parada, para lo cual se usan dos viguetas coloca 

das en el piso de la parada. Luego se procede a colocar el --

puente inferior con sus respectivas zapatas de guía e inmedia-

tamente se instala la plataforma, la cual se sujeta al puente-

inferior. Una vez realizado esto, se colocan paredes y techo-

y finalmente •1 puente superior con sus respectivas zapatas --

guía. 

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 cuarto de máquinas pasando-

por la polea tractora y también por la de desvío, para luego -

bajar hasta el contrapeso donde también se sujetan por medio -

de conos. Finalmente se colocan los contrapesos dentro de su-

respectiva estructura. 

9) ALAMBRADO DR CUBO Y CUARTO DE MAQUINAS: 

En el alambrado de cubo, se deben determinar las medi- 
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das de los alambres, para lo cual se consulta el plano, logran 

do con ello saber el ntamero de lineas que se tienen que tender 

desde el cuarto de máquinas hasta los pisos, medio tiro y de -

ahí a la cabina. A continuación se procede a cortar, estirar-

y marcar el alambre. 

Una vez realizado lo anterior, se procede a introducir el 

cable desde el cuarto de máquinas y a través de los duetos del 

cubo, para luego hacer las conexiones entre los dispositivos -

del cubo (cabina, botoneras, etc.) y el tablero de control. 

En lo que respecta al alambrado del cuarto de máquinas, 

■e tienden las lineas correspondientes sesta el plano por los-

duetos, desde el interruptor trifásico 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 

SECUENCIA ELÉCTRICA DEL CONTROL 

1) ELEMENTOS QUE CONTIENE EL CONTROL DE UN ELEVADOR: 

a) BOTONES DE PISO: 

Existen dos botones en cada piso, los cuales sirven para- 

seleccionar si el usuario desea subir o bajar. Para realizax- 

dicha selección a* debe oprimir el botón correspondiente. 

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

nes de piso son los siguientes: 

   

 

B  

S 

  

  

BAJAR 	 SUBIR 

Las señales elictricas que se obtienen de estos botones - 

se han denominado: 

1.- ',Limadas para subir 

2.- Llamadas para bajar 

b) BOTONES DE 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. Ray un botón para cada piso del edificio y al-

oprimir el botón de un determinado piso, el usuario es timas» 

portado hasta dicho piso. 

Loa símbolos que se usan en los diagramas para loa boto-

de cabina son los siguientes: 
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PB 

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

se han denominado: MANDOS DE CABINA. 

e) SENSORES MAGNETICOS: 

Estos sensores se encuentran repartidos en lugares prede-

terminados a lo largo del cubo por el cual viaja el elevador.-

La función de estos, es determinar en qué piso se encuentra el 

elevador. Normalmente se instalan 3 sensores en cada piso, --

uno en la posición exacta en la cual el elevador está al nivel 

de ese piso, los otros dos censores están uno más arriba y ---

otro mío abajo que el nivel del piso, para indicarnos a qué pi 

so se está acercando el elevador y si es por la parte superior 

o la inferior del mismo. 

Los símbolos que se usan en los diagrama» para estos 'en-

seres se mencionan a continuación: 

1 

3i 	3  
Sensor inferior 
del 3er piso 

Sensor del 
3er piso 

Sensor superior 
del 3er piso 

Las señales eléctricas que se obtienen de estos sensores—

se han desvainado: 

1.- Señal de posición 

2.- Señal'de acercamiento por arriba 
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3.- Señal de acercamiento por abajo 

2) TABLERO: 

Todos los elementos que hemos mencionado, mandan sus 

órdenes 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 general--

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

Las diferentes secciones que forman el tablero son las siguien 

tes: 

a) MUESTREO: 

En esta sección se determina en qué lugar hay pasajeros y 

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

primer persona que llegó y qud botón oprimió. 

b) DECISION DE DIREOCION: 

Esta parte del tablero compara, ayudándose de la informa-

ción que recibe de las llamadas y los emisores magnéticos, la-

poaición de la cabina y el lugar al que debe ir el ascensor, -

ya sea para dejar o recoger pasajeros. Una vez hecha la compa 

ración, decide qué dirección tomar. 

