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RESUMEN

La reparacion del sistema de elevacion mediante la sustitucion de elementos
electromecénicos y electronicos para el ascensor de 4 pisos, se basa en los
requerimientos de dar una mejor calidad de servicio, asi como también
incrementar la utilizacién de dicho mecanismo para la accesibilidad a personas
con capacidadesespeciales y adultos mayores. Utilizando tecnologias aplicadas
en la industria, trabajo de campo y la experimentacion se determiné las fallas
técnicas y fundamentales para el correcto funcionamiento del ascensor con
respecto al sistema mecanico, control y comunicacion con cada uno de los
sistemas. Los equipos necesitan de una revision completa para mantener una
comunicacion adecuada. Lo cual nos condujo a revisar también el tablero de
control y cada uno de los controladores. También al estar en contacto con los
objetos fisicos como son los sensores magnéticos, celda de carga, sensor Gptico
y ademas el control de los motores ya sea para el ascenso o descenso, apertura
o cierre de la cabina, dependiendo claramente de la programacion ya establecida
puede ser tomada como experiencia para ampliar mas los conocimientos en los
estudiantes. Estos equipos deben ser manipulados con mucha precauciéon, por
lo cual se elabor6é un plan de mantenimiento preventivo para poder utilizarlos a
toda su capacidad y mantener los equipos de mejor manera. El control y la
planificacién de un manteniendo preventivo nos permite establecer en las
condiciones que se encuentra cada uno de los mecanismos, dar solucién de
manera fiable y confiable, esto nos conlleva a obtener un sistema de elevacion

en Ooptimas condiciones y evitar gastos mayores.



ABSTRACT

The repair of the lifting system by replacing electromechanical and electronic
elements for the 4-storey elevator is based on the requirements of giving a better
quality of service, as well as using that mechanism for accessibility to people with
disabilities and seniors. Using applied technologies in the industry, field work and
experience, the technical and fundamental faults were determined for the correct
operation of the elevator respect to the mechanical system, control and
communication with each of the systems. The equipment needs a complete
revision to maintain an adequate communication, which led operators to also
check the control board and each of the controllers. It is also in contact with
physical objects such as magnetic sensors, the load cell, the optical sensor and
the control of the engines to go up and down, opening and closing of the cabinet
to be taken as valuable experience to further expand the knowledge of students.
This equipment should be handled with great caution, so it can be safety used.
The control and planning of preventive maintenance allows us to establish the
conditions where each of the mechanisms are located, itcan be areliable solution
that allows us to obtain a lifting system in optimal conditions and avoid extra

expenses.
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CAPITULOI

1.1 ANTECEDENTES

En los dltimos afios, el concepto de accesibilidad universal ha ido
cambiando en los ambitos relacionados con la discapacidad, la cual estaba
asociada a la eliminacion de barreras fisicas, facilitar el acceso a diferentes
entornos ya sean estos urbanos, arquitecténicos entre otros, como lo
menciona el CONADIS una manifestacion del reconocimiento de los derechos
a la dignidad humana y de la igualdad de las personas con discapacidad, es
el reconocimiento de su derecho a la accesibilidad para lograr su integracion
social, toda vez que si el ambiente fisico es accesible, la persona puede ejercer
sin obstaculo el derecho a la libre locomocién y por esta via, puede disfrutar

de otros derechos fundamentales como la educacién, la salud, el trabajo, etc.

En la ciudad de Ambato hay varios centros de salud ya sean publicos o
privados a los cuales acceden personas con discapacidades o en general, los
cuales necesitan estar dotados con instalaciones en 6ptimas condiciones para
brindar una mejor calidad de servicio, para ello las nuevas tecnologias
aplicadas a los ascensores facilitan la automatizacién y control de los mismos
mediante una tarjeta de control o PLCs los cuales tienen varias ventajas como
la disminucion del espacio fisico y la complejidad de la programacién que

puede realizar.

Al estar implementado un sistema de ascensor facilita la movilidad de las
personas discapacitadas o en general para acceder a las diferentes areas o
pisos que se encuentran en el centro de salud Ingahurco de la ciudad de
Ambato actualmente en funcionamiento. El mantenimiento se aplicara con la
finalidad de mantener todos los sistemas operativos, brindando mejor
desempefio a cada uno sus componentes y dispositivos de seguridad en el

tiempo indicado.



1.2 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

La falta de mantenimiento en todos los sistemas del ascensor ha causado
el mal funcionamiento del mismo, provocando el dafio de algunos dispositivos
electromecanicos y electrénicos que hace que estos no realicen una correcta
comunicacion entre los sensores, finales de carrera, etc. con el sistema de
control (Master Control Board), ubicado en el area de maquinas. También la
corrosion en algunas partes del ascensor por la filtracion de agua generada
por las lluvias hace que algunos dispositivos eléctricos y electronicos fallen
temporal o permanente mente y ponen en riesgo el buen funcionamiento de
todo el sistema. Generando el deterioro temprano de los mismos y la
necesidad de su remplazamiento continuo de las partes generando mayor

gasto para la institucién publica.

A lo expuesto anteriormente se suma lo que es el mal uso del ascensor
por parte de personas que concurren al centro de salud generando averias en
el tablero de comunicacién del ascensor con el sistema de control,
ocasionando la suspensién del elevador.

Debido a los inconvenientes generados se procedera a la reparacion de
las partes averiadas del sistema de elevacion, asi como también se realizara
un plan de mantenimiento preventivo para evitar posibles paradas no
programadas y prolongar la vida util del sistema de elevacion con cada uno de

los subsistemas que lo conforman.



1.3 JUSTIFICACION

El mantenimiento correctivo que se realiza al sistema de elevacion ayuda
a mejorar el rendimiento de los dispositivos electromecanicos, electrénicos y
evitar molestosos ruidos o vibraciones provocados por el desgaste de piezas
que lo constituyen al mismo debido al uso y asi facilitar una mayor utilidad.

Al estar en 6ptimo funcionamiento brinda mayor fiabilidad y accesibilidad
alas personas con capacidades especiales y adultos mayores que utilizan este
sistema de elevacion en el centro de salud N° 1 de la cuidad de Ambato
mejorando la calidad de servicio que presta dicha institucién para acceder a
cada una de sus areas.

Es necesario tener un plan de mantenimiento tanto preventivo como
correctivo para facilitar la solucion de averias inesperadas y de acuerdo a un
cronograma de actividades en los tiempos establecidos que lo necesite para
mantener en correcto funcionamiento cada parte que lo constituye al sistema

de elevacion.



1.4 OBJETIVOS:

141 OBJETIVO GENERAL

REPARAR EL SISTEMA DE ELEVACION MEDIANTE UN PLAN DE
MANTENIMIENTO A TRAVES DE LA SUSTITUCION DE ELEMENTOS
ELECTROMECANICOS Y ELECTRONICOS DEL CENTRO DE SALUD N°1
DE LA CIUDAD DE AMBATO PARA EL MEJORAMIENTO DE LA
ACCESIBBILIDAD A PERSONAS CON CAPACIDADES ESPECIALES Y
ADULTOS MAYORES.

1.4.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Analizar las averias generadas en el sistema de elevaciéon mediante la

inspeccion fisica de sus elementos para dar solucion a las falencias del

ascensor.

e Planificar la reparacion de los componentes dafiados a los cuales se les

realizar& un cronograma de actividades para satisfacer las averias
presentes de acorde a su necesidad requerida.

e Sustituir las piezas que presenten anomalias o desgaste debido al uso
renovandolas por otras similares 0 mismas caracteristicas para mejorar el

funcionamiento del mismo.

e Generar el plan de mantenimiento preventivo mediante paradas temporales
previamente establecidas para evitar posibles paradas no deseadas del

ascensor.



1.5ALCANCE

Serealiza el mantenimiento correctivo en elascensor del Centro de Salud
N° 1 de la cuidad de Ambato, con el fin de mejorar el funcionamiento de todos
los dispositivos mecénicos y electromecénicos a su vez realizar todas las
obras necesarias en el area de maquinas donde se encuentra todo el sistema

de elevacion.

Al cual se lo revisa que su sistema funcione en 6ptimas condiciones de
manera segura, eficiente al estar en funcionamiento y las personas que utilizan

diariamente no estén expuestas al estar el sistema de elevacién en uso.

Se realiza pruebas de funcionamiento y un cronograma para el
mantenimiento preventivo que debe realizarse al sistema de elevacion para
gue no haya ningun problema o desperfecto en el futuro para que este funcione

correcta y eficientemente en la institucion.



