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DISENO DEL CONTROL PARA UN ELEVADOR
MONTACOCHES DE UN EDIFICIO DE CUATRO NIVELES.

OBJETIVO:

Disedar un controlador electrdnico para un elevador montacoches en un
edificio de cuatro niveles,

El proyecto se justifica en la posibilidad de modernizar los controladores
tradicionales y reducir con ésto los costos de implementacion, mantenimiento y operacién,

INTRODUCCION.

El presente trabajo pretende detallar la operacion de un elevador y sus
elementos constitutivos para comprender todoy sus mecanismos de trabajo y asf; finalmente
poder determinar qué sistemas y qué funciones des elevador se van a controlar. Partiendo de
este marco de informacion se llego al disefio del controlador que funciona a base de un
microcontrolador. De acuerdo a un estudio de costos coclubmos que este disefto es twAs
econdmico y de igual eficiencia en su operacion que los que e encuentran ya en el mercado,
nolandose también que el proyecto se encuentra dentro de los diseftos nctuales de
controladores industriates.

En el primer capitulo se hace un bosquejo general de todos log elementos que
componen fisicamente a un elevador. La finalidad de este analisis es la de conocer el
funcionamiento paso a paso del misino sin omitir ninguno de sus estados, En-base al estudio
fue posible obtener todas ias funciones y las seftales involucradas en su uperacion, asi se
defectadom cuales son sefiales de entrada y cuales de salida. Asi como los elementos que se
deben controlar y cuales no. Dentro de este capitulo se hace referencia tarbién a las normias
que se requeiren para {a construccion y el disefio de elevadores en general.

Fl capitulo dos especifica las caracteristicas de nuesiro problema en particular. -
Habla de las caracteristicas fisicas del edificio, del fipo de motor, de-la velocidad de traceion
o de movimiento, del peso de 1a carga y demAs elementos involucrados. Una vez obtenidos
los parametros en pa:tiC\xlar de cada elemento que conformara al sistema, se-elaboraron
diagramias que nos permitieron observar la relacion que existe entre cada unos de éllos. Con-
base a la informacion fue posible obtener todus las seitales a controlar ast como el lipo de
éslas,

El capitulo ires estd basado en ef conjunto de sefiales obtenido del capitulo
anterior, a partir de éstas fue posible dimensionar ef problemi a controlar. Primero se decidié
el tipo de microcontrolador n wtilizar y postenormente el npo de proyecto y- los demmas -
elementos ' digitales involucrados como son! memorias, puertos,  decodificadores, -
convertidores y elementos de conexién al exterior. Todo ésto nos-conduce al diseio del"‘
control - fisico y a la programacién  del inismo, utilizando el - ensamblador  de) -

microcontrolador, Se anexan los dingramas eleclronicos para poder’ locahzar cada funcion
realizadad por cada elemento,



En la presente investigacion se hace una explicacion amplia del funcionamiento
de los elevadores, ast como cn particular de la operacion de nuestro control aplicada al
problema en cuestidn. Este trabajo pretende ser aplicable para todo tipo de elevadores
gracias al analisis efectuado con la finalidad de apoyar a otros profesionales relacionados con
este fema.



CAPITULO 1
GENERALIDADES DE LOS ELEVADORES.

1.1 INTRODUCCION.

RESENA HISTORICA.

En épocas antetiores, los altibajos del wansporte de personag y mercancias
fueron bastante azarmsos; va que ta humanidad habia recurrido a diversos medios, la mayorla
de élos poco eficaces o inseguros para transportar cargas pesadas a lugares elevados.

Las poleas simples empezaron 4 utilizarse mucho antes de que aparecieran log
aparejos mAs sofiaticados.

Desde la época de Arquimedes hasta 1800 se tienen elevadores movidos por
iraccion humana; va que fue ¢l quien desarrolld un dispositivo elevador que funcionaba con
cuerdas v poleas y en el que los cabos de izar se enrollaban alrededor de un fambor con
molinete y brazos de palanca. Esos montacargas usaban como fuente de energta la fuerza del
hombre.

En 1835 se utilizo un elevador movido por vapor o enerair hiraulica {solo paia
mover cargas). lamado Fagle en una fibrica de Inglaterra. En 1845 Sir William Thompson
disefio el primer elevador hidraulico.

En 1850 en los Estados Unidos, se usaton por prinera vez monlagargas:
comerciales, plamfonms y elevadores que funcionaban a vapor. Fue hasta el afio-de 1852
cuando nace el primer elevador para personas dotado de elementos de seguridad, con la idea
de Elisha Graves Otis.

Otis disefld un freno de emergencia colocando una ballestade carreta sobrela-
cabina del elevador v una barra de trinquete con una crematlera sobre dos rieles de gulaen
ambos lados del hueco del elevador. El cable de suspension estaba fijado sobre 1 ballest,
de tal manera que el peso do la platafonna del montacargas creaba suficiente fension sobre la g
ballesta mnpxdxendo que tocara las barras del trinquete. En caso de mpmra del cable,; ae

dajaba de ejercer tensidn sobre la ballesta y los dos extremos de ésta se enganchaban dé i
inmediato en ta cremallera, asegurando firmemente la plataforma en su lugar ¢ unptdlendo e

que cayera,

A pamr de esos afos'se commxyeron muchos elevadores montacargas pero file
hasta el aflo de 1857 cuando se instald el primer elevador de pasajeros en una fienda de la-

Ciudad de Nueva York, 1a potencia con la-que fus movido se obtenla a través de un, sistema .

de gjes 'y correas movidos desde un fuente cenual do vapor que podia levuu\r 450 Kg a
razon de 0.20 metros por segundo '



Debido a estos inventos y al peifeccionamiento de la seguridad, la alturs de los
edificios empezo a aumenlar.

En 1877 surge en Espafia el primer elevador hidraulico Para Diciembre de 1889
se instalaron los primeroa elevadores eléctricos en la Ciudad de Nueva York, ¢stos aparatos
usaban motores eléctricos v un sistema de rueda dentada y tomillo sinfin y eran  usados
principalmente como montacargas y transporte de pasajeros de baja velocidad.

En pocos afios la velocidad de los elevadores electromecanicos alcanzo el
maximo valor de disefiv esperado: 2 metros por segundo.

De esta menera, con elevador eldctrico se introdujo un sistema de control que
permiti6 la operacion unifortie del mismo. Este sistema llamado Ward-Leonard, controlaba
la salida de un generador eléctrico que alimentaba el motor del mecanisnio del elevador,

Uno de los desarrollos tdenicos mas impotantes ocurrid a principios de este
siglo, en 1903 y consistio en el disefio de un elevador de traceion sin reducctor en el motor,
Este tipo de elevadores de mayor velocidad, podian ser instalados en edificios de cualquier
altura,

Los elevadores con maquinas de traccion y engranajes tienen el misino principio
de operacién que los que no los lievan. Las maquinas con engranajes ticnen un sistema
reductor instalado entre el motor eléctrico y la polea motriz. Este tipo de mAquinas estd
disefiado para operar a velocidades relativamente bajas. Se usa en montacrgas con
capacidades de 15 a 15000 Kilogramos.

En el aflo de 1915 la Compartia Otis desarrollé un mecanismo de nivelacién para
elevadores Hamado AMicro-Drive o Micronivelacion. Este mecanismo - fue aplicado al -
elevador de pasajeros para rechicir ol peligro de que estos tropezaran cuando entraban o
galian de la cabina.

Cuando los elevadores se movian a velocidades de entre 1.5 y 2 melros por
segundo, para el elevadorista resultaba fAcil aaber cuando einpezar a disminir Ja velocidad,
pero las dificultades empezaron. cuando las velocidades -aumentaron a 3.5 metros por
segundo o mas. B! principal avance en ese sentido fue en el momento en que se perfeccloné .
¢l sistema de control de las sefiales,

Cuando los pasajeros optinuan los botones de llamada de los diferentes pisos,
lag sefiales se regmraban en ef sistema de control del clevador, Fue asi ql.e en el nﬁo de
1924 nage el primer sistema de control para grupos de elevadores, -

Con ¢l desarrollo de la electronica producido en Ia Segunda Guerra Mundial; se
comenzaron 4 utilizar ‘dispositivos electronicos - que contaban. la “cantidad;:de; Hamadas,
sumaban e tiempo en.que s hacian y aulomdticamente combinaban estos datos con otros“
para programar y-hacer funcionar grupos de elevadores en un edifitio.” De esta manera 867
hizo 1143 notoria la desaparicidn de los elevadoristas en las cubums dc los. aswnsom

- - A . i e,



En 1930 se creo el primer protector de pasajeros con puerfas equipado
electronicamente, con este dispositivo se sabla cuando dejar las puertas abiertas o cerradas
para despachar n la unidad.

Durante el affo de 1970 se empezaron a utilizar circuitos de estado sdlido en los
sistemas electronicos, Esto permitié reducir el tamaio v jeso en relacion con los sistemas de
control mAs milimentarios, aumenté la seguridad y facilitd el mantenitiento. A finales de
esta década fue creado el primer sistema de control con mictoprocesador integrado para un
grupo de elevadoses.

Las veulajas que presenta un sistema de conteol digital, cotno el que se explica
en este trabajo, son la rapidez en su respuesta, la reduccion en espacio del cuarto de
mAquinas, el menor consumo de energla, la mayor rentabilidad, la reduccion de las fallas y
su deteccidn inmediata, ademis de una considerable reduccidn en las horas de
mantenimiento. Todas estas ventajas en conjunto generan un reduccidn en los costos tolales
de operacidn con respecto de los elevadores que poseen controles tradicionalea compuestos
por relevadores, contactores y diversos elementos analogicos,

1.2 COMPONENTES BASICOS DE UN ELEVADOR ELECTRICO,

Para explicar los componentes basicos, dividirerios al equipo en tres secciones
fundamentales:

1.2.1. Cuarto de Maquinas.
1.2.2. Cubo.
1.2.3. Foso.

1.2.1. CUARTO DF. M&QUINAS.

Genralmente situado en la parte alta del edificio, donde se aloja la maquine, e}
controlador y el regulador de velocidad.

1.2.2.CUBO.

Es el lugar por e} que se deslizan la cabina y el contrapeso suspendxdos por -
cables que pasan sobre la polea motriz de la maquina, Ambos cabina y contrapeso . van .
guiados por dos rieles (gulas) fijos al edificio.

Por el cubo pasa la instalacion elécirica, el cable viajero y los contactos de -
segundad de finales del recorride. También en el cubo estin lag puertas de acceso a cada -
piso, con sus maridos y seilalizaciones.

El cubo consta de los siguientes elementos:



a) Puertas de piso y cerraduras.
b) Seftalizacion de pisos.

¢) Instalacidn eléctrica.

&) Limitadores de recorrido.

1.2.3. FOSO.

Es el lugar dénde estan alojados los amortiguadores para absorber In energia del
impacto de la cabina o del contrapeso en su caso, y consta de:

a) Amortiguadores.
b) Limitadores de tension,
¢) Limitadores de recorrido.

1.3. DESCRIPCION DE ELEMENTOS.

1.3.1, UBICACION DEL CUARTO DE MAQUINAS.

El emplazamiento del cuarto de maquinas, como se menciond en el inicio, es
ma3 usual y preferible que esté situado en la parte superior del cubo, en algunas ocasiones y
por razones arquitectonicas sobre todo de limitacion de altura, lay maquinas pueden situarse,
bien bajo el cubo o laterales a éste.

Ventajas de tener la maquina arriba:

* Menor costo del elevador.

* Menor costo por reposicion de cables (1/3).
* Mejor ventilacién del cuarto de maquinas.
* Menor consumo de energia.

Ventajas de tener la mAquina abajo:

* Reduccion en 1a altura del espacio para poleas,
* Reduccion del nivel de ruidos transmitidos a zonas de viviendas,

1.3.1.1. TIPOS DE. AMMARRES.

Los distintos amarres diferenciales 2:1y 4:1 tienen como objetivo multiplicar la . -
reduccion de la maquina, para que con la misma waquina eleve’la carga nominal dos o
cuatro veces respectwamznle pero entonces la velocidad nominal reduciria a 0.5 6 0.25 de
su valor

También permite’ que. para la misma velocidad del elevador la polea motriz vaya -
al doble de velocidad, como es el caso de aplicacion de los accnonmmenlos sin engranes, con‘ ,
lo cuﬁl el motor ea menog voluminoso y mas economico,
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1.3.2, TIPOS DE MOTOR.

La clasificacisn mas general de los motores eléctricos log divide en:

1.3.2.1. Motares de comenle directa.
1.3.2.2. Motores de corriente alterna.

1.3.2.1. MOTORES DE CORRIENTE DIRECTA.

Estos motores se aplican cuando se requiere variacion de velocidad. Un motor de
D.C. tiene un paro rapido y eficiente a través de frenado dindmico o regenerativo y puede ser
controlado en forma suave hasta 0 r.p.m. y ser inmediatamente acelerado en la direccién de
marcha opuesta.

TIPOS DE MOTORES DE D.C.
Se mencionan a continuacion los cuatro tipog de motores de D.C. que existen:

*DEVANADO SHUNT . Este tiene su armadura conectada en paralelo con el devanado de
campo, Con excitacion de voltaje de campo y armadura constantes, este motor ofrece
caracteristicas de par-velocidad muy lineales,

$DEVANADO EN SERIE. Su caracteristica es tener la arnadura conectada en serie con ¢l
campo. Oftece alto par de arranque pero mala regulacion de velocidad. Este tipo de motores
se utiliza cuando se tienen cargas muy pesadas v velocidades bajas.

*DEVANADO COMPUESTO. El devanado de campo de este tipo de motor estd conectado
en serie con la armadura, combinado con e} campo de! devanado Shunt. Fsta caracteristica
ofrece un buen par de arranque v velocidad estable,

*IMAN PERMANENTE. Este tipo de motor tiene un devanado de armadura convencional
con- conmutador v escobillay con imanes permanentes reemplazando a los devanados de
campo. Posee un excelente par de arranque con regulacion de velocidad aceptable.

TIPOS DE AISLAMIENTO.

El aislmiento de un motor de D.C. debe ser mecanico y eléctrico, tiene que
soportar tanto la expansion y contraccion térmicay de las partes conductoras a las que aisla,
como las fuerzas centrifuga y electromagnética que se presentan en Ios conductores; asi
como posibles vibraciones mecdnicas,

El aislamiento Clase A es el grado mas bajo, adecuado para tas aplicaciones en
viviendas, pero ho para la industria. Clase B es de propdsito general y las Clases F-y Hson
para las aplicaciones con condiciones mas severas, El estandar de la industria es la Clase F.



SELECCION DE MOTORES DE D.C.

Cuando 3¢ desea seleccionar un motor de D.C. v su equipo asociado para alguna
aplicacion, se deben considerar los siguientes puntos:

* Medio ambiente. Factores tales como la 1emperatura, la veatilacion, la presencia de gas,
humedad o poivo,

¥ Rango de velocidad, Las velocidades maxima y minima para la aplicacion determinan la
velocidad nominal del motor.

* Variacion de velocidad. Se debe considerar la variaciéon maxima permisible.

* Requerimientos de par. Aplicaciones tales como transportadores, requieren de un par
constante, mientray que otras varian su par con el cuadrado de la velocidad. La relacion par-
veloeidad determing que wotor es el mds econdmico para la aplieacion espesifica.

* Inversidn. La inversion de la direccion de piro del eje del motor Heva implicita a la fuente
de suininistro, al control y al motor. Si se necesita par al 100% en ambas direcciones, no se
recomienda wsar motores con devanados en serie.

* Ciclo de trabajo. La mayoria de motores de D.C. se clasifican en tres categorias cou
respeclo a su ciclo de trabajo:

Trabajo continio; para motores que disipan conlinuamente todo el ¢alor
generado por pérdidas internas sin exceder températuras tolerables,

1.3.2.2, MOTORES DE CORRIENTE ALTERNA.

Los motores de A.C. encuentran un mayor nimero de aplicaciones en sistemas .
servo cuanda se habla de potencias mayores y de cargas grandes. La-naturaleza de Ia
aplicacion debe ser entendidad en términos de rangos de’ velocidad, de par, de caracteris-
ticas de la carga y requerinyentos del Drive a uuhzar asi como la compuubthdad del motor a
con el controlador,

TIPOS DE MOTORES DE A.C.

Los motores de A.C. se dividen en dos grupos: motores de Induccion ¥ niotores
Sincronos. Para el tipo de aplicacion de fluesiro problema haremos refmneia solo a log
motores de Induccion.

MOTORES DE INDUCCION.

Eate molor de A.C. es el mds simple. Los tres {ipos nias comunes ion ol de Jaula
de ardxlla elde Rotor devanado y el Monofésico.



‘MOTGR  JAULA DE ARDILLA. Tiene cuatto divisiones a ia vez scgun las normas
NEMA. Las cuatro clasificaciones o disefios son determinados por su caracteristica par-
velocidad.

a) Motor de disetio A: Su par es mayor que el del disefio B y se crean para usos
espectficos. El deslizamiento es generalmente del 5% 0 menos.

by Motor de disefio B: Es de propdsito general v constiniye el tipo de motor de
induccion mas unlizado. Su deslizamiento es aproximacdamente del 3
al 3% v a veees tetior.

¢) Motor de disefio C: Tiene un alto par de arranque con una corriente de
arranque moderada y bajo deslizamiento. Este tipo de motor s¢ usa
normalmente donde existen cargas pesadas para el arranque, pero sin
egar a sobrecargarse una vez que liegant a la velocidad nominal. El
desllizamiento en este 1ipo de motor es del 3% 0 menor.

d) Motor de diseflo ID: Su destizamiento es alto, pero tiene un par de arranque
grande y baja corriente y por ésto puede operar a bajas velocidades
con carga plena. Debido a su deslizamiento (va de § al 13%), la
velocidad puede bajar si se encuentran fluctuaciones cu la carga.

* MOTOR POLIFASICO DE ROTOR-DEVANADO: Perinite el control de la velocidad y
el par. Se arrancan con una resistencia secundariaen el rotor. Mientras la resistencia se
reduce, el motor awnenta su velocidad. De esta forma también puede desarrollarse un par
mientras se limita la corriente del rotor bloqueado. La resistencia secundaria se puede
disefiar para operar continumente y también disipar el calor generado por la operacion a baja
velocidad, para aceleraciones frecuentes o desaceleracion.

*MOTORES MONOFASICOS: Fstos motores son los mas comnmente encontrados en el
rango de fracciones de potencia (FLP.). S¢ listan a conlinuacion los mAs comines:

1) Motor de Polo Sombreado. Tiene un par de arranque bajo y se encuentra
disponible solo 4 bajas potencias (fracciones de HP, ). Su desliza-
miento es del 10%6 o mayor.

b) Motor de Fase Dividida. Tiene ua par de arranque bajo 0 moderado ¥ se Jimita
hasta aproximadamente 1/3 de la potencia. -

¢) Motor de arranque por capacitaor. Produce un'par de rotor bloqueado yparde
aceleracion mayor que el de Fage Dividida y se henen én cupncx-
dades de hasta 10 H.P,

) Motor Capacitot/Fase dividida, Se parecen a log umenom pero sy factor de
potencia ¢3 mayor.

SELECCION DE MOTORES DE A.C.

Cuando 3¢ degea seleccionar un molor de A.C, s deben fonsr en cuenfa los
siguientes puntos;




* Medio ambiente. Deben considerarse factores tales como la temperatura ambieute,
veutilacion, presencia de gases, humedad y polvo.

*Rango de velocidad. Las velocidades maxima y minima para fa aplicacion detenninaran la
velocidad nomunal del motor.

* Variacion de la velocidad. Se debe toraar en cuenta la velocidad maxima permisible.

* Requerimietos de par. El par de arranque v el par de operacion necesitan considerarse. El
de arranque varla debido a cambios en las condiciones de la carga o por cambios mecanicos
de la maquina. El par que da el motor debe ser mayor que el requerido para la carga.
Mieutras mayor el exceso de par mayor es la aceleracion.

