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Objetivos Planteados

Disenar y construir un salvaescaleras para personas con discapacidad
motriz en miembros inferiores para el edificio de |la Universidad de |as
Fuerzas Armadas ESPE extension Latacunga campus Gral. Guillermo
Rodriguez Lara.

Investigar los sistemas que comprenden un salvaescaleras.

Realizar un andlisis del sistema mediante soffware de simulacion para
hallar zonas de concentracion de esfuerzos en la estructura.

Disenar e implementar la estructura que servird como soporte para el
salvaescaleras de acuerdo con el peso vy el tipo de tramo necesarios.

Implementar el sistema de traccion mecdnico para salvaescaleras.
Implementar el sistema eléctrico, electronico del salvaescaleras
Realizar las pruebas de funcionamiento del sistema implementado.



° Y 4 °
Hipotesis
¢ 5L0 implementacion de un
salvaescaleras en el nuevo campus de
la universidad garantizard la seguridad
y el confort de personas con

discapacidad moftriz en miembros
INnferiorese



INTRODUCCION
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DISENO CONCEPTUAL




PARAMETROS DE DISENO

Capacidad de carga maxima (W¢): 2250 N (230 kg)
Pendiente maxima admitida (6;): 30
Velocidad nominal de avance de la 0,15 m/s

plataforma (V,):

Longitud total de recorrido del 4,0 m
salvaescaleras (Lt):

Dimensiones requeridas para la (1000 x 750) mm
plataforma (L * A):

Angulo méximo de volteo de la plataforma 90
abatible (8p):

Velocidad de plegado de la plataforma 2 rpm (0,209 rad/s)
abatible (wp):

Angulo de giro de los brazos de seguridad  +90° y — 90°

(65):

Velocidad de giro de los brazos de 7,5 °[s
seguridad (wp):

Rango de giro de las rampas (65): de —30° a +45°
Velocidad de giro de las rampas (wg): 7,5 °[s

Factor de seguridad minimo requerido 2.5

(FS):



DISENO MECANICO




NSO A=

Rampas de Acceso.

Base del salvaescalera

Eje de giro de la rampa.
Brazo de seguridad.
Mecanismo de ftornillo sin fin.
Bastidor del salvaescalera.
Soporte de rodillos superiores.
Rodillos guias.

Moto-reductor de avance.

. Mecanismo pindn y cremallera
. Moto-reductor de giro rampas
. Moto-reductor para plegado.

. Rieles.

. Poste



Rampas de Acceso

J N Fuerza
«32ke aplicada 4 [=074m o
e w. = 230kg * 9,8m/s? A=0,18m
e« W, = 2550N _'
.FT=O;7O°WC e =3mm
e F.=0,702250 N

e F,.=1575,0N

\_ J

N ), oo ciones




RESULTADOS DE ANALISIS

Nombre del modelo:Rampa D
Nombre de estudiozAndlisis esté!
Tipo de resultado: Andlisis estati Nombre del modelo:Ram
Escala de deformacién: 100 o Nombre de estudio:And|
Von Mises Toede v Do

Escala de deformacion: 1

Desplazamiento Resultantes

von Mises (N/mmA2 (MPa])

85.5 URES (mm)

082

0167
(A

. 0137
- 012

z& 6 =85,5MPa

D=0.82 mm

Nombre del modelo:R:
Nombre de estudio:Ar

o Factor de seguridad rampa.

Distribucién de factor

FS=2,93



Diseno del Moto-reductor

- N Torque
Fi= 2 Requerido g A
' costg q e Poty1 = Ty * Wimor1
32N e Ff =F, -F, e Pot;,1 = 2,95 Nm-10,47 rad/s

* Tt = Cos 300 e Fr =4,0-3695N e Pot,;; =3095W

e F, =3695N o Fr = 147,8 N = 15K gf
° Tmr = FT . rpm
e T, = 147,8 N - 0,020 m

\* Tmr = 295 Nm ) ~ Potencia

Cable de D=8mm Carga de Rotura=28,1Kgt
° Motor DC 50 Watts T = 5Nm w = 60rpm °



Diseno de la base de la plataforma.

Capacidad
230 kg

W, = 230kg

Plancha de
acero

Angulo de Medidas

Corrugada
3mm.