CAPITULOII
2 MARCO TEORICO

2.1 Ascensor

Un ascensor o elevador, es un sistema de transporte vertical disefiado
para movilizar personas 0 bienes entre pisos, pueden ser utilizados para
ascender descender un edificio o construcciones subterraneas. Esta
conformado con partes mecanicas, eléctricas y electrénicas que funcionan
conjuntamente para lograr un medio seguro de movilidad. (Suntaxi Gualotuia,
2009)

2.2Tipo de ascensores o0 elevadores

Los equipos de transportacion vertical disponen de la mas amplia gama
de modelos y posibilidades al momento de hacer su eleccion y los tipos se
distinguen segun su sistema de traccién y funcionamiento. En gran parte un
producto del siglo XIX. La mayoria de los elevadores de ese siglo eran
accionados por una maquina de vapor, ya fuera directamente o a través de
algun tipo de traccién hidraulica como se observa en la Figura 1. (Suntaxi
Gualotufia, 2009)

Figura 1 Tipo de elevadores



2.2.1 Elevadores electromecanicos

En este tipo de ascensores, la traccidén se realiza por medio de grupos
formados por un motor eléctrico, maquina reductora y polea, de la que cuelga
el cable de traccion, que es arrastrado, por friccion en el giro de la polea como
se demuestra en la Figura 2. La cabina es guiada en su trayecto por rieles. El
contrapeso podra estar situado al fondo de la cabina o enuno de sus laterales
dependiendo siempre del tamafio del hueco, la planta de la cabina y la

situacion de la sala de maquinas. (Eralte, 2016)

En esta modalidad, existen dos tipos de configuraciones posibles:
instalaciones con maquina en alto 0 maquina en bajo. Lo mas recomendable
es ubicar el cuarto de maquinas en lo alto del hueco, ya que una sala de
maquinas en bajo incrementa notablemente los costos de construccion.
(Eralte, 2016)

— Motor

7~ Regulader
de velocidad

Cabina

pulsadores

Figura 2 Ascensor electromecénico



Finalmente se dispone una tabla donde se muestran las ventajas e

inconvenientes que presenta este tipo de ascensor

Tabla 1
Ventajas y desventajas de un ascensor eléctrico

Ventajas Desventajas

No existe limitacion en el recorrido. | Gran  ndmero de elementos
sometidos a mayor desgaste entre
los que destacan el cableado

Mantenimiento econémico Supone una sobrecarga a la
estructura de edificio

Potencia instalada menor a igual de  Instalacion menos flexible debido a

prestaciones que uno hidraulico Sus caracteristicas constructivas

Excelente rendimiento general de la | Necesita de un contrapeso con el

maquina consecuente espacio ocupado en el

hueco

2.2.2 Elevadores hidraulicos

Cilindro
hidraulico

Figura 3 Ascensores hidraulicos
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Este sistema es el ideal para edificios que no cuentan con posibilidades
de modificar las estructuras interiores. Elimina la necesidad de una sala de
maquinas superior y la instalacién de la misma puede estar hasta 15 metros
de distancia del hueco de la vertical del hueco como se observa en la Figura
3. (Ascensores Sales, 1966)

El esfuerzo del transporte no carga sobre la estructura de la construccion
y el desgaste de la maquinaria es menor dado que todo el sistema funciona
mediante aceite que es inyectado por una bomba a presion. Este tipo de
ascensor es muy seguro en los casos de cortes de energia eléctrica ya que
puede ser descendido manualmente quitando presion al equipo mediante una

sencilla valvula. (Eralte, 2016)

Las ventajas e inconvenientes de estos ascensores son las siguientes:

Tabla 2
Ventajas y desventajas de ascensores hidraulicos

VENTAJAS DESVENTAJAS

Funcionamiento silencioso y fiable.

Instalacion relativamente econémica Recorrido maximo limitado a

edificios de baja altura (en torno a
Arranques, paradasy cambios de los 15 0 18 metros)

marchas suaves

La nivelacion de la plataforma con ) ) ) _
Velocidades nominales mas bajas
las paredes es exacta, por ser
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independiente de las condiciones de
carga de la cabina.

Sin riesgo de caida descontrolada Uso abundante de aceites cuyas

pudiéndose prescindir del ' caracteristicas dependen ademas
mecanismo paracaidas del control de la temperatura.
No necesitan de contrapeso Mayor necesidad de mantenimiento.

2.2.3 Elevadores especiales

Son elevadores para personas que tienen alguna discapacidad motriz
como se observa en la Figura 4. Su funcionamiento y el modelo para la
transportacion son especiales, ayudandoles a realizar sus tareas cotidianas.
Hay muchos tipos de elevadores especiales para minusvalidos de los cuales
se pueden hacer una eleccion acorde a la necesidad del usuario. (Suntaxi
Gualotuiia, 2009)

I '
4 __ Cabina

[\

Movilizacion

Figura 4 Elevadores especiales
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2.2.4 Elevadores segun su capacidad

2241 Residencial

Sea eléctrico o hidraulico, es el ascensor que podemos encontrar en la
mayoria de edificios de viviendas en nuestro pais. De velocidad media (entre
0,60 m/s y 1 m/s). Requiere de un cuarto de maquinas que estara situado justo
encima del hueco para ascensores eléctricos y en cualquier lugar para
ascensores hidraulicos. También necesita de un foso de aproximadamente 1,2
m y que la parte superior del hueco tenga unos 3,5 m para poder cumplir las

normativas para estos ascensores. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

224.2 De carga

Es un elevador concebido para transportar cargas pesadas, en un
edificio o nave industrial, centro comercial, etc., en este caso la cabina
tendra las dimensiones adecuadas para que sea de facil la maniobra vy
acceso al elevador, dada su caracteristica de carga son equipos robustos

tanto mecanicamente como eléctricamente. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

2.3Elevadores electromecanicos

2.3.1 Funcionamiento

En este sistema el movimiento es generado por una maquina motriz,
consta de un motor eléctrico (corriente alterna o corriente continua) y un
reductor mecanico, acoplado a esta estan un par de zapatas que estan
montadas en el eje de la maquina de traccion para el frenado, se bloquea

cuando llega la cabina a la parada o en caso de algun accidente o mal
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funcionamiento del sistema de control manteniendo “atascada” la cabina del
ascensor. La cabina y contrapeso se encuentra suspendida de un conjunto de
cables de acero, se desliza sobre rieles colocados estratégicamente para
evitar oscilaciones, en este sistema la cabina y contrapeso son arrastrados por
friccion y el giro de la polea determina el movimiento de la cabina. (Suntaxi
Gualotufia, 2009)

Eléctricamente los sistemas de control disponen de sensores de posicion
(como: micro switch, sensores fotoeléctricos, selectores) para controlar el
punto de parada de la cabina, para la llamada de la cabina en cada piso
disponen de pulsadores, sensores inductivos, teclados entre otros, dentro de
cabina se dispone de una botonera con sefializacién para cada uno de los

pisos como también un indicador. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

Disponen de una serie de dispositivos de seguridad, los cuales actlan

tomando en cuenta las variables de funcionamiento como:

e Exceso de temperatura sobre el motor o equipos de maniobra.
e Limites superior e inferior del trayecto, exceso de peso en cabina.
e Fallo en el tablero de control (tarjeta de control, elementos, etc.)

e Sobre velocidad en la cabina.
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2.3.2 Partes del ascensor

Cuarta de
Maguinas

Control Potenda

Maquina L —— y Maricbra
Traccicn
Bancada de
Maquina
| ———— Bastidor
Sobrerecornido
Sl ——— Cabina
Puetas de
Cabina
J/ Gl de Carro.
Recorrido Cable del Limitador
- — de‘ebridad
Guias de
Contrepeso
’,_ﬂ_'_,,_.-- Puertas ce Pio
Cables de
Traccion
Contrapesa Limitador de
Velocidad
Amortiguachr T Amartiquadr o
de contrgpeso A Caro

Recorndo
MNegativo

Figura 5 Partes del ascensor
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Aparte del motor eléctrico, las piezas mas relevantes de esta clase de
elevadores son la cabinay el contrapeso. El motor les proporciona movimiento,
el cual es seguido por unos mecanismos de guias verticales. Estos
equipamientos cuentan también con sistemas de seguridad. Por una parte,
destacamos el amortiguador, que se encuentra en el foso y, por otro lado, el
limitador de velocidad mecanico, un instrumento que detecta los excesos de
velocidad de la cabina y pone en funcionamiento los paracaidas como se

indica en la Figura 5. (Domingo Ascensores, 1922)

2.3.3 Control de maniobras

Es el local destinado a alojar la maquinaria motriz, tablero de control,
regulador de velocidad y demas elementos que controlan el correcto

funcionamiento del ascensor. (Suntaxi Gualotuiia, 2009)

2.3.4 Maquinatraccion.

Estator

Freno

Figura 6 Motor trifasico

Es la maquina que cumple la funcién de subir y bajar el ascensor, esta
conformado por: el freno electromecanico, la polea de traccién y el motor
eléctrico (generalmente trifasico) como se observa en la Figura 6. La polea
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posee canaletas en forma de "V" en las cuales van alojados los cables de
traccion. Sobre la polea van por un extremo la cabina y por el otro el
contrapeso unido por templadores y los cables de traccion. (Suntaxi
Gualotufia, 2009)

2.3.5 Sensores

Sensores magnéticos: Dispositivos que emiten una sefial eléctrica de
5V cuando se le somete a un campo magnético. Hay tres, y estan situadas
entre medias del contrachapado que representa al suelo de cada planta.
Cuando la cabina, en su movimiento vertical, pasa por una planta, activa el
sensor magnético mediante el iman como se observa en la Figura 7 B. (ite,
2009)

Sensor fotoeléctrico: emite un haz de luz (visible o infrarrojo) desde su
elemento emisor de luz. Un sensor fotoeléctrico de tipo reflectivo se utiliza para
detectar el haz de luz reflejado desde el objeto. Un sensor de tipo de haz de
barrera se utiliza para medir el cambio en la cantidad de luz causado por el
objeto al cruzar el eje 6ptico como se observa en la Figura 7 A. (Keyence
Corporation, 2018)

Figura 7 Tipo sensores fotoeléctrico y magnético eléctricos
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2.3.6 Guias

Son las encargadas de guiar y evitar que oscile la cabina o contrapeso durante

todo el transcurso de acceso y descenso coOmo se indica en la Figura 8.