* Aceleracidn, E1 tiempo necesario de aceleracion se debe considerar, ya que es dircctamente
proporcional 4 1a inercia total, e inversamente proporcional al par que da el mator.

* Desaceleracion. Para ésto se requicre de un sistema de frenado dinamico o de un frono
necanico para frenar en el timpo requerido.

* Ciclo de trabajo. La seleccion del motor depende de si la carga es estética, variable o sigue
un ciclo repetitivo do variacion. El cielo de trabajo se dofine eomo un patron fijo repetitivo ent
un periodo de tiempo. Cuando el ciclo de operaeidn del motor es 1al que este opera a cauga
reducida por mas del 25% del tiempo total, et ciclo de trabajo se vuelve un factor impertante
al seleccionar el motor.

* Calentamiento. La temperatura de un motor de A.C. es funcion de la ventilacion y las
pérdidas del motor. Existen casos en que es tiecesaria la ventilacion forzada de los motores
para reducir en cierto grado las pérdidas.

LAMAQUINA.

Es el clemento motriz que produce et movimiento ascendente y descendente de
la cabina, mediante el arrastre y suspension por cables. Esta taubién va dotada de un freno
electromecdnico situado dircctamente en el ¢je del motor en forma de tambor v zapaas. La
accion de frenado se produce por la fuerza de resortes en compresion y I aceion contmna se-
realiza por medio de u electroimAn,

La traccion de los cables de suspension se hace usualmente mediaute la
adherencia por friceion de éstos sobre las gargantas de 1a polea motriz. El otro sistema de
arrastre por tambor de arrollamiento esta en desuso.

1.3.2.3. REDUCTOR DE VELOCIDAD.
La maquina ademds del motor cléctrico, normalmente tiene un engrane reductor .

de velocidad compuesto por un tomillo sinfin (eje rapido) que va acoplado al motor ¥ una
corona (gje lento) al que se incorpora fa polea motriz de arrastre do log cables en suspension.



1.3.2.4. POLEA MOTRIZ.

La polea motriz dispone de vanias gragantas por las cuales pasan los eables en
suspension, que por adherencia transmiten la fuerza moiriz a la cabina ¥ al contrapeso,

La adherencia de los cables en la polen motriz esta en funcion del arco de
contacto, de la forina de la garganta y del coeficiente de friceion entre los cables y la polea.

Cuando la distancia de caida vertical de log cables a la cabina y al contrapeso ¢s
1a misma que el diametro de la polea motriz, entonces tenemos el maximo arco de abraza-
miento de 180",

Si esta distancia es mayor, se precisa un polea do desvio, valida s6lo hasta cierto
limite, por encima del cudl es necesaria una contrapolea para permitir que loy cables de
traccion pasen dos veces por la poles motriz, consiguiéndose ast un arco de abrazamiento
aun mayor a los 180°

1.3.3. SISTEMAS DE SEGURIDAD.

Es importante seilalar que la superficie de la cabina esta limitada por un codigo a
un maximo para cada carga nominal en Kilogramos. Esta limitacion se toma por razones de
seguridad.

El punto mas débil de un elevador elécirico estd en'la pérdida e adherencia
entre cables y poles motriz como consecuencia de la sabrecarga en la cabina,

Por lo tanto, la linitacion de una superficie méaxima de cabina asegurn qué ain
llenandola al tope de su carga no se sobrepasen los Jimites que producirian una caida por
deslizamiento de cables.

1.3.3.1, CONTRAPESO.

El cotrapeso es el elemento inherente al ststema de traccion. por adherencia. .
Ademas se ditnensiona para que su peso equxhbm el del carro 50% de toleranmn de la carga
util nominal.

Con éllo se minimiza la potencia necesaria del motor, puesto que con las cargas
extremas en cabina, os decir, cargacla subir o vacla bajar. El motor solo debe arrastrar €l 50%. -
de la carga nominal.

La ubicacion del contrapeso en el cubo acostumbra a ser detras de la ¢abina, o -

obstante en algunos casos conviene situarlo en la parte lateral, bien porque el fondo del.cubo

‘es escaso, o bien porque la cabina es muy profunda, o bien porque el anche del cubo’
niecosario para las puertas es muy nupcnor al ancho de la wbum

1.332. PARACAIDAS. I

- . . s o
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Es el dispositivo de seguridad del elevador, pues detiene Ja posible calda libre de
la cabina en el caso de ruptura de tos cables de suspension. Su accionmiento lo provoca el
disparo del regulador por sobrevelocidad o también por aceleracion de la gravedad. Al
accionar el paracaidas, éste por efecto de acufiamiento sobre las dos guias (rieles), produce
la detencidn de ta cabina. Hay dos tipos de paracaidas:

* Instantaneo, para velocidades menores a 1.5 m/s.
* Progresivo, para velocidades mayores a 1.5 m/s.

1.3.3.3. INTERRUPTORES DF. LIMITE.

Estos se encuentran instalados dentro del cubo. Su funcion principal es la de
interrumpir la marcha del elevador por medio de un interruptor de sobrepaso y de un inte-
rmuptor de operacion manual colocado en ef foso.

1.3.3.4. TENSOR DEL REGULADOR.

Es 1n polen tensora del eable dlel regulador que va fija n una guln. Su peso es el
que determina ta adherencia suficiente en la polea del regulador para que al detenerse éate,
por sobrevelocidad, transmila la fuerza necesaria al cable para accionar al paracatdas.

1.3.3.5. AMORTIGUADORES.

Son los elementos capaces de absorber fa energla de impacio, tanto del carro

como del contrapeso, en el caso de que estos rebasen sus lnmles nommlcs de parada ,
extrema,

Exisien dos tipos de amortiguadores: fos de tesorte o acumulacién de energla,
aplicables hasta velocidades de 1.5 m/s y los hidrailicos o de disipacion de energia para
velocidades mayores a ¢ésta. Los primeros deben salcularse para que . queden fotalmenie -
comprimidos bajo una carga estatica de 2 a 4 veces el peso del carro con su'carga nominal (o
el peso del contrapeso). La carrera total posible de éstos debe ser como ninimo igual a dos’
veces la distancia de la parada por gravedad correspondiente al 115% de la velosidad .
nominal del carro, Este recorrido no debe ser inferior ‘a 0,065 m. En los- segundos 1a-
velocidad al impacto sobre los amortiguadores, serd igual a aquélla para la cual ha sido’
calculada ta carrera de los mismos. La carrera total posible ‘para el segundo caso ‘debe ger
como minimo igual a la distancia de parada por ia gravedad al 115% de la velocadad norm- .
nal del elevador, ‘

1.3.3.6. REGULADOR,
Es el dispositivo que actia cuando la velocidad de la cabina rebasa un I3%nla -

velocidad nominal. Su actuacion provoca el accionamiento del puracaidas ntuado en el-’ﬁ ‘,
carro, el cul lo detiene por efecto del acuftamiento sobre las gutas. :
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La fuerza producida por el regulador de velocidad al accionar, necesita ser como
mininw el doble de la fierza necesaria para hacer accionar el segum contra caldas,
Asimismo; debe de accionarse por medio de un cable de acero flexible o sadena de acero
cuya resistencia tiene que estar en relacion con el estuerzo a producir con un factor de
seguridad minimo de 8. El regulador de velocidad debe de ir en el cuarto de maquinas, en la
zona de poleas.

1.3.4, TIPOS DE PUERTAS EN LA CABINA Y LOS PISOS,

Las combinaciones mas conunes son las que se enumeran y muestran a conti-
AUACION:

1) Telescopica automitica en cabina y batiente semiantomatica en pisos. Sus caracteristicas
S0R:

- Buen aprovechamiento del ancho de hueco.

-Pasode 0.7 y 0.8 metros.

- Utilizacion en viviendns.

2) Telescopicas autorndticas en cabina y pisos. Sus caracteristicas son:

- Buen aprovechamiento del ancho del hueco.
-Paso de0.7 y 0.8 metros en viviendas.
-Pasode 1.1 y 1.3 metros en hospitales,

3) Apertura central autoruitica en cabina y pisos. Sus caracleristicas son:
- Para elevadores de pasajeros de gran capacidad o mal aprovechamiento del

ancho del hueco en elevadores pequeitos.
-Pasode 0.8 y 1.1 metros.

4) Apertura central telescopica automatica en cabina y pisos. Sus caracteristicas son:
- Buen aprovecharniento del ancho de! hueco.

- Gran apertura.
- Paso de 1.3 metros o mas.

1.3.4.1. MECANISMOS DE CIERRF.,

Toda puerta de acceso debe ser provista de un dispositivo eléctrico de control de
clerre, el cual sera inaccesible desde el exterior.

E! trabamiento efectivo de la puerta de accesu tiene qué preceder a la puesta en
marcha del carro, El enlace entre uno de los elementos del. coutacto que determina | ruptura -
del circuito y el clemenlo que efectiia el trabado es directo y a ‘prucha de falln puro !
eventuaimen!e ajustable. 13"



El enganche o interferencia entre los elementos del meeanismo de cierre, necesita
realizarse de forma que un esfuerzo en el sentido de apertura de la puerta no reduzea la efica-
cia del trabamiento. Este trabamiento se efectita v mantiene por la accion de la gravedad o
resorte,

Asimizno. cada una de las puertas de acceso extremas podrd ser abierta desde ¢l
exterior por tmedio de una Have especial.

1.3.5. APLICACION DE MANIOBRAS.
1.3.5.1, AUTOMATICA SIMPLE.

No retiene llamadas. Mientras realiza un servicio no registra ni atiends a ofras
lamadas.

1352 AUTQMATICA COMRINADA,

Es il para evitar que dos elevadores proximos con maniobra antomatica simple
sean llamados simultaneamente. Evita viajes innecesanos y reduce el desgaste y consumo de
energia. Su aplicazion tipica es en edificios residenciales de escase trifico. Para elevadores
de velocidad hasta de 1.0 nvs.

1.3.5.3. COLECTIVO EN DESCENSQ.

SIMPLEX: Registra las llamadas de cabina v las descendentes de piso, atendiéndolas al
paso en el sentido para en que fueron programadas,

DUPLEX: Para dos elevadotes esta maniobra evita que se dupliquen los registros y atiende
la llamada de piso aquel elevador que s encuentre mas proximy en sentido de la
marcha descendente al pizo solicitado. Bl tiempo de espera se reduce a la mitad
del comespondiente a un elevador sinplex.

TRIPLEX: Para tres elevadores el tiempo de espera se reduce a un tercio. Swaplicacion
tipica es en edificios de viviendas o pequefios Loteles de trafico modemdo y.con
velocidades de hasta 1.0 my/s.

1.3.54. COLECTIVA COMPLETA,

Es igual a la anterior, pero en este ¢ayo son necesarios dos botones de llamada en
cada piso, uno para subir y ofro para bajar.

La maiobrase opera seleccionando las paradas segin el sentido de la marcha
requenda Puesto que cada elevador al parar puede tener un sentido de marcha detenumado,‘r
¢y preciso informar al wsuario que esté eipemndo, cutl es dicho sentido y. as| sepa si es el

que ke conviene, Para éllo se utiliza ¢l misnio dispositivo direccivnal en cad*\ aceeso, 1‘ A




Sus aplicacones son: edificios con trdfico bidireccional, destinos tipicoy, oficinas
y hoteles donde haya servicios comunes por encima de la planta baja (piseinas, restaurants,
tiendas, etc..).

1.3.5.5, COLECTIVA SELECTIVA.
SIMPLEX: Registra las llamadag de cabina y piscs en anbos seniidos de marcha.

DUPLEX: Laslamadas de piso registradas en sentido ascendente o descendente serdn
atendidag por el elevador que vinja en ese sentido o por el mas proximo i estil-
vieran en repogo, El tiempo de espera es de un medio del caso simplex.

TRIPLEX: Su tiempo de espera e9 un tercio del simplex.
CUADRUPLEX: El tiempo de espera es de un cuarto del simlex.

Este tipo de maniobra se aplica tipicamente en hoteles, edificios de oficinas,
hogpitales, etc.. y con elevadores de velocidad de hasta 1.6 m/s.

1.3.5.6. AGRUPAMIENTO COMPLEJO.

Estos sistemas son de programacién variable, se adaptan y reaccionan instanta-
neamente a las necesidades y circunatancias del trifico. Se pueden agrupar hastu 8 elevado-
res, Su aplicacion tipica son hoteles, edificios de oficinas, hospitales, etc.. £l mas avanzado
control por microprocesadores garantiza 6plimo servicio bajo cualquier situacion cambiante
de trafico, con un ahorro de energia de hasta un 30%. Permite la conexién con sistemas de
control.

1.3.5.7. SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO.
Se entiende por sistema de accionamiento a la forma en que la fuerza motriz

actia para acelerar el movimiento de la cabina, mantenerla a su velocidad de diseflo y produ-
cir su desaceleracion. Los dos objetivos principales en todo sistema son:

1) Conseyuir que durante el ciclo completo de arranque y parada las transiciones de veloci-
dad sean confortables. ' ' ‘

2) Que la nivelacién sea lo mejor posible,esta es, que su presicion sea-alta en la parada del -
elevador al nivel del piso. R o

A mayores velocidades nominales; mayores dificultades para consegui eslos dos
objetivos. Por éllo las velocidades mas altas requicten sistemas de acelonamiento mas sofis-
ticados. ‘

Los cineo sistemas eléctricos mas representativos de éstos son:

a) Una velocidad A.C.

—— —— ——— -
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b) Dos velocidades A.C.

¢) Servo A.C.

d) Variador de frecuencia A.C.
¢) Ward-Leonard A.C.

) UNA VELOCIDAD A.C.Es el sistema mas simple con un motor trifasico que tiene un
par de arranque mayor ¥ una corriente de arrangue menor que un imotor
industrial comtin.

b) DOS VELOCIDADES A.C. Este motor es especial en el mismo estator se encuentran dos
arrollamientos, uno con muchas revoluciones v ¢l otro de pocas, es.decir, 4 veces
menos. En este sistema la segunda velocidad solo se utiliz para frenar. Antes
de Uegar al piso donde se desea paray, se desconecta la alta velocidad del motor
y se conecta la baja para producir el frenado eléctrico por hipersincronismo, has-
ta que esta velocidad lenta se estabiliza y entonces se desconecta para aplicar el
frenio mecanico (a par constante) y detener el elevador.

Los recorridos de frenado variables por la carga tamabién serdn menores que en
el caso anterior y ast 3¢ tienen desniveles de parada mejores que en el caso ante-
rior.

¢) SERVO A.C. Eate tiene un motor wrifAgico de corriente alterna en el cudl aparece un cle-
mento regulador del par de frenado en funcidn de la cargaa variable de la cabina.
El proceso de arranque es igual que en los dos casos anteriores v el proceso de
frenado se parece al de dos velocidades, con la diferencia que al desconectar el
arrollamiento de alta velocidad de la red, éste se conecla a una fuente de D.C.
la cusl pot ¢l efecto Foucault en el rotor, produce un par de frenado que se puede
regular aplicando mayor o menor voltAJe deDC.
El voltaje aplicado.se define en funcion de 1a carga en la cabina, rvguléndola
mediante el control de un tacopenerador acoplado al eje del motor, que ¢n todo
momento del proceso de frenado nos mide 1a velocidad y la corpara convina:
curava determinada de forma que cualquier desviacion a la misma deferming una
mayor o menor excitacién de frenado, hasta llegar a la detencion fnal, quees”
cuando se aplica el freno mecémco y éate sblo para detener parado al elwador
Con esta regulacion se consigue mantener, aun con la carga vanrxble, 1o misma
desaceleracién y una presicion de pamda S mm de tolerancia para veloculades de -
1.6 mfs.

d) VARIADOR DE FRECUENCIA. Dentro de la fanilia de [os sistemas Servo, y con las -
ventajas funcionales de los sistemas Ward-Leonard con un motor de A.C:; cuyo o
principio de variacion de velocidad es por frecuenciu variable. Es decir, quel
aredde frecuencia fij ja se rectifica a corrients pulsante y después, medmnte ut
inversor, se vuelve corriente alterna por regulacion de frecuencia,

Sus principales ventajas son: Ahorro de energla (mejor rendmnemo), ele&ado ‘
factor de potencia (f.p.=0.9), menor lempemtum en el motor y menor ruxdo
(menor ventilacion forzada). S 16"
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¢) WARD-LEONARD. Es un sistema de altas velocidades, se distingue de todos los ante-
riores en que el motor de traceion es de D.C,, es necesario dotarlos de un
convertidor de A.C. a D.C. pudiéndo ser con dos mAquinas rotativas {motor de
A.C. con generador o equipo reetificador de tiristores (direct drive)).
En este mismo sistenia de accionamiento podemos aplicarle al motor un reductor
mecdnico, o biew suprimirlo, acoplando un polea mottiz directamente al eje del
motor (gearless). La primera solucion, mas econdmica, se aplica para velocida-
des de hasta 1.6 nvs y la segunda pam velocidades de 2.5 ny/g o mayores.
En este sistemna por ser un motor de D.C., la velocidad es variable en funcion
directa del voltaje que apliquemos al inducido del motor, no siendo ast en los
motores de A.C. donde su velocidad eg fija, dependiendo solo de la freciencia de
la red, con lo cual podemos reguilar la velocidad durante el proceso completo de
arranque, velocidad de régimen y frenndo, en funcidn de la carga de la cabina
facilmente medible por la corriente del inducida.
A diferencia de algunos sistemas durante el proceso de parada el motor es apto
para producir un par de frenado o un par moteiz sutotdticamente, gegin que el
par resultante del desequilibrio vehicnlo-contrapeso, sea positivo o negativo; lo
cull no sucede en estos sistemas Servo, donde al desconectay 1a alta velocidad se
pierde la posibilidad de aplicar par motriz s{ se queda corto o niecesita renivelar.

LIMITES DE USQ.

1) S6lo proporciona nivelaciones aceptables con capacidades moderadas y velocidad méxi-
ma de 0.63 m/s. Aplicacion en viviendas,

2) Proporciona nivelacion aceptable con capacidades mayores y velocidad hasta 1 m/s (no
recomendable a velocided 1.2 mys), Aaplicacion en viviendas y edificios de- trafico
moderado.

3) Para cualquier capacidad y velocidad de hasta {.6 mv's con perfecta nivelacion. Aphcactén
en todo tippo de edificios con recorrido bajo o medio,

4) Sin limite de capacidad ni velocidad hasta 10 my/s. Con perfecta nivelacién, Apltcambn en
edificios de medio y alto recomdo y de trifico intenso,

§) Para cualquier cap«cadad y velocidad de haata 1 nvs. Buena nivelacion. Limitaciones de-
recorrido e intensidad de trafico,

1.3.6. SENALIZACION.

Por medio de estos dispositivos se logra el control del carro y el conocmento de
su ubicacién para los vsuarios, estos controles se encuentran en dos tipos de sistemas’ que
son;

s Luadro de manejo.

* Botoneras de pasillo,



1.3.6.1. CUADRO DE MANFEJO.

Se localiza dentro de la cabina, integrado n la c:fumna de entradn y estd com-
puesto por:

a) Botones de llamada numerados, correspondientes a 1a cantidad Jde pisos servidos.

b) Hoton de Alarma, en caso de paro imprevisto los pasajeros deberan opriniir este botén
para notiticar que hay un problema con el elevador y asi, pueda ser reportado a mantenimien-
to.