Es importante tasar en cuenta lo que el elevador está ha-

ciendo, para que termine cualquier orden antes de empezar una-

nueva. 

e) FRENADO: 

Al acercarse el elevador al piso deseado, debe disminuir-

la velocidad para después hacer el paro en la posición exacta, 

de tal manera que el elevador quede al mismo nivel que el piso. 
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d) PARO TOTAL: 

Estando el elevador al mismo nivel del piso exterior a la 

cabina, ista daba estar totalmente en reposo y bloqueda, ya --

que seria muy peligroso que se moviera mientras entran o salen 

pasajeros. Para esto se cuenta con un freno electromagnético-

que es accionado por esta secci6n del tablero. 

e) CONTROL DE PUERTAS: 

Es el conjunto de elementos encargados de la operaci6n ce 

las puertas de la cabina. Analiza las diferentes variables co 

mo son: cabina parada, fotocelda, nivel de la cabina con res-

pecto al piso y motor parado, para mandar la orden de apertura 

de puertas. 

3) DIAGRAMIDE BLIqUE: 

Gráficamente podemos mostrar la interconexión de todas 

las secciones del control de un elevador, resul.ando así el si 

~ente diagrama de bloques. 

En este diagrama se aprecia claramente como todas las se-

riales que vienen de los botones, ya sean de la cabina o de las 

llamadas para subir y bajar, llegan al muestreo en donde se - 

dmtemaina cuál es la llamada que se va a atender, la cual debe 

ser de la persona que ha llegado primero. 

La determinación del muestreo junto con la localización -

de la cabina, constituyen la alimentación del bloque *decisión 

de dirección'. Ea aqui en donde se analiza, en dónde esti la-

cabina y hacia dónde debe ir para posteriormente tomar la deci 

Sión de subir o bajar. 



Llamadas de 
piso 

Llamadas para 
SUBIR 

Registro 

Llamadas para 
BAJAR 
REGISTRO 

DIAGRAMA DE BLOQUES 

1.--- 

Botones en cabina 
Registro 

Localización de 
cabina 
Registro 

Muestreo 

Decidir 
SUBIR 
BAJAR 

PREMANDO 
SUBIENDO 
BAJANDO 

Paro 
Total 

Control 
de puerta 
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Además de esos análisis existe una secuencia 16gica para-

frenar, parar, abrir puertas, cerrarlas y arrancar. Cada una-

de estas acciones puede sólo suceder si la anterior ha sido --

ejecutada con la preciai6n que se requiere. 

4) EJE(PLO DE LA SECUENCIA ELÉCTRICA DE UN ELEVADOR: 

Supongamos que una persona llega a un edificio y desea 

subir al 5º piso. La cabina se encuentra en el 3er. piso, por 

lo que existe una semi de posición del 3er. piso que viene 

del sensor magnético del 3er. piso. Al oprimir el botón de pi 

so de la planta baja, se genera una llamada para subir, la ---

cual llega a la sección de muestreo en donde se determina que-

esa es la %Lica llamada. Así pues, se manda la señal al blo-

que de decisión de dirección para que la llamada sea atendida. 

Aqui se compara la posición 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 piso, se compara si no existe al-

guna llamada para bajar, al acercarse a la planta baja manda -

una señal de frenado para atender la llamada de piso. Una vez 

que la persona entra en la cabina.oprime el botón del 5º piso; 

esta señal es analizada por el muestreo y el bloque de deci---

eión de dirección, para dar la orden de subir. Al ir subiendo 

compara la posición de la cabina con las llamadas registradas. 

Cuando se acerca al 5º piso, existe la orden de cabina y la se 

Mal de acercamiento por la parte inferior del 5º piso, por lo -

cual manda frenar y al llegar al sensor de posición en el 5º -

piso, ordena el paro total. Si el elevádor está totalmente pa 
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rado en un piso, abre las puertas durante un tiempo predetermi 

nado, en el cual el pasajero sale de la cabina y las puertas - 

vuelven a cerrara• dejando listo al elevador para atender ----

otra llamada. 
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CAPITULO ' 

CORCLUSIOMES 

1. COSTOS DE OPERACIOX: 

¿Cuanto 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 altura, sin ascen-

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

3.5 metros por segundo. 

En las compañia* de ascensores se dispone de datos, acer 

ca del costo del funcionamiento de ascensores, que abarcan mas 

chas años. 