Serie S: Dentro de la serie S disponen de guias de ascensor calibradas
recomendable para cargas medias y pequefio trafico y guias de
ascensor cepilladas recomendable para grandes cargas y trafico medio.
(Morispain S.A. , 2000)

Serie H: Las guias de ascensor de la serie H pertenecen a la. Estas
guias de ascensor son recomendadas para ascensores de alta
velocidad, donde las tolerancias de alineamiento son altamente

requeridas. (Morispain S.A., 2000)

Serie M: Las guias de ascensor de la Serie M pertenecen a la gama.
Estas guias de ascensor son especificamente disefiadas para
ascensores de gran velocidad, realizadas con unas tolerancias de
calibracion elevadas para garantizar el maximo confort. (Morispain S.A.
, 2000)

Figura 8 Guias de un ascensor
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2.3.7 Contrapeso

El contrapeso de un ascensor es vital a la hora de ascender o descender
a una planta. Una definicidbn de contrapeso podemos decir que es un peso
como se observa en la Figura 9, que se utiliza para equilibrar las fuerzas. La
mayoria de los ascensores tienen un contrapeso, con una masa igual a la
cabina, pero también tiene una mitad mas de la carga maxima autorizada, por
lo que el motor no tiene que mover toda la masa de la cabina, sino sélo una
fraccion. Debido a ello, un ascensor vacio, pesa menos que el contrapeso. La
funcion basica de un contrapeso es equilibrar la carga para facilitar el trabajo

del motor y no forzarlo demasiado al mover una carga. (OBRAXA, 2000)

De no existir el contrapeso, las posibilidades de que ocurra un accidente
son realmente grandes, sin mencionar los desperfectos técnicos, desajuste de
la velocidad del montacargas, inestabilidad y sobre todo inseguridad de cémo
podria funcionar un ascensor sin contrapeso. En definitiva, podemos decir que
los contrapesos de los ascensores son esenciales por su utilidad, pero la
supervision y el mantenimiento deben realizarse por profesionales en el tema
de instalacién de ascensores, para evitar todo tipo de incidencias. (OBRAXA,
2000)

Figura 9 Contrapeso de un elevador
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2.3.8 Cabina

La cabina es el elemento portante del aparato elevador, y generalmente
esta formada por dos elementos principales: un bastidor y una cabina. Las
cabinas deberan estar dotadas de un equipo de comunicacién bidireccional
que permita una comunicacion permanente con un servicio de intervencion
rapida, fabricarse de manera que garanticen una ventilacion suficiente para los
ocupantes, incluso en caso de parada prolongada y disponer de iluminacion

de emergencia. (Jiménez, 2006)

Las partes principales de la cabina son:

a. El bastidor de acero es el elemento resistente al que se fijan los cables
de suspension y el mecanismo del paracaidas. El bastidor debe ser
robusto, calculado con un coeficiente de seguridad minimo de 5, para
resistir las cargas normales y las que puedan producirse al entrar en
funcionamiento el paracaidas y quedar acufiada bruscamente la cabina

como se observa en la Figura 10. (Jiménez, 2006)

Figura 10 Bastidor y cabina
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b. La caja fijada sobre el bastidor, es el elemento portante propiamente
dicho. Esta caja debe estar totalmente cerrada por paredes, pisoy techo
de superficie continua o llena, salvo la abertura. Las paredes, suelo y
techo deben estar constituidos por materiales preferiblemente metalicos
0 por otros materiales de resistencia mecénica equivalente que ademas
sean incombustibles, y conservar su resistencia mecanica en caso de
incendio, sin producir gases ni humos como se observa en la Figura 11.
(Jiménez, 2006)

Figura 11 Interior de una cabina

2.3.9 Botonera

La botonera de cabina como se indica en la Figura 12. Se sitda todos los
elementos de control de una manera funcional. Registra las llamadas tanto de

la cabina o exteriores. (Suntaxi Gualotufia, 2009)
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Figura 12 Botonera

Los nuevos modelos incorporan actualmente botones tactiles, anti

vandalicos, luminosos y con lectura Braille. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

2.3.10 Limitador de velocidad.

Es el encargado de censar constantemente la velocidad con que se
desplazamiento la cabina. En caso de que la velocidad exceda el 20% de la
nominal, el mecanismo de proteccion accionara el paracaidas como se indica

en la Figura 13. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

Polea Tensara

Figura 13 Limitador de velocidad
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2.3.11 Dispositivos de seguridad

Los dispositivos de seguridad analizan factores de riesgo teniendo en
cuenta la seguridad de los usuarios ante el aumento de velocidad en bajada o

la rotura de los cables de acero. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

2.3.12 Paracaidas

Los paracaidas de aceleracion como se observa en la Figura 14. Actian
cuando la cabina adquiere una velocidad superior a la normal, a partir de un
porcentaje prefijado, cualquiera que sea la causa de la aceleracion: rotura de

los cables, rotura del grupo tractor, etc. (Jiménez, 2006)

El mecanismo del paracaidas es accionado por el cable del limitador de
velocidad, que actia cuando la cabina o el paracaidas rebasan el porcentaje

de aumento de velocidad para el que ha sido regulado. (Jiménez, 2006)

Figura 14 Paracaidas del elevador

Los paracaidas pueden ser de rotula o desequilibrio de cables de
aceleracion y parada instantanea o parada progresiva. El paracaidas de rotula

0 desequilibrio de cables es un mecanismo que se instala en el bastidor del
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contrapeso, capaz de detenerlo a plena carga, en su descenso, acufiado sobre
guias, en el caso de roturas, aflojamiento o desequilibrio de los cables de

suspension. (Maldonado Ibarra, 2013)

Estan construidos por un juego de palancas que liga el amarre de los
cables con las zapatas de acuflamiento. Se construyen dos tipos de

paracaidas de aceleracion:

Los paracaidas de accidon instantanea

El cable del limitador de velocidad hace tirar la timonera que acciona las
zapatas, que se acercany presionan y se agarran cada vez con mas fuerza
sobre la guia, hasta llegar a producir el acufiamiento del bastidor de la cabina

o del contrapeso. (Maldonado Ibarra, 2013)

Los paracaidas de accion progresiva

Frenan a la cabina aplicando una fuerza de magnitud controlada sobre

las zapatas de freno que actlan sobre las guias. (Maldonado Ibarra, 2013)

2.3.13 Finales de Carrera

Los interruptores denominados finales de carrera tienen por objeto
detener el ascensor cuando por algin defecto en el funcionamiento de las
Ultimas paradas inferior y superior de su recorrido las rebasa la cabina sin
detenerse. Debe actuar tan cerca como sea posible de los niveles de paradas
extremas, antes de que la cabina o contrapeso tome contacto con los

amortiguadores. ( Ekualia, 2016)
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Estos interruptores deben ser siempre mecanicos y su accionamiento
debe obligar a la separacion de sus contactos. Se instalan en las guias a
continuacién de los dispositivos que provocan las paradas de la cabina en los

extremos mas alto y mas bajo de su recorrido. ( Ekualia, 2016)

Generalmente estan accionados por una pequefia palanca con una
roldana en su extremo libre, sobre la que actia el resbalén o patin instalado
en cabina, abriendo, al moverse la palanca, 2 contactos intercalados en el
circuito de alimentacion de la maniobra, que, al quedar cortada, detiene el

ascensor como se indica en la Figura 15. ( Ekualia, 2016)

Figura 15 Finales de carrera

La norma obliga a los finales de carrera a:

e Cortar directamente los circuitos que alimentan el motor y el freno por

medio de contactos de separacién mecanica. ( Ekualia, 2016)

e Abrir por un dispositivo eléctrico de seguridad los circuitos que
alimentan las bobinas de dos contactares cuyos contactos estén en

serie con los circuitos que alimenten al motor y freno. ( Ekualia, 2016)
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2.3.14 Amortiguadores

e Amortiguadores de acumulacion de energia (elastico), que no pueden
emplearse mas que para ascensores de velocidad nominal no superior
a 0.63 m/s. ( Ekualia, 2016)

e Amortiguadores de acumulacién de energia con amortiguacion del
movimiento de retorno (de resorte), para ascensores de velocidad no
superior a 1 m/s. ( Ekualia, 2016)

e Amortiguadores de disipacién de energia (hidraulico), que pueden ser

empleados en ascensores de cualquier velocidad. ( Ekualia, 2016)

Todos estos amortiguadores como se muestra en la Figura 16. Deben
estar equipados con un dispositivo eléctrico de seguridad que impida el
funcionamiento del ascensor mientras no retornen a sus posiciones normales.
( Ekualia, 2016)

Figura 16 Amortiguadores
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2.4 Caracteristicas de los ascensores

2.4.1 Especificaciones técnicas

Figura 17 Motor GTW 8

Tabla 3
Caracteristicas generales de Motor

GTWS8 Elevator Traction Machine

Machines de traction ascecenseurs

Voltaje 380V
Freno (FZD10) DC 110V 2*0,88A
Suspensién 2:1
Peso 350 Kg
Max. Carga Estatica 3000 Kg




Tabla 4
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Caracteristicas del motor instalado en el elevador

Marca
Carga
Velocidad (m/s)
Altura (m)
Polea (mm)
Rollo de Cables (mm)
Corriente (A)
Torque (Nm)
Calificacion de rotacion (rpm)
Frecuencia (Hz)
Potencia (Kw)
Clasificacion
Polo
INS. Clase

IP cédigo de proteccion

2.4.2 Seguridades

GTWS8 —-101PO0O

1000 Kg
1
<80
@ 400
5x @10x16
15.7
670
96
16
6.7
20
S5 (40%)
F
P41

Sontodos aquellos elementos mecanicos y eléctricos que actian en caso

de fallo de algun dispositivo y también contribuyen a la seguridad de

funcionamiento del ascenso como son

limitadores de velocidad,

paracaidas, amortiguadores, dispositivos de seguridad contra aflojamiento de

los cables, dispositivos de parada de emergencia, etc. (Maldonado Ibarra,

2013)
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24.2.1 Dispositivos de seguridad contra desajustes de cables

