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Introduccion

un

presente proyecto es

El

mecanismo que permite el acceso
a personas con discapacidad fisica

a un bus tipo urbano.




Planteamiento del problema

D

Sistemas De Transporte

Sector
Productivo

Tercera
Edad

o = ﬂ Estudiantes
Personas
Con
Discapacidad

La discapacidad o movilidad reducida no
se debe entender como un concepto
estatico, puesto que puede ser adquirido
temporal o permanentemente.




Tipos de discapacidad, poblacion y

porcentajes
TIPO DE DISCAPACIDAD CANTIDAD | PORCENTAJE
SENSORIAL 90.443 .02
INTELECTUAL 81.450 o
PSICOLOGICA 4.150 397 %
TOTAL 361.487 100,00%

Fuents: Gula Sobre Discapacidades 2013

Este proyecto tiene como
area de influencia la ciudad

de Ambato, provincia
Tungurahua.
DICAPACIDAD FISICA

TUNGURAHUA 4248




Uy Vivir

PLAN NACIONAL
2013 « 2017

Aprobada en sesion el 24 de Junio del 2013
(SENPLADES)

Este proyecto hace hincapié al objetivo #2

Auspiciar la igualdad, la cohesion, la inclusion y la equidad social
y territorial en la diversidad

La accesibilidad por medio de un
mecanismo que se amolden a las
necesidades de |a gran mayoria de
personas con movilidad reducida es el
fundamento del desarrollo del proyecto .




Ley Organica de Discapacidades
En Registro Oficial el 25 de Septiembre del 2012

Articulo 4.-Principios fundamentales

Accesibilidad: se garantiza el acceso de las personas con discapacidad al
entorno fisico, al transporte, la informacion y las comunicaciones, incluidos
los sistemas y las tecnologias de informacion y las comunicaciones, y a
otros servicios e instalaciones abiertos al publico o de uso publico, tanto en
zonas urbanas como rurales, asi como, la eliminacion de obstdculos que
dificulten el goce y ejercicio de los derechos de las personas con
discapacidad, y se facilitard las condiciones necesarias para procurar el
mayor grado de autonomia en sus vidas cotidianas.

Seccion séptima de la accesibilidad
Articulo 58.- Accesibilidad

Se garantizara a las personas con discapacidad la accesibilidad y utilizacion
de bienes y servicios de la sociedad, eliminando barreras que impidan o
dificulten su normal desenvolvimiento e integracion social.




Objetivo

FUENTE: PNBV 2013-2017

Disenar y construir un
mecanismo que permita el
acceso de manera efectiva a
personas con diversas formas
de discapacidad motriz en un
autobus urbano.




Ventajas del proyecto

Este proyecto radica en la necesidad de
tener un trasporte publico sin barreras para
ningun individuo, es la vinculacion con un
problema de caracter social que forma
parte de la estructura de objetivos que se
esperan del Plan Nacional Del Buen Vivir,
con el diseno y la construccion adecuada de
un sistema que solvente esta exclusion a
personas con discapacidad motriz.




FUENTE: (omnibusparaibanos, 2015)

Existentes

iIsenos

D

FUENTE: (mobilitycarsolutions, 2015)
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a) Plataforma deslizante

iIsenos

Conceptuales

D

b) Gradas beta




Elevador de tijeras

La estructura del prototipo consta de:

0 Tres gradas regulables en altura por un mecanismo
articulado de tijeras de ocho eslabones por cada grada

0 Una plataforma deslizante
0 Unarampa de acople final hacia la vereda




ivo ensamblado en

un autobus

ini

iseno defi

D




Comparacion constructiva

Caracteristicas Constructivas

Alcance
Normas Vigentes

Confiabilidad

Montaje y Desmontaje

Resistencia a Deformaciones

L+ 0 30 7o a1

= ET Gradas Alfa ET Gradas Beta ~ ET Plataforma Deslizante




ET Plataforma Deslizante
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Comparacion general
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Facilidad de operacion

* ET Gradas Alfa

Tamafio
Ergonomia




Actuadores

Actuador hidraulico

Se basa generalmente en la presion ejercida par un fluido mineral o aceite.