Funcionando 10 horas por dia, un ascensor de este tamaño 

y velocidad, reoorre una distancia total de 33 Km, y para ---

ello consume 85 kilovatios hora (kuh). Sobre la base del ---

actual costo medio nacional de electricidad, que es de: 

$1.00 por kwh 

El costo total del funcionamiento durante las 10 horas -

es de sólo: 

$85.00 

Esto se logra debido al diseño del sistema utilizado. --

Recordando la descripción del funcionamiento de un ascensor -

de tracción sin engranaje, dijimos que el peso de la ca›ina, - 

y aproximadamente la mitad del peso de los pasajeros estón --

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

Gracias a este dispositivo, cuando un ascensor baja casi 

lleno, el motor elictrico que lo mueve no consume electrici-

dad. En realidad, sucede precisamente lo contrario: el mo-

tor actea omso generador de electricidad y bombea energía al-

sistema de distribución eltectrica. 

Un ascensor que sube vacío, o casi vacío, produce el mis 

mo resultado. Y, si en el edificio hay una escalera móvil, -

el motor que la mueve actta ~bit= como un generador, si la-

escalera transporta 14 o más pasajeros en sentido descendente. 

En un edificio como el que usamos en el ejemplo, alrede-

dor del 50% de toda la energía ellectrica utilizada se destina 

a iluminación. La calefacción y el aire acondicionado repre-

sentan un 20 % mas, pero sólo .l 2% o el 396 del consumo total 
corresponde a los ascensores. 

Aunque sea difícil de creer, es verdad. Los ascensores-

son quizás el medio de transporte mía barato que existe y lo-

mejor de todo es que los pasajeros viajan gratis. 

2. VENTAJAS Y DESVENTAJAS: 

La primera ventaja es el costo de construcción y opera - - 

ción de loa controles electrónicos en comparación con los tra 

dicionales controles electro -magniticos. Para lograr el mis-

mo control, usando relevadorea y temporizadores, es necesario 

utilizar alrededor de 40 ?elevadores y 10 temporizadorea. --

Los precios de estos componentes varían 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. Sólo estos componentes superan el doble del costo 

del diseño electrónico, ademas de que el tablero, cables, za-

patas y otros elementos aumentan en tamaño 7/o cantidad y por 

lo tanto en precio. 

Por otro lado obtenemos ventajas 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, ahorrándose en fletes y espacio en la sala -

da máquinas. 

e) El consumo de energía es menor. 

d) Los componentes electrónicos no tienen partes móviles 

por lo cual no existe desgaste físico. 

e) El mantenimiento se facilita mucho, ya que se puede -

trabajar por módulos o tarjetas, los cuales se pueden 

cambiar fIcilmente y posteriormente reparar en los ta 

lleres por personal especializado. 

La ónice desventaja que se le puede atribuir, es el hecha 

de que las compañías que fabrican elevadores, tienen el perso 

nal, equipo y materiales entrenado y preparado para los con-

troles que se están fabricando, sin usar componentes electró-

nicos. El cambiar todo ese departamento implica un costo con 

siderable, sobre todo por el personal y el mantenimiento. Se 

ría necesario tener las dos tecnologías ya que existen cientos 

de controles trabajando en toda la ciudad. 
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Diseño de un 'control para un elevador instalado en un --

edificio de ocho pisos, usando componentes electreinicos. Es-

te diseño es un ejemplo de la lógica que se puede utilizar pa 

ra lograr que el elevador d6 el servicio que se requiere en -

un edilicio de oficinas. 

Partiremos del diagrama de bloques que ya habíamos obte-

nido, desarrollando cada uno de los bloques. 

La simbologla que utilizaremos será la siguiente: 

I) Compuerta "Y* 

D Compuerta "pe 

D'Inversor 
Flip Flop S R 

0 Timar 
Contador 

111 Acoplador'6ptico 

1( Luz piloto 

Botón 

Contacto magnético 

Interruptor limite 

Bobina contactar 

EJ•97 / 73 • Señal/página 

El 
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LLAMADAS PARA BAJAR Y SUBIR 

BAJAR 
CON 
.5V- 

97/73 
	 108/77 

74 
73 

76/73 

1 
94 

96/73 > 	 
57/72 

)1>___110, 107/77 

	 75/73 
94 

106/77 95/73) 	 
66/72 

74/73 96 

	1 __10. 105177 

	  73/73 
95 

)) 	
• 104/77 

	1 
	 72/73 

95 

r.)---.103/77 

	 71/73 > 	95 

	

 	--->___1• 102/77 

> 101/77 
73 

)>___.100/1g 
91 

94/73 	 
65/72 

93/73 
• 	 

64/72 

	