Es un dispositivo que actla en caso de que por haber encontrado la
cabina o el contrapeso algun obstaculo en su descenso y siga el grupo tractor
en marcha, se produzca el aflojamiento de los cables y abra el interruptor que
corta la serie general de maniobras, deteniendo el grupo tractor

inmediatamente. (Maldonado Ibarra, 2013)

24.2.2 Dispositivos de parada de emergencia

Son dispositivos de seguridad que solo deben accionarse en caso de una
emergencia. Los dispositivos de parada interrumpen una maniobra, cortan la
alimentacion del grupo tractor y activan el freno, a la velocidad de régimen del
ascensor. Es posible que la cabina se detenga entre dos pisos fuera de la zona
de desbloqueo de las cerraduras, por lo que los pasajeros quedarian
atrapados en la cabina. Por esto se recomienda que el boton de parada de la
cabina sea usado en casos excepcionales y con mucha prudencia.
(Maldonado Ibarra, 2013)

2423 Timbre de alarma

Los pasajeros de los ascensores deben tener en la cabina un dispositivo
facilmente identificable con el dibujo de una campana y el pulsador de color
amarillo que permita pedir socorro en caso de alguna averia o cualquier otra

emergencia. (Maldonado Ibarra, 2013)

También suelen instalarse teléfonos que permiten hablar con el conserje

0 persona que puede prestar auxilio a los pasajeros. La alimentacion del
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dispositivo de alarma debe provenir de fuentes de energia distinta de la que
se alimenta el motor y maniobra del ascensor generalmente de la linea de
alumbrado de la escalera del edificio o de una fuente de energia de
emergencia compuesta de una bateria de carga continua, que puede ser de la

luz de alumbrado de emergencia de la cabina. (Maldonado Ibarra, 2013)

2.5 Mando y maniobras

Es el sistema que controla el ciclo de operacion del ascensor. Es el
cerebro del ascensor, tiene como funcidn procesar y controlar la informacion
del mismo. La tecnologia involucrada a dicho componente ha venido
evolucionando desde grandes armarios con numerosos componentes
electromecéanicos hasta practicos cajetines muy pequefios con una cantidad
muy menor de elementos electronicos como se observa en la Figura 18.
(Maldonado Ibarra, 2013)

En la actualidad se utilizan sistemas de control modular para baterias de
ascensores que se gquieren accionar en grupo y donde cada ascensor tiene
sus funciones distribuidas, basicamente en cuatro subsistemas donde cada
uno de ellos contiene en su “hardware” un microprocesador para administrar

su funcionamiento. (Maldonado Ibarra, 2013)
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Figura 18 Elementos de mando y maniobra

La utilizacion del sistema modular exime la necesidad de un controlador
central para el grupo, obteniéndose una sofisticada administracién de los
ascensores, capaz de permitir su adaptacion a las situaciones mas diversas
de trafico. (Maldonado Ibarra, 2013)

Algunos mdédulos tienen estos cuatro subsistemas:

1. Control de Operacién: formado por un avanzado software que controla:
llamadas de planta y cabina, demanda de trafico (despacho),
informaciones emitidas por los sefalizadores de planta y cabina.
(Suntaxi Gualotuiia, 2009)

2. Comando de Movimiento: éste se comunica con todos los otros, siendo
responsable por el control de los movimientos de la cabinay aun por la

verificacion de los dispositivos de seguridad. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

3. Control de Puertas: controla la operacion de apertura y cierre de las

puertas y dispositivos pesa — cargas. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

4. Alimentacién y Freno: controla el accionamiento del motor y del freno.
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2.5.1 Funcionamiento del tablero de control

El tablero de control de elevador esta disefiado para cumplir los exigentes
requisitos establecidos por muchos cdédigos de construccién. Estos codigos
estan diseflados para proporcionar proteccion contra incendios y seguridad
dentro de los pozos elevadores. El tablero de control de elevador permite
cumplir las exigencias de los codigos con respecto a componentes eléctricos
y a sistemas eléctricos de comunicacion con certeza, sin conjeturas. (Suntaxi
Gualotuiia, 2009)

2511 Mando del motor

Es el encargado de efectuar la conexion del motor trifasico de corriente
alterna para el movimiento del elevador, control de zapatas de freno. La forma
de control emplea un arranque directo con inversion de giro como se observa
en la Figura 19. El circuito que conecta las bobinas del motor al accionar los
contactores principales (contactores de bobina 110 VAC) para subir y bajar,
este recibe las tres fases a través del disyuntor que actla como proteccion
electromagnética y el relé térmico actia proteccion contra sobrecargas.
(Suntaxi Gualotuiia, 2009)

Dependiendo del tipo, la potencia instalada y los requerimientos del par
y velocidad, se debe estudiar y elegir las caracteristicas del motor y reductor
idéneos para el ascensor, como el presente proyecto se enfoca en el
mejoramiento y optimizacion del sistema de control para el ascensor nacional,
mas no en el dimensionamiento de sus componentes mecanicos o de traccion.
(Suntaxi Gualotufia, 2009)
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Figura 19 Celda del mando del motor

25.1.2 Mando de maniobras

El cuadro de maniobra es el elemento que controla todas las acciones
que realiza el ascensor: apertura de puertas, movimientos, estados de
operacion, velocidades, etc., se podria decir que es el celebro de la instalacion.
Existen en el mercado muchos fabricantes de cuadros de maniobra y muchos
modelos de éstos. Cada uno dispone de unas funciones determinadas segun
los requerimientos del cliente y del tipo de instalacion. (Suntaxi Gualotufia,
2009)

A nivel general y sin entrar en detalles, podemos realizar una clasificacion
de tipos de maniobra teniendo en cuenta dos aspectos:

Segun la cantidad de ascensores que gobierna el cuadro de maniobra.

e Simplex: En las maniobras simplex, el cuadro de maniobra gobierna

Unicamente un ascensor.


http://blog.gmveurolift.es/?p=317
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e Duplex: En la maniobra duplex, el cuadro de maniobra gobierna dos

ascensores.

e Triplex: En la maniobra triplex, el cuadro de maniobra gobierna tres

ascensores.

Segun se realiza el registro y la atencién de llamadas.

Universal: Para este tipo de maniobra, se disponen en la botonera de
cabina tantos pulsadores como rellanos, y en cada rellano, un pulsador.
Cuando un usuario sube a la cabina, tiene un tiempo de preferencia sobre los
usuarios que se encuentran en los rellanos. Si en la cabina se encuentran
varios usuarios, primero debe pulsar el usuario que vaya al piso mas cercano
y asi sucesivamente. Este tipo de maniobra solo atiende una llamada y no esta
en disposicion de registrar otra hasta que finalice el recorrido indicado en la
primera llamada. Este tipo de maniobra tiene un rendimiento bajo, y se emplea
Gnicamente en ascensores con pocas paradas. También, se utiliza en

montacargas y plataformas elevadoras. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

Colectiva de descenso: En la botonera de cabina de este tipo de
maniobra se disponen tantos pulsadores como pisos, y en cada rellano un
pulsador. Igual que sucede en la maniobra universal, el usuario de cabina tiene
preferencia sobre los usuarios que se encuentran en el rellano. Este tipo de
maniobra tiene memoria para registrar llamadas. La atencion de las llamadas

se realiza de la siguiente forma: (Suntaxi Gualotufia, 2009)

En subida: El ascensor atiende los pedidos realizadas desde la botonera

de cabina pororden de proximidad. Cuando finaliza los pedidosde los usuarios
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del interior de la cabina, atiende los pedidos de rellano. (Suntaxi Gualotufia,
2009)

En bajada: El ascensor atiende los registros realizados desde la botonera
de cabina por orden de proximidad, y ademas se detiene en los rellanos que

han realizado una llamada. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

La finalidad de esta maniobra es la de ser instalada en edificios de
viviendas, donde el mayor porcentaje de llamadas realizadas desde los
rellanos, son para descender a la planta baja. El rendimiento de este tipo de
maniobra es mucho mayor que en las maniobras universales. (Suntaxi
Gualotufia, 2009)

Colectiva de subida y de bajada: En la botonera de cabina hay tantos
pulsadores como pisos, y en cada rellano, una botonera con dos pulsadores,
de subida y de bajada. El usuario ha de seleccionar la direccidon que quiere
tomar. El ascensor atiende los pedidos del interior de cabina deteniéndose en
todos los pedidos de los usuarios de cabina. Ademas, atiende llamadas de
rellanos para desplazamientos en la misma direccion, es decir, si el ascensor
esta subiendo, se detiene en todos los rellanos que hayan pulsado la opcién

de subir de la botonera de rellano. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

Este tipo de maniobra tiene un excelente rendimiento, y se suele utilizar
en edificios donde es habitual el desplazamiento entre pisos intermedios:
hoteles, hospitales, oficinas, etc. No es recomendable el uso de este tipo de
maniobra para edificios de viviendas debido a que un mal uso (seleccion de
botones de subida y bajada en los rellanos para realizar un recorrido en una
Unica direccion) puede provocar un mal funcionamiento y como consecuencia

un rendimiento muy bajo. (Suntaxi Gualotufia, 2009)
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2.5.2 Instalacion eléctrica

La instalacién eléctrica para el sistema del ascensor comprendera
basicamente un tablero denominado TS-ASCENSOR y otro de maniobra

propia del ascensor para cada ascensor existente como se indica en la Figura
20. ( Ekualia, 2016)
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Figura 20 Instalacion eléctrica de cada dispositivo