Los actuadores hidraulicos son generalmente robustos estan sellados
herméticamente, conformados de gran resistencia mecanica

Cperan para aplicaciones de carga pesada o potencia.

Se auto lubrican y tienen una presion de trabajo que va desde los 500 psi

en adelante.




iston de doble efecto.

P




Bomba hidraulica

DEPOSITO




Electrovalvula y manifold
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Sistema hidr




Actuador neumatico

Los actuadores neumaticos se ngen bajo los mismos prnncipios pero ulilizan aire

compnmido o sobre presion (por encima de una atmosfera) para producir trabajo.

+« Estos actuadores se usan para posicionamientos mas no para fuerza,
debido a su construccion mas ligera.

« [rabajan con presiones minimas para ejercer sobrepresion hasta unos
400 - 500 psi

¢+ Requieren de una fuente de aire compnmido (compresor)




Cilindro de doble efecto
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CILINDRO DOBLE EFECTO NEUMATICO



Valvula solenoide

VALVULA DOBLE SOLENOIDE 5-3



Cilindros compactos y Valvula Solenoide
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Actuador electrico

La estructura de un actuador eléctnco requiere de electncidad como fuente de poder
* Pueden recibir commiente confinua (VCC) o cormiente altema (VCA).
e 5Son los mas difundidos debido a las redes de distnbucion eléctnca, son
muy precisos, silenciosos y de facil control
e Son muy versatiles debido a que no hay restricciones entre la fuente de
poder y el actuador




-

v
@)
=
=)
O
=
<C
O

< O
T .=
C 2D
o e
T
o <
© O
— b
v O
T £
O 5
-
O
(O
O



___pEQUIPAJE Skgl

CALCULOS

Meétodo del trabajo virtual

P — 80 kg persona + 25 kg silladeruedas + 5 kg equipaje
P - peso (110 kgf)

Fpis — Fuerza del Piston
y = alturadel Mecanismo
x — distancia horizontal entre tijeras

Peso

o PESO PERSOMA Blkat

——p-PES0 SILLA DE RUEDAS 25y

Fuerza del Piston
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Corga o Peso

Fuerza del Piston

oU =0

Ec.Trabajo Virtual

=0

Fpiséx

—P8y —



Geometria del mecanismo

Sus respectivas derivadas:

8y = 4a cosp 8y 6x = —2asing dp




P4a cos@ 8y + Fpis(—2asingdp) =0

4a cos@ Sy

Fpis=P
o 2asin@ 8¢

Fpis = 2P cot@ Ecuacion del Sistema

Datos iniciales.
ymin=0.14m

ymax =08m

a=0255m

min = sin™1 oo méy = sin™?! ke
¢ N 4a ¥ - da
@ min = 8.05° @ max = 53.8°

Fpis = 220 cot8.05° = 1555.5 kgf ~ 15.24KN Plegado
Fpis = 220 cot53° = 165.8 kgf ~ 1.6ZKN Alzado

Superficie de compresion cilindro

s — nkﬂzrdzel
4
_ n(58% —28%)
a 4

5 =2026.32 mm? % 3.14 plg*




Fuerza Pistéon (Kgf)

Fuerza del piston hidraulico aplicado desde el punto mas bajo
hasta el mas alto

VELGEHEGLE FuerzaPis Fuerza  Presion

Angular (kaf) (N) (psi)
1555.5 15244 1090
1389 13612 9731

12476 12227 874,11
1131.8 11092 793

Fuerza vs Ay

Angule minimo |

8 g 10 11 12 15 20 25 30 35 40 45

Variacion Angular (grados)

s Anguly =emfpis  ——Lineal (Fpis)




Reacciones en los nodos

Totalmente plegado

196.37 kgf 196.37 kaf




Reacciones en los nodos

Totalmente alzado

<11 movil

57.3 kgf

57.3 .- 11.5 kgf




Esfuerzo cortante en los remaches

Vista lateral

Caracteristicas del remache

Remache acero 1040 Limite Cortante (MPa) (N/mm?)
D — 9mm 351
F = Fuerza p al de un nodo (1,9K

4F

= nxD? = SY

4 x (1923)

T =

T X 92

T = 30,25N/mm?* < 351N/mm?