92/73 	 

	

63/72 > 	 

	

91/73 > 	 

	

62/72 > 	 

	

113/72 	 
101/72 



61/71 
73 
:4 

65/71 
73 
96 

64/71 
73 
95 

63/71 
73 
95 

86/73 

85/73 

84/73 

83/73 

-Q-1 

"n 

-ci 

82/73 

41/73 

• 5V .., 11"--7 '-1-1;:il 	 Y' tii 
87/73 
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LLAMADAS PARA SUBIR 
CON 

101/71 
73 
96 

----1C>,  113/71 

63/71 
73 
95 

67/71 
73 
94 
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115/98 RRESTABLECER  REGISTROS DE LLAMADAS 
) 

127/94 
:) 
	3 	87/72 

67/72 ) 

126/94 
) 
	o> 	86/72 

66/72 	1. 	 

	

125/96 . 	 
65/72 ) 	ID 	85/72 

125/95 
) 
	so. 	84/72 

64/72 3 	 

123/95 3 	 O 	. 83/72 
63/72 > 	 

122/95 
) 	

82/7q 
62/72 s 	 

121/96 
	) 	

81/72 
101/72 
116/98 
128/94 

:) 
	. 	97/71 

108/71 3 

127/94 
) 	

96/71 
76/71 2 	 

126/9495/71 	10, 
75/71 3.------.----1 ) 

125/96 
) 	

94/71 
74/71 w 	 

124/95 22----.---1) 
	st, 93/71 

73'/71 

123/95 
1) 	

92/71 
72/71 > 	 

122/95 :------------4) 	lo 91/71 
71/71 
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DESARROLLO DEL DIAGRAMA 

LLAMADAS PARA SUBIR Y SU REGISTRO: 

Si alguna persona desea subir, estando en cualquier piso, 

debe oprimir el botón de SUBIR. Esta señal se debe registrar-

y mediante un indicador visual se avisa al pasajero que la lla 

sada esti registrada. 

Cualquier botón de subir que se oprima, debe darnos una 

señal 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 

c) que el ascensor se encuentre en el piso que 

está registrado 

L5lo si se cumplen estas tres condiciones simultáneamente 

queda borrado el registro. 

LIMADAS PARA BAJAR Y SU REGISTRO: 

Si alguna persona desea bajar, estando en cualquier piso, 

debe oprimir el botón de BAJAR. Esta señal debe registrarse 

para avisarle al pasajero que la llamada est& registrada. 

Cualquier botón dr bajar que se oprima, debe darnos una 

señal de que alguien desea bajar. 

El registro se borra si ae cumple lo siguiente: 

a) que el ascensor baje 

b) que el ascensor pare 

e) que el ascensor se encuentre en el piso que 
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está registrado 

3610 si se cumplen estas tres condiciones simultáneamente, 

queda borrado el registro. 
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8/77/94 

7/77/94 > 

> 6/77/94 

> 5/77/96 

4/77/95 > 

3/77/95 > 

2/77/95 > 

9/88/91 >  

1/77/96 > 

12 4/ 95 > 	 

123/95 > 	 

BOTONES EX ¡A CABINA Y SU REGISTRO 
CCM > 	  

- 5V - 
128/94 

	

127/94 > 	 

	

126/94 > 	 

	

125/96 > 	 

122/95 > 	 

121/96 > 	 
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ELECCION DE LA SIGUIENTE LLAMADA A ATENDER 

CONTADOR 1 
723 4 5 6 7  

_.11.11r 

8/76 	 
108/71, 	 458/83 

138/91 
88 

457/82 
83 

7/76 ), 	 
10/71 	 

137/91 
88 

6/76 	 
106/71 	 

456/82 
83 • 

136/91 
88 

455/82 
83 

5/76 	 
105/71 

135/91 
88 

454/82 
83 
86 

	

4/76, 	 

	

104/71 ) 	 

134/91 
ele 

453/82 
83 
86 

3/76 1 	 
103/71 	 

133/91 
88 

452/82 

	

2/76 	 

	

102/71 	 

132/91 
EIS 

451/82 1/76 > 	 
101/71 	 

131/91 
88 



N....g7/e2  83 
90 
93 

	"+5,21/94 
	)49/94 
	 98 
- 4413/94 

Ap  48 
- 45/94 

"525/82 
- 83 

90 

	N4/3¿ 

.• 78 •• 

3II REG STRO 
COM  

51 	 VS/9820  

I 1 	
9 

>51i94 
>52/934 

98 

>26/82 e3 
90 
93 

	47/94 
)46/94 

	)43/98 
	 96 
42/96 

>out 
>'6A/79 

6e/79 

5v 
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26B/78, 	 

COE 
5V )0~...•• 	 

25A178>--, 

a 	 2 -,1EZ 
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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 botón correspondiente. Al-

pasajero se le debe avisar que dicha orden ha sido registrada. 