¢) Botén de Abrir Puerta. Cuando el elevador esté a nivel de piso y el tiempo asignado para
tener las puertas abiertns resulte insuficiente, se opriime este botén para permitir una
reapertura temporal de las puertas. Fs importante notar que que el abuso del mecanismo de
reapertura puede ocasionar que el motor del operador de puertas se queme.

o) Interruptor deLuz. Sirve para encender o apagar Ias luces de la cabina.

e) Interruptor de Ventilador (opcional). Accionn el ventilador que se halla dentro de la
cabina.

f) Servicio especial de Emergencia (opeional). Este sistema es usado en caso de sipiestro y se
opera mediante un interruptor de llave marcado como “Serv.Esp.Emerg.” o el boton “PC
Emerg.”. Una Vez accionado este infetruptor, se cancelan Jas Hlnmadas de piso v ef elevador
se opera deade dentro de la cabina.

g) Servicio Independiente (opeional). En elevadores interconectados, si el edificio cuenta eon
dos o mas elevadores en grupo, se puede individualizar la operacion de cada uno de éllos por
medio de este servicio, operando al elevador desde ia cabina con una iave.

h) Intermuptor Servicio Excluaivo de piso (opeional). Sistema de {lave que permite al usuanio
aceeder a su piso en forna exclusiva.

y) Indieador de posicion de piso. Se encuentra ubieado en el cuadro de manejo, generaluiente
en la parte superior y nos indica el Ipiso en el cual se encuentrn el elevador. También se
encuentra en la parte superior 0 allado de las puertas de p1so.

F{ manejo auxillar, que es opeional, consiste en un cuadro de manejo instalado al
otro lado de la puerta y con las mismas funziones de! manejo principal. a fin de dar mavor
comodidad a los usuarios. Esto es comim en cabinas que tienen entradas en Jados opuestos.

La Luz de Emergencia, tiche como funcion iluminar el interior de la cabing:
hasia pot dos horas en enso de ausencia de eriergia eléctrica.. Su fuente de poder se encuen-
tra ¢n la bateria recargable ( con vida 1til de 2 a 3 afios), ubicada en'la parte superior del -
elevador y conectacla a la alimentacion del mismo. R

1.3.6.2. BOTONERAS DE PASILLO.

Se localizan en eada uno de los pisos y su fincion consiste en Namar.al elevador
presionando el boton de Ja direccion deseada una sola vez. Si ¢t elevador solo va & set
usado en una direccion no.deben oprimirse ambos botones; va-que ésto provoca pérdida de -
tienipo y gasto de energia innecesarios,



Los indicadores de diseccion son linternas que estins ubicadas en las columans
de entiada de 1as puertas de cabina También se pueden ubicai en la pare externa de la
cabitit af lado de las puertas de piso. Nos indieats si el elevador se mueve en forma ascen-
dente o descendente.

1.3.7. CONTROL.

E} controlador es ol elemento principal del elevador, contiene todos los compo-
nentes de automaiisnio que gobiernan ef sentido de giro de la maquina. Su proceso de arran-
que y parada recibe las ordenes de cabing y de pisos, abre y cterra puerias, comprueba el
debido estado de 1dos los circuitos y dispositivos de seguridad eléctricos.

Los elementos basicos de control han sido tradicionalmente los relés y contacto-
res, sin embargo, achualmente éstos efementos han quedado relegados en su uso sélo para
control e circnitos de polencia y seguridad. El resto de funciones tales como memoria,
seleccion, asignacion, comprobacion, desicién, ete; se resuelven mediante la electronica, ea
decir con circuitos integrados y con microprocesadores.

Los tableros de conirol reanen los cuadros electronicos de mando y seleccion
convencionales en un pabinete, en el que los eircuitos de memoria del sistema que operan'a
base de micropracesidores, fos cuales permiten una mayor eficiencia a lis operaciones del
equipo.

Estos sistemas conirolan el arranquie, parada v velocidad del motor de los eleva-
dores y aplica el freno cuando se activan los dispositivos de seguridad o falla la energla.
eléetrica. Incluyen relevadores témnicos para proteccion del motor en caso de sobrecargs o
corto circuito.

Mediante el uso de estos controles se abtienen las siguientes ventajas:

* Merior desgaste debido a a sustitucion de partes electromecénicas por nqueélias de estado
solido,

* Utilizacion de circuitos impresos en tarjetas de ficil sustitueion. -

* Facllidades de localizacion de fallas:

* Reprograniacion de las memorias de acuerdv a lay nevesidades del edmuu

* Reduccion del consumo de energia.

1371 ARQUITECTURA DE LOS CONTROLES TRAD]CiONALES '

A continuacion se mmhzam fia arquitectura de dos coutroles’ para elevndoms, :
cada uno con distinto grado dé complejidad. B ptimero de éllos esm basado en un micropros: -
cesador 8083 y el segundo se compone de cineo subsistemas. Para el primero, hablarenioa de
las generalidades del procesador BOB5. “para poder: comprender s fnncwnmmemo enel

sistema del elevador.
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El 8083 introducido en 1977, ¢y una version de Ia arquitectura del 8680 con li-
geras modificaciones ¥ mejoras. Puesto que es practicamente identico al 8080 desde ¢l punto
de vista de sit programacion, se consideran al 8080 y al 8083 como un sole microprocesador.

Esta disefado para procesar palabras de 8 bits, tamo en el CPU como en la
memoria principal M. Se requiere de una direccidn de 16 bits para acceder a M. resultando
una capacidad maxima de 64 KB. E1 8085 ntiliza muchas lneas de control, por ésto no hay
tenminales suficientes en ¢l circuito iniegrado, como para que today lns lineas del bus del
sistemna se conecten directamente al microprocesador. El 8083 multiplexa, es decir, comparte
temporalinente ¢ierios. pines, para superar esta carencia de termminales, multiplexa seflales de
datos y direccinnes. Su bus de datos es muy similar al del 8080. El S085 compuarte cirauitos
de memoria, interfases de entrada y salida ¥ otros circuitos de apoyo con el 80B0.(VER
FIGURA 1)

En la FIGURA lse puede ver que una de las mejoras cn la fabricacion del 8085
e tener un generador de reloj en ¢l propio circuito infegrade. Todas las lineas del bus de
control" del sistema estAn conectadas directaiente al S035, ast como al bus de datos
bidireccional de § bits. Sin embarge, solo Jas 8 lineas (A8 - A15) de orden mayor de direc-
ciones estin unidas directamente al 8085, 1,0s restantes 8 bits de direccion estan multiplexa-
dos con las palabras de datos a través del bus de Datos v Direcciones A/D, Asl, para obtener
16 lineas de direccion en paralelo, hay que utilizar un circuito biestable externo de 8 bits, tal
como se ve en ¢l diagrama. La transferencia de datos al CPU se hace en dos etapas: en la
primera el 8085 coloca una direccién de 16 bits en los buses de A y A/D, los bits e direc-
cion de AO a A7 estn presentes en A/D ‘solo el tiempo necesarcio para vargarlos en ¢l circus-
fo biestable.Entonces se-utiliza A/D para transferir un byte de datos desde o hacia ¢l §085;
Algunos circuitos de memoria o apoyo del 8085 contienen biestables de direcciones v pue-. .
den multiplexar A/D. Tales circuitos permilen utilizar al CPY como si todo fuera uns solo“
circuito integrado. En aplicaciones en las que yon suficientes 8 bits de direccion, el 8085 sc
puede utilizar 1ambién como un sdlo CPY lgnomndo 1s sedales de direccion que tempoml-
mente bay en AD, utilizando de A8 - A15 como ef bus de dmecuout.s del sistesia.

La organizacién interna del 8085 contiene las signientes partes: Una ALU de 8
bits, un acumulador A de 8 bits, un registro indicadn de estado SR de 3 bits v 6 requstros de
trabajo de proposito general B, C, D, E, Hy L . Las funciones de 1os.5 bits de SR s podran
ver en la signiente tabla. E1 8085 carece de indicador de Overflow y su indieador de paridad .
sirve para detectar errorores.Uu bit errdneo en un resultado se refleja en este valor P. Cada
vez que se requiéra conocer estos valores se invoca al programa. Los bits de mtc'mpcnbn no
se consideran dentro de SR,
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NOMBRE CONDICION ESPLCIALIZADA BT 160

CY{Acarteo) 5¢ ha {ne se ha) generado una sefal de acarrzo.

Z (Cer) Se ha (no se ha) generado un resultado cero.

S (sigho) F1 bit mas sigmficativo o e signo de resultado es 1 0 0.
AC(Acarreo aux) Se genero 1) un acarreo en el byte bajo del resultado.
P(Paridad} El resuhacds tiene imuuero par (impar) de unos.

Hay dos registros de 16 bits dedicados a las direcciones, el contador del progra-
tua PC y ¢l Stack pointer SP. PC contiene fa direccion de la palabra de nstruccion siguiente
v SP contiene fa direceion del bte siuado et 1 cabecsia del SP definida por el usuario en la
memoria pritcipal M. PC se incrementa antomticamente en uno cada vez que se capta un
byte de instruccion de M. Cada vez que se extae o inserta un byte del SP, €1 mismo se incre-
menta o decrementa sautomaticamente en uno. '

E18085 no tiene registro de indice, en ¢l se obtienen registros adicionales de di-
recciones emparejando los seis registros de trabajo para formar tres registros de 16 bits: BC,
DE y HL.. La itima pareja tiene un uso de regisiro de direccion de memoria implicita en
instrucciones tales como la suma ADD), que especifica la uperacion A * = A + HL (M),

En ef 3085 se utilizan E/S aisladas o sin direccionamiento de tnemoria. 1 tama-
fio de la direccion de E/S et limitado a 8 bits, de manera que se pueden asignar hasta 256
direcciones a dispositivos de E/S. Estas direcciones son independientes de las 64K direccio-
nes que se pueden asignar a M. Es comaddo procesar tando ¢} DMA como las intetrupeiones
con veciores, porque el 8085 posibilita a mis interrupetones. Este procesador requiere una
gola fuente de alimentacién de 5V de y contiere mds de 70 tipos de instruceion pud su
programacion,

La mayoria de las instrucciones procesan operandos de 8 bils y ofras pen<adag
para manejar direceiones 1o hacen con 16 bits. Las palabras de datos jueden ser tiumeéricas o
no numéricas (Jogicas). Hay dos ti' pos numericos basicos: decimal y binario, utilizandose el

codigo BCD para ¢! primero, las direcciones se tratan como niwmeros binarios sin signo de .

16 bits. La mayora de’ las instrucciones “aritméticas procesan nimeros de 8 bits en
complemento a dos. La aritmética decimal se realiza Indirectamente’ mudmmc la instruccion’
DAA o ajuste decinal del acomulndor,

E1 8085 tiene un variedad de mstrucclones en los tres’ gmpos prmctpu.lcs transs -
ferencia de-datos, control de! programa v procesamiento de datos, asi mismo tiene dos ins-
truccionies dé proposito multiple llamadas RIM y SMI (Read [merrupuon Maak ¥ Set Inte~ .
rruption Mask).

Las instrucciones en lenguaje maquina det 8085 tienen un lobgitud de 1,2 y3:
bytes, Fl primero es el eddigo de opemcmn el segundo v el tercero si los hay-forman una -

direccion immediata o directa (le memoria. No acepta direccionamientos: u‘de-«:dos fif realtis.

vos. En este lenguaje- ensambladorel’ modo de direccionamiento s¢ especifica mcdmntc oo
mnemédnieo del eddigo de operacion en ‘vz de con el campo de direccion, .
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El direccwnamiento directo se utiliza tanto para registros del CPU, como para la
memoria principal M. Todas las direcetones directas de memoria tienen una longitud de 2
bytes,

Tat como st ve it I stytuicnte Hgury para ol circwio basico dol 808 0a necesa-
rio un biestable extemo pwia leer los bytes de direccion desde el bus inultiplexade A/D de
datos y direcciones del procesador. Se han disefado varios circuitos de apoyo que incluyen
este biestable de direccion. La figurn representa una micrww-nputadom basada en ¢l 8085 y
compesta por tres eirevitos integrados: nno 3355 ROM de E/S, un 31535 RAM E/S tempori-
zador v ¢f 8085 comno procesador. Si se wviera que hacer la misma tuncién con el 8080 se
usarlan § integrados como minime, he alu la ventaja de usar ¢l 8088 (VER I'TGURA 2).

E18155 se utiliza como un temporizador de capacidad 256 x 8 buts, donde se han
asignado las direceiones de momoria desde 0000 Hex a OOFF Hex ; por tanto obtiene log §
bits de direccidn que necesita a través del bus AD de datos y direcciones. Como el 8155
puede demultiplexar internamente al bus AD, 3dlo se usan 8 pines de los 40 disponibles en
el inlcgrado para realizar la tranginision de datos o digecciones. De esta manera se pueden
utilizar 22 pines como Hneas de interfase de [/S, Estas 22 lineas se ransforman en rres
puertos de E/S programables e independientes A, ByC. lodas [as caracteristicas anteriores
s¢ ven en la FIGURA 3.

Finalente el 8155 comticne un temporizador programable que basicamente es
un contador bidireceional de 4 bits que cuenta hacia abajo en respuesta-a pulsos recibidos
por una Hnea de TIMER IN: Cuando el contador llega a un valor defiuido por el usuario
genera una seflal TIMER OUT . Estas dox sefiales controlan la E/S de datos y puertos,- aspi
como para generar las interrupeiones del CPU.

1.4. ESPECIFICACIONES DEL EDIFICIO,

Para la construccion general de un elevador es importante considerar el objetivo
fundamental de la obra, que es cumplir con fos requerimientos de cubo en cu nto a dupern-
siones, acabados, energin eléctrica ¢ 1lumumc16n entre otros aspectos.

En la FIGURA 4 se muestra un dmgmmn de las partes conshtuhvas del cubo de
un elevador de traccion con sus respectivas vistas en planta,

1.4.1, REGLAMENTOS Y NORMAS PARA LA CONSTRUCCION DE
* ELEVADORES,

Hasta 1952 se fabricaron ¢ instalaron elevadores sin ninguna reglamientacion. En *
este aflo se establecit el primer reglamento de elevadores dOndc se reguld el calculo mqmla~ e
cion y fubricacion de los pnnclpalei componemes asf como de su ubicacion.-

En 1966 s rsalizd el segundo reglamento dé elevadores vigente en la actualidad.
En éste se exige la homologacnon de los componentes de seguridad s:gmenlci '
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- Grupo tractor v sus mecanisinos de frenado.
- Limitador de velocidad.

- Amortiguadores,

- Paracaldas.

- Puertas y enclavamieitos,

- Cerraduras y mecanismos de cierre.

Bt ewie replamento las superticios de cabing se lanitan cn sus valores maximo y
minimo en fincion al numero de pasajeros v tambien se exige que el hueco sea cerrado.

Para el ato de 1974 se crea el primer replamento de elevadores hidratlicos y en
1976 se moditiearol ambos reglamentos obligando a ponet puertas en ta cabina. En 1985 se
realizo el tercer reglamento de aparatos elevadores que entré en vigor en 1988, Este
reglamento se compatibiliza con la Normativa Europea CEN EN81-1 que aumenta las me-
joras en la seguridad general. Este ullimo reglamento soio ha sufrido actualizaciones, ade-
cuandolo al propio crecimiento de la tecnologia.

14.1.1. ASPECTOS PRINCIPALES EN LOS QUE EL REGLAMENTO AFECTA A
LA EDIFICACION.

CUARTO DE MAQUINAS,

Debe presentar. facil acceso. El suelo, 1as paredes, el techo y la pueria de entrada
se cjecutaran segun ef Reglamento de Elevadores, las Normas basicas de la Lonstmcuén y
de proteccion contra incendios, Estas normas son las siguientes:

- De allura no inferior a 2 metros y dimensiones en planta que dejen 0.7 m libres para 1
circulacion al rededor de 1a mdquinn.

- La ventilacion debe ser ndecuada para que la temperatura no exceda los 40° C.

- En el techo de cuarto se presentaran 1 o mas soportes metdlicos o gﬂnchos que permitan la
mnmpulacmn de los objetos deseados.

-Dispondra de acometidas de ﬁlem y alumbrado con sus interruptoses y fusibles adecuados
¢ independientes.

-La iluminacion eléctn’cn serd igual o superior a 50 Lux,

- No han de existir cnunlm\clones, elementos extmﬁos al servicio de los elcvndores, ni ser-
vira de paso a personas ajenas a éltos,



cuBo.

L.as paredes o cerramientos de los recintos deben ser conatruidos segun eitablece
el vigente Reglamento de Elevadores, Normas basicas de la construceidn y de proteceion
contra incendios.

- PI espacio libre de seguridad sobre ta cabing en In parte det recorrido, debe ser igual a 1
netro mas 0.033 veces la velocidad al euadrado (en nvs).

- La superficie de las aberturas para ventilacion ha de ser igual a 2.5% de la superficie del
recinto,

-No albergara tubos, conducciones eléetricas ni elementos que sean ajenos al servicio del
elevador,

- La iluminacion sera igual o superior a 20 Lux.

-El foso sera impermeable y capaz de soportar las cargas indicadas en el plano de instala-
cion.

-Cuando el foso sobrepase 1.30 m. de profundidad debe preveer dispositivos de acceso para
inspeccion,
FOBO SOBRE LUGAR ACCESIBLE A PERSONAS,

Los recintos no deben situarse encima de un lugar accesible a personas, a menos
que se instate bajo los amortiguadores o topes del contrapeso un dispositive adecuado con

obra de fabrica u otros materiales que retengan al contrapeso y proporcione las gasantias su-
ficientes, 0 que el contrapesc esté provisto de un paracaldas.

1.4.1.2, REGLAMENTO DE ELEVADORES,

Existen varias reglamentaciones para la construccion de elevadores, lag principa-
les son:

- Bl recinto sera corrado y resistente a una fuerza de 30 Kg. sin deformacidn superior a 2.5
oo ‘ R

-8e admite heco ubierto cusndo el éste no participa en la proteccion del edificio contra In pro-
pagacion de incendios. C Co

« El espacio libre de seguridad en el foso debe ser mayora 0.5m. y permitird alojar 1 tn
cubo de 0.5% 0.6 x 1.0 metros, ‘ ' '

-En recintos comuries a varios elevadores debe existir un'elemento de sepuracion en tbdu la
altura del recinto, Fst separacion puede quedar limitada a los metros de! foso si la distan-




cia del borde del techo de alguna cabina dista mas de 0.4 m. de cualquier elemento movil del
elevador contiguo.

«El foso del recinto no puede estar encima de lugares accesibles a personss, a menos que se
Heve a terreno firme la proyeccion vertical del contrapeso o que se dote al contrapeso de pa-
racaidas y ademas el piso del foso debe ser calculado para resistir 500 Kg/m2.

= Cuando el foso sobrepasa los 1.3 m. debe ponerse una escalera para acceesos de inspece
cion.

1,4.2. NORMAS ARQUITECTONICAS,

Se presentan a continuacion Ias principales normas de construccion para eleva-
dores, tanto en el agpecto arquitectonico como en el eléetrico y de iluminacion.

1.4.2.1. CONSTRUCCION DEL CUBO.

Los requerimientos del cubo para elevador de traccion necesarios antes de iniciar
los trabajos de instalacion son los siguientes:

1) Protundidad de Iz fosa de acuerdo & las dimensiones aprobadas en el plano de disefto con
tolerancia de 50 mm., libre de humedad y con escalera de acceso cuando se tenga una pro-
fundidad mayora 1.2 m,

2) En cubos de mamposteria, se instalarin trabes perimetrales de 150 x 200 mm. en cada
nivel de piso para fijacitn de soportes def riel.

3) Se tendrén trabes intermediay donde la altura de piso sea mayor de 3200 mm,
4) Trabe perimetral en el lecho bajo de Ia osa del cuarto de mAquinas,

5) Los cubos de mamposteria deben entregarse Limpios, libres dé tuberias, sin humedad y
acabados con pintura vinilica color blanco o lechareado. '

6) Las alturas de piso a piso seran de acuerdo al pla’n‘oy de digefto,

7) Las dimensiones interiores: del cubo van de acuerdo al plario do disefio con 25 mm. de ©
tolerancia,

8) Detalle de entradas para colocacionde puertas de piso como se indica en los planos de

9) Dejar altura tibre de 2350 mum. para ta instalcion de puertas de piso.

10) Colocar protecciones provisionales por seguridad en Jos clasos libres del cubo:

R . e e
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11) Dejar aceeso pas ntodueir b eabing desde I ealls hasta ol utarior el cubo
12) Coloeacion de vipas para separacion de cubos con elevadores multiples

Los requeritniennios de construccion para el cuarto de maquinas de un elevador
de traccidn son:

1) Acceso adecuado por medio de escaleras no marinas.