Esbeltez de la platina

b — altura
t — espesor

a) Area seccién transversal (A)

A=D %t

l

2

38X 9=342mm

A=

|

I
x

Vista lateral



ESBELTEZ DE LA PLATINA

b) Momento de inercia (I)

g

b

=

(3]

1
38 x 93
12

= 2308.9mm*

Il

¢) Radio de giro (r,,)
Es el radio minimo que se considera por el cual la platina puede llegar a

pandearse.

23089

Ty = _\’W Tew = 2.6mm




ESBELTEZ DE LA PLATINA

d) Razon de esbeltez (4)
Es la relacion longitud efectiva (altura/diametro) con su radio de giro minimo o
llamada también dimension lateral. Es un paso del analisis de columnas con carga al

centro

k — es una constante que depende de la fijacién de los extremos

L — es longitud de los extremos fijados

| kxL

0.8 x 200
T 26

A

= 61.53mm

¢) Constante de la columna (C,)
Representael valor de la razén de delgadez que separauna columna larga de una
corta, dependiendo del valor a continuacion se considera el procedimiento de Euler o

Johnson.

’ZKHZ % 200 X 102
C{,_: -—

25.66
J 250x10° 2

s A < Ce — columna carta




ESBELTEZ DE LA PLATINA

f) Carga critica (Pc,)

Existen dos formulas para calcular la carga critica, la férmula de Euler para
columnas largas v la formula de J.B Johnson para columnas cortas, como la razon de
esbeltez es decir Kl/r es menor a Cc se consideran una “columna” cortay por tanto se

calcula de la siguiente manera.

55
P¢, = ASy[1——25— (J.BJohnson)
5 Gl 250x10%(76.92)% SO GRRN
cr = L am2207x10° |~ '

P, =7145 Kgf




ESFUERZOS FLEXORES Y CORTANTES

El final del vastago del cilindro se encuentra cruzado por un eje de
acero 1 1/4 de pulgada (31.75 mm), su cdlculo puede considerarse
COMo una viga con carga centrada.

Acero al carbono AlSI 4340

Eje al carbono AIS14340 Limite Elastico Médulo de
(MPa) (N/mm?) Elasticidad

Dimensiones: Cortante Tension (GPa)

longitud eje = 220mm V=235 = Sy=470 E= 207

diametro eje =+ 31.75mm
diametro menor — 12.7mm




ESFUERZOS FLEXORES Y CORTANTES

a) Reacciones de apoyo
Una perspectiva biaxial simplifica el calculo por esfuerzo transversal del vastago

del piston sobreel eje perpendicular, el cual va conectado a su vez con los eslabones

(tijeras).
~+IM1=0 T+ZFy=0
Fpis(112) — R,(225) =0 R, + R,—Fpis=0
~ Fpisd .
__1555(112) R, = 1555 — 777.8
“ 225

R,=777.8kgf ~7622N
R,=777.8 kgf ~7622N : 9r

‘ Fpis = 1655kgf

(
R1=778 kgf| ] :

225

R2 = 778 kgf

112

i — — i




ESFUERZOS FLEXORES Y CORTANTES

b) Diagramasde corte y flexion
Son las representaciones graficas de los valores de esfuerzos de corte y flexion

distribuidas sobre la longitud total de la viga.

778 ;
D |
(g 2 :
~-778 :
l
Hmd- MLBTH- o 1_.':__ ,
{kat.cm) I. |
112 225
Fpis = 15655kgf

R1 =778 kgf R2 =778 kgf

' — s
| — |

225
112

11

L Ll
L




ESFUERZOS FLEXORES Y CORTANTES

¢) Momento maximo (M., )

F,;. d?
Mmir = PZd
1555 (11.2%)
iR\ )

M, =8746.87 Kgf.cm ~ 858 N.m

d) Momento de inercia del eje transversal (I)

Es una medida de la inercia rotacional de un cuerpo en torno a uno de los ejes
principales.