Tenemos una sedal de que existe cualquier botón oprimido. 

El registro se borra cuando el ascensor está parado en dicho -

piso. 

MUESTREO: 

El control que se diseñó para el elevador, tiene 8 pisos, 

por lo tanto 8 botones en la cabina más 7 de llamadas en loa -

pisos para SUBIR y 7 llamadas para BAJAR. Para evitar errores 

en el caso de que llegaran a oprimirse dos o más botones al --

mismo tiempo, o muy cercanamente, por medio del muestreo revi-

saremos botón por botón para saber en donde existe alguna se--

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

LOCALIZACION DE LA CABINA Y SU REGISTRO: 

Para saber cuál es la posición de la cabina, utilizaremos 

sensores magniticoa, Estos dispositivos tienen la ventaja --

con respecto a los interruptores limite, de no tener piezas mó 

viles expuestas al polvo tierra y desgaste. Necesitamos un --

sensor en cada piso y un operador en la cabina. De esta forma 

cada ves que el •levador este an un piso, de tal manera que 

pueda abrir las puertas sin peligro, tendremos una serial. En-

algunos elevadores se utiliza doble velocidad, para lo aval ne 
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cesitmmos dos interruptores magniticos más por piso. Con es--

tos logramos dos cosas: la primera, hacer el cambio de veloci-

da, y la segunda saber si nos acercamos a cierto piso por la -

parte de arriba o por abajo. 

Los registros se borran automáticamente al llegar la cabi 

na al siguiente piso. 

Podamos tener un avis-) luminoso en el tablero de control-

para saber en que piso está el elevador. 
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DECISION PARA BAJAR 22/79 
451/77 

	

24/79 	 

	

453/77 	 

	

26/78) 	 

	

455/77 	 

T) 	 

	

28/78 	 

	

457/77 	 	»301/66 

	

23/79 	 

	

24/79 	> 	 

	

451/77 	 

	

452/77 	 

	

453/77 	 

	

454/77 	 

	

25/7E1 	) 	 

	

26/78) 	 

	

455/77 	) 	 

	

456/77 	 

	

27/78) 	 

	

28/78 	 



21/79 > 	 

 

— as .• 

DICISZOIll 114w SUBIR 

  

	

23/79, 	 

	

454/77 3 	I  	 

	

25/74 3 	 

	

456/77 > 	 

	

27/78 3 	 
458/77 2,........-.. 	>302/86 

452/77 31~~is 

25/78 3 	 
26/78 3 	D 	-L) 	 

	

457/77 > 	 

	

45/1/77 2, 	 

	

455/77 > 	 

	

456/77 3 	 
23/79 	 

	

24/79 > 	l>"' 

-1) 	 453/77 	 
454/77 > 

	

21/793 	 

	

22/79 > 	 
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DECISION: 
Decidir SUBIR o BAJAR 

La información 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 	esti en X piso 	SUBIR BAJAR 

	

1 2 3 4 5 6 7 8 	1 2 3 4 5 6 7 S 
ABCDEPOR 
1 

IJKLMNOP 
1 0 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 0 O 
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 
1 1 1 
1 1 1 
1 1 1 

1 1 1 
1 1 1 
1 1 1 
1 1 0 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 
1O 0 
1 1 1 
1 1 1 
1 1 1 
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debe ir a X piso 	está en X piso 	SUBIR BAJAR 
1 2 3 4 5 6 7 8 
ABCDEFGH 
1 

1 2 3 4 5 6 7 8 
IJKLMNOP 

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 

1 1 
1 1 

1 1 
1 1 

1 1 o o 
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 

De estas tablas podemos obtener las siguientes ecuaciones: 

SUBIR= I(B.C.D.E+P.G.,H)•J(C.D+E+F+G,H).K(D.E.F•G•H).L(E.F•G+Ri) 
41(P40,4)4M(Gein•OH 

BAJAR: JA.K(A•8)+L(A.B.C).M(ABB+C*D).N(AsB.C•D+E)+O(A•B.C.D.E+F) 
44,(A.E.,C4D.E.F•G) 