2) Ganchos o vigas en el lecho bajo del techo de este charto para maniobras de instalacion y
reparaciones futuras que soporten 2000 Kg,

3) Prepararacion en piso para paso de cables y ductos.
4) Muros con acabado final.

5) Puerta de acceso con chapa y puerta de trampa con las dimesiones indicadas en ¢l plano
de disefio.

6) Sistema de ventilacion como se indica en los planos de disefio.

7) Interruptor tifasico o termomagnético para la alimentacion del motor principal, verificar
los diagramas eldctricos asf como un intermptor por cada elevador.

8) Interruptor wonofdsico para la iluminacion del cuarto.

9) Entubado y alambrado definitivos (preveer ramales de alimeniacién eléctrica desde los in-
ternuptores hasta el tablero de control de cada elevador).

10) La iluminacion se hard con lAmparas Slim-line (150 Luxes a nivel de piso) con interrup-
tor y tomacotriente.

11) Energfa eléctrica trifasica incluyendo una fase neutra de las caracteristicas indicadas en’

el plano de disefio.

Antes de la instalacion del elevador, se tienen las siguientes norias para. la
bodega en la que se almacenaran los elementos con los que se ibstalara el mismo!

1) Estar4 1o mas cerca posible al cubo del elevador.
2) En un local cerrado v seguro,
3) Limpia y sin humedad.

4) Con alumbrado, contacto ¢ interruptor.
26



5) Se localizar en la planta baja.
6) Con umn rea minima de 24 m2 por cada elevader.

Los requerimientos del cubo del elevador de traceidn durante el proceso de sh
instalacion serdn:

1) Trabajos de obra civil para recibir en forma definitiva las puertas de piso.

2) Estos mismos trabajos para recibir las cajas de botoneras de piso, linternas de piso e indi-
cadores de posicion.

3) Trabajos de obra civil para el piso firme de la fosa (si se requiere).
4) Estos mismos trabajos para el piso del cuarto de mAquinas (si se requiere).
5) Coloeacion de piso en cabina (si se requiere).

6) Ramal eléctrico desde los interruptores principales hasta los tableros de control de cada
elevador.

7) Reducir al maximo los huecoy usados para el paso de cables en el piso del cuarto de ma-
quinas.

Los requerimientos después de terminar la instalacion son:
1) Recepeion del equipo instalado.
2) Periodo de mantenimiento inicial en la recepeion.

3) Encaso de que el equipo permanezea parado por mas de 90 dtas, se recomienda dar un
servicio de limpieza v lubricacién para sy proteccidn y conservacion.

Las normas para la construeeisn del cubo seran lag siguientes:
1) El conjunto del cubo se construye para soportar las reacciones de la maquina, de I guias

en ¢l momento de la actuacion del seguro contra catdas y de log mxortnguadores de acuerdoa
1as cargas en Kg.

2) Los cubos no se instalardn encima de locales accesibles a personas, pero si van construfs
dos bajola trayectoria del coirtrapeso; se le ineluye al contrapeso un seguro conlra caldas e

constiuecion y fucionaniento similares al del casmo.

CONSTRUCCION Y FUNCIONAMIENTO DE :

La fosa: 27



1) La parte inferior del cubo estara constituida por una fosa cuyo fondo sea liso, sensible-
mente a nivel, impermeabilizado y debidamente alumbrado con una alimentacion
independiente a la del eleyador.

2) Cuando la profundidad de la fosa sea mayor a 1.2 m. es necesario preverse una escalera
dispuesta en forma estable y accesible desde la puerta de piso, para permitie al personal de
mantenimiento ¢} descenso al fondo de la fosa. Esta escalera no debe interferir en el espacio
de los elementos tndviles del etevador.

El cuarto de maquinas y lag poleas:

1) Los locales estaran construidos de forma que puedan soportar los esfuerzos originados por
el movimiento noral del elevador, necesitan ser de materiales duraderos que eviten la
formacidn de polvo y con un piso antiderrapante.

Del carro y ¢l contrapeso:

1) La altura libre interior de la cabina serd como minimo de 2 m. para elevadores de pasaje-
ros y de 1.80 nu. para elevadores de carga.

1.4.2.2, INSTALACION ELECTRICA.
CUARTO DE MAQUINAS Y CUBO.

En los circuttos que enlazan contactos de seguridad se utiliza un conductor mini-
mo del nimero 20 y con un aislamiento capaz de soportar cuairo veces el voltaje de alimen-
tacion; pura los circuitos de sefializacion el conductor a utilizar dependera de la carga que
soporten.

Los conectores deberdn ser construidos de tal forma que desde el momento de su.
conexion, resulte imposible que intervengan en el funcionamierito de vtros circuitos,. Cuando
se utilicen clavijas multiples deben ser hechas para una sola posicion de acoplaniiento.

Se necesitan diferentes dispositivos de seguridad que cumplan con las siguientes
normas:

- Un dispositivo de seguridad no utiliza los circuitos conectores de puesta a tierra,

- Ningin accesorio eléctrico se conectara en ‘paralelo con un dispositivo eléctrico de segun-

dad.

- Las perturbaciones por induccion o capacitaticia propias o exteriores, no darn lugnr a
fallas en estos disposifivos de seguridad.

- Los dispositivos que se encuentran proximios a los circuitos de seguridad no contaninarin -
con seflales parisitas a Ias sefiales generadas por los ultimes.
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« En cireuitos eléctricos de sepuridad de varios canales patalelos, 1oy datos para el tatamien-
to de comandos o informacion, s61o deben ser tomadas de un solo ¥ mismo canal,

- Los circuitos que contienen un registro, no deben ni en caso de falla, impedir o retrasar de
fottna sensible la parada de la maquina como consecuencia del funcionamiento de un dispo-
sitivo de seguridad.

- No es permisible que los circuitos de seguridad sean afectados por olro circuito (Sefiales,
registros, ete.).

- L.a accion de un dispositivo de sepuridad debe impedir el arrancie de la maquina o mandar
inmediatamente su detencion. También se debe interrumpir la alimentacion eléctrica del
freno.

« .os mecanismos que mandan log dispositivos eléctricos de seguridad deben construirse de
forma que puedan seguir funcionando incluse si son sometidos a esfuerzos mecanicos debido
4 su figicionamiento normal continuo,

- 8i los elementos de mando de los dispogitivos de seguridad son accesibles a lag personas
ajenas al servicio, deben ser construidos de forma que no resulten inoperantes por medios
s sencillos.

-Cuando un contacto de seguridad se aceiona, los ¢lementos de los interruptores deben sepas
rarse mechnicamente por arranqgue.

- Las partes con voltaje de los contactos de seguridad deben llevar envolventes protectores.
- Los motores que van conectados directamente a la red de alitientacion, ast como los que
accionan al generador de D.C. que alimenta al motor de traceién, deben estar protegidos por

un dispositivo automatico contra cortos circuitos y sobrecargas; al menos en dos de sus fases,

- Después de un corto circuito 0 sobrecarga, la nueva puesia en marcha debers ser efectuada
por personal competente, e

- Si ¢l dispositivo interno del motor utilizaado para la proteccion del mismo contra las sobre-
cargas actia por aumento de la temperatura de loy devanados, puede reponerse automatica-
mente despues del enfriamicuto.

- Los cuartos de maquinas deben tener para cada elevador un interruptor principal connin cas

paz de interrumpir todas las fases de alimentacion del motor del elevador al mismo tiempo..

Dicho interruptor estard disefiado para presentar 1a corriente mis elevada en condiciones
normales de operacidn. Su posicion sera estable tras la conexion y desconexion, asi como el
interruptor localizado e el centro del eontrol,

- Se debe instalar un contacto de toma de cotriente sobre ¢l techo de la cabina,



1.4.2.3. ILUMINACION Y VENTILACION,

HAMINAGIONY,

Cuarto de miquinas.

La iluminacion elécirica de los cuartos de maquinas sera como minimo de 50
Luxes a nivel de piso por medio de alumbrado fluorescente Esta iluminaeién tiene una aki-
mentacion independiente a la toina de la miquina.

Un interruptor colocado en el interior preferentemente al lado de Ia cerradura de
la puerta y a una altura apropiada, permitirg desde Ia entrada, la ituminacion del local.

Asimismo debera preverse uno o méas recepticulos on el cuarto de maquinas para
aparatos eléctricos como lamparas, instrumentos, etc..

Cubo.
Dentro del cubo, la iluminacion eléctrica sera como minimo de 100 Luxes. Se
coloca un interruptor en el interior del lado de la cerradura de alguna de las puertas y

permitira desde la entrada la iluminacion del local, Para éste iambién se colocaran receptA-
culos auxilinres,

Cabina.
En la cabina se debe asegurar iluminacién a nivel de piso y cerca de los
dispositivos de mado con 40 Luxes ¢como minimo,

En general, el voltaje de alimentacion para el alumbrado y el cuarto de maquinas

sera de 127 V ac con un 10% de tolerancia, la alimentacion de la maquina serd independien-

te o a través de otro dispositivo conectado anies el interruptor general. La almxentacmn de
todos los contactos que se encuentren en el cuarto de maquinas y el techo de la cabina 3¢
efectuara por el circuito de alumbrado.

VENTILACION,

Todos los eqpaclos tendran ventilacion natural o forzada y filtrado en ambientes
externos contaminados. El aire procedente de cuartos ajenos a los elevadores no sera evacua-

do po el cuarto de mAquinas. La temperatura ambiente del cuarto de mﬂquum ¢ mantendm o

entre 5°y 30°C.

La superficie efectiva de los orificios de ventilacion situados en a parte nlta dela
cabina, tendra como minimo 1% de la superfieie util de In misma.Dicha ventilacion séra pla-
neada para edificios con: ventilacion inferior, Estos orificios - de ventilacion, - doben ‘Ser -
construldos o dispuestos, de forma que sea imposible atravesar a ln cabina dewde el mtenor .

con una varilla rigida de 10 mm. de didmetro.



1.5, TRAFICO VERTICAL DE EDIFICIOS.

Dalos basicos para su analisis:

APLICACIONES DATOS BASICOS

Viviendas Numero de viviendas y/o dormitorios por planta.
Departmentos Ntimero de departamentos y/o camas por planta.
Condominios vacacionales. Numero de habitaciones y/o camas por planta.
Hoteles Numero de habitaciones por planta.

Oficinas Superticie en metros cuadrados por planta.
Centros comerciales En funcion de sus caracteristicas.

Centros hospitalarios Tgual que centros comerciales.

Centros industriales Tgual que centros comerciales.

NOTA. En general todo edificio que genere un cierto tratico vertical se beneficia con un
analisis previo para determinar sus necesidades.

INFORMACION COMPLEMENTARIA.

General:
* Cafeteria
* Restaurante
¥ Salade juntas
* Sala de convenciaones
¥ Locales comerciales
¢ Garage
¥ Piscinas, etc.,
Particular: ‘
*Oficinas; edificio ocupado por una o varias empresas.
* Hoteles: En costa (turisticos), en ciudad (negocios).
* Hospitales: régimen de uso con visitas restringidas o no,
Todos estos datos nos {levan a un analisia y caleulo de trafico con la sxgmeute re-..
Incién de variables:
- Nuimero de elevadores - Capnc\dad de transporte.
- Capacidad de velocidad - - Tiernpo de esperu
- Dimensiones - Agmpannento/mamobra

Los analisi de trafico son laboriosos y complejos con muchos pardmeiros empi
ricos, dependen de caracteristicas especificas de producios.o marcas, de diversidad de 1a-
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niobras con sus aplicaciones y de necesidades aupicas en el edificio. La solucion optima
requiere conocimiento y experiencia.

Actualmente e relaizan los andlisis por computadora con programas especiali-
zados. Los datos basicos para el analisis son los parametros que determinan el grado de ne-
cesidad del transporte vertical y son:

- Poblacion del edificio y visitantes.
- Numero de plantas.

- Uso de suelo.

- Situacion geografica.

PARAMETROS Y CONSIDERACIONES.

Cantidad y ealidad de servicio. La capacidad, velocidad y numero de elevadores deben ser
deterntinados para atender adecuadamente la demanda de tratico de
acderdo con las caracteristicas particulares de cada edifieio,

Cantidad de trafico. (Capacidad de transporte). Es el niimero de personas que deben ser
transportadas y se expresa en poreiento sobre Ja poblacion del edi-
ficio en perfodos de § minutos.

Calidad de servicio o intervalo de espera. Fs el tiempo en segundos transcurrido entre la
llegada de sucesivos elevadores a la planta principal, es decir, el
tiernpo de viaje de un elevador dividido entre el mimero de eleva-
dores agrupados con tnaniobra comin,

A continuacién se proporcionan reglas. sobre ambos factores en’ edificios de
oficinas, hoteles y viviendas que puedes constitulr la base del anlisis mas demlludo para
cada proyecto.

a) Edificios de Oficinas. - La mayor demanda de trfico ocurre usualmente al comienzo de la
jornada por la maftana. En los edificios ecupados por una sola empresa, el ird+
fico de entrada en la mafiana es normalmente mas intenso que en los edificios
ocupados por varias empresas, donde las horas dé entrada gon diferentes. -

- Cuando no se conocen los datos de ocupacion es recomendable .-
considerar a los edificios con un 3610 ocupante, donde del 16 al 20% dela
poblacion total debe ser transportada en S minutos, y en edificios cori Varios .
ocupantes del 12 al 15% de la poblacion total debe ser transportadaen S°
mimtos,

Otras horas de alta demanda son el medio dfa y la-tarde, pero son
menos importantes que 1a niatana, También deben tobiarse éii cenia Jos
parages, estacionamientos, salas de reuniones o conferencias, restaurantes, et -

Se considera un buen tiempo de espera pam un edificio de oﬂcmas cntre 30 y 500

segundos.



ficos ascendentes v descendentes. Los restaurantes, salas de convenciones, fica-
tas o celebraciones pueden causar concentraciones de trafico que deben tomarse
en consideracion. Los tiempos de espers pneden variar entre 30 ¥ 50 segundos
dependiendo del tipo y situacion del hotel,

¢) Viviendas. El tdfico es similar al de Jos hoteles, siendo la capacidad minima de trangporte
¢l 7.5% de la poblacion total en 3 minutos, mientras que los tiempos de espera
suelen ser de 60 a 100 segundos dependiendo de su categorfa, poblacion, ete..

d) Edificios especializados. Hospitales, centros comerciales y otros, deben ser sometidos a
andlisis particulares, ya que sus necesidades de equipiiniento vartan substancial-
metle en cada caso.

1.5.1, IMPORTANCIA DEL ANALISIS Y CALCULO DE TRAFICO.

Cada edificio von trifico complejo tiene un conjunto de peculiaridades que le
singularizan y qu influyen en forma definitiva en las caracteristicns de demanda a los largo
del dia. Un antlisis de trifico dusanie ln ejecucion del proyecto, permite dimensionar la
instalacion de elevadores ajustadn a las necesidndes del edificio, evitando:

* Infradimension. Resulta en insatisfaceion permanente e irremediable en e}
futuro, mayor numero de averas y reparaciones, mayor costo
genera! sin ilegar a alcanzar un nivel adecuado de servicio,

* Sobredimension, Consiste en caracteristicas no ajustadas a las necesidades del
edificio, como mayor niimero de elevadores, mayor velocidad de Ia
requerida, efc. Para compensar capacidades inadecuadas o agrupa-
miento.

Para efecturse un andlisis de trafico debe conocerse:

» La situacion del edificio, categorin.

- Tipo de ocupacion.,

- Trafico principal: de subida, bajada y bidireccional.

- Intensidad de trafico: ligero, moderado o fuerte.

- Trafico entre plantas,

- Trafico contracorriente.

- Numero de plantas, incluyendo ta planta baja.

» Altura de pantas tipo.

- Altura de plania baja. .

- Superficie por planta o poblacion tota! atendida por el grupo de elevadores.

- Numero de subsuelos y su ocupacion cuantificada. . ,

- Cafeterias, restaurantes o comedores, salas de junfas; etc. . y las plantas en tas
que ge encuentran,

- Datos particulares de cada caso.



CAPITULO 2.

DISENO DEL ELEVADOR DE CUATRO NIVELES.
2.1 DISERO DE LA OBRA CIVIL,

Para el disofio de la obra civil, se tiene contemplada In construceidn del cubo del
elevador ontacoches en la parte central del edificio con la finalidad de tener una mejor dis-
tribucién de los cajones de estacionamiento.

Se pensé en un edificio de 4 niveles incluyendo la planta baja. En este elevador
se debe lransportar la carga a los cuatro niveles y se atenderd sélo una llamada y seguir con
Iun ey pendicntes s6lo hasta que se hava despachado & 1a avtual. Asi, cuardo ol eleva:
dor se encuentra ocupado, Yinicamento atiende a esa lamada, almacenando las que se hacen
después en la memoria para scr alendidas en ¢l drden en que ocurricron,

El diseflo de! edificio sigue las normas de constriceidn mencionadas en el capi-
tulo anterior. El diagrama de diseflo se representa en la FIGURA §.

Las dimensiones de 4 metros entre cada piso se tomaron con base a las alturas

estindar de camionetas y automéviles para los que se disefié el servicio, dejando un mérgen
de seguridad adicional.

Las dimensiones de alturs, anchura y fondo fueron normalizadas a los modelos
existentes de automdviles; asi como & la posibilidad do que e} conductor quiera bajar del
automévil o que haya oira persona en el cubo, fuera del transporte.

2.1.1. CUBO.

El cubo al ser ¢l espacio dénde se van a transportar los vehiculos y sus conduc-
tores, requiere de ciertas condiciones dimensionales. Entre éstas tenemos las dimensiones de
altura, ancho y fondo, las ambientales como ventilacion, iluminacitn y seflalizacion (botone-
ras y displays). La sefializacion debe ser colocada en un lugar cdmodo para el operador que
cstd dentro del vehiculo y pueda acceder a 1a botonera sin tencr que salir del mismo, La
puerta del elevador podrd ser abierta desde dentro o fuera y el mecanismo de apertura y cierre
de fcil operacion. Los requerimientos del cubo para el montacoches son log siguientes:

1) Profundidad de la fosa de 1.50 metros +/- 5 cm, de tolerancia, libre de humedad y con
escalera de acceso para acumplir con las normas de seguridad.

2) A lo largo del cubo, el cuél serd de acero estructural, se requieren trabes perimetrales de
15 x 20 cm. en cada nivel de piso pars la fijacion de soportes de riel.
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3) Trabe perimetral en el techo bajo de la losa del cuarto do maquinas.
4) Detalle y altura libre de entradas para colocacion de puertas de piso.
2.1.2. CUARTO DE MAQUINAS.

En esta seccion sv verd a distribucion del cuarto de mAquinas en el edificio, asi
como lu disposicion de los elementos que lo integran. Se presentan los valores minimos
requeridos y 1a disposicion de los elementos que van a satistucer nuestras necesidados.
También se observardn las formas de acceder al elevador tanto en la operacién normal como
para el mantenimicnto. También los requerinuentos en la obra negra para poder llevar a cabo
¢l montaje de la maquina y los elementos eléctricos y tractores.

Para el cuarto de maquinas se contard con las siguientes condiciones estipuladas
¢n la Norma de Fabricantes de Elevadores,

1) Acceso adecuado por medio de escaleras no marinas, por seguridad,

2) Vigas en el lecho bajo el techo del cuarto de maquinas para maniobras de instalacién y re-
paraciones futuras que soporten una carga de 2000 Kg,

3) Preparacidn de piso para paso de cables y ductos,

4) Puerta do acceso con chapa y pucrta do trampa definitivas.

5) Sistema de ventilacién,

6) Interruptor trifdsico para la alimentaacién del motor principal con una ticrra flsica.
7) Interruptor monofésico para la iluminacién del elevador,

8) Entubado y alambrado definitivos (prever ramales de ahmentaclén eléctnca desde los
interruptores hasta el tablero de controt).