D — diametro del semieje

¢ — distancia del eje neutral a la seccion mas exterior

D-l
§ o= B
64 . 2
731.75% o2
- 64 ¢ = 15,87 mm

I =49882.1 mm?




ESFUERZOS FLEXORES Y CORTANTES

¢) Momento maximo (M., )

F,;. d?
Mmir = PZd
1555 (11.2%)
iR\ )

M, =8746.87 Kgf.cm ~ 858 N.m

d) Momento de inercia del eje transversal (I)

Es una medida de la inercia rotacional de un cuerpo en torno a uno de los ejes
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ESFUERZOS CORTANTE EJE REDUCIDO

Estas secciones son un area critica porque los ejes pasan a reducirse sus
diametros (31.75mm a 12.7mm) y. la fuerza que se produzca los podra hacer fallar

solo por corte similar al de una cizalla.

A — area del eje en su seccion critica

A = mr?
2

127
A=H( 5 ) = 126.67mm?




ESFUERZOS CORTANTE EJE REDUCIDO

Seccion1y 2

V — esfuerzo cortante maximo (N)

oo W
~ 34
 4(76244)
' 3(12667)

T = 80.3 N/mm* (MPa) < 235N /mm-~AISI 4340

T




CALCULOS PARA EL PINON Y LA CREMALLERA

Bronce Grafitado Velocidad Torgue n

Dimensiones: de Giro (kg.cm) (%)
(rpm)

didmetro exterior = de = 36 mm 40 T a0

diametro primitive — dp = 32 mm
numero de dientes = z = 16




CALCULOS PARA EL PINON Y LA CREMALLERA

Velocidad de avance (Va)

Se considera a la velocidad de traslacion de la cremallera sobre el pifion

Nd
Va = s

60000
o M3
A= omns - 0-067mys

Tiempo de avance ()

Corresponde al tiempo que tome desplazar completamente la plataforma

| — longitud total de la cremallera (m)




CALCULOS PARA EL PINON Y LA CREMALLERA

Fuerza Tangencial (Ft)
Esta fuerza considera el rozamiento, y por ende, las pérdidas de energia que se

producen entre el pifion y la cremallera.

Masa a trasladar (peso de la plataforma) - M = 8kg.

F,. = M(9.81u +a)
F,, = 8(9.81x0.7) = 55N

anf:‘rada = Fcosa

Fﬂp“mda = 55cos20

Fﬁp!i-’:ﬂda = 51.86N ~ SZ?RQf




iseno

RKS
2014

Software de d

2

O
=
&
—
O
w

Ve
A




Es una herramienta para disefio mecanico en
3D (tridimensional) que permite modelar
piezas, ensambles, construccion de planos,
simulaciones de tipo ingenieril y otras
aplicaciones importantes.




El proceso de simulacion de fuerzas sobre el
mecanismo se |lo realiza también en
Solidworks, para este proceso utiliza un
proceso numérico llamado METODO DE
ELEMENTQOS FINITOS (MEF).

FUENTE (help.solidworks, 2015)




b .
DS SOLIDWORKS

Que hace el MEF?

Permite resolver ecuaciones diferenciales
planteadas en forma débil o integral que estan
asociadas a un problema fisico y se puede usar
sobre geometrias complicadas

f(x)

Funcion o ecuacion diferencial que
es un problema de calculo
diferencial pero su resolucidén se lo
puede resumirse al algebra lineal.

--—x




b .
DS SOLIDWORKS

Como resuelve el MEF?

Divide una funcidn en elementos bien definidos y finitos, para
formar sobre estas, ecuaciones resolutivas del drea de la seccidon

, :
L . ; i Y,
Ya E H i Y3
H H i
Yz : | I Tz
Yy ! - i i E ; i ¥
: ' - ; E :
EE O
bk F &2 F d
E 0 ¥ ; i :
- 3§ : 1 i
L
Bl X e 0% X X R 0

Establece limites y segun el criterio de
segmentos que se haga en la funcidn, se puede
subestimar el valor real o aproximarse al
mismo




2 .
DS SOLIDWORKS

FUENTE: (wikipedia, 2015)

Errores y limitaciones del mef

Errores computacionales.- Errores de redondeo provenientes de
los calculos de punto flotante.