60X3 1000X750mm

Tubo
Rectangular
de 60x40X20




RESULTADOS DEL ANALISIS

Nombre el moselo truon bie 0
Nombre de estudioknblies esthticy 2f Predeter
T di resultade: Anbisls estins tensidn med
Licah de defoenacin: X0

Nombre del modelostruautry ::r':::: g:l ‘m‘n‘ze‘lca:;;‘u:;

Von Mises e Desplazamiento Resultantes e Factor de seguridad

scah de deformacon |
£scala de deformades 100 Distribucion de factor de s¢

Yon Mises VA2 ()

I m
24

L0
L %6
4

QA

Q0%

B Limte elistco: 150

0 =84.8
MPa

0§

FS=2.95



DISENO DEL EJE DE GIRO DE LA

BASE DE LA PLATAFORMA

-

® Thmax1 = Wp_gr + d;4
® Tmax1 = (240 + 2 -

~

. | 3225
ejel =~ [7.350.106

* Pgje = 0,020 m = 20,0 mm

-

1

(0+2127,682) 2

1Y/

* Poty = Thax - Wy

e Pot,,, = 127,68 Nm -
0,209 rad/s

e Pot,,, = 26,74 W

Potyo

Nt
26,74 W

0,7

* Pyotz =

° Pyorz =

J

L d PMOtZ == 38,2 w

\_ /

Motor DC 50 Watts T = 150Nm w = 30rpm




SISTEMA DE GIRO DE LOS BRAZOS

- ~ Diametro del g
® Mmax = Fnax * dmax 4 tUbO 4 ~\
e M0 = 100N - 0,75m e Es un tubo de 1 pulg de
e Mg =75 Nm 2mm Wx = 0,79¢cm?
Mmax'FS
® Oflex = W, = Sy
100 75 Nm 2,5
o Wy = 6 2
N 0 240-106N/m
’ e W, >7,81-10"7m3 (0,781 cm3) \ )
\_ J

Dimensiones



SISTEMA DE GIRO DE LOS BRAZOS

(
o Tgs = Wgs - d;

e Tps = 15N - 0,375 m
° TBS = 5,625 Nm

( Momento flector 4
° Qe]e
e Mgs = Wgs - d3 * Dejez
« Mg = 15N 0,20 m ¢ Ojen
° MBS = 3,0 Nm
N\ J \_

32-FS 3 1/2 1/3
: 2 2
e — [n-Sy (Mmaxl +ZTmax1 ) ]

~N

32-2,5 3 Y2 s
_ 2, 2,3 2
o [1‘[-250-106 (3’0 t 4 5,625 ) ]

= 0,0084m = 8,4mm

_/

Diametro del

eje

Eje de giro de 1/2plg de un

acero ASTM A36.



DISENO MECANISMO SIN FIN CORONA

([ oy 100rpm

i =

50

Relacion de

velocidad

y numero
de dientes

Presion

= mxNg

Diametro
de la

corona y
del tornillo

(}n 2 C=60mm

D¢ = 2x50=100

CO 875

60 0,875
~ 22

=164n
J




ANALISIS DE FUERZAS

Worm gear —

/ﬁ\‘,a—w-mngem
| f'
\ R
: LR T A
_?.{____'._,I_l,_.'_'n..._,_ll_ﬁ_n_.___._‘k_
'I'|"."'.'I|.
Wﬂnn—/ \—Wurmzihaﬂ
Ty
Wiw=5—
Dy
/2
1,5 Nm
™ = 0,02
/2

WAW= 1500,0 N = WTG

Calculo fuerzas

Diagrama de
cuerpo libre

Analisis de fuerzas
Gear-Worm

WRW = WRG = WAW 5 tanQ)

WRW = WRG = 1500,0 N - tan 20°

WRW - WRG = 545,9 N



Nombre del modelo

2205 0
titico 1t Predeterminado.)
estitico tensidn nodal Tenslonest
E5cala de deformacion: 125916

RESULTADOS DEL ANALISIS

Von Mises

von Mises (A2 (MP)

206
w03
3346007

— Limite eléstico: 350

6 =124,00
MPa

NomBAe Gl MOSIOTOMING brAZ0s O
Nombre de estudiozAndlss ests

Tipo de resultsdo: Desplazaier
Escah de deformadn: 125916

Desplazamiento Resultantes

URES )