Cuando hay varias maquinas en un mismo cuarto con sus respectivos
tableros de la fuerza motriz y de control de la maniobra, cada maquina y sus
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tableros seran individualizados con un mismo nimero o letra claramente
dibujados. ( Ekualia, 2016)

La tensidon en los circuitos del tablero de control de la maniobra, de
sefalizacion, de mecanismos de puertas y demas equipos auxiliares no
rebasara los 220V contra tierra. No obstante, pueden emplearse tensiones
mayores para el motor de traccién, para el freno, equipos electrénicos y de
obtencion de energia en grupos electrégenos. Todas las partes metélicas del
ascensor o del montacargas, tanto las emplazadas en el cuarto de maquinas

como en la caja, tendran conexion de puesta a tierra. ( Ekualia, 2016)

2.6 Mantenimiento en los ascensores

El mantenimiento de los equipos nacional se lo realiza en base a hojas
de mantenimiento verificando partes eléctricas mecéanicas en forma general.
(OBRAXA, 2000)

2.6.1 Sistema de guiado: con este chequeo se verifica el estado de los
sistemas moviles por donde se desplaza la cabina dentro del pozo.
(Suntaxi Gualotuiia, 2009)

e Alineacion de rieles.
e Desgaste guias.

e Guias contrapeso

e Lubricacion.

e Porta guias y guias.

e Anclajes y unas.
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2.6.2 Sistema de traccién: este chequeo se enfoca en realizar una lubricar
forzada en el usillo - corona, con el objeto de mantener en todo
momento una temperatura estable en las superficies de friccion, verifica
de esta forma el estado de los sistemas moviles de traccion. (Suntaxi
Gualotufia, 2009)

e Cables de traccion.

e Ajuste de cables.

e Motor, freno y zapatas.

e Bobinay resortes.

e Poleas: motor y reenvio

e Templadores y seguros.
¢ Freno de emergencia.

¢ Ruidos — temperatura.

e Aceite maquina: limpieza.
e Sala de maquinas.

e Probar termistores.

2.6.3 Cabina: con este chequeo se verifica el estado de todos los
componentes mecanicos Y eléctricos de la cabina. (Suntaxi Gualotufia,
2009)

e Limpieza de techo.

e Limpieza de cabina.
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e lluminacion.
e Alarma stop.
e Botoneras de mando.

2.6.4 Sistema de mando: con este chequeo se verificar el estado de todos
los componentes eléctricos que controlan el funcionamiento del
ascensor. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

e Fusibles.

e Contactores.

e Relés.

e Relés auxiliares.

e Relé térmico: probar.

e Fin de carrera superior.
e Fin de carrera inferior.

e Cableado.

2.6.5 Paradas: con este chequeo se verifica el estado de todos los elementos

mecanicos de cada piso. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

e Cierre de puertas.
e Poleasy cable de bicicleta.
e Chapas y accionadores.

¢ Nivel de parada.
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e Switch de puerta.
e Puertas automaticas.
e Fin de carrera.

Repuestos: en este item se detalla la cantidad y eltipo de componentes
mecanicos 0 eléctricos para su posterior reparacién o sustitucion.
(Suntaxi Gualotuiia, 2009)

Observaciones: en este item se detalla el estado de todos los
componentes mecanicos Yy eléctricos del ascensor o0 alguna

recomendacion general. (Suntaxi Gualotuiia, 2009)

2.7Cdbdigosy normas

“Una norma es un conjunto de especificaciones para piezas, materiales

0 procesos establecidas con el fin de lograr uniformidad, eficaciay eficiencia.

Uno de los objetivos importantes de una norma es fijar un limite al nimero en

las especificaciones, asi como permitir que tenga un inventario razonable de

herramientas, tamafos, formas y variedades”. (Suntaxi Gualotufia, 2009)

Un cadigo es un conjunto de especificaciones para efectuar el analisis,
el disefio, la fabricacién y la construccibn de un objeto o sistema.
Codigos de practica ecuatoriano CPE INEN 18:2000. En el pais a
través del instituto ecuatoriano de normalizacion (INEN) no se han
desarrollado normas referentes a lo que es el disefio y fabricacion de
componentes para equipos de transportacién vertical (ascensores).

(Instituto Ecuatoriano de Normalizacion, 2000)
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En esta entidad lo mas cercano a normas que se puede conseguir es
“EL CODIGO DE SEGURIDAD DE ASCENSORES PARA
PASAJEROS. REQUISITOS DE SEGURIDAD”, que son codigos que
se han homologado de acuerdo a las principales normas
internacionales que son aplicadas a puertas, cerraduras, contactos y
demas componentes mecanicos Yy eléctricos del ascensor en general,
tratando de alcanzar un nivel de seguridad establecido por este codigo.

(Instituto Ecuatoriano de Normalizacion, 2000)

Reglamentacion técnica en la construccion de ascensores para
personas con movilidad reducida. De acuerdo con la Norma Técnica
Ecuatoriana NTEINEN 2 299:2001, que trata sobre la ACCESIBILIDAD
DE LAS PERSONAS CON DISCAPACIDAD Y MOVILIDAD
REDUCIDA AL MEDIO FiSICO. ASCENSORES.

Tiene como objeto establecer los requisitos que deben cumplir los
ascensores en los edificios, de tal forma que permitan la accesibilidad
de las personas con discapacidad y movilidad reducida. (Instituto

Ecuatoriano de Normalizacion, 2000)

La Norma EN 81-1, distingue tres clases de amortiguadores:

a) Amortiguadores de acumulacion de energia, que no pueden
emplearse mas que para ascensores de velocidad nominal no

superior a 1 m/s. (Maldonado Ibarra, 2013)

b) Amortiguadores de acumulacion de energia, con amortiguacion
del movimiento de retorno, para ascensores de velocidades no

superior a 1,6 m/s. (Maldonado Ibarra, 2013)
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c) Amortiguadores a disipacion de energia, que pueden ser
empleados en ascensores de cualquier velocidad (Maldonado
lbarra, 2013)
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CAPITULO I
3 DESARROLLO

3.1Descripcion general

Este capitulo describirh todos los procesos de la reparacion y
mantenimiento que se realizaron al sistema de elevacion como se observa en
la Figura 21 asi como la descripcion de todas las falencias encontradas y todas
las posibles soluciones que se podra realizar para que funcione

adecuadamente y no tenga ningln inconveniente

También se realizara un plan de mantenimiento para que el personal de
la institucion publica pueda realizar el mantenimiento correctivo en las fechas

establecidas a sistemas determinados.

Figura 21 Sistema de elevacion

3.2Inspeccidn

Para la realizacion de este proyecto de reparacién y mantenimiento en
los distintos sistemas se realizd una inspeccién técnica de todos los
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dispositivos que conforman el sistema de elevacion para ello se elaboré una
tabla para detallar todos los dispositivos presentes en este sistema de
elevacion. En la tabla se detalla los principales sistemas encontrados en el
ascensor, asi como cada dispositivo que este esta constituido como son el

sistema eléctrico que se observa en Figura 22.

Figura 22 Sistema eléctrico del ascensor

Asi como el sistema electrénico y electromecanico como se observa en
la Figura 23 Ay B los cuales nos ayudara a encontrar los manuales acordes a

todo el sistema a este sistema de elevacion.
A

Figura 23 sistema electrénico (A) y electromecéanico (B)
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Lista de dispositivos de conexiones encontrado en el sistema de

elevacion

DISPOSITIVOS EN CADA SISTEMA QUE COMPONE EL ASCENSOR

Sistema eléctrico

Tablero de emergencia

Tablero de control
principal
Tablero de control

secundario Sistema de
elevacion
Sistema de maniobra

de la cabina

Sistema de maniobra

de cada &rea o planta

Sistema de proteccion

(caja térmica)

Sistemas electréonicos

Tarjetas  electrénicas
para el control principal
del ascensor

Reductor o arrancador
suave SEIDriver

Fuente alimentacion de
24y 12 VCC

Tarjetas  secundarias
para la maniobra en la
cabina y plantas del
edificio

Tarjeta de control del
de

tablero de emergencias

banco baterias

Sensores  (inductivos,

Capacitivos, etc)

Sistemas
electromecanicos

Paracaidas

Sensores (finales de
carrera)

Sistema de poleas de
las puertas del elevador
Sistema de poleas del

todo el elevador

Limitador de velocidad

Contrapeso

Maquina de traccion

3.3Especificaciones técnicas del sistema de elevacion

Para poder realizar la reparacién y mantenimiento de este sistema de

elevacion se procedera a tomar todos los datos o caracteristicas técnicas que
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se encuentre presentes los cuales se detalla en las siguientes tablas los datos

de cada uno de la mayoria de dispositivos presente en este sistema.

3.3.1 Sistema electrénico

El sistema electrénico presente en este sistema de elevacion consta de
varias tarjetas electronicas las cuales estan ubicadas en diferentes areas, cada

una de estas cumplen funciones como se muestra a continuacion.

3311 Placa de control maestro (Master Control Board)

Esta placa recibe toda la informacién de las placas electrénicas que
conforman el sistema de elevacion como se observa en la Figura 24 lo cual
hace que esta placa sea el cerebro principal del sistema ya que controla el
sistema eléctrico y el electromecanico.