Errores de conversion discreta.- Mediante el uso de un nimero
finito de elementos para modelar la estructura introduce errores
al igualar la geometria.

Limitaciones.-respuestas numeéricas cuantitativas concretas no
relaciones cualitativas generales




b .
D3 SOLIDWORKS

Dos condiciones:

lera. Posicion Estandar 2da. Rigidez y deformacion de los ejes




2 .
DS SOLIDWORKS

lera. Condicion:

Fuerza-3
-~ Walor: 150 legf I

Fuerza-2

Valor: 150 kof |
Fuerza-1
Valor: 150 kgf

Fijo-1
— Geometria fija

La estructura en su posicion estandar se le aplica una fuerza
perpendicular de 150 kgf, por cada peldaio, este valor podria
suponer dos personas paradas en cada una de ellas mientras

mantienen su posicidon




2
DS SOLIDWORKS

Esfuerzos sobre la estructura

won Misgs fH/mm® 2 [P

250000

228,167
L 266333
Moo 16342

Ublcacion de & Y X [S9.1 365 -95 men - 1BT.508
RE L 9,187 MW *2 MF',;]_

- 1E6.667
+ 145533
125000
104,167

]i- 43,333

2500

Naoda; TEASE
Ubicscian de® ¥, & |- 674,442 346 mm ____
Valorn dL219  Wifmm® 2 [Fa)

41687

20,833

0.000

Wada; TR403
Ublcacidn de X, ¥, I [14364 7299 mm
Walon 4T 28Y B mim A2 [Py

Acero ASTM A-36 utilizado en la simulacidon posee un limite de
esfuerzo de 250MPa, esfuerzos en las estructura hasta los 90 MPa.
La seccidon mas critica se encuentra en los remaches y su esfuerzo
maximo alcanza los 120 MPa.




2 .
D3 SOLIDWORKS

Desplazamientos

LIRES [mm]
&4l
' 2.245
L 2.041

. Lan

. L1633

. L1429
|”L L5
-
L 0.516
| 0612
0.408

0.204

0000

La grafica muestra el desplazamiento producido a causa de la
fuerza aplicada, la representacidn visual se ha aumentado 37 veces
mas para su mejor apreciacion




2
DS SOLIDWORKS

Factor de Seguridad

FD%

El factor minimo obtenido se encuentra en los remaches, sin
embargo el valor garantiza un margen aceptable al peso aplicado.
El valor minimo del FDS se encuentra entre 1,9 a 2




b .
D3 SOLIDWORKS

2da. Condicion

Fuerza-2
Yalor: 125 kgf |

Fijo-1

Valor -1600 kgl — Geometria fia

Comprobar el disefio de los semiejes si son aptos para
resistir la fuerza aplicada por el pistén hidraulico, el cual es
de 1555 kgf.
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Esfuerzos sobre la estructura

wan Mises [Nfmm™2 (MPalh
A50.000
'. 412,508
L ¥Isa0e
137500
. 300800
. 2500
B 22500

L 1aT.508

Moo SA059
Utricacion de ¥, Z: |-124 45.7 47.3 mm
Walor! 4936 N/mm#2 (MPa)

- 150,808

. 112508

75000

11500

0,200

Nodao 403239 Nodao: 49237
Ublcaentn de ¥, T 132313735 mm Uitsicacidn de X, ¥ 2 [-13128 6206 mm |
Walor: 76.314  NimmAZ papg) | (Malon 140,375 Wimm®2 (WP

El esfuerzo maximo obtenido en los semiejes es 247MPa, estan
disefiados con acero AISI 4340 y poseen un limite de tension de
470MPa




2
DS SOLIDWORKS

Desplazamientos

Escala de deformacion 20X

Los desplazamientos en el mecanismo indican que es un
mecanismo solido y sus secciones no se deforman en mas de 2 mm
en ninguna seccion, la representacién visual ha sido aumentada 20
veces mas para su apreciacion
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DS SOLIDWORKS