Distribucion de factor

D=0.00359 mm

Nombre del modelo:Tomillo brazos D

Norbre de estudior =
Tipo de resultado: Fac
Criterio: Automético

A

J

FDS

N9

88

L 15T

L 616

L 595
514
L 433

L 3.2

Al

I 109
w

FS=2,83



RESULTADOS DEL ANALISIS

AAYMEB-F-w-@R- &

Nombre del modelo:Corona brazos D

Nombre de alisis estatico 1. )
Tipo de resultado: Andlisis estitico tension nodal Tensiones1
Escals de deformacién: 92,507

N A Nombre del modeloiCorona brazos D i QASMLEE-F-6v-OR- &
Nombre de estudio:Ar
Tipo de resultado: Fac
Criterio: Automatico
Distribucion de factor

Nombre del modelo:Corana brazas b @ Chorm 44
Nombre de estudio:And
Tipo de resultado: Desp

Von Mises Escala de deformacion;

von Mises (N/mmA2 (A

Factor de seguridad

- URES ()
000%7
l 563 l s
L 512 s
461 . 000126
209 . 000645
38 . 000564
07 F 0004
.-. %6 | oo
| 000322
G | 00042
iy 000161
102 a0
512 16030
000339

— Limite ¢ldstico: 350

Z‘J\’ D=0.00967mm l’L"

FS=5,7
6§ =61,4MPa 55




SELECCION DEL MOTO-REDUCTOR

Pot;,3 =Ty * Wpot

Torque
Pot,,3 = 1,5 Nm-10,47 rad/s

Pot,; = 15,75 W

Potencia
POtmg

PMot3 —
NRrv * MMmot

15,75 W
Puots = 450 75

Perdidas

PMOt3 = 41,88 W

Motor DC 50 Watts T = 5Nm w = 60rpm



I[SENO DEL BASTIDOR

En el bastidor acttan las cargas que se indican
a continuacion:

» Capacidad de carga maxima W, = 2250 N

Peso de la plataforma con las dos rampas

Wp_p = 304 N

» Tension para subir las rampas F, = 36,95 N

* Fuerza de empuje requerida para subir el
salvaescalera Fgp,, = 3378,4 N

* Fuerza tangencial en cada tornillo sin fin

Torque

Potencia Wy = 150,0 N
* Fuerza axial en cada tornillo sin fin Wy, =
1500,0 N
A (WC + Wse )-cosf =0 e Fuerza radial en cada tornillo sin fin
N = (2250 N + 1150 N) - cos 30° Wgrw = 5459 N

Ns= 29445 N
E, =0

oz — Femp + (We + Wsg) - senf = 0

Fornp = Mg—q * N + (W¢ + Wsg) - sen 8
Fornp = Mg—q - N + (W¢ + Wsg) - sen 6

®  Emp = 0,57 -2944,5 N + (2250 N + 1150 N) - sen30°  Fyppp = 3378,4 N o

Perdidas



RESULTADOS DEL ANALISIS

Tipo de resultado: Andlisis estitico tensidn nodal Tensiones|
Escals de deformacidn: 100

Nombre del modelo:Estrucutra base PID SHEB-F-&- Q-8 -
Nombre de estudio:Anilisis estitico 1-Predeteminado-) ‘

85
03
= 821
. 139

an
0000468

von Mises (N/mm*2 (MPa)

— Limite elistico: 250

6 =98,5MPa

Nombre del modelo:Estrucutrs base P10

URES (mm)
0257
l 0236
L 0214

. 0%

. oan

D=0,257mm

Nombre del modelo:Estrucutra base P1D
Normbre de estudio:Ans! _
Tipo de resultado: Facto
Criterio: Automético

Distribucion de factor d

919
08
L 156
L a5

513
LA

. %9

. 188

l 107
254

FS=2,54



DISENO DEL DISCO SOPORTE
SUPERIOR




RESULTADOS DEL ANALISIS

Nombre del modelo:Soporte rodiilos Sup D REVWIFrF-D-v-PR-F
Nombre de estudio:AnSlisis estitico 1(-Predeterminado-)

Tipo de resultado: Andlisis estitico tension nodal Tensiones1

Escala de deformacion: 149.532

Von Mises

87
I mr
L ns

. 653
=]

. 508
435

363

L 2
L8
s

129

00468

von Mises (N/mmA2 (MPs])

~ Limite eldstico: 250

6 =98,5MPa

Notmbre del modelo:Soporte rodillos Sup D daxXmBLA. A .6 -PR- B

Nombre de estudio:Aniis
Tipo de resultado: Despix
Escala de deformacion: 14

Desplazamiento Resultantes

URES (men)
o

l 0158
L 0143

. 0129

. ons

D=0,257mm

Nombee del modelo:Soporte rodillos Sup D
Nombre de estudio:An -
Tipo de resultado: Fad