Figura 24 Placa de control maestro
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Datos técnicos:

Tabla 6
Caracteristicas técnicas de la placa de control maestro

PLACA N° de Modelo SM-01-F5021

Tipo Piezas elevador
Certificado ISO 9001
Velocidad de control de elevacion 0.63 -4 mls
Max. Paradas 64
Tipo de maquinas Asincronas Yy sincronas
Tipo de Codificadores Diversos
Tipo de control Duplex y control de grupo

Cada uno de las marcas de conexion que tiene esta tarjeta de presenta
en el manual de todo el sistema de elevacién el cual se encuentra en manual

3.31.2 Placa de cabina o coche

Este tipo de placa recibe las sefales de maniobra que se encuentran en
la cabina del sistema de elevacion como se observa en la Figura 25, asi
también procede a enviar informacion a la placa o tarjeta de control principal

para que cumplan las funciones determinadas del elevador.
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Figura 25 Placa de cabina o coche

3.3.1.3 Display control Board

La placa que ayuda a verificas la orden que enviamos y que recibié la tarjeta

de control principal con la cual podemos saber a qué planta se dirige el sistema
de elevacién como se demuestra en la Figura 26.

0000000
0000000
0000000
0000000

0000000

Figura 26 Display Control Board
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Datos técnicos:

Tabla 7
Caracteristicas técnicas del Display Control Board

PLACA N° de Modelo SM-04-VR/K

Rendimiento 16 bits
Certificado ISO 9001
Tipo de Conexion Bus CAN
Visualizacion Matriz de puntos
Color Rojo
3.3.14 Inversor de frecuencia SEIDriver AVgL

Este dispositivo electronico se encarga de controlar de la maquina de traccion
de sistema de elevacion como se observa en la Figura 27, ayuda a realizar

deferentes operaciones como son:

e Inversién de giro
e Controlar la velocidad

e Proteccion de la maquina de traccién

Mediante los datos programados al arrancador suave estos datos se detallan

en la tabla 8
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Figura 27 Inversor SEIDriver AVgL parte interna (A) y externa

(B)
Los datos procesados en el inversor SEIDriver AVgL del presente
sistema de elevacidn son los siguientes que se detallara en la tabla:

Tabla 8
Datos presentes en inversor sincrono SEIDriver AVgL

Descripcion Parametros Observaciones
Tension de red 400V
Temperaturaambiente 40
Frecuencia de corte 8 KHZ
Spd ref/fbk res 0.03125 Para SIN/CO encoders
Tension nominal Vv De motor
Corriente nominal A De motor
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Velocidad nominal rpm Rotacion sincrénica del
motor

Par de polos Nm/A (P=f*120/N) en motor

Torque constante V*s torque/corriente nominal
Peso de carro o cabina 1200kg
Contra peso 1650kg
Peso de la carga 1000kg
Peso del cable 300kg

Inercia del Motor 0.1kg*m2
3.3.15 Fuente de AC -DC

Esta fuente se encarga de convertir la corriente alterna de 110/220 VCA
en corriente continua 24 VCD la cual se utiliza para la alimentacién de energia
de las diferentes placas o tarjetas electronicas que tiene todo el sistema de

elevacion como se observa en la Figura 28.

Figura 28 Fuente de AC —DC
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3.3.2 Sistemas y dispositivos electromecanicos

Este sistema de elevacion consta de diferentes sistemas y dispositivos
electromecanicos los cuales su mayoria se encuentran ubicados en el coche
o cabina del elevador las cuales la mayoria estan conectadas a la tarjeta de
control maestro para que puedan realizar sus funciones correctamente, para
ello se detallara, los dispositivos que este conectados al sistema de control

principal y como es su funcionamiento.

3.3.2.1 Contactores

Estos dispositivos los cuales se usa en el sistema eléctrico para abrir o
cerrar un circuito, en la celda del sistema de elevacion estan presentes cinco
contactares los cuales cada uno tiene diferentes funciones para ello se

detallaran las funciones de cada uno de ellos.

Contactores del variador de frecuencia SEIDriver

La conexion para el arrancador suave o regulador de frecuencia
SEIDriver consta de dos contactores los cuales el contactor KMC es para la
alimentacion del dispositivo y el contactor KMD es la salida de alimentacion
para el motor o maquina de traccién del sistema de elevacién como se observa

en la Figura 29.
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Figura 29 Contactores del variador de frecuencia

Cada uno de estos contactores tiene sus respectivos bloques auxiliares
los cuales estan conectados a la tarjeta de control y los demas dispositivos

presentes en el médulo de conexion o celda.

Contactores para el funcionamiento de las puertas de la cabina del
elevado

La conexion para el motor de la puerta de la cabina del sistema de
elevacion los cuales estdn conectados a los tres contactores como se observa
en la Figura 30 estos contactores abren y cierran la puerta y un contactor se
encarga de la seguridad del sistema de elevacion haciendo que cuando todas
las puertas este correctamente cerradas pueda funcionar correctamente la

tarjeta control principal caso contrario no puede realizar ninguna accién.
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Figura 30 Contactores de motor de la cabina

Para poder ver si estos dispositivos electromecéanicos estan funcionando
correctamente se observo que cada uno de los contactores esté funcionando
correctamente para ello con la ayuda un instrumento de medida basico como
el multimetro como se observa en la Figura 31 se mide continuidad en cada
uno de los terminales de los contactores observando que clase de contacto es
ya que el contactor tiene contactos NC/NO - Al y A2 los cuales NC son los

contacto cerrados y NO son contactores abiertos.

—— L NS

5 9 na (13)

COS[Qf] m

salida de Potencia

Figura 31 Comprobacion de un contactor

3.3.2.2 Finales de carrera
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Los finales de carrera estan conectados en cada uno de las puertas de
cada planta del sistema de elevacion para el abrir o cerrar las puertas de la
cabina y de cada planta del centro de salud, también estan ubicados dentro
puntos exclusivos del pozo pordonde se moviliza la cabina del elevador el cual
ayuda a detener al sistema de elevacién cuando llega al destino como se

observa en la Figura 32.

Figura 32 Finales de carrera del pozo de la cabina

3.3.2.3 Pulsadores y dispositivos de maniobra

Los pulsadores estan ubicados tanto dentro de la cabina como fuera de
ella cada uno son de diferente aspecto y a su vez cumplen u ordenan distintas
funciones que va dirigida a una tarjeta electronica establecidas por cada uno
de estos. Estos pulsadores se distinguen por su color, simbolizacion o forma
como se indica en la Figura 33 para realizar las distintas operaciones

establecidas.
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pulsador de
emergencia

selector de
funcionamiento

Ascenso / Arriba

descenso / Abajo

Figura 33 Pulsadores y dispositivos de maniobra

El pulsador rojo (emergency Stop) nos puede indicar que es un pulsador
de emergencia lo cual ayuda a suspender todo el sistema de elevacion los

cuales se acciona cuando haiga algun inconveniente en el elevador.

Selector de funcionamiento este dispositivo tiene dos posiciones como
se indica en la Figura 34 la una es para el funcionamiento normal de todos los
dispositivos de elevacién, la segunda posicién es para poder realizar el

manteamiento del sistema de elevacién.

. . ER  FaeRdnh -l
funionamiento normal S Normal fER 1= mantemimiento)

N\

Figura 34 Tipo y Funciones del selector

Solo en la funcién de mantenimiento (EER) se puede manipulador los
pulsadores verde y rojo. El pulsante verde ayuda a la cabina del elevador se

movilice hacia arriba mientas que el pulsante rojo nos ayuda que este se



55

movilice hacia abajo para por realizar el mantenimiento a su vez en caso de

alguna emergencia poder movilizar a un jugar mas seguro para la evacuacion.

Todo este sistema de control se encuentra sobre la cabina del ascensor
como se observa en la Figura 35 los cual cumplen las mismas funciones solo
que aqui se aumenta un pulsante mas para mayor seguridad al poner en

funcionamiento desde la cabina o coche.

Figura 35 Control instalado en la cabina

Pulsantes y dispositivos de maniobra del sistema de elevacion estos
ubicados dentro de la cabina y en cada plata del elevador los cuales estan
conectadas cada una de las sub tarjetas que compone el sistema de elevacién.
Cada uno de estos pulsantes nos ayuda al control de la canina del sistema de
elevacion como se observa en Figura 36 para poder dirigir a cada una de las

distintas plantas de la institucion publica.
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Figura 36 Pulsadores de la cabina.

Estos pulsadores son de forma cuadrada y consta con iluminacién como
de leguaje braille para personas con discapacidad visual. También dentro de
la cabina tenemos un sistema de control pequefio como se observa en la
Figura 37 los cuales nos ayuda a ver como esta funcionando el sistema de

elevacion y asi poder manipular dentro de la cabina en caso de emergencia

También dentro de la cabina se tiene un sistema auxiliar como se observa
en la Figura 37 los cuales nos ayuda a ver como esta funcionando el sistema

de elevacion y asi poder manipular dentro de la cabina en caso de emergencia.

Figura 37 Tablero de control ubicado dentro de la cabina



57

3324 Sensores fotoeléctricos

Los sensores fotoeléctricos estan ubicados en el ingreso de las personas
esto tipo de sensor se encuentra instalado en los extremos los cuales ayudar
a la apertura y cierre de la puerta cuando ninguno objetivo interrumpan su
sefal fotoeléctrica como se observa en la Figura 38.

Ermiscr Receptor Erniscr e

S O

& I Ohbijeto

Cojeto

Figura 38 Funcionamiento del sensor fotoeléctrico

El sistema de sensores esta conectados a un variador de frecuencia el
cual controla un motor que se encuentra ubicado en la parte superior de la
cabina, este motor conectado a un mecanismo electromecanico el cual
procede a su funcionamiento de abrir o cerrar a las puertas de la cabina segun

el comportamiento del sensor como se indica en la Figura 39 Ay B.