Factor de Seguridad

j [Moda: i 77— /
, HEII;:-{MH o X ¥ I h:u&.d;uu. 'ipq.:.q.:. | ETFE
L-.¢ _ . |Ubbcachin die W, ¥, L - 134 33,4 106 min |
|Mado L L Er F R — [Walar 1173
|Ubioadian de X ¥, 1130 431 3% mm |
Ualar L12

El valor de 1,7 obtenido se encuentra en un margen seguro de
uso, ya que las condiciones hipotéticas para el analisis son
exigentes y el disefio de los semiejes son de un acero superior al
resto de aceros del mecanismo




Automatizacion

El mecanismo debe ser controlado y
activado por un solo dispositivo durable
gue permita energizar a los actuadores
en secuencias especificas y sea operado
desde la cabina del autobus.




Programmable Logic Controller PLC

Disenado con el objetivo de controlar
procesos electromecanicos para productos
industriales, el PLC es un computador
industrial dedicado a controlar multiples
elementos de salida basados en el estado de
las entradas.

Fuente de alimentacion
w0
L CPU A
) = = ks
i ;".- £ Memoria [ = i
Gk - | Comunicacion | © .
Fin de carrera y RS 232/485 Relés
Detectores Datos Frograma l ' Contactores
Pulsadores ™™ T g== 3 - T Lémparas
Uaves v v v N v Electrovalvulas
Contacins NA o NC RAM NVRAM: Prﬂgfﬂ. macion Eic.
Etc nwRaM  eeProM  simuacien | [ ‘
EEPROM EPROM Monitoreo I 2
ST

Esquema bésico de un PLC

INET, Molinari 2014




Automatizacion

O @G @M
~ - ._. [ . - = EN
Molololicl

PLC con HMI. Renu Electronics

Pueden manejar altas cargas de potencia

Se requiere poco diseno eléctrico.

Capacidad de almacenamiento

Posibilidad de introducir modificaciones sin cambiar el
cableado ni anadir aparatos.

Si se requiere otra secuencia no es necesario cambiar
el PLC solo se precisa reprogramarlo




Automatizacion

1. COMENIONES MORMALES DE EMTRADA 2. COMEXIONES MORMALEE DE SALIDA
®
awe 20 | =
Lt "
L u
W3 ~=X3 T 1 o
W e 3 e
k i
W - oWl i =
WE 1 KE [ o
WE -~ XB [ o -
WT e KT [

PAVDE |2} 1
.-.|||}.-..i

g%

Flexisoft, Manual

= Dpato Variable Dato Variable

Kl Final grada 1 abajo X01000 g1l Cilindro1 abajo Y01000
FI rim  Final grada 1 medio  X01001  ath Cilindro1 arriba Y01001
B ih Final grada 1 arriba X01002 g2l Cilindro2 abajo Y01002
(4 I Final grada 2 abajo  X01003  g2h Cilindro2 arriba Y01003
3 2m  Finalgrada 2 medio  X01004 g3l Cilindro3 abajo Y01004
IF 12h Finalgrada 2arriba  X01005  q3h Cilindro3 arriba Y01005
E Final grada 3 abajo X01006 pi Plataforma in Y01006
I f3m  Final grada 3medio  X01007  po Plataforma out Y01007
B f3h  Finalgrada 3arriba  X02000 i Rampa in Y02000
E o Final plataforma in X02001 o Rampa out Y02001
EE o Final plataforma out  X02002 si Seguro in Y02002
ETH stop Parada X02007  so Sequro out Y02003
13| Bomba  Bomba Y02004
K Standby  Reposo Y02005




Operacion del PLC mediante un DF

F.C. = Fieal de Carresa Grada
F.C. 1P = Final de Cafiera Platafoima



Algoritmo

INGRESO DE LA PERSONA

[o—

9P M SN W oo I N

[ —
- O
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. Despliegue de la plataforma dela lera grada

Descienden secuencialmente la 1era grada. 2da graday 3era grada.
Despliegue de la rampaubicada en la plataformahastatopar la vereda
Se anclan las tres gradas por medio de seguros de aldaba