9) Numinacion del cuarto de mdquiias con ldmparas Shm-Lme (150 Luxes 8 mvel de plso) :
con interruptor y tomacosriente. ‘

2.2. SELECCION DEL MOTOR.

"De acuerdo con las caracter{sticas de nuestro proyecto el motor y la mﬁqmna :
para este montacoches deben cumplir con lus siguientes cspecxﬁcacloneb



a) La maquina deberd ser engranada, ya que este tipo de miquinas ticnen un sistema reduc-
tor instalado entre ¢l motor trifasico v la polea motriz a resistencias, es decir debe ser del -
po corona-tornilto sinfin con una relacion de engranes de 42 1/2

b} El didmetro de la polea tractora es de 762 mm.

c) Motor eléetrico do dos velocidades (1200-300 r.p.m. sin), trifbsico y a 60 Hz. Con una
potencia de 13.4 Kw. y voltaje de operacidn de 220-440 V. Este motor acciona el mecanismo
reductor de ruedad dentada (corona) y tomillo sinfin que acciona a la polea motrfz.
Permitiendo con este disefio que ln polea gire a una velocidad relativamente baja producien-
do el momento de torsidn necesnrio para su uso @n tedo tipo de elevadores.

d) La frecuencia de trabajo debe ser de 120 arranques por hora.
o) La carga que debe soportar el motor serd de 2200 Kg.

f) La velocidad nominal del motor seré de 0.50 nv/s.

2.3 SELECCION DE LOS ELEMENTOS DE TRACCION.
TRANSMISION.

El arreglo de cables debo tener una relacion de 2:1 con 6 cables de difmetro de
15.8 mm.(5/8") y de acero trenzado necesarios para 1a traccion y operacion del seguro con-
tra caldas, con un factor de seguridad mayor o igual a 8 veces 1a carga noniinal,

De acuerdo al tipo de amarre, dichos cables s¢ encuentran fijos por uno de sus
extremos al contrapeso quo sube y baja on el elevador guiado por rioles; los cudles suben ha-
cia 1a polea de 1a maquina y bajan a 1a parte superior de la cabina alrededor de la polea mo-
triz que tiene ranuras cspeciales y finalmente suben a un punto muerto en la loza del cuarto
de méquinas,

El resultado de esta combinacién es que el peso de la cabina del elevador tecas
en 1 parte media do o3 cables. Por un extromo 36 tiene Ja masa total del contrapeso y por el
otro ol punto muerto del cuarto de méqumas que aprietan los cables en las ranuras: do la
polea motriz y la polea de la parte superior de la cabina, Cuando ¢l motor gira la polea mo-
triz mueve los cables sin deslizamiento. El efecto producido es que el motor no cargue el
peso total do la cabina y la cargs, ya que ¢l peso do la cabina y la mitad del peso de la carga
estén equilibrados por el contrapeso, que sigue a la cabina do mancra inversa en sus movi-’
mientos,Con este proceso se obtiene la tracein necesaria entro los cables tractores, la polea.
motriz y la polea do la cabina La polea molriz contard con un didmetro do 762 mm y6
gargantas.

2.4. ACOPLAMIENTO DE LOS SISTEMAS DE SEGURIDAD.



Los elovadores por norma doben estar diseflados pars operar con mucha
seguridad. Como se menciond en la seccidn anterior, para mover o] elevador se usarén 6
cables tractores, porque a mayor ndmeno de cables mnyor fuctor de segwidad, Los cables
adicionales se titilizan para incrementar la superficie de truccion de la polea motriz.

A conyinuacion s¢ deseribe la funcion y ¢l sceiopanuento de cada wno de los
sistemas de seguridad:

FRENO ELECTROMAGNETICO.

Este sisterma es el primero en accionarse debido a que se encuentra montado
dircctamente al motor. Se compone de una bobina que se acciona eléctncamente cada vez
que se cambia de velocidad y cuando se requicre detener por completo al elevador. Al
hallarse desenergizada la bobina, los brazos conectados a ésta se cicrran sobre el tarnbor del
motor provocando el paro por friecion entre el tambor y las blatas.

CONTRAPESQ.

Es el principal sistema de seguridad do cuslquier elevador, ya que balancea la el
peso de ta eabina y el de 1 carga. Se destiza hacis abajo & medida que la cabina sube, y vice-
versa.Este sistema se encuentra 8 un coslado do la cabina debido a ls ubicacion do las entra-
das al frente o & la espalda de ésta, Se fabrica da fierro colado y conereto.

AMORTIGUADORES.

Se encuentran localizados en el foso como norma de seguridad. Estén conforma-
dos por un resorte de acero y montados firmemente en una bage anclada en el piso del foso.
Dependiendo de 1a capacidad y vetocidad del elevador, se tienen tre tipos de amortiguadores
pars los de velocidades mayores a 3.0 nv/s se utilizan amortiguadores de aceite, parg los que
soportan cargas mayores 8 1000 Kg. se utilizan los do resorte y para los de velocxdades :
menores 1.5 m/s y capamdad menor a 1000 Kg, se usan amortiguadores tipa goma,

INTERRUPTORES DE LIMITE.

Son dispositivos mecénicos que s localizan en los limites de carrera de la
cabina, con su accionamiento se provoca ol paro automatico del elevador en caso de que
algin dotector de piso no se haya registrado. El elevador utiliza ostos- dispositivos para
reconocer los limites en ol momento que ocurriera una pérdida de sincronfa en el programa
de control y de esta forma restablecer el funcionamiento correcto del ascensor.

PARACAIDAS.

81 un elevador perdiera traccion por la miptura de los cables tractores ¥y empezard
& caer, un dispositivo de regulacion activa unas mordazas de seguridud, que van a presionar
fuertemente los rieles gula parando a la cabina bajo cualquier condicién de carga. A est




PARACAIDAS.

Si un elevador pordiers traceion por Ia ruptura do los cubles tractores y empezara
& cacr, un dispositivo de regulacion activa unas mordazas de seguridad, que van a prosionar
fuertemente los ricles guia parando a la cabina bajo cualquier condicién de carga, A este
dispositivo también se le Hama regulador de velocidad. Su operacién es independiente a la
del sistema de traccién del elevador y se conforma de una poles instalada en el cuarto de
maquinas y otra en el foso conectada a o tensor.

2.5 DIAGRAMAS DE ALAMBRADO.
A continuacién se presenta un diagrama de bloques de un control tradicional
basado en un microprocesador 8085:
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2.6 SENALIZACION DE ENTRADAS/SALIDAS.

Para identificar 8 lus variables de entrad/salida que tendremos que considerar
pera la operacidu do nuostro acontrol, las representamos por medio del siguicnte disgrams
de bloques:

O-4~-~COIV-0

BOODPOMOOTITOIO—=Z

rmo

TRANSFOR-
MADCRES ¥

RECTIFICA-DORES

INTERRUPTOR GENERAL
220 - 440 TRIFASICO

FUSIBLES OE
POTENCIA

RELEYADORES)
ALIMENTADGO-

MOTOR EN MAGUINA CON FRENO
ELECTRICO

BOTONES DE LLAMADA OE
CARRO E INDICADOR DE

RANSDUCTORES DE PARADA Y NIVELA-

ON. CONTROL PARA INGPECCION EN EL
O\, CARRG '

BOTONES DE LLAMADA DE iSO
LUCES DE DIRECCION DE VAJE

TWITES FIRALES DE CARRIRA
A ELECTROMEGANICA DE PUERTAS
DE PUERTA ABIERTA-:. = ., .
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De esta forma podemos ver que nuestra primera entrada ¢s la alimentacion prin-
cipul, de esta entrada sc pass a 14 etapa de transformacion y de proteccion por fusibles de
potencia y se registra si la entrada es la corecta para ser analizada por el centrol.Si la etapa
gnterior es ideal, paralelamente se registra la entrada al bloque de log relevadorey alimenta-
dores del motor de puertas, éstos también ubicados en ¢l tablero de control, por medio de
esta clapa so comtrolard la detencién o activacion del motor do la mAquina y su freno
eléctrico.

La méquina a su voz infegra un ffeno electromecdnico, que por medio de dos
brazos y una balata permitird ¢l movimiento o el frenado del elevador. Lo anterior se raliza
por medio de una bobina electromagnética que posee dicho freno y la cual separa los brazos
del freno.

La siguiente ctapa & considerar es la que contiene las botoneras de carro y de pi-
80 asf como de loy indicadores de carro y lintemas de direccién respectivamente, en esta
etapa se lleve 8 cabo un registro muy importante pars el circuito del microprocesador, En
¢sta otapa se registran lay llamaday fuera del carro o dantro de esle para que el elovador cam-
bie 1a direccidn actual.

Cada vez que se genero una llamada, ya sea desde fuera o dentro de la cabina, ol
sensado de la informacion empieza dosde la primers etapa de entrada, ésto se hace con el fin
do veriticar si se han cumplido las condiciones necesarias para ejecutar 1a atencién a esa
lamada y el elevador pueda iniciar of movimiento hacia 1a dirsccidn indicada.

Paralela a 1a ctapa de los botones s¢ tieno la clapa de transductores de parads y
nivolacion, asi como el contro! para que el elevador sea manejado en una inspeccion. Los
interruplores que realizan esle proceso estdn ubicados en ol techo del carro. By aqui donde so
tienen los circuitos de nivelacion para las paradas de los pisos, que son detectadas por medio
de los transductores que emiten lag seflales qus indican la posicion real del elevador durante
todos yus viajes y a lo largo de todo su recorrido, asi como para que en cada nivel do piso se
tenga una parada bien nivelada del carro con respecto a los desembarques de los pisos.

El control para inspeccion anterior es un dispositivo quo una vez que se activa,
manda su sefial hacia el circuito del microprocesador que bloqueara toda sefisl de entrada, es
decir que no permitird que ol elevador registre o atienda otra tlamada por seguridad.
Asimismo, la méquina 3610 trabajard en baja velovidad con sus respectivos relevadores’ de
potencia. Este contro] es operado manualmente y por encima de! carro, por medio de tres
botones uno de subida, otro de bajada y el tercero es un botén comun para seguridad.

La siguiente y ultima etapa o encuentra integrada en los dispositivos de campo
ys que {isicamente ¢stdn instalados y ubicados fuers del entorno del control electrénico del
¢levador, Los dispositivos instelados en los limites finales del recorrido del equipo serdn
accionados en ¢l momento que el elevador llegara a sobrepasar cl nivel de los pisos termina-
les. Se tienen dos en 1a parte superior (sobrepaso) y dos en la parte inferior (foso). Cuando se
gcciona algin par, se genera una sefial do cntrada hacia una interfase de dispositives de se-
guridad instalada ¢n el control ¢lectronico, y dsta emite otra seftal a lu tagjeta del circuito dol
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microprocesador a fin de bloquear el movimiento de la mAquina, ya que el elevador registra

que s¢ ha salido de sus limites normales de operacidn y se han rebasado los Hmites de segu-
ridad,

Dentro de la interfase para dispositivos de seguridad se reciben sefiales por parte
de las cerraduras electromecdnicas de lag puertas y sus sensores, que indican si las éstas se
encuentran cervadas o no. Si se detecta una sofal do puertas abiertas, se garantiza que el ele-
vador no se moverd aunque se registren llamadns en otros pisos. Si por algin motivo se
gbriera una puerta cuando el elovador se encuenira en movimiento, éste se detendria al
momento de dotectarse en el circuito que la puerta ha sido abierta,



CAPITULO 3.

DISERO DEL CONTROL.
INTRODUCCION.

En este capitulo se explicard paso a paso como se diseiio el control utilizando un
microcontroladot ¢n vez de un microprocesador. La primera razdén de cambiar un clemento
por otro es quo con ¢l uso de un microcontrotador se eliminan dispositivos de 1dgica que
pueden complicar ol funcionamiento y ser mas propensos  fallas, ademas de quo los costos
de produccion disminuyen. La segunda razén tiene que ver con la programacion que se hace
més sencilla, ya que se disminuyen lag instrucciones, se estructura mds al programa y se
reducen log errores v 103 costos de éste.

Para poder diseflar cualquier sisterna electronico de control, ol primer paso s
conocer ¢l proceso a controlar do manera detallada. Dospués de dato se debe determinar el
nimero de seflales que intervienen en el sistema y su clagificacion (de entrada, salids,
anldgicas, digitales, ete) y se establecen sug caracteristicas tales como si son de voltaje o
comiente y su rango, posteriormente s¢ hace una lista con la informacién oblenida,
Dependiendo de lo anterior, se eligen los elementos para configurar al sistema: tipo de
procesador, voltajes de alimentacién, tipos de acoplumientos entre el control electronico y
los clementos de campo, dispositivos de acoplamiento de entrada/sa-lida y conversion
analogica digital A/D o D/A do las sefinles do entrada /salida, Se tomardn en cuenta otros
subsistemas extra que se tengan que conectar al control, éstos pueden ser circuitos completos
({médulos) que realicen alguna tarca ¢n espeeial tal como contar, desplegar algin tipo de
mensaje, procesar seftales especiales, entablar comunicacién con otros elementos de control,
con otros microcontroladores, con una PC o una red LAN.

A partir de la tabla de entradas y salidas se escribe un algoritmo y a partir de
dste un diagrama de flujo. Con estos dos elementos se escribe ol programa en el lenguaje
propio al disposi-tivo de procesamiento escogido. En el caso pnmcular que s¢ presenta, e
escogié un lenguajo en-samblador que genera tres programas: El primerc ¢s el programa
ensamblado que mivestra todas las direcciones de memoria, asl como los codigos de
operacién de cada instruccién. Gracias a éste ey posible conocer ol nempo total de barrido
del programa. El segundo 8 un programa que presenta sdlo nimeros- o codigos
hexadecimales y nos sirve para hacer una simulacién del comportamiento del programa en
condiciones de reales de operacidn, asi como para poder grabar estos codigos e¢n una
memoria para ser implantada a un sistema real, El tercero generado s un listado en et que
aparece un recuento del programa y un listado de las variables que se utilizaron en 4! y
también nos muestra ¢l nimero de errores que se presentan después de ensamblar al
programa.



El siguiente paso es considerar las posililidades de que el sistema se expanda o
tenga opciones téenicas de actualizarse. Es por esto que sicmpre se disefia pensando que sea
posible mejorar 0 complementar & un sistema con otras entradas, o simplemente contar con
la versatilidad de poder estar al dia para optimizar costos. En nuestro caso slo se tiene la
posibilidad de expanderse en cuanto a nimero de desembarques.

La Gltima parte del capitulo nos presenta los diagramas electronicos del control y
sus sistemas auxiliares que se muestran independientes unos de olros y generan seiiales do
enirada y salida digitales. A continuacion se tiene una lista de estos diagramas para facilitar
su consulta y reconocimiento:

CIRCUITO NOMBRE DEL ARCHIVO
RESET Y SISTS. DE SEQURIDAD  DIAGI.SCH
RELQJ Y BOTONERAS DIAG2.SCH
BOTONES Y CONEXIONES DIAG3 SCl
MEMORIA 2764 DIAG4.SCH
DISPLAY Y LAMPARAS DIAGS.SCH
8031 Y MEMORIAS DIAG6.SCH
ARRANCADOR DIAGT.8CH

Con lo anterior 56 espera que se entienda con may facilidad cada spartado del capitulo tres



3.1 CLASIFICACION DE LAS SENALES.

Las sefiales digitales son aquellas que pueden toroar un valor alto (1) o bajo (0).
En el proyecio s¢ manejaran lus siguientes seiales digitales para el controt del programa:

« INTERRUPTORES DE PISO: son los interruplores que activan una sefial alta en ¢l
momento  en que ¢l cubo pasa por el piso. Existe un mnterruptor por cada piso y su
nomenclatura e la siguiente:

SWi  PISO|
SW2 PISO2
SW3-=PI503
SW4 =PISO4

« LAS BOTONERAS DE PISO Y DEL CUADRO DE MANEJQ: Son los botones que dan
1 sefial a que piso se desea ir o desde que piso 3o esta llamando al carro, su nomenclatura es
€omo sigue:

P1=PISO1
P2 - PISO 2
P3=PISO3
P4=PISQ 4

« SWITCH DE MANEJO DE INSPECCION: Es ¢} switch que se enciende para saber que
el carro estd siendo manejado desde el cuarto de miquinas, y se utiliza junto con otras dos
seflales que le dicen al elevador si sube o baju, esta sefial hace quo el programa se detenga y
s6lo atienda una subrutina especial, las tros sefiales son las siguicrites;

SMI = SUBRUTINA DE MANEJO DE INSPECCION
MIS = MOTOR EN INSPECCION SUBE
MIB = MOTOR EN INSPECCION BAJA

+ INTERRUPTOR DE PUERTA CERRADA: Le dice al programa que no puede commﬁur
hasta quo la puerta se cierrs, se considoera cerrada cuando el valor do esta seﬂal 3 alto, su
nomenclatura es la siguiente;

PC = PUERTA CERRADA

+ SENALES DE VELOCIDAD DEL MOTOR: Estas cuatro sefiales lo dicen al programa

cuando activar la siguiente velocidad o cuando desactivarla, dos son para subir y dos para s
bajar. Son contactos auxiliares acoplados a las bobinas’ de arranque del motor on cadn una: -
de sus direcciones, sus nomenclaturas son las signientes:

MS!1 = MOTOR SUBE VEL 1
M$2 = MQTOR SUBE VEL 2



MBI - MOTOR BAJA VEL |
MR2 -~ MOTOR BAJA VEL 2

« SENAL DE DIRECCION: Esta sefial nos dice si sube o baja el carro y se encuentra dentro
del carro y afucra en los pisos. La sefial no se encuentra contemplada en el programa, pero se
utiliza on la salida de! 8031 y se aprecia su funcionamiento en ol diagrama electrénico, asi
como en la tabla de palabras de control del programa. Su nomenclatura es:

DIR

o SENAL DEL PUERTO 1; Esta seial nos indica cuando se estdn leyendo datos desde este
puerto configurado Jde entrada para nuestro proyecto. Su nomenclatura es:

PTI

3.2 DISENO CON EL MICROCONTROLADOR 8031,

3.2.1. SELECCION DEL HARDWARE Y ELEMENTOS DE CONEXION DEL
CIRCUITO.

En esta seccidn se verdn los elementos a través do los que so conectd el
microcontrolador con el exterior . Se hard referencia a todos los efementos que se utilizaron
para lograr esto.

3.2.1.1.. ACOPLAMIENTOS,

¢ ALMOTOR Y AL CIRCUITO DEL 8031.

Como se sabe los motores triféisicos de dos velocidades, como se sabe, tienén dos
arrcglos de bobinas: uno en estrella y otro cn delta.  El ameglo ¢n cstrella s¢ conecta’a un
arrancador que controla la velocidad uno y ¢l de delta a otro arrancador para la velocidad
dos. Después do ésto hay un ameglo do dos arrancadores para controlar los cambios do
direccion del motor. La combinacién de estos dos arreglos nos genera los cuatro estados de
operacion del motor que necesitamos para el elevador y son: MB1, MB2, MS1y MS2; Este
cirouito se representa en nuestros disgramas electronicos como una OI_]I, peto mtmmmenw
contiene los elementos descritos previamente.

En la siguiente figura se muestra ol circuito del acoplador éptico wtilizado como -
interfase entro el 8031y el motor dé 220V, Las sefales J.28, J27, 126'Y J25 indican si el
motor se conectu o desconecta, pero por todo lo anterior so sabe. que 1o se pucde conectar
directamente: asf las soflales J28 a4 J25 se concetan primero a su optowoplador respectivo ..
que convierte estas seflales en pulsos de luz. Los pulsos de uz los recibe el fotolransistor .
T1, causando que consmute a conduccidn o corte segin sea ¢l valor de J28, 127, J26 vy J25.



T1 excita la transistor T2 do potencia disefado pars que soporte altas corrientes y voltajes, y
éste a su vez haco que el motor conmute a conducein o corte segiin sea ¢l caso.

« CONVERSION A/ DA.