Figura 39 Controlador de la puerta (variador) y mecanismo
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El motor que controla las puertas de ingreso a la cabina tiene las

siguientes caracteristicas las cuales se describe a continuacion:

Tabla 9
Caracteristicas del motor del control de las puertas de la cabina

Induction motor for frequency conversion

Marca - Tipo -
Velocidad nominal 920 r/min
Corriente de arranque 05A
IP de proteccion IP 20
Torque de arranque 3.0 N.m
Voltaje nominal 220V
Clase de aislamiento F (Temp. Admisible 155°C)
Frecuencia 3-50Hz
3.3.25 Maquina de traccion (motor trifasico)

La maquina de traccion como se observa en la Figura 40 ayuda a la
movilizacion de la cabina a las diferentes areas de la institucion la cual esta
conectada al sistema de control principal para su correcto funcionamiento y la

correcta movilizaciéon de la cabina a una velocidad determina.
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Figura 40 Maquina de traccion (motor)

Las caracteristicas de la maquina se detalla en la tabla 3 que se
encontraba instalado en el sistema de elevacién, asi como los planos y las
conexiones que se encuentra en anexos esta maquina de traccion consta de

las siguientes partes como se indica en la Figura 41.

Estator

encoder

Rotor

Freno

Figura 41 Partes de la maquina de traccion

3.3.2.6 Sistema de poleas

Poleas de conexién de la cabina con la maquina de traccion Eneste
sistema de poleas esta conectado la cabina al motor (maquina de traccion)

mediante cables de acero inoxidable, el cual esta inicia su conexién en la
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estructura de acero que seinstala en el ascensor como se observa en la Figura
42 A (parte inicial) y B (parte final) la cual paso por distintas poleas hasta llegar
al motor y este sale al contra peso y termina su conexion al otro extremo de la
estructura metalica.

fin del
sistema
Inicio de de poleas
sistema
delpoleas

(tensores)

Polea

Figura 42 Sistema de poleas de la cabinay motor

En total el sistema consta de cinco poleas distribuidas estratégicamente
para la movilizacion de la cabina y el menor trabajo que tiene que realizar la
maquina de traccion a lo que lleve la carga efectuada en el instante de
funcionamiento en la siguiente grafica se observara como esté distribuido el

sistema de poleas.

P3

tensores . tensores

CABLE DE TRACCION

P1 P2 ’ Ps |

. Y

CABINA GW @ w

CONTRAPESO

P4

Figura 43 Distribucién de las poleas del elevador
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Caracteristicas de las poleas del sistema de elevacion y carga segun el

nimero de pasajeros se describe en las siguientes tablas:

Tabla 10
Caracteristicas de cables de acero de las poleas

Masa Carga minima a la ruptura
Diametro aproximable

(mm) Kg/m KN T
10 0,340 46,0 4,7
Tabla 11

La cargade soporte de las poleas del elevador

Carga Superficie atil Carga Superficie atil
Nominal (kg) | maxima de la cabina | Nominal (kg) maxima de la
(m?) cabina (m?)
1000 2,40 10 1,73

3.3.3 Conexiones eléctricas y electronicas
El sistema de elevacion cosas de diferentes conexiones eléctricas y
electronicas las cual estan distribuidas en los diferentes sitios del sistema para

ello se detallan las conexiones presentes del elevador.

3.33.1 Transformador
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Para este sistema de elevacion se instalé un transformador elevador
como se observa en la Figura 44 Ay B de voltaje y que mantiene la corriente
y frecuencia estable para todo el sistema principalmente para la maquina de
traccion y el tablero de seguridad los cuales las caracteristicas del

trasformador se detallan en la siguiente tabla.

Tabla 12
Caracteristicas del transformador elevador

A

oV |3

80V|380v [380v| gy J

Figura 44 Transformador y sus caracteristicas

Tipo de transformador Elevador
V. de entrada 220V
V. de salida 380V
Afio fabricacion 2012
Frecuencia 50 Hz
3.3.3.2 Tablero de seguridad

El tablero de seguridad consta de un sistema eléctrico y electronico como
se observa en la Figura 45 el cual inicia su funcionamiento cuando ocurre algan
inconveniente en el suministro eléctrico del sistema de elevacion el cual hace
gue energice el sistema de control principal mediante un banco de baterias

para poder ayudar a las personas que se encuentren dentro de la cabina.
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Haciendo que funcionamiento el motor de la puerta de la cabina para la
evacuacion de todas las personas, el tablero de control consta de cuatro
baterias el cual conectadas en serie generando 24 Vcd el cual mediante los
transformadores que estan en el mismo sistema aumentando el voltaje para el

funcionamiento todo el sistema durante un tiempo determino.

Amperimetro

Voltimetro

Tarjeta de

banco de control

baterias

E/S del sistema
de control ¥
alimentacion

Figura 45 Sistema de control de seguridad

Los planos eléctricos del tablero de seguridad se encuentran en anexo el
cual nos indica cdmo esta conectado los distintos sistemas al todo el sistema

eléctrico del sistema de elevacion.

3.3.3.3 Conexion general de todo el sistema de elevacion

En este diagrama de conexiones se representa todos los dispositivos
generales que conforman el sistema de elevacion los cuales se observa en la
Figura 46 — anexos el cual nos ayuda a saber de cuantas conexiones basicas
tiene este sistema y como esté distribuidas en las diferentes plantas del edificio

de la institucion publica.
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Figura 46 Diagrama de conexién general

3.3.34 Conexion de inversor de frecuencia SEIDriver AVgL y la
tarjeta SM-01-F5021

Para la conexién de los distintos terminales que hay en inversor y tarjeta
principal procedio arevisar y realizar algunas conexiones con ayuda de la guia
de los manuales y planos investigas la cual se deja en los anexos, los cuales

cada uno de estos terminales van a los distintos sub sistema eléctricas que
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tiene este sistema de elevacién, asi como todas sus respectivas seguridades

presentes como se observar en la Figura 47.

e | I

Emooon

Figura 47 Conexién de inversor

3.4Explicacién de las maniobras del sistema de elevacién de cada

uno de tablero existentes

3.4.1 Celdao tablero principal.

En el tablero principal con ayuda de la posicion del selector instalado en
sistema eléctrico consta de dos funciones la una que ayuda al funcionamiento
normal del sistema de elevacion mientras que en la otra posicion ayuda mando

de los controles del tablero como se observa en la Figura 48.



66

Figura 48 Selector posicién funcionamiento EER (Mantenimiento)

Cuando el selector esta en la posicion de EER (mantenimiento) se

puede manipular los pulsantes del tablero de control los cuales el

pulsante control verde sirve para que el sistema de elevacién se mueva

hacia arriba como se observa en la Figura 49 se debe tener pulsado

hasta el lugar que se desee llegar.

|_

Final da correra

Final de cartara

|_

Motor

O

_O

Pulzadares
& Subida

') Hajada

Figura 49 Funcionamiento del pulsante verde
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e El pulsante color rojo como se observa en Figura 50 nos ayuda a que
el sistema de elevacion se movilicé para bajo, se mantiene pulsado
hasta el lugar que se desee llegar.

motor

(W)

Pulsadores
I__Q )| Subido
Final de correra ,@ Elﬂjﬂdﬂ

Fingl de parrarg

o

Figura 50 Funcionamiento pulsador verde

3.4.2 Celdao tablero secundario

El tablero de la celda secundario se encuentra ubicado en la en la parte
superior de la cabina del sistema de elevacién como se observa en la Figura
51 el cual ayuda al movimiento de la cabina de a arriba y abajo de acuerdo al

lugar donde se quiera ir para ello el funcionamiento del tablero es un poco
diferente al principal.
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Figura 51 Tablero de control Secundario

Para poder controlar el tablero secundario se debe poner el selector de
posiciones en inspeccion como se observa en la Figura 52 y tener en
consideracion que todos los sistemas y subsistemas esté funcionado

correctamente ya que algunos de estos este fallando esto no funcionara.

Normal Inspecion

Figura 52 Selector en funcion de inspeccion

El funcionamiento de tablero de control secundario como se observa en la
Figura 53, debe siempre estar pulsado el pulsante COM para poder realizar

movilizarse para arriba o abajo de la siguiente manera:



Blogueo /
Emergncia

@

UP/Subir (0)p DOWN/Abajo

Normal

Inspecidn|

Figura 53 Tablero de control secundario
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e El pulsador verde moviliza la cabina del ascensor hacia arriba como se

ve en la Figura 54

Maotor

(w)

Pulsadoraes

|_

Firnal de correra

Fingl de carrarg

O

—

Dilaymes ¢
Fuarepniela

i LUP . Sabie COR I:lﬂn:--uup.

-

-

Figura 54 Funcionamiento hacia arriba

e El pulsador de color rojo moviliza la cabina del ascensor hacia abajo

como se observa en la Figura 55.
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Figura 55 Funcionamiento hacia abajo

3.4.3 Control del tablero de la cabina

El tablero de control que esta ubicado en la parte inferior de la cabina nos

ayuda a realizar diferentes maniobras en el sistema de elevacién como son:

e Lainspeccion de sistema de elevacion

e Uninterruptor para poder realizar el mantenimiento sin ningun problema
e Un interruptor para en caso de emergencias que ocurra

e Pulsadores para subir y bajar igual al sistema del tablero o médulo

secundario
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Esos son los principales que se encontré conectados al sistema de
elevacion como se observa en la Figura 56 los demas son para diferentes
aplicaciones que dispone la tarjeta para los distintos tipos de edificios segun
las necesidades, este tablero de control se encuentra cerrado con llave para

gue solo realice la manipulacion el personal autorizado.