Criterio: Automitico

Distribucién de factor

838
L 157

595
514

L 433

L a2

191

FS=2,54



DISENO DEL DISCO SOPORTE
SUPERIOR

Peso total del salvaescalera con carga




RESULTADOS DEL ANALISIS

Nombre del modeio:Rodillo sup D

Nombre de estudio:An$isis estitico 1(-Predeterminado.)
Tipo de resultsdo: Andiisis estitico tension nodal Tensiones1
Escaln de deformacién: 21,7914

26

l‘”

L 18

. 162

L1
. 541

ol

von Mises (N/mmA2 MPaj)

¥ Limite eldstico: 0

6§ =21,6MPa

Nombre del modelo:Radillo sup O
Nombre de estudio:Andlisi
Tipo de resutado: Desplar
Escala de deformacién: 21,

URES (mm]
0215
l 0252
L0

. 007

D=0,275 mm

Nombre del modelo:Rodillo sup D
Nombre de estudio:An —
Tipo de resultado: Fad
Criterio: Autom3tico
Distribucén de factor

FS=2,78



DISENO DEL EJE RODILLOS GUIAS

-

e Acero estructural ASTM

~N

3400 N

L S——

( Momento flector

Wr-d
* Mpax = 4
3400-0,05
* Minax = 4

« M, = 42,5 Nm

\_ J

(32.Fs 2 3 2\ 72 /s
° ere = TS, (Mmaxl +ZTmax1 ) ]
[ 3225 3\ 72 /s
* Deje = | 7250106 (42’52 +ZOZ) ]
e Dgje = 0,0146 m = 14,6 mm
_/

Diametro del

eje

Se designa un eje con un diametro

estandar de 15mm

~N




DISENO DEL MECANISMO DE PINON Y CREMALLERA

Dp
Va= Wnota - 7

_2:015m/s
P 6,28 rad/s

D, = 0,0477 m = 47,7 mm

D
N, = -2
P m
477
P 4

N, =11,9 = 12 dientes

Numero de
dientes

Fuerza

Velocidad

Fomp - tan @ = 3378,4 N - tan 20°
1229,64 N

Femp

COS @

33784 N

cos 20°

F, = 3595,22 N

Fy
E
F

n



RESULTADOS DEL ANALISIS

Nombre del modelo:Cremaliers D o ¢ RS 'm R 15 . J & e & -
p A9 0 A
Nombre de estudio:Anslisis estitico 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Andlisis estitico tensidén nodal Tensionest o e . ) . Nombre del modelo:Cremaliers D % & - Gy - . .
Escals de deformacién: 100 Nombre del modelo:Cremallers D AAWE S B-6r-P R R B st AW EE-D eR-w

Nombre de estudiozansli
Tipo de resultado: Desplt
Escala de deformacién: 1

ipo de resuttado: Fact
Criterio: Automstico

Desplazamiento Resultantes Factor de seguridad.

Von Mises

von Mises (N/mmA2 (MPa))

104 URES ()
0227

%4
0208

. 868
" 0189

T

on

L 5 <104 MPa | D=0227mm | >




RESULTADOS DEL ANALISIS

NomDIe ael MOGIOPNGN 12GTe MA D RN Bed Rl | eR-m
Nombre de estudio:Anslisis estitico 1f-Predeterminado.)

Tipo de resultado: Andlisis ¢st4tco tension nodal Tersiones)

Escala de deformacién: 200

Noambre del modelonon 12ate ma D
Nombre de estudio:Ansli
Tipo de resultado: Desplh

Escala de deformadién: X

' oL@ Nombre del modelo:Pinon 12dte md D
Notnbre e estudiouan -+« - -aisi-= & neesn
Tipo de resuttado: Fact
Criterio: Automético
Olstribucion de factor

von Mises (NmmA2 (MPa|

19 URES (mm) Fos

' 120 oot 00
[ l 0ot 929

. oooms 08

oA . 000826 1
812  oaoms 66
AL . 000643 595
54 | 000sst L 513
L us . 0oouse L w2

L 436 . oomer s
s oo0ers 0l
28 000184 . 189

@b 0000318 l 108
o0oms JetX 269

— Lime elbstico: 352

‘ A D=0.011 P
A § =131 MPa mm FS=2,7




SELECCION DEL MOTO-REDUCTOR

POtm4 = TSE * Wmot4

Torque
Pot,,», = 81,1 Nm-4,18 rad/s

Pot,, = 339,6 W

Potencia
POtm4_

Prota =
Nst * MMot

3396 W
Puote = 5970 75

Perdidas

PMOt4 = 503,1 W

Motor Roger G2204 P=580watts T=1500Nm v=9.5m/min V=220 volt 60hz



DISENO DE LOS RIELES

Oflex = W =Sy
x

- 255,0 Nm - 2,5
— 240 -10° N/m?