Ingresa la personasobre el mecanismo

La rampa se ubica perpendicularmente como seguridad al usuario
Suben las tres gradas juntas y solidarias

La persona avanza dentrodel bus

Se retira los seguros de aldaba entre las tres gradas

. Descienden la 1era grada, 2da grada y 3era grada a su posicion estandar
. Se pliega la rampa completamente y sobre la plataforma

. Se pliega la plataformay se sobrepone sobrela primera grada
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Algoritmo

SALIDA DE LA PERSONA DEL AUTOBUS

Despliegue de la plataforma dela lera grada

Ascienden la lera grada, 2da grada y 3era grada hasta quedar coincidentes
Se anclan las tres gradas por sus seguros de aldaba

La rampa se ubica perpendicularmente como seguridad al usuario

Ingresa la personasobre el mecanismo

Descienden las tres gradas juntas y solidarias

Despliegue de la rampahacia afuera hasta hacer contacto con la vereda




CONSTRUCCION Y
ENSAMBLE

B Piancha ASTM A36

B Acero ASTM A38
Acero INEN 2415 NT

B Acero SKF 280/SAE 705

B Acero SAE 1018

B Acero SAE Grado 1
NT Norma Tienks ; Acero Galvanizado

AISI 4330/SAE 705 4%
SAE 1018 2%
| SAEG1 7%

ACERO GALVANIZADO 7%




CONSTRUCCION Y

Parametros

Parametros de Disenio

ENSAMBLE

Peso Mecanismo

Longitud
1 peldano

%
il §

Longitud Total

Altura maxima desplegado

Altura minima plegado
Plataforma despegable
Rampa final

Peso Supuesto PcD

Peso Maximo por peldaiio
pquridad Min.

Factor de
Funcionamiento
Accionamiento
Gestion

Elevador de tijeras o

90 Kaf
900 mm

800 mm
250mm

250 mm
300mm

1200 mm

800 mm

150 mm

900 x 300 mm
900 x 100 mm
110 Kgf

150 Kaf

175
Mecanico
Hidraulico y Neumatico
Electrénica

882 N
09m
08m
025m
025m
03m
1.2m
08m
015m
09x03m
09x01m
1078 N
1470 N




Construccion de componentes

mediante Hoja de procesos




[Pliafoma___| Descripeion | Piezas | Dimensiones _

Gesfion Parfil en Lt 3 202 Tx3 mm
e =0 Cremallara 2 35020 mm
neumatica Flancha 1 BS0X120 mm
I Flancha comigada 1 900300 mm

Fecha 06-11-2014
Cantidad 1de1
Dimensiones
M T-'“M&'.D:'If: S & '
i oyl W
: J-.lT” - 3 = An'r:cmerﬂﬂ Vv
-

N° | Descripeion Método Qo D S Tempo
B Toma de medidas Flexgmetro . 00:45:00
IF3 Cone Siera Marnual - 00:20:00
BEN Comprobacion Visual . 00:05:00
“ FPuntos de suelda bisagras GMAW-MIG ™ 00:30:00
“ Soldado de piezas GMAW-MIG . 00:15:00
I Ensamble sujeciones Manual . 00:20:00
Comprobacitn Visual . 48:00.00
“ Suelda de plancha Marwusal . 00:20:00
“ Limpieza Guaipe ® 00:10:00
Bl Preparacién home Asistencia ™ 01:00.00
Bl Pintura al homo Fintura en polvo . 24.00,00
m Taller-Camocenas Wehiculo - 00:30.00
m Pintura poliuretano Compresor » 00:20:00




i
3

1
P
3
4
5
6
7
8
9
1
1

Costos de produccion
Descripcion

Construccion
Asistencia lécnica hidraulica
Pintura al horno
Pintura de poliuretano
Cromado de piezas
Automatizacion
Mano de Obra
Materiales industriales
Equipos hidraulicos
Equipos neumaticos

Gastos indirectos
Total

Costo

400.0
180,0
140.0
38,6
450
900,0
500,0
331,84
2083 94
342 08
500,0

546062

Costos
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