Estas ecuaciones se pueden simplificar quedando así: 

SUBIR= 18..( 	(c.D..E...F.G.E)awm(K,L) (5.F.G.a).14F. (m•N)(G►H) 40i 

BAJAR. .1441(E•I)(A.8).LC•(H*N)(A4B.C•D)41E..(0.F)(A.B.C44441•F)4,PG 
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DIRECC1011 DE LA CABINA 2331 
	> /88 

)pit1 
SUBIR 

302 > 	 

83 

	855/99 
—.0,1_417/94 
	 56/90 111/98> 	 

112/98> 	 

¿57/93 

	417/94 

	455/99 

301,  
82 	>242 

BAJAR 

2338 
	> 

91 
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ANÁLISIS DE DIRECCION DE LA CABINA: 

3eg6n la posici6n de la cabina y los botones o llamadas -

que existen registradas, los bloques anteriores nos determinan 

si hay que subir o bajar. Sin embargo, debemos tomar en cuen-

ta qui es lo que la cabina estaba haciendo. Es decir que si -

la cabina estaba subiendo, es conveniente atender todo lo gua-

sea posible hacia arriba y una ves que se haya llegado al pun-

to más alto necesario, en ese momento cambiar& de sentido, pa-

ra atender todo lo que se pueda hacia abajo. 

la información que tenemos es: 

debe subir 

debe bajar 

est& subiendo 

está bajando 

Estas señales las debemos combinar para dar la decisi6n--

final de SUBIR o BAJAR. 
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DITEEKIMACIOM DE LA ORDEN MA3 ALTA 

Z 
8 7 

m 

6 5 

II 

4 3 2 1 

ORDEN 

235« 	 208 
>/  

>  ii 
138/77 

137/77 

99 

207>/  
89 

206>/  35 
9/7.6 	 

	

100(71> 	 

233.11?86  
205),/  
89 13P) 

rt 

39 134 > 	jJ 
/77 

	

133C7>A1 	 8>j  

082- ?/ 

'ni_  / 
89 
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214 
/ 

90 

213 
/ 

90 

218 

190
/  

217 
	> 
90 

216 

o/  

215 
>1 
90 

212 
	> 

90 

1 
9C 

200/80 	 

207/88> 	 

206/81;  

205/88> 	 

204/88
> 

203/8&>, 

202/8 

	<256/90 • 



b 
V 

256/86 117/1  94 
89 
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ORDMI MAS ALTA 

218/8 
28/78 

217/89 > 	 
27/78 > 	 

216/89 

26/78 

215/89 > 	 

25/78 > 	D 
214/89 > 	 

24/79 > 	) 	 

213/89 > 	 

23/79 > 	D 	 
212/89 > 	 

22/79 > 	D 
211,89 > 	 

21,7, > 	 

1181. 
	> 
98 
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nermancIom DE L ORDEI MAS BAJA 

138/77 > 	 

	[) 	 

137/77 >1.---E)  

136/77 >-___^ 

o 

1207/92 

	íJ 1206/92 

135/77 > 	 

1205/92 

134/77> 	 
233B> 	 

/86 

133> 	 

/77  

ORDEN 
235< 	 

6 5 4 

1204/92 

1203/92 

1202/t2 
,32?«, 	D 	 

L3 	/77f) 

3 2 1 

01/92 

	

9/76> 	 

	

100? 	 
/71 

7 



	

1208/91 > 	 

	

1207/91 > 	 

	

1206/91 > 	 

2 - 
12 18 
> / 

93 

12 17 
> 93 

12 16 
> 

93 

1205/51 > 	 

1204/91> 	 

1212 
> / 

93 

12 11 
	> / 

93 

12 15 
> / 

93 

12 14 
> / 

93 

1213 
> 93 

	

1203/91> 	 

	

1202/91> 	 

1201/51> 	 

	< 257/93 



257/86 
'492 

98 

/1 
117/95 
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oRDEI MAS BAJA 

121'3/92 > 	 

28/78 > 	 

1217/92 > 	 
27/78 > 	 

1216/92 > 	 

26/78 > 	 

1215/92 > 	 

25/78 > 	 

1214/92 > 	 

24/79 > 	 

1213/92 > 	 
23/79 > 	 

123;2/92> 	 

22/79 > 	 

1211/92 > 	 
21/79 > 	 
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FREZAR PARA PARAR 