Wy

W, = 2,65-107°m3 (2,65 cm3)
= 0,693 m

cos 30°

WT_’)/ = WT - cos 30°

tubo de 1-3/4 plg de diametro y 2 mm de
o espesor, que tiene un modulo de seccidon
maximo de 2,70 cm?3

Sy = limite de fluencia del acero ASTM
A500 grado A =240 MPa

Momento

Wry = 3400 N - cos 30° = 2944,5 N

1 WT 'l
Mmaxrzz' 31_/

1 2944,5N-0,693

maxr — 2 4

Seleccion

M, 05r = 255,0 Nm



Y

DISENO DE LOS POSTES

Fy —Wr =0 Fuerzas \/_T/m M=Fy-d
F, = 3400 N Fv
M
M—WT‘O,55m=O

Momentos _ 1870 Nm

M = 3400N - 0,55 m Fn =585 m
- N

M = 1870 Nm F, = 3196,6 N

Utilizara tubo estructural cuadrado de
S 75mm acero ASTM A36 ®



RESULTADOS DEL ANALISIS

ombre @el modelo:Poste sutoportante D QYIRS DR
dombre de estudioAnslisis estitico 1(-Predeterminado.|
ipo de resultado: Anblisis estitico tensién nodal Tensionest

it e NOMDIE Gel MOGEIG:FOSTe AADPOMANTE U LR N Dol Ty EEURY ¥ N ]
sealy de deformadidn; 494.973 lombre de estudio: — -

Von Mises BN Desplazamiento Resultantes

von Mises (N/mmA~2 (MPa)

QASHEE-F-6-@R-H-

‘ Factor de seguridad

g3

a1 URES () 705
89 om ]
09 l a9 a9
| 0z 08
.18
.o L 156
.61
. 069 as
B o168 594
®s (AL 13
o4 o1e L a2
24 003 L3

L M) | oo . 269

162 oo 188
809 006 I 107
000133 1e00 258

— Limite eléstico: 250

D= 1e_ l{'k

| i _
A 6 =57 1MPa | 030mm FS=2.58

Perno 16mm con una carga permisible de

4600N a tension y una carga permisible a
cortante de 7800N.



Diseno electrico

ER  "ANALOG IN
c erNmen N o®
§ 'LV <<

Arduino 2560 Modulos de Motores DC
Relés

onBarato.com

Cadena Conductor

Fuente 12V 30 ,
Amp portacables electrico



Implementacion mecanica




Diseno eléctrico




Implementacion electrica

PANEL PRINCIPAL

PANEL AUXILIAR

Tablero de Conexiones de Modulos de 7 Implementacion

trol :
control ;%Te;iiz pulsadores Software




PRUEBAS Y RESULTADOS







Prueba con la silla de ruedas

Angulo de inclinacion:

Carga:

Movimiento

Apertura plataforma

Apertura mecanismos seguridad
Ascenso

Descenso

Cierre mecanismos seguridad

Plegado de la plataforma

30° cte.

20 kg cte.

Tiempo(seg)

22
7
25
24
7
22
Total: 107




Pruelba con una persona de masa de

8 5 kg PRUEBA CARGA VS TIEMPO SALVAESCALERAS
Angulo de inclinacion: 30° cte.
Carga total: 105 kg cte.