En ¢l caso de estos clevadores las Umicas seflales que requicren
conversion son lag de los pisos y el sentido de ascenso. Tenemos que, ¢l display elegido es
de cdtodo comiin y se conecta al puerto de salida con ¢l integrado 741548, ¢s un
decodificador BCD a 7 segmentos para displays de citodo comin,  Se ¢ligio un sistema de
cétodo comin por las descargas «ue a veces se presentan en este tipo de sistemas. El hecho
de elegir un sistema de cédigo BCD fue el requerimiento de algun tipo de display que nos
simular4 alguna letra para el caso de una rutina. de mantenimiento, en este caso utilizamos la
sl que noy da con un velor de 12 (C HEX). Este tlpo de decodificadores estan disctiados
para activar segmentos especificos de cédigos de entrada mayores & 9 (1001 BIN). En
nuestro caso la disposicion de cdtodo comin hace que los cdtodos de cady segmento estén
interconectados entre 5{ y después sc conectan a tierm. El 741848 tiene la caracteristica de
que sus salidas sean ALTAS activas y aplican un voltaje ALTO a los énodos do aquellos
segmenlos quo vayan a ser activados, ¢l 7448 es un decodificador conductor que sirve a este
fin. La conexién entre ¢l 74L.848 y el display se ve en la siguiente pégina.

3.2.1.2. COMPONENTES AUXILIARES.

Como componentes auxiliares consideraremos al circuito que se adaptd para poder
conectar las limparas de subida y bajada, el cireuito que se conectd al display para lograr los
caracteres que se necesitaban para cada desembarque, el circuito del RESET y la conexién
de las scflales do seguridad que sc conectan a las interrupciones del 8031, Los  circuitos que
los conforman se encuentran en lag signientes pdginas con su respectiva descripcion.



HEL o4 JANB2.

ne2 cus 4

np) cun 2

nea cer J2

Ratlaran
N

v fva. Natom

E YIRUYE

Riitaron
L2937
P
SGLATOR rude F ol
? {12 i3
zra N
P A GIACULZTO DNl ARAANAABOR
IMOLATON rune
4 I & | 3
[ o
wom— s A4 St oMo et 4 Popmoa $mam oy Ty x7 AL



D180 2.1
DISY €J2.2)

DI%2 €32.3)

u?
74540

CIRCULITH DEIL DISPLAY

i
02 Ve
LP?
¢ LanP NEON
subt
3 4242
! — llr;v oc547
HPN
ur ve
1.
741504 er
® LAAM NEON
anla
S a? 9C5A7
NPH
M L J—
“az ¢ L )
2

CIRCUITO DE LANPARAS



_ll_lxbu

—3

S PUSHEUI TON
$2543

Ny S

A% FUSHEUTTON
$2562

SW PUSHBUTTON

L1}

$M PUBHEBUTTON

P4
—3

SN PUSHRUTTON

3




X1 C00¥L/13)

HUHEE Fsee
AR 2

[ -

x?
CRYSTAL

|f, I X2 ¢as¥i/Z10)
IX&P

NG CBO¥L/AT)

4 Y HOIRI0TS)

CIACULTO O RELOY
CYRCUITO DE BOTONERAS




e
Foso

o8
58PC

IHO CHA3LALY)

FORLIWL D Er4Y b

CIRCULTO OE SISTEMAS O SECURIDAD

R?
RESISTOR

RESEY
8njism)

uyrn
T4LE04

<1

87 $?
5H PUSKEUTTO! 5W PUSHBUTTON (__

CAPACITOR FL&O

CINCUITO OEL RESEY



3.2.2. PROGRAMA DE CONTROL.

Este programa s¢ disefié pensando en el orden 16gico de movimiento que ticne vl
elevador de este lipo, asi el manejo de los datos se hace de la manera més sencilla posible,
A continuacidn se describe en el algoritmo y disgrama de flujo que siguen:

3.2.2.1. ALGOTIRMO Y DIAGRAMA DE FLUJO.

« ALGORITMO.
1 INICIO
2 IF SMI = I THEN GOSUB MANTENIMIENTO
3 IF PC = 0 THEN GOTO 2
4 IF SW1 =0 THEN GOTO 10
5 ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 01 HEX
6 IF P2 = THEN GOSUB SUB P2
7 IF P3 =1 THEN GOSUB SUB P3
8 IF P4 = | THEN GOSUB SUB P4
9 GOTO2
10 IF SW2 =0 THEN GOTO 16
1 ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 02
12 IF P1 = | THEN GOSUB BAJ P1
13 IF P3 = | THEN GOSUB SUB P3
14 IF P4 =1 THEN GOSUB SUB P4
15 00102
16 IF SW3 = 0 THEN GOTO 22
17 ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 03 HEX
18 IF P1 = 1 THEN GOSUB BAJP1 ‘
19 IF P2 = 1 THEN GOSUB BAJ P2
20 IF P4 =1 THEN GOSUB SUB P4
21 GOTO 2 ,
2 IF SW4 =0THENGOTO2
23 ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 00 HEX
2 GOTO 2 ‘
25 END
26 SUBRUTINA SUB P4
27 IF SW3 =0 THEN GOTO 34 -
28 ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA |B HEX
29 GOSUBPASUB
30 GOSUBPFSUB
31 IF SW4 = 0 THEN GOTO 30

32 ESCRIBE EN' LA SALIDA LA PALABRA 00 HEX



33
34
35
36
37
8
39
40
41
42
43

45
46
47
48
49
50
31
52
53
34
55

57
58
6l

63

63
67

68
69
70
Tt
72
73

RETURN

IF SW2 =0 THEN GOTO 40

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA |A HEX
GOsuURn PASUB

IF SW3 = 0 THEN GOTO 36

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 2B HEX
GOTO 30

IF SW1 = 0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 19 HEX
IF SW2 =0 THEN GOTO 41

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 2A HEX
GOTO 37

SUBRUTINA SUB P3

IF SW2 = 0 THEN GOTO 53

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 1A HEX
GOSUB PASUB

GOSUB PFSUB

IF SW3 =0 THEN GOTO 49

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 03 HEX
RETURN

IF SW1 =0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 19 HEX
GOSUB PASUB

IF SW2 = 0 THEN GOTO 55

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 2A HEX
GOTO 49

SUBRUTINA SUB P2

IF SW1 =0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 19 HEX
GOSUB PASUB

GOSUB PFSUB

IF SW2 = 0 THEN GOTO 64
ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 02 HEX -
RETURN '

SUBRUTINA BAJ P

IF SW2 = 0 THEN GOTO 76

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 42 HEX
GOSUB PABAJ o
GOSUB PFBAJ

IF SW1 =0 THEN GOTO



74
15
76
71
78
79
80
81
82
83
84
85

87

101

102
103
104
105
106

107

108
109

110
1

112

113
114
115

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 01 HEX
RETURN

IF SW3 - 0 THEN GOTO 82

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 43 HEX
GOSUB PABAJ

IF SW2 = 0 THEN GOTO 78

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 82 HEX
GOTO 72

IF SW4 =0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 40 HEX
GOSUB PABAJ

IF SW3 =0 THEN GOTO 84

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 80 HEX
GOTO 78

SUBRUTINA BAJ P2
IF SW3 = 0 THEN GOTO 9%
ESCRIBE FN LA SALIDA LA PALBRA 43 HEX

-GOSUB PABAJ

GOSUB PFBAJ

IF S$W2 =0 THEN GOTO 92

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 02 HEX
RETURN

IF 8W4 =0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 40 HEX
GOSUB PABAJ

IF SW3 =0 THEN GOTO 48

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 83 HEX
GOTO 92

SUBRUTINA BAJP3

IF SW4 =0 THEN RETURN

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 40 HEX
GOSUB PABAJ

GOSUB PFBAJ

IF 8W3 =0 THEN GOTO 106

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 03 HEX
RETURN

SUBRUTINA PASUB

ESCRIBE EN LA SALIDA A PALABRA 18 HEX

IF PT] = CO HEX THEN GOTO 111

IFPT1 = 90 HEX THEN (OTO 111

IF PT1 = 40 HEX THEN GOTO 111

IF PT1 =00 HEX THEN GOTO 116 ELSE GOTO 110



116
117

118
119
120
121
122
123
124
125

126
127
128
129
130
131
132
133

134
135
136
137
138
139
140
141

142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 28 HEX
RETURN

SUBRUTINA PFSUB

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 28 HEX
IF PT1 = 00 HEX THEN GOTO 119

IF PT1 - 40 HEX THEN GOTO 124

IF PT1 = 90 HEX THEN GOTO 124

IF PT1 = CO HEX THEN GOTO 124 ELSE GOTO 118
ESCRIBE < LA SALIDA LA PALABRA 18 HEX

RETURN

SUBRUTINA PABAJ

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 40 HEX
IF PT1 = 30 HEX THEN GOTO 126

IF PT1 = 20 HEX THEN GOTO 126

IF PT1 = 10 HEX THEN GOTO 126

IF PT1 =00 HEX THEN GOTO 132 ELSE GOTO 126
ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 80 HEX
RETURN

SUBRUTINA PFBAJ

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 80 HEX
IF PT1 =00 HEX THEN GOTO 140

IF PT1 = 10 HEX THEN GOTO 140

[F PT1=20 HEX THEN GOTO 1406

IF PT1 = 30 HEX THEN GOTO 140 ELSE GOTO 134
ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 40 HEX
RETURN

SUBRUTINA DE <0
ESCRIBE < LA SALIDA LA PALABRA 04 HEX
IF MIS = 0 THEN GOTO 147 |
ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA IDHEX
aOTO 144

IF MIB = 0 THEN GOTO 150 |
ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 45 HEX
GOTO 147 . |

ESCRIBE EN LA SALIDA LA PALABRA 04 HEX
IF PT1 = 02 HEX THEN GOTO 142

RETURN



# PALABRAS DE CONTROL Y SU SIONIFICADO.

PALABRA SIGNIFICADO

10
20
40
80
01
02

08

10
20

40

Co
02

01
02
03
1B
1A
19
2A
2B
40
42
41
82
83
18
28

1D

PUERTO O ENTRADA
EL CUBO ESTA EN PISO |

EL CUBO ESTA EN PISO 2

EL CUBO ESTAEN PISO 3

EL CUBO ESTA EN PISO 4

EL BOTON 1 HA SIDO PRESIONADO

EL BOTON 2 HA SINO PRESIONADO

EL BOTON 3 HA SIDO PRESIONADO

EL BOTON 4 HA SIDO PRESIONADO

NO SE ESTA LEYENDO NINGUN DATO
PUERTO | ENTRADA

ESTOY ENTRE PISOSMB2 - | MS2=1
ACABODE SALIR DEL PI1SO Y BAJO MBi=1
ESTOY LLEGANDO A PISO Y BAJOMBI=1
ESTOY EN UN PISO Y BAJOMBL, MB2 =0
ACABQ DE SALIR DE PISO Y SUBOMS1 = |
ESTOY LLEGANDO A PISQ Y SUBOMS = 1
ESTOY EN UN PISO Y SUBO MSI,MS2 =0
ESTOY - LA RUTINA DE MANTENIMIENTQ
PUERTO 2 SALIDA

DISPLAY TIENE #4

DISPLAY TIENE #1

DISPLAY TIENE #2

DISPLAY TIENE #3

MS! = DIR = 1DISP=#3

MS1=1DIR =1 DISP=#2

MS1=1DIR = | DISP = #!

MS2 =1 DIR = 1 DISP = #2

MS2 =1DIR = I DISP = #3

MBI =1 DIR =0DISP = #4-

MB! =1DIR=0DISP = #2

MBI =1 DIR =0 DISP = #3

MB2 = I DIR = 0 DISP = 42

MB2 = | DIR =0 DISP = #3

MSI=IDIR=1

MS2=1DR=1

MS1=1DRR=0

MS2=1DIR=0

SMI = | DISP = #C HEX

MS! = 1 DISP = #9 HEX DIR = 1



45 MBI =1DISP=#9HEXDIR 0

« DIAGRAMA DE FLUJO.



DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

PROGRAMA PRINCIPAL
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DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

|

|

SUBRUTINA SUBP2
PASUB PFSUB swz ' S
03
SUBRUTINA SUBP3
e [EeEe |
[¢]
A
||

RET!
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DIAGRAHA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

ESCRIBIREN
PT2:00n

SUBRUTINA SUBP4
8
PASUB PFSUB Swe 1
°
c
ESCRIBIR EN
—-»@j_ sW3 1 PT2 - 2Bh
t |
1 . ESCRIBIR EN
PASUB. sw2  lpmd PT2 2an
o
SUBRUTINA BAJP3
PABAY PFBAJ sw3 ?

O

ESCRIBIREN

PT2 . 03h




DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

SUBRUTINA BAJP2
B

1 ESCRIBIR EN
PT2:G3h
iR v
0
SUBRUTINA BAJP1
———
—
1 ESCRIBIR EN
PT2.02h
ESCRIBIR EN £
. PT2: 820

. " . 1 ESCRIBIR EN
SW4 sghcaxs; ENPTZ: PABAS sw3 PT2: 800
_OJ_ a

=]

RET!



DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

SUBRUTINA PASUB

| |

E?’E: Z%n > RETI

SUBRUTINA PESUB

ESCRIBIR EN
PT2:18n




DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES

SUBRUTINA PABAJ

ESCRIBIR EN
PTia3oh © PTi=20n © pr1=1ion © PT=0on  °
‘ 1‘ 1‘ ‘
ESCRIBIR EN
PT2 80K RETI
SUBRUTINA PFBAJ
ESCRIBIR EN
PY2:8Ch
o 0 o o
1 1 1 1
ESCRIBIR EN ‘ =

PT2 - 400




DIAGRAMA DE FLUJO DE CONTROL DEL ELEVADOR MONTACOCHES
SUBRUTINA MANTENIMIENTO

‘ RET}H “



3.2.2.2. PROGRAMA.

* PROTE3.ASM
* PROTE3. HEX
* PROTE3.LST
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[RIYTRI¥]
QONO
OORO

QOAG
[xjex
26
009

[PIUA
QOZE
GO30
D03
N34
0038
QOJA

QO3Ih
QOIE
[Xs L 1]
ONAZ
0045
[s1e0: 7Y
0047
[UsZ i)
004G
OOAF
00s2
[eTn1).}
0058
OUSH

08D
QOBE
Q04T
063
0065
D0bb6
0067

0062

0060
anar
0072
QO7H
0n7e
OO7R

novrn
OO E
[sTa13{3]
[RI§15 5
GED
(a3 TH
[ATNES e
QRS

HOTE

73R804
750805
TBGLIF
YRLTTF

ESGO
S40F
BAO20%
120208
£990
S40F
BADIFR

EQ
BAF0Q
BA1OLA
7401
FQ

(o]
S40F
BAQ20Y
12010y
EAOANS
120187
BAOBES
120144
BUEQ

EO
SAF0
BAZOLA
TA02
Fo

EQ
S40F
BADLOT
1200BD
BAOAOT
120167
BAGEHES

120144

BOEOD

E0
BAFL)
BAAGLA
7405
£

()
JAOF
BAOT

INT:

N&ML:

EPL{:

P1EE:

Pib4:

EPy

P2R%

PB4

EPI

Gith
HIHP
QR

SO Mamily gnE@ab] e,

MOV ORBH, HOOH
MOV OABH, #OSH
MOV OZH, $027FH
MOV LT, KOS 7EE

MOV A, P1

ANL A, WOFH
CINE A, HOZH,
LCALL MANT
MOV A, Pi
ANL A, #OFH
CINE A, #01H,

MOVX A,@DPTR
ANL A, IOFOH
CINE A, H10H,
MOV A, HOIH
MOVX GDPTR, A
MOVX ¢, GDPTR
AML A, HOFH
GINE A, HOZH,
LCALL SUBPZ2
CINE A, KOAH,
LCALL SUERI
CINE A, #OBH,
LCALL SUtP4
SIMF EFL

MOVX A, @DPTR
ANL A, HOFOH
CINE A, #2014,
MOV A, #OZH

MOVX @DPTR, A

“MOVX. A, @DPTR
ANL Ay - BOFH

CINE A, HO1H,
LEALL BAIPI
CINE A, BOA4H,
LCALL SLBRY
CINE A, H08M,
LCALL SUBP4A
SIMp EP2

MOV A,@nPTR
ANL A ROEOH
CTNE A, a0,
MOV &y #03M

MOV @DPTR, A
MOVX 5, /DFTR
ANU A, BOFH

UIRE Ay 0,

NGMI
NEMI

EP2

PR
PB4

EPi

EPY

FRES
PRBA

EP2

ERa

b

Vi

0

Page
aL-

)
1434
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D8I
GO8F
0092
RTNTS)
QO

[AL¥ AN 23

QAR
I0AL

Laaoa?
7300
Fua

20l

QOAT F40F
DIRTAY

DUAL
OQUAF

4

OORe
ODBE

O0RED
0OBE
T
[alv] %
O0Cs
OUCes

oty

ROLG
OOCe
OOLF

aoh7
CODA
3ODc

Owﬁi
(1] 3
WOES

QDEB,
QQER:

LOED
IOEF
re

120128
BOLO

=]
34F0
Ba20L4
7442
Fo
120.CF
{20100
EO

B4R

BALOF7

T 7401
: F

829
RAJOLG
7442
Fur
PZ010F
EQ
34F0
BATOFA
T482
d0DF
B4anoF
ey
T20LEF
-1

POE2:

P as

[ MEE ]

PABZ:

BiB3:

BRIPL:

RUTA:

Dt e

RUTH:

D

FUTC

W5

[ATANEN A

LCA.L BAJPL
CINE A, tiolH,
LCALL BATPZ
CINE h, #08H,
LCALL. SURP4
GIMP EPD

Moy AL AL EDR TR
ANL A, BOFOH
CINE &, #80H,
MoV A, #OOH

Mavx @nFTR, A
HOVX fy, @DPTR
ANL A, BCFH

CINE A, BOLH,
LCALL BAJPL

CINE A, #O2H,

LCALL BAJPZ

CINE A, HWO4HH,
LEALL BATRZ
SIMP EP4

MOVX A, @DPTR
ANL A, HUFOH
CINE £, #30H,
MOV A, #AZH
MOUX @DPTR, @&
LCALL PABAT
LCALL PFBAJ
MOVX A, &DPTR
ANL 0y BOFOM
CIHE A, 410H,
MOV A, HOIH
MOVX ®DPTR, A
SIMP DWI.