	

109/731 	 

	

8/76> 	li> 	 

52/78 

	

111/98> 	  
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72/71 	 
3/76 ) 	.5>1 	 
36/79 
112/98 ) 	 
111/94 a 	 
38/79 	 

63/72 	 
3/76 
37/79 > 	 
401/98 > 	 

114E/98 

	)117/98 

TV )124/
76
73 

	 1141,798 

1,3 17/94  

)123/73  
76 

93 

71/71 
2/76 
33/79 
112/98 
111/94 
35/79 
62/72 
2/76 
34/79 
401/98 

=)-1 
>usa/94 , 

>117/94 > 
, 

>322/75 
»•••• 1j 

76 
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FRENAR Y PARAR 

74/71 

5/76 	 

	>118D/98 

	>117/98 

42/78 
112/98 

111/98 
44/78 

	

65/72 	 

	

5/76 	 

43/78 > 	 
401/98 1) 	>125/73 

7t 

18E/98 

117/98 
99 

112/98 

31/79 
101/72 

1/76 

121/73 32/79 
76 401/98 
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DETERMINACION DE LA ORDEN MAS LEJANA Y FRENADO: 

Las llamadas de subida s6lo deben ser atendidas si el ---

ascensor está subiendo, o si el ascensor está bajando, pero ya 

no existe otra llamada más lejana. Por ejemplo, si el eleva--
dor esté bajando, antes de llegar al 6º piso aparece una llama 

da en el 52 piso parasubir y otra llamada en el 3er piso para 

subir. El ascensor no debe parar en el 5i piso, pero si an el 

3er piso si es que ya ncs hxy llamadas más abajo para subir. 

E. decir que para en el 3er piso y después sube y atiende la -

llamada del 52 piso. 

Esto se logra de la siguiente forma: 

En cuanto existe cualquier llamada o botón, arranca un ti 

mor contador que compara la llamada con la orden nue existe en 

X piso. Es decir, primer pulso y botón o llamada de subida 

del séptimo piso, etc. Cuando tenemos las dos señal-tu al mis-

mo tiempo, aparece 1- sedal de la llamada más alta y borra el-

contador. Lo mismo ocurre para BOJAR, pero el contador se com 

para en forma ascendente-con las llamadas para bajar. 
En cuanto el ascensor se acerca a la llamada más lejana,-

ordena cadabio de velocidad o frenar, para después cambiar de -

sentido. 

PARO TOTAL: 

El ascensor debe parar en aquellos pisos en los que exis-

ta llamada de subir o bajar, seg6n sea su dirección o atender-
las llamadas de la cabina. Sólo para si al pasar por cualquier 

interruptor magnético central, va en velocidad baja, es decir-

que se debe babar aplicado el freno con anterioridad. 
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SEÑALES AUXILIARES 

118A/94 	 
1185/94 
118C/94s 	 
118D/96 
118E/95 	 
118P/95 
118G/95 	 
1185/96 	 

	

1181/90 7 	 
117/9590  

	

32,79 s 	 
34,79 	 
37,79 	 
40,79 
43,78  
46,78 
49,78 	 
51,78 	 

234 
FRENAR 

	 305 
CONTACTOS 
CENTRAL 

	 111/86 
SUBIENDO 94  95 

	 115/73

96  

SUBIENDO 

	1,116/73 

BAJANDO 

	 401/94 

	

PARADO 	9695 
	e. 

112/86
99  

BAJANDO 94  95 
96 

.5V) 	 

SUBIENDO 

B 

BAJANDO 



r>e 
CERRADA 	 255/96 

F. T. 

?ARAR 	 237 

ABIE:ATA 

CERRAR 
	V 236 

12 VCD 

CON 

401/98 

5V 

5v 
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CURRO L DE PUERTA 
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CONTROL DE PUERCAS: 

Existe una señal que indica que el ascensor est& parado.-

Si Gata señal coincide con la orden de parar debida a un sen—

sor magnitico central, se manda abrir las puertas. Estas per-

manecen abiertas durante un periodo de tiempo, y despubs se --

cierran. Generalmente se instala tambiin una fotocelda, de ma 

nora 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 se mueva si las puertas no est&n 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 señales electrónicas se puede lograr mediante acopiadores-

ópticos, para evitar transferencia de ruidos de la fuerza ha—

cia el control 

Y 
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