Movimiento Tiempo(seg)

Apertura plataforma 22

Apertura mecanismos /
seguridad

Ascenso 27

Descenso 26

Cierre mecanismos 7
seguridad

Plegado de la plataforma 22

Total: 111




Prueba con dos personas de masa 85kg
y 65 kg PRUEBA CARGA VS TIEMPO SALVAESCALERAS
Angulo de inclinacién: 30° cte.
Carga total: 150 kg cte. l
Movimiento Tiempo(seg)
b | Apertura plataforma 22
> Apertura mecanismos 7 ?A
seguridad
Ascenso 28
Descenso 27 L]
7] Cierre mecanismos seguridad 7
Plegado de la plataforma 22
Total: 113




ANALISIS ECONOMICO




Costos

Costo total de la Plataforma Salvaescaleras

Item Precio(dolares)

Construccion Mecanica 1800
Motores 1994
Electronica y control 145
Eléctrica 229
Acabados 450
Disenadores 1000
Total 5618




VALIDAC/I(’)N DE LA
HIPOTESIS



« sLlaimplementacidon de un salvaescaleras en el nuevo campus de |o
universidad garantizard la seguridad y el confort de personas con
capacidades especiales?

Caracteristicas Técnicas Plataforma Salvaescaleras

Recta

058 KW
230 V monofasico
Controles de baja tension a
5Vdc
230k
0,15 m/s (constante)
avance:
maxima:
Pifdn-cremallera
. 4 metros
1000x75mm




Conclusiones

La implementacion de una plataforma salvaescaleras permite trasladar a
una persona con discapacidad motriz en miembros inferiores desde la
planta baja hasta el primer piso del nuevo campus de |la universidad, la
capacidad maxima que soporta el sistema es de 250 kg

En el software de andlisis SolidWorks, se determind que todas las estructuras
tienen un factor de seguridad de 2,5; lo que representa un diseno
aceptable.

El sistema implementado pindn-cremallera que genera el movimiento de
ascenso/descenso para la plataforma salvaescaleras, satisface el diseno

Las pruebas de funcionamiento demostraron que la plataforma
salvaescaleras safisface la necesidad de movilidad para una persona con
discapacidad.

El modelo de la plataforma salvaescaleras se construyd bajo la norma ISO
9386-2, que aplica reglas de seguridad, dimensiones y maniobra funcional
en plataformas elevadoras motorizadas para personas con movilidad
reducida.



Conclusiones

La instalacion del sistema  salvaescaleras permite al individuo con
discapacidad ftener acceso a los principales puntos de encuentro de |a
universidad como: el comedor, las aulas, la copiadora y el auditorio.

La velocidad de 0,15 m/s de la plataforma salvaescaleras es constante al
aplicar distintas cargas, lo que satisface un diseno seguro al evifar
movimientos bruscos para cualquier fipo de persona.

La plataforma de tipo plegable evita colisiones con ofras personas que usen
las  escaleras cuando la plataforma  salvaescaleras no  este  en
funcionamiento durante un tiempo prolongado.

El sistema eléctrico estd protegido con un disyuntor de 220V 40A para evitar
danos por sobrecarga o cortocircuito, ademas de relés y fusibles que
protegen el sistema de control en caso de averias en los motores.

El sistema de conftrol satisface los requerimientos del salvaescaleras:
seguridad en la ejecucion de movimientos y paneles de control amigables
con el usuario.

La plataforma salvaescaleras elimina barreras especificas de movilidad para
una persona con discapacidad permitiendo la inclusion de la misma en |a
sociedad brindandole igualdad de derechos y una vida digna e
Independiente, lo cual se estipula en el “Sumak Kawsay™.



Recomendaciones

Al no encontrarse en uso constante la plataforma salvaescaleras, se
recomienda presionar el botdn “"CERRAR” ubicado en el panel de
control para que la plataforma se pliegue completamente.

« Antes del encendido verificar lo siguiente:

Voltaje segun el pardmetro establecido

Que no existan objetos en la frayectoria del salvaescaleras
La correcta lubricacion del sistema de fraccion

* En vista que los acabados de la planta baja tienen una textura lisa, es
recomendable que cuando la persona vaya a ingresar en el
salvaescaleras pida ayuda para superar l[a rampa de acceso.



Recomendaciones

Designar a una persona que vigile la correcta utlilizacion de la
plataforma salvaescaleras y que ademds se encargue del
manftenimiento vy la limpieza de la misma.

El ingrese a la plataforma debe ser de frente para evitar que el
individuo con discapacidad tenga problemas al bagjarse del
salvaescaleras.

En el caso de limpieza no se recomienda usar agua ni sustancias
quimicas ya que podrian causar danos en el sistema eléctrico o de
conftrol, de ser necesario Unicamente hacerlo con un pano humedo.

El sistema de conexion se encuentra colocado de manera provisional,
por lo que se recomienda readlizar las instalaciones eléctricas
necesarias para la implementacion del salvaescaleras.