CINE A, #40H,

MOV A, #43H
HOvX QDPTR, A
LCALL PABAJ
MovxX A, -@DPTR
ANL “A, #OFOH .
CINE A, #20H,
MOV A, H82H
IR RUTA
CINE A; H#BOH,
MOV Ay  #40H
LCALL PABAY
HOVK A EDPTR

AL A, HOFOH.
GO A WO

MO 4, maod
ST RUTH
RETT

MOV o, WRETR

PoEY

P2

INT

PAR2
PAB3
EP4

DWi

RUTA

DW2-

RUTHB

DU

RUTE

Page -
RSB OIS



The Cvhbernebic

QOFEE 54K
GLOG RARGLT
G0 7445
0% FO
GLsy 1201I0F
GOw 120500
OVGe
[EREV TN
DLOF
01y
0114
0116 BABOLY
0119 7440
DR FO
3110 12010F
O1tF EO

74835
L2 FO
0128 80DF
O 32

BABOLZ
7440
0134 FO
0134 12010F
OLT7 1204DD
O13hH EQ
O13E H4F0
0130 BAAOFTY
OLa0 TR0
0142 Fo
uras I

Q144 EO
0145 410
0DIAT BAKOLA
aotan 7ME
DAL FD
214D 1201ED
Q180 ARGIFB
D195 ED
D154 B54F0
G154 BABOEY
(b B4

Hie s Hestaonas autt Faml, Ag

RUTTS 2

D4 :

RUTE :

DWS ¢

BAIP3:

RUTF ¢

W7

SURP 4y

RUTE:

ML A, BOFOH
LGE Ay #AGH,
MOt Ay EIH
O S @RPTR, &
LEALL PABAT
LUALL PEBAT
MOV A, @DPTR
ANE A, AOFOH
CINE @, 20,
MO A, WOZH
SIMP e DWW

CINE A, HBOM,
MOV A, BaOH
MOVY @DPTR, A
LCALL PABAY
MOVK A, GOHPTR
ANL A, BOFGH
CINE A, #AOH,
MOV &, HB3H
MOVX @DPTR, A
SIMP RUTD
RETI

MOV A, @DPTR
ANL A, #OFOH
CINE &, #8O0H,
MOV A, #A40H
MOVX @DPTR, A
LECALL PABAJ
LCALL PFBAT
Mavy:- A, @IRTR
ANL A, BOFOH
CINE A, HAUH,
MOV A, BOIH
MOVX @DFTR, A
RETI

MOVE 0, @DPTR
ANL A, HOFOH
CJINE, Ay HA0H,
MV Ay FLBH
MOVY @DPTR, A
LCALL PASUR
LCALE PFSUR

WOVY A, @DPTR

AL A, HOFOH.
CINE A, {30,

AV A, B0OH

MOYX  ang
Garie Upl
LINE &y BIH,
POV A LM
HOYK GUP TRy 6
LLALL: PASUR

TH, A

D

RUTH

DU

RUTE

Dw7

RUTF .

e g,

RUTE

URZ:

Paye
011024

e s,

-
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[N
a9
Glan
DUt
Gl&F
Q70
wirl

1"
aLeT

Lo
78
al 70

OLTE

1y
I3 %
1849

0iase

st

)
S4F0
BadOFA
TALH
Fao
80DE
Byt
7A1R
=i

{2 akD
En

Critdia
oieh
CraF
00
0377
019
9197
0199
04C
QI9E
(%3
3Y-11
OLAA
QLhs
DiA7
S1AR
DU
OLAD
3180

01 KT
LBy
HBC
RS

Ak
e

1
i
L

AT
R
Fao
101ER
1201FR
Ed
34F0
B44GF7
7403
o
8014
B4t
7825
Fa
STOIED
[ X%
S4F0
FaIOFA
7424

[

i B
=L ]
Batoiz

e
£444F7

CTE N

'

-

Auri:

RUTI" s

UpPss

SUPS:

RUTL:

UP4e

RUTM:

Upsae

SUEP2:

HiTh:

MY 4 &, GDPTR
ANL A, BOFOH
CINE A, #A0H,
Mo S, #2EH
MOYY @DPTR, A
SIMP RUTEH
CIME A, R
MG Py F18R
MovA @DPTR, N
tonLl FAsle
MOVX A, GDFTF
ANL A, #OFGH
CIrE A, #I0H,
0% Ae #20H
HOVA GDPTR, @
SIMP RUTS
RETI

MOV . @DPTR
ANL A, BOFOH
CINE A, #20H,
MDY #, BIAH
MHOVE @DPTR, A
LCALL PASUB
LCALL PFSUR
MOVX &/, GDPTR
ANL A, H#IFOH
CINE A, #40H,
MOV A, HO3H
MOVE @DPTR, A
SIHP UPS

CIME &, BI1OM,
MOV Ay B1I9H

RUry

[§/20

RUTH.

uP4

RUTL

ups

HOVX. @DRTR, A .

LCALL PASUE
MOUX A, @DPTR
ANL A, WOFCH
CINE f, B20H,
MOV A, #2ZAH

CRUTH

HGYE @DFTR @

IR RUT.
neETE

HOVX 3, FOFTR -
ANL A, 0RO
TIHIE - Ay BEOH,
MO A, RLTR
MOV BDR TR, 6

MOVE EBOPTR,

ups

Pagd

al
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O1=10~96

OLCE 52 UPh: RETL

OLLF 7440 PARAT., MGV A, B4HOH

aiby FO MOVX @DPTR, A
QIR ESR0 SUi: MOV Ay PL

0104 S4F0 ANL A, BOFOH

O1hée BAOGOFS CINE A, #00H, SUL
QL 7480 MOV &, H80H

O1DB FO MovY G@OPTR, A
oLc 32 RET1

GiN0 7400 PFBAT: MOV A, #BOH

O1DF Fa MOVX @DPTR, A
MED ES90 Sz MOV A,PL

01€2 54F0 ANL A, WOFOH

O1E4 B40OD2 CINE A, #00H, SU3
DIE7 BOF7 SIMP 8U2

OLET 7440 SUZ: MOV A, H#40H

O1EB FO MOYX @DPTR, A
OEC 32 RETI

01ED 7418 PAGUB: MOV A, 11BH

O1EF Fo MOVX @DPTR, A
DLIFO ES90 SU4: MOV A, P1

O1F2 B4F0 ANL A, HOFOH

O1F4 B4OOFS CINE A, #00H, SU4
01F7 7428 MOV A, #28H

DIFe Fi MOVX @DPTR, A
OIFA 32 RETI o

OIFE 7428 PFSUR: MOV. A, #2681

DLFD FO MOVX @LPTR, .0
OLFE ES90 SUSs-MOY A, P1

D200 S4F0 ANL- A, HOFOH
0202 B4OOH2 CINE, A, #00H, SUb4
0205 BOF7 8IMP SUS
0207.7418 Subr MOV A, #18H

0209 FO MOVX  @DPTR, A
0204 32 RETI

020F 7404 MANT? MOV A, #04H

020D Fa HOVX DPTR, A
020E ES90 MOV A, P11

0210 S40F ANL A, HOFH ‘
0212 BAGAO3 CINE: A, #U6H, MMRI
0215 7415 MOV A, - #15H

0217 FO . MDVX @DPTR, A
0218 B40ANT MUBT: CINE.-A, BOAH, UPT
02iB 744D MOV A, H4DH
024D FO-. MOVR @DPTR A
ORIE- 7404 URTL MOV A, HOAH
0220 FO - MOVR GRPTR, A

22U ESY0 CHHON Ay B
S SA0F ANLA,. BOFH




-
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D235
G228
[P

0228
0220

000

EAQ20L2
el

-
s

7440
FO

SALE:

DIk

CINE A, WO2H, SALE
ST MAMT
RETI

MoV A, #4CH
MOVX @DFTR, A

jagis

Page 4
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he Ceborpetic Hicro Systems S051 Famly Assemler, Yero an LLU2 :_)f;u‘;(‘) iy
’ 25 I S RE J)

A Syinbul Mame Typa Yalue

FAIPY . . . . [ B ) 5]
BAIPZ o v o o o e v e PP OOFD
BAIPT o o v o e e e e e e e
DIR & v v v v v s 0 e 0 n e v
Dbl PR Do e e
DU v 0 v 0 e e e e e e
TT 0 v 0 s e e e e ke e e
5T T T T T
DS o v v e e e e e e e e s
3 1 T
EPL o v @ v o o s o w2 4w e
EPZ W v v s e e h e A e s e e
EPT . .
EPs .

INT o« 4 v o v o a0 0 o mw e

auf)

Qe
ADOFC
OiLo
OL2A
0147

AR
OUSD
. Q07D
Q09
a0
O20H
0218
DRACY
DOAF
ONRS

8]

MANT .
MMET .
NSMT. + » + & v o
PIBE. o+ « 5 v .
PiB4, . .« . . .

P2B3. ¢ o o« o ¢« s s 0 s OOEF
P2Bde & « v v v e s e e e e e s OO7%
PIBZ, o o 4 o o o 5 2 & ¢ & u s OOBF
PZBA, v . 4 o s 0 v 0w e on e 00195
PAB2: + « v v v a0 v e e e e OOAF
PABTZ. & o v o v w e e a0Ed
PABAT & ¢ v 0 4 s v x s e on e OLCF
PABLIR « v & + « v v v & s v e s OED
PFBAY &« o v v o v e v e e e s G1bD
PFSUE & o o v v e ¢ v 0 0 = s s OLFB
RUTA. v v v o v v 4 v o o o o » & QOE9
RUTB. « » &« 5 o« « « 5 o o ¢ 2 @ OOED

. 0OF2
(%) L3
. OLLF
(KRR
0150
. D167
0178
G193
O1AA
n1e?
OR2A
01Da
OL1EQ
GrEg

RUTC. &+ ¢ & &« o « & o » o 4 &
RUTD. « ¢« v v v v
RUTE, + + o o v o 0 0 o o o

.
.
.

b ol o St sl vadt dll uallE el sadiandl cndll walt nul-anilt aalit anl slNRani andt Sulb anll Suib i ntihaniNR RN S SRR

RUTF. . .
RUTG. .
RUTI. .
RUTE, .
RUTL.

RUTH. .

RUTN. + . . .

SALE.
sul .
[21N}ERN
SUS « . .

Sua . . .. LOOLFQ
SUa L, « e o L elFE

OR07
01Bé&
0187
0144

Slb . . e
SURRZ. | .
SUEPY . .
SHUEP4

—_—— e e

e ———
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P
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o e

(0000



ORG QOGO
SIMF QU20H
ORG QO20H

MOV OBSBH, #O5SH
MOV GAGBH, BOSH
MOY O3IH, BAZTFH
MOV 13H, HOQ7FH

IN[: MOV APL
GNL A, #OFH
CINE A, BO2H, NSMI
LCALL MANT
NSMI: MOV A, Pi
ANL A, BOFH
CINE A, BOIH, NSMI

EP1:  MOVX A,@DPTR
ANL A, HOFOH
CINE @, #10H, EP2
MOV A, HOLH
MOVX @DPTR, A
MOVX A, G@DPTR
ANL A, BOFH
CINE A, BO2H, PIBI
LEALL SUBR.2

PIBZ:  CINE A, BO4H, PLRY
LLALL SHUBPZ

Pibd: CINE A, BOBH, EP}
LCALL SURP4
SInP EPt

EFZ:  MOVX A, @DPTR
ANL A, HOFOH
CINE A, #20H, ER3
BOV. &, BOZH
navx @DPTR, A
MOVK A, @DPTR
ANL f, HOFH
CIHE A, BOIH, PR
LCALL BRJPL -
PEIES: CINELA; WO4M, P2BY
LCALL SUBRZ
POED:  CINE £, WOBH, EPD
LCALL SUERA
SIHP BN

EP3: MOVX A,EDPTR
ANL A, BOFOH.
GINE A, #40H, EPA
MOV A, WO3M
MOVX GDRTR, A
HOUX A, @DPTR
ERE. Ay HOFH
CIHE A, WO, P2B2
. LCALL B6P!
PSE2  CINE A, WOZH P3R4
_ULCALL BAJP2
PIBA:  GINE-A, WOAH, EPZ
LEGAL L. SUBP4
5IMP EPZ

Cldr MOUX A, E@DPTR



PAB2:

P4B3:

BAIPL:

RUTA:

DWL:

RUTB:

DwW2:

RUTC:

PW:

BAIP2:

ANL A, #OFUH
CINE A, HAOH,
MOV B, #O0H
MOVY @DPTR, A
Mav: A. @DPTR
ANL A, HOFH
CINE A, HOLH,
LCALL BAJPL
CINE A, BOZH,
LCALL BAJP2
CINE A, HOAH,
LEALL EAJPS
GINP EP4

MOVX A, @DPTR
ANL A, HOFOH
CINE A, H20H,
MOV Ay &42H
MOVY. @DPTR, A
LCALL PABAT
LCALL PFRAJ
MOVX A, @DPTR
ANL A, H#OFOH
CINE A, HLOH,
MOV A, HOIH
MOVX @DPTR, A
SIMP DWE

CINE A, #40H,
MOV A, #43H
MOVX @DPTR, A
LCALL PABAJ
MOYX A, QDPTR
ANL A, BOFOH
CINE A, #20H,
MOV A, #B2H
SIMP RUTA
CINE A, #BOH,
MOV A, #40H
LCALL PABA)
MOVX " -A,@DPTR
ANL A, #OFOH
CINE A, #H30H,
WOV A, 480H
SIMP RUTE.
RETT

MOVX A, @DPTR
ANL A, #OFOH
CINE A, #40H,
MOV A, HAIH-
MOYX @DPTR, A

‘LCALL PABAT

RUTD:

D4

RUTES

LCALL. PFBRAY

MOYX A, GDRTR-

AL Ay HOFOH -
CINE A, $20H,
MOV £, HO2H
SIME DWS
CUNE ‘A, #EOH,
MOV A, HA0H
MOVX @DPIR, A
CLACL:PABAT
MOVE A, @DPTR
ANL AL BOF M
CIHE A, g4,
MO Ay #8TN

INI

PAED
P4BT

EP4

DWi

RUTA

DwW2

RUTH

DW3

RUTC

N4

RUTR

DUl

RUSTE

i, e



D e

pERENE

w7

SUBP4

RUTGY

Usle

RUTT s

P2y

nUTH:

1R

BUSP T

RUTL:

MUVY @DRTR, »
T RUTD
HETL

HOVX iy GDPTR
ANL A, BOH
CINE A,
MOV A, #40H
MovX @DPTR, A
LCALL PABAJ
LUALL PFBRAJ
MGYX A, @npin
ANL A, #OFOR
CINE A, H#40H,
MOV A, HOZH
Movx @DPTR, A
RETI

MOVX A, @DPTR
ANL A, HOFOH
CINE A, HAO0H,
MOV A, #1RH
MOVX GDPTR, A
LCALL PASUE
LCALL PESUE
MOVX A, @PTH
ANL A, WOFOH
CINE A, #80H,
MOV A, #OOH
MOVX @nPTR, A
SIMP UP3

CINE A, #20H,
MOV A, #AH
MOVX GDPTR, @A
LCALL PASUB
HOVX A, GDPTR
ANL A, HOFOM
CINE A, H40H,
MOV A, WZBH
MOVX GDRTR, A
SIMP RUTG
CINE A, WI0H,
MOY A, H19H
HOVX BUFTR, A
LCALL PASUB
MOVX A, GDPTR
ANL A, HOFOH
CINE A, H20H,
MOV A, #2AH
MOVY. @DPTR, A
SIMP RUTY
AETI

MOV A, @neTR
X132
CJIHE Ay
oY s, #i
MIVY GDPTR, A
LCALL PASUB

LCALL PFSUB

MOV A, BDPTR

ANL A, #OFOH

GINE A, #AOH,
MOV f1, #O7H

MOVA GDPTR,

DW7

RUTF

3251

RUTG

up2

RUTJ

Ups

RUTI

ura

RUTL



uP4:

RUTM:

LUPGs

SUEFT:

RUTN:

[R]2F2%4
PARAT

SU1

PrBAT:

Uz

§U3;

PASUs:

GG

PEGURD

SUS 3

Sliht

admp UPa

CINE A, #HL1O0H, UPS
MOV A, HISH

MOVY @DRTR, A
LCALL PASUE

MOVX A, @DPTR

ANL A, HOFOH

CJINE A, W20H, AUTM
MOV A, #2AH

MOVX GDPTR, A
SIMP RUTL

RETI

MOVY A, ®DPTR

ANL A, HOFOH

CINE A, WLOH, UP6
MOV A, #1GH

MOVX GDFTR, A
LCALL PASUE

LCALL PFBUE

MOVX A, GDPTR

AHL A, ROFOH

CINE A, 120, RUTN
MOV A, HOTH

MOV @DPTR, A
RETL

Moy Ay BA0H

MOVX @DFTR. A
MOV A, Pt

ANL &, HOFOH
CINE A, BOOH, SU1
MOV A, #BOH

MOvY @PTR, A
REVL

MOV A, #B0H

MOYX GDRTR, A

MGV ALPL

ANL A, BOFGH

CINE @, #O0H, SUI
SINP. G2

HOY Ay HAOH

MOYX @DPTR, A
RETI

MOV A, #1BH

HOYX @DPTR, A

MOV A, PL

ANL ‘A, #OFOH
CINE A, KOOH, SU4
MOV 6, HZ6H

MOVX @UPTR, A

RETI

MOV A, H20H

POVE. @DETR, A

MoV 4,y Pl

ANL A, HOFOH

DINE A, HOOH, ‘SU&
SIMp sns

WOV A, #18M

MY GDFTR, A
BET]



LI

MANT

MBI

UP7:

SALE:

DIR:

MOV A, BOAH
MOVX GDPTR. A
MoV A, P1

ANL A, #HOFH
CINE A, HOOH,
MOV A, HISH
MOV @FTR, A
CINE A, #0O2H,
MOV A, #4ADH
MOYVX @DPTR, @&
MOV A, #O4H
MOVX @DPTR, A
MOV A, P1

ANL ¢, #OFH
CINE A, HO2H,
SIMP MANT
RETIT

MOV A, #4CH
MOVX @DPTR, A

END

MMEL

upr?

SALE

——— . -



1020000008061 ELD
$1000200075BB0S 7548087503 7F 7S 1 ZTFES0340F AL
$ LUDO3000BAO2031 2020BES70540FBA01F FEQL4F OZE
1 10004N0OR4LOLA740LFOENBRAOFBAOZOI120LBAR4F 4
1 1000500004031 20 187B40OBES 1 201 44B0EQEOI4FOBS
$ LOODANOOB4A20 1A7402FOEOS40FR40 107 1 200BDBARE
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AD DEL SISTEMA,
powibilided de expandis este tipo de sistemas es en cuanto al aumento do

‘Para este caso, la manera de ingresar los datos al puerto de entrada se haria

‘M el nimero do pisos que se expandiera ¢l edificio. Si la expansion de los pisos

fuers do S & 8, 30 conectarian dos codificadores de 8 a 3 salidas para este propdsito; uno

controlaria las botoneras de los pisos y el otro los microswitches que nos dan la posicitn de

1a cabina dentro del cubo. Si la expansién fuera mayor de 8 pisos, es decir de 9 hasta 16, la

solucién se encuentra en conectar dos codificadores de 16 entradas a 4 salidas, uno para las
botoneras de pisos y otro para los microswitches de localizacién de cabina dentro del cubo,

Por otro lado, el manejo de las sefiales do salida tendria un cambio: se utilizaria un
display de dos cifras.

La manera de codificar la sefial de salida es utilizer ¢l mismo decodificador pero
esta vez sf se van a conectar las cuatro sefiales do entrada, A, B, C y D. Este cambio se
generaria do diferente forma para cada expansion, si estamos hablando de hasta 9 pisos, lo
correcto es wtilizar un sélo display, pero si es de 10 pisos en adelante lo convenianta es al
otro tipo de display, aunque la manera do codificar la salida no cambie significativamente.
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3,24, DIAGRAMA ELECTRONICO DEL CONTROL.

A continuacién s¢ muestra un diagrama en ¢l cudl se ve el control basado en ¢l
microcontrolador 803 1 con los periféricos necesarios para resolver nuestra aplicacién:
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CONCLUSIONES.

El trabajo anterior demucstra todog los aspectos que s invelucran al resolver un
problema de las caracteristicas de un montacoches. Se ven claramente todos los conceptos
que se involucraron desde las Normas Oficiales Mexicanas que s¢ deben cubrir para el
diseflo y tambien aspectos operativos del sistema pars ¢l diseflo del programa de
computadora que satisficiera la solucién del proyecto. Es importante mencionar que los
elevadores destinados a transportar carga no deben ser tan sofisticados como los que
transportan personas, ya que las necesidades de apariencia y comodidad no son las mismas
para unos que para otros. Asimismo ¢l uso de seales se simplifica en el caso de los
elevadores do carga porque ticnen menos sistemas incluidos en su operacion.

El disefio presentado en la tesis demuestra como al sustituir un sistema con
microprocesador por uno basado en un microcontrolador, se disminuyen trabajo, errores y
costos, ya que estos microcontroladores tienen integrados puertos, decodificadores de
seflales, memorias RAM y ROM dentro del misnwo circuito integrado, Esto nos simplifica el
trabajo desde todos los puntos de vista considerados. Ademds el lenguaje de programacion
del microcontrolador es mAs versatil, ya que cuenta con mas instrucciones y més tipos de
acceso de datos, Las operaciones aritméticas son mds sencillas y hay mds disponibilidad de
ellas, Por otro lado, al tener quo alambrar menos componentes, es més fécil localizar fallas y
dosconexiones en una revision. Tambidn es mas sencillo acoplar elementos de potencia a
esto circuito, ya que opera con 37 Ved de alimentacion mAxima, mientras el 8085 opera con
12 V, esto es una ventaja porque es mas resistente & motores y a sistemas de potencia. Otra
ventajs s I8 del mancjo de seflales, ya que el B031 maneja 3 puertos bidireccionales y el
8085 solo 2, por lo que la rapidez de procesamiento de la informacion no ey la misma para el
8031 que para el 8085,

Después de analizar todas estas ventajas y otras muchas, no se encuentra razén
pars que estos controles se sigan fabricando con microprovesadores como el 8085, porque es
mas sencillo tener en un solo integrado todos los elementos logicos para ¢! procesamiento do
seflales, que tener que estar adaptando y comectando dispositivos entre si, para lograr
resolver y satisfacer un problema,

Otra ventaja encontrada es la de el mancjo de seiiales de entrada y salida, mientras
que 6l 8085 necesita de dos circuitos 8155 pars poder sincronizar los datos de los puertos de
entrada, de manera que los dos circuitos trabajan como temporizadores; el 8031 no necésita
hacer esto,ya que intemamente tiene decodificadores que procesan los datos directamente'do
1a memoria. El disefio del control con 8085 hnoeunnnncjodohssemlndoentndlyuhdn
como estaciones remotas, que s tienen quo dccesar 4 una mwmoria provia al: control
guardarlas y lucgo ser admitidas a los circuitos temporizadores para ser ptoeeudn por el
8085. El manejo de los datos es mas complicado y lento, ademds de que la programacion se
hace mas dificil. El lenguaje ensamblador de cste no es tan sofisticado, por. lo tanto el
tamafio del programa ¢s mayor asi como ¢l costo,
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El trabajo anterior me dio una idea muy especifica de como se realiza un proyecto
de ingenicria, ya que se tuvicron que tomar en cuenta todos los aspectos que se involucran en
4. Asi mismo aplique todos los conocimientos que usimile a lo largo de mi desarrolio
universitario, se usaron conceptos de ingenieria civil para el disefio del plano,
especificaciones de 1a construccion del edificio y las dimensiones del mismo;, de ingenieria
eléctrica para la instalacién de !a acometids, el sistema de tierras, los sistemas de
aislamiento y motores electricos; de ingenieria mecanica para el calculo de velocidades,
cableado y reducciones para el molor; de clectronica de potencia para la instalacidn de
clementos de acoplamiento en todas las etapas del sistemna y finalmente do electronica para
el diseflo del control y las etapas de conversién de seftales, asi como la comunicacién entre
log diferentes sistemas citados con anterioridad. Por ultimo se elaboro un programa que
conjuniara todas las posibilidades de manejo para un elevador montacoches de las
caracteristicas presentadas,

Todo ¢sto nos hizo tener una idea verdadera de lo que involucra en cuanto a
esfuerzo y costo el disefiar un control como el presentado. Aproximadamente el desarrollo de
la investigacion y el disefio tardd unas 300 horas de ingenierfa con su regpectivo costo por a
honorarios y materiales. Para damos una idea del costo de un equipo de estas caracteristicas,
actualmento se encuentra cotizado en US$29,000.00 sin instalacion ni gastos de impostacion
y no se disefia ni fabrica en México. El proyecto presentado on esta tesis tiene un costo
desglosado de:

CONCEPTO PRECIO UNITARIO COSTO (USS)

(UsS)
Honorarios 40.00 x hora-hombre 12,000.00
Programa 20.00 x linea de programa 3,040.00
TOTAL 15,040.00

Finalmente agradecemos a 1a Universidad Nacional Auténoma de México y
sspecialmente & la Facultad de Ingenierfa, la oportunidad de haber cursado nuestra
licenciatura en base a una formacion completa y profesional, proporciondndonos los medios
materinles y académicos para levar a cabo esta tesis exitosamente.



BIBLIOGRATIA,

TEDLIDN A 44 LY Ve CLETN A AL FRARA H\l\l
1Ny AVE quuma hlUMllWS‘ ICUTAW i, lVlUAl IPARE AN

¢ HAYES, P JOHN, Disefio de sistemas digitales y microprocesadores, McGraw Hill,
Meéxico D.F. 1987.

« INTEL, Microprocessors and Microcontrollers, INTEL CO,, U.S.A., 1993,

+ MANO, MORRIS M, Légica Digital y Disefio de Computadoras, Prentice Hall
Hispanoamericana S.A., México D.F, 1982,

+ NATIONAL, Manual do Memorias y periféricos, NATIONAL SEMICONDUCTORS,
U.S.A. 1990,

o« QTIS, Manuales de normatividad de construceion, instalaciones, . .antenimicnto,
lubricacién y planos eléctricos y electrdnicos, U.S.A. 1990 Y 1992,

o PHILLIPS, ECG Semiconductors Master Replacement Guide, PHILLIPS, U1.S.A., 1991,

o STEVENSON, WILLIAM, Analisis de Sistemas Eléotncos do Potencis, MoGn\w Hxll :
México D.F. 1993,

« TAUB, HERBERT, Digital Integrated Electronics, McGraw Hill Internationa] Editions,
U.S.A. 1977,



APENDICE A: MANTENIMIENTO.
Al. PRUEBAS Y PROGRAMA DE MANTENIMIENTO.

La tarjeta l0gica contiene unos LED's (diodos emisores de luz) los cusles indi-
can el estado de las funciones importantes del control y un display de siete segmentos que
permite que todo el sistema de control sea verificado. Hay dos botones y un interruptor de
progrmacion disponibles, estos botones dependen del modo del controlador y éste a su vez
depende de:

- La posicion del interruptor do programacion,
- El eatadn del equipo: operacion normal o inspeccion.

Existen cuatro modos para el controlador los cudles por si mismos incorporan
varia funciones cono son:

- MODO 1: Carro/ puerta do operacion normal.

- MODO 2: Autoprueba.

- MODQ 3: Comprobucion de parametros.

- MODO 4: Programacién de pardmetros e instalacion,

El propdsito de estos modos ¢s el de identificar do alguna forma la informacién
operacional y direcciones (hexadecimales) en ol display mencionado. De esta forma so pue-
de probar por medio de I tarjetu 16gica por ejemplo, los dispositivos de seguridad, la insta-
lacton del cubo, una prueba funcional de cads mddulo de la tarjeta principal, asf como
también de otras tarjetas de extensién y los parémetros de instalacion.

Lo expuesto anteriormente es de suma importancia, ya que ¢s un medio de loca-
lizar fallas de manera rdpida y eficAz. Ademas gracias a las caracteristicas del sistema digi-
tal en s{ es posible cambiare los pardmetros de instalacién.

Las claves que a continuacién se deseriben, sirven pura identificar ef mensaje
que s¢ manda por ¢l controlador al displuy en cada modo:

MODO 1.

En espera de seflal do control do 24 V. _
Carro esperando corrida 0 en operacion de renivelacion,
Carro en comrida,

Carro parando.

Carro en inspeceitn.

Tiempo do detencién de puertas excedido.
Tnterruptor de emergencia activado.
Interruplores de puerta deshabilitados.

Puerta cerrada o realizando eso proceso.

Puerta abierta o realizando ese proceso,

OO TSN — O



A Esperando terminacion de tiempo de pucrtas.
Los LED's que s¢ mencionan anteriormente representin lus siguientes
operaciones:

[PC  Interruptor pesa carga.

IN  Interruptor de nivelacion (detecta marca).
SPO  Sepuridad de puerta operads.

ZP  Zona de Puertay.

IIS  Interruptor de impulso subiendo,

B Interruptor de impulso bajando.

LCB Limite de carrera bajando,

LCS Limite de carrera subicndo.

PIA  Puerta no abierta completament.
INS  Inspeccion.

ISI  Interruptor de servicio independiente.

A2. SISTEMA ELECTRICQ.

Para realizar la primora etapa de mantenimiento proventivo al elevador se em-
pieza por el cuarto de mAquinas con los siguientes pasos:

- Verificar siempre ¢l estado del interruptor principal, fusibles asf como el voltaje de A.C. en
cada fase , el cudl serd de 220 Vea. También se verificardn todas las conexiones y si lo
requiere, se deben ajustar correctamente.

- Revisar el estado de las tarjetas electronicas, si alguna se tieno que extraer, la persona que
ejecute esta accién deberd estar alerrizada sobre un tapete antiestilico o a través de un
brazalete. Las tarjetas no tendrén contacto con el cuerpo por ningin motivo y se tomarén. por .
las orillas. ‘ ’

-8t fuera necesario el remplazar alguna EPROM o PROM, se realizard con la herramients
especial, que se encuentra en tubos antiestdticos y por personas debldamente aterrizadas
como se dijo antes. Es importante hacer notar que la muesca en estas memoriay dobe coins
cidir con la base dénde 5¢ van a insertar y que los pines no se dcformcn ni ¢ rompan. al’
hacer ésto.

El procedimiento que se describe a coriinuacién nos sirve para evitar la cstatica:

1 Se debe extender una superficie antiostética antes do comenzar 8 trabajar. -

2 Se conectarh el cable de tierra de la superficie anticstética a una barra dc txerra del propxo v
controlador.

3 Se veriticarh e csmdo de las lnrjem a fin'de ver si alguna tiene cue ser remplazada’o
reparada. :
4 Se cortard el sumlmstro do corriente bajando lu pulanca del mtcn‘uplor



4 C'olocarse la mudequera sntiostatica, 1a cual debe ser comenla para esta larea.

6 Conecte ¢l cable de tierra de la muficyuera o una baira de tierra del propio control,

7 Si g2 tuviera que remplazar una tarjeta, se debera colocar on una bolsa antiestética antes de
desconeetar lo mufiequera,

8 Es importante considerar que hasta después de terminar e} trubsjo en ¢l control, ¢ debe
desconcetar el cable de tierra de la superficie y de la mufiequera antiestaticos,

- Finalmente se debe revisar toda la red de seffulizacion, ineluyendo a las estaciones remotas
y se realizard el cambio de focos en botones y lintemas que no funcionen.

A3, SISTEMA MECANICO.
1 MAQUINA.

Se deberd revisar el ranurado de la polea tractora para eviltar un desgaste del
mismo, & su vez se verificarén los torones de los cables tractores y posteriormente se lubri-
carén, es importante determinar si existe 1a posibilidad de un lavado de cables dependien-do
de su estado. Revisar y ajustar niveles en fos pisos.

2 PUERTAS DE CARRO,

Estas puertas deben estar elineadas con traslapes y amastres de 1/4”, las
excéntricas deben estar dentro de los pardmetros de 0.006” a 0.010".

3 CONTRAPESO.

anp\ar el conirapeso, verificar que today las pesas estdn asegumdnq
apropiadamente, si fuera necesario sc les aplicard pintura para su proteccion, -

4 OTROS.

Veriticar el estado do las gulas deslizantes, si es necesario camblur log insertos y
para ésto se recomienda seguir los siguientes pasos;

- Marcar alrededor de la base del soporte de la zapata para no perder Ia alineacion de la
misma y poner un tornillo guia de seguridad.
- Aflojar los cuatro tomnillos que fijan ld zapata al puente y log dos tormllos de seguridad.
- Al quitarse el ltimo tornillo de seguridad debe tenerse cuidado  y4 que la cabina s 5 cu‘garu ,
hacia ese lado y la zapata pueds botar.

-Una vez que esté fuera se limpia y revisa la ﬂwha del pemmo, rcsoﬂc ¥ rondanas de scpara- :
cién, las que deben llevar grasa entro si para evitar el rido, : '
«Colocar la nueva zapata fijando un tomillo al puente para tmcr mejor apoyo ¥ continuar con

las demis. Al fins] revisar que la zapata quede firme y fija.



Otras acciones son: eliminar ruidos gencradon cuando ¢f elevador esté en mowvi-
miento, limpiar y lubricar la polea del contrapeso y sus mecanismos de segunidad, y reponer
chavelas dafadas o faltantes.

Ad. LUBRICACION.

- Limpiar el cuarto de méquinas completamente, clasificando material utilizable y
desechando e} ajeno a este recinto (basum, refaceiones usadas, etc..)

- Revisar los niveles de aceile de la mécuina, si es necesario rellenar con aceite especial para
motor con las especificaciones de la méquina. Verifique quo la corona suba al aceite cuando
la mAquina este trabajando.

- Quitar lo tapa de conexiones y apretarlos, a sh vez verificar gue no se encuentron varboniza-
das, suifuradas o deformadas, ya que de encontrarse asi alguna terminal, o limpiaré para
evitar coros circuitos futuros,

- Haga parar la mAquing desconectando el interruplor general y tome un mucstra de aceite.
verifique manualmente frotando el aceite entre sus dedos si no existe alguna rebaba de metal
o de polvo, que alteran la viscosidad del accite y ol desempefio del motor.

- Verifique que no oxistan fugas de aceite en ninguns etapa.

- Revise 1a operacion det treno de la maquina & fin de tener wna operacién adecuads, S¢
medird e} claro existente entre 1a balata y ¢l tambor que debe ser de 0.006”. Verifique el
cstado de las balatas.

- Verifique y lubrique los mecanismos del regulador do velocidad,

- Realizar una revisién detallada de las seguridades dentro del cubo, lnnpwlus ¥ lubricarlas, -
Estas son:
* Seguridad del puente (interniptor SOS).
* Varillas y mordazas de seguridad.
¢ Estado dol cable del regulador.
¥ Interruptores de limite y finales.
¥ Chapas de puertas en los pisos y sus accesorios como son; colgmtes, carretillas. exéntricos
y rieles de las puertas. Se usaré aceite delgado en los excéntricos y baleros de las carretillas.

- Para las guins de carro y contrapeso se Himpiard el exceso de grasa o-aceite con solvente; si -
las zapatas hacen ruido es porque se encuentran desalineadas o porque los insértos estan
sucios o gastados; y s comprunba mediante la limpioza;

- La fosa deberd quedar Iunpna. hbro do matenalcs ¥y sc revisard Ia polea tensora del
rcgu]ador a fin de verificar su opcracmn Antes de entrar en la fosa venﬁqnc quie no haya
agua, si lu hay 8o relirard y 5o secard ol recinto. La entrada sé hace con mucha precaucion, la -
cabina se colocard a una altura que permita la revision del estado de la plataforma; Su marco



de aislamiento de sonido debe estar libre de basura y cascajo que impidan la flotacidn de la
cabina. Los hules no deberdn cstar comprimidos y e sensor de carga trabajard libremente,

- Limpiar y lubricar la polea tensora del regulador, verificar que su posicién esté a plomo y
nivel, revisar ¢l estado del buje y de los amortiguadores del carro y del contrapeso.

- Para conclufr con ¢sta etapa se enviard el carro hasta ¢l Gltimo nivel de piso, se abrird la
puerta y se verificard que la distancia que existe enre el contrapeso y su amortiguador no sea
mayor a 12",



APENDICE B.

B.1 CARACTERISTICAS DE LA MEMORIA.

El microcontrolador 8031 es ia version sin ROM del 8051, por esta razon se utilizd una
memoria 2764 para corregir esta deficiencin. Sty caracteristicas son las siguientes:

o Sucapacidad es de almacenar 64 KB datos (8K x 8 bhits).

¢ Esuna memoria UVPROM.

¢ Controla dos lineas de datos a la vez.

¢ Sucorriente de activacion en sefial baja es de 100 mA max.
s Compatible con TTI..

Esta memoria se energiza con 5 V y tiene una capaacidad de 65536 bits, su tiempo de
acceso estdndar es de 250 ns, pero tiene otra velocidad seleccionable de 200 ns. Es
compatible con toda la familia de microcontroladores B0S I, del cud! como ya se dijo ¢l 8031
¢4 la version sin ROM.

Tiene un modo de suspensién en ol cudl la memoria reduce su consumo do potencia sin
incrementara su tiempo de acceso. Su corrieante de activacion méxima es de 100 mA y en cl
modo de suspension es de 40 mA, pare activar esta caracteristica de la memoria, solo basta
con dar un valor alto al pin do la sefial CE de la memoria, A continuscion se presentd su
disgrama 8sf como la asignacion de sus entradas y salidas:



65000000
SRnden~o

DIAGRANA DE LA NEMORIA 2744




B.2 CARACTERISTICAS DL MICROCONTROLADOR.

El microcontrolador 8031 de Intel contiene un CPU interno de 8 bits, tres puertos de
entrada y salida paralelos. un puerto de control que contiens las siguientes sefiales:
un puerto serie, dos entradas para timer/contador de 16 bity, dos entradas para interrupciones
extornas, las seflales RD y WR para la lectura o escritura de datos externos en RAM, la sefial
PSEN que sirve para leer instrucciones almacenadas en la EPROM exterior. Gracias a estas
ultimas tres selales, el 8031 puede direccionar 64K de datoy y 64K de direccivoes por
separadoes decir un total de 128Kb de datos. Ademas de que cuenta con 128 bytes de
menoria RAM interna,  El 8031 de Intel ¢s la version sin memoria ROM el
microcontrolador 8031 do la misma marca. A continuacion so presentan las caracteristicas
resumidas de} 8031:

Un CPU de 8 bits como centro.

32 lincas bidireccionales y programables de entrada y salida (4 puertos).
128 Bytes de memoria RAM,

2 Timers de 16 bits,

| UART completo.

3 estructuras de interrupeion con dos niveles de prioridad.

1 eireuito de relyj.

64 Kb de espacio de programa.

64 Kb do espacio de datos.

A continuacion se presenta un diagrama de bloques del 8031;



DIAGRAMA DE BLOQUES DEL MICROCONTROLADOR 8031
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B.3 CARACTERISTICAS DE LOS PUERTOS,

El 8031 conliene cuatro puertos que son bidireccionales. Cada uno se compone de un
latch y un buffer de entrada y otros dos do salida.

Log drivers de salida de los puertos 0y 2 y ol buffer d¢ entrada del puerto 0 se usan para
gecesar memoria externa. Para csta aplicacion, el puerto ) saca al byte bajo de la direccion
de memoria externa multiplexado por tiempo, con el byte que esie siendo leido o escrito.

Todos los pines del puarto 3 y dos del puurto | son multifuncionates. No solo sirven como
entrada y salida del puerto, sino que stienden 8 olras seflales que son las siguientes:

PUERTQ.PIN FUNCION ALTERNATIVA
P1.0 T2 (reloj-contador, salida externa)
PL1 T2EX( reloj-contador, reactiva disparo)
P3.0 RXD (racepcion del puerto serie, entrada)
P31 TXD ( transmision del puerto serie, salida)
P3.2 INTO (interrupeion ¢xterna)
P33 INTI (intervupeion externa)
P34 TO (reloj-contador, entrada externa)
P3.5 Tl (roloj-contador, entrada externa)
P3.6 WR ( pulso do ascritura de memoria de datos extema)
P3.7 RD (pulso de leotura de memoria de datos externa)

Estas funciones altemadas solo puedsn activarse si el bit en ol latch del Registro de
Funcion Especial (SFR) contiene un |, si no, el pin del puerto se mantiene en 0.

Los puertos 1,2y 3 pueden ser configurados como de E/S por tener pullups internos:
El puerto O tiene salidas de drenaje abierto, y asi cada linea puede ser utilizada como de E/S
independientemente. Log puertos Oy 2 no se pueden usar como puertos de proposito genersl
cuando estan conectados al bus de datos o al de direcciones. Para configurarse como
entradas el bit del tatch del puerto debe contener un | que ¢ la sefial de apagado del driver
del bus de datos (salida). Asi para Jos puertos 1,2 y 3 el pin se pone ¢n alta por el pullup
inlemo, pero s¢ puede poner en baja por alguna fuente externa,

El puerto 0 se diferencia porque no tiene pullups internos. El estado alto en el driver de
salida solo se usa cuando el puerto 0 emite 13 durente el ‘acceso de memoria externa. Si el
estado bajo del puerto 0 esta presente, ¢l puerto se puedo usar como entrada de allta
impedancia, R
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