Figura 56 Tablero de control

3.4.4 Conexiones de emergenciay bloqueo del sistema de elevacion

En cada uno de las celdas o mddulos existen bloqueos o paradas de
emergencias los cuales nos ayuda a que el sistema deje de funcionan para
poder realizar las inspecciones y mantenimiento necesarios para el sistema de
elevacion a su vez también ayuda cuando ocurra algun inconveniente
cualquier parte del sistema de elevacion como se indica en Figura. 57, todos
los pulsadores e interruptores de emergencias de este sistema se aprecian de

color rojo y de forma diferente a un pulsador normal.
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TABLERO SECTUNDARIO

Blogueo /
Eme i . .
e Normal _ Inspecidn|
UP/Subir oAzl DOWN/Abajo '
TABLERO TABLERO DE TABLERO DE
PRINCTPAL CABINA EMERCIA DEL POZO
Blzgmeo
Emargmels

Narnal_ Tnspeciia

. pulzador de
blogueo o
emergencia

interruptor de
blogueo o
emergencia

DOWS Al

Figura 57 Pulsadores e Interruptores de bloqueo y de emergencia

existentes en el sistema

3.5Sistemas de seguridad

El sistema de seguridad que tiene el elevador es tanto eléctricos como
los tratados en los temas anteriores y electromecénicos ayudan cuando en el
sistema ocurra algun inconveniente en la movilizacion del elevador para que
los usuarios que usan este medio de movilizacién tengan mayor seguridad en

caso de un inconveniente los cuales son los siguientes.
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3.5.1 Regulador de velocidad

El regular de velocidad de este sistema como se muestra en la Figura 58
ayuda a accionar el paracaidas el cual frena la movilizacion del sistema de
elevacion si este presenta algin problema en su velocidad determinada los
cuales pueden generarse por la falta de manteamiento de la maquina de
traccion (motor), el desgaste o rompimiento del sistema de poleas por el uso o
sobrepeso que se presente en la cabina o coche.

Figura 58 Regulador de velocidad

Las caracteristicas de regulador de velocidad se muestran en la siguiente

tabla los cuales son los valores determinados programados en el sistema de
elevacion para que este dispositivo electromecénico funcione.

Tabla 13

Caracteristicas del regulador de velocidad

OX - 240F TWO - WAY

OVERSPEED GOVERNOR
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Informe de deteccién no 100178
Velocidad de disparo superior 1.0 m/s
Hacia abajo funcionamiento
_ 1.49 m/s
excesivo
Velocidad de disparo hacia
_ 1.33 m/s
abajo
Diametro de la cuerda de
1.4 m/s
alambre
Fuerzade tenistas de cuerda ® 8 mm
Diametro de arena 2240 mm
Fecha de producto 2012 /03
Producto no 12031020

3.5.2 Paracaidas

El dispositivo electromecanico del paracaidas ayuda a la suspensiéon del
sistema en casa ocurra un inconveniente de velocidad en el sistema de
elevacion el cual con la ayuda el regulador de velocidad este proceda a su
funcionamiento cortando el suministro de energia al motor o maquina de

traccion en caso de emergencias haciendo que los ocupantes del sistema no
tengan ningun accidente

Este dispositivo electromecéanico se encuentra instalado en la parte
inferior de la cabina como se observa en la Figura 59 y estacionado mediante
un resorte que controla a una barra de acero el cual da un giro determinado

para pulsa un final de carrera para la suspension del servicio eléctrica del
elevador.
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BARRA DE ACERO

FINAL DE
CARRERA

Figura 59 Sistema de paracaidas del elevador

3.5.3 Guias

El sistema de elevacidon consta con guias tanto para la cabina como para
el contrapeso el cual ayuda que la cabina del elevacion y el contrapeso puedan
movilizar acordemente por el pozo y este no tenga ninguna interferencia al
movilizar como pude ser con coche entre estos dos, esta guia esté ubicada en
los extremos de cada uno de los dispositivos haciendo que se estabilice en su
recorrido como se observa en la Figura 60 las cuales tiene que estar

engrasadas para un correcto funcionamiento.

Figura 60 Guias de la cabina del elevador
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3.5.4 Resortey soporte de caida

El resorte ayuda al amortiguamiento o la reduccién del golpe que se
genera cuando hay algun fallo en el sistema de poleas este puede ser la
ruptura de las poleas, el sobrepeso de la cabina o cache del sistema de
elevacion haciendo que cuando esté en funcionamiento tenga una caida desde

una zona alta o aumento de velocidad.

El resorte o soporte a caida de este elevador se encuentra ubicado en
base del pozo por donde se encuentra instalado o en la parte inferior de la
cabina como se observa en la Figura 61 este dispositivo ayuda a que ninguno
de los usuarios que esté usando el elevador sufra alguna lesion o
acantonamiento de gravedad en caso suceda algunas de estas fallas
determinadas.

Soporte
a caidasz

Rezorte

CAcr

Figura 61 Resorte y soporte instalados en el sistema de elevacion
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3.5.5 Procedimientos en caso de emergencia

Para la intervencion en caso de emergencias se debera realizar las
siguientes acciones las cuales nos ayudaran a proceder a la evacuacion de

las personas la reparacion de todo el sistema de elevacion.

1. Uso de los pulsadores o dispositivos de maniobra que se encuentra en
las diferentes areas del sistema de elevacion como se describe en la
parrado de pulsadores.

2. Uso de instrumentos de la llave de emergencia el cual puede abrir las
puestas de las distintas areas del sistema de elevacion como se
observa en la Figura 62 esto solo se procede cuando el sistema de
elevacion esta fuera para que no suceda ningun inconveniente al

realizar esta accion.

Cerradura

Llave Triangular

Figura 62 Tipo de llave de las puertas de acceso
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3. En caso de no proceder a los argumentos anteriores se debe realizar el
corte del suministro eléctrico todo el sistema de elevacion y ver si el
sistema de seguridad que esta incorporado en este sistema ayuda a la
apertura de las puertas y si no se procedera a la comunicacion a
personal encargado para que proceda con los trabajas acordes a la

situacion.

Nota: no se debe proceder a realizar ninguna accion con herramientas
inadecuadas para poder hacer la apertura de las puertas del sistema de
elevacion ya que se puede recibir una descarga eléctrica hacia la persona y

poder dafiar definitivamente dispositivos sensibles que este esta conformado.

3.6 Mantenimiento realizado en el sistema de elevaciéon

Para la realizacion del mantenimiento en el sistema de elevacion se
procera a la obtencion o investigacion de los manuales, planos eléctricos y
electrénicos para asi proceder a realizar la inspeccién de cada uno de los
elementos y poder observacion si el funcionamiento es el correcto y en que

partes del elevador se hay que realizar los distintos tipos de mantenimiento.

La obtencién de los manuales se tuvo de tener encuentra los principales
dispositivos electronicos que estan conectados en el tablero principal de

conexiones los cuales son los siguientes:

e Latarjeta de control principal
e La marca del variador de frecuencia o arrancador suave

e Las tarjetas de control secundarias
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3.6.1 Mantenimiento correctivo

El mantenimiento correctivo se realizé en la parte mecanica del sistema
de elevacion el cual por la falta de mantenimiento del elevador del centro de
salud publica hizo que algunas piezas del sistema mecanico no estén
funcionando correctamente para ello se realiz6 el mantenimiento correctivo

algunas de estas en las diferentes plantas que en las que habia problemas
como se identifica en la Figura 63.

El cambio de algunos finales de carrera por el desgaste que estos tienen
por eltiempo de uso y la no revisidon hace que este dispositivo ho se comunique
correctamente con el sistema de control principal los cuales se tenia
problemas con las puertas de este sistema de elevacion poniendo en peligro
a todos las personas que lo ocupan ara ello se cambié el sensor que estaba
funcionado mal también se procedié a la lubricacion de los dispositivos méviles

que existen esta area del sistema del elevacion

Figura 63 sistema electromecéanico



80

3.6.2 Mantenimiento Preventivo

El mantenimiento preventivo que se realizd en el sistema de elevacién de
centro de salud N° 1 fue en todos los sistemas que lo conforman que son tanto
eléctrico, electrénico, electromecanicos y el area donde esta instalado el
elevador para prologar la vida Util de todo el sistema y sub-sistemas que

existen como se detalla a continuacion:

3.6.2.1 El mantenimiento preventivo en la parte eléctrica

Mediante la ayuda de los planos eléctricos del todo el sistema de
elevacion se procedié a revisar que todas las conexiones eléctricas este
correctamente ubicadas de manera adecuada en cada dispositivo ya que una
mala conexién podria hacer que el circuito falle y que algunos dispositivos se
dafien haciendo que el sistema del elevador no pueda puncionar como se

observa en la Figura64 Ay B

Figura 64 Estado de conexiones eléctricas
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Para poder realizar el manteamiento preventivo se procedera a contar con
todo el equipo de trabajo que segun esta normalizado que son los EPI (equipo
de proteccion individual) para no tener ningln riesgo de accidente al estar
trabajo con electricidad y utilizar las herramientas necesarias para poder

realizar este trabajo.

Se realizé el reajuste, mejorar la presentacion de los cables y también el
cambio de los cables porque algunos estaban desgastados, se procedio a
revision de que todos los cables del médulo o celda estuvieran con marcas
como se detalla en el plano de conexiones que se encuentra en anexos como

se observa en la Figura 65 Ay B.
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Figura 65 Conexiones corregidas del sistema de elevacién

3.6.2.2 El mantenimiento preventivo en la parte mecanica

El mantenimiento preventivo que se realizd al sistema mecanico se
realizd al a lubricacién de todo los engranajes, cojinetes o rodamientos

presentes en las diferentes partes moviles que existen en el sistema de
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elevacion para que asi no haya friccion y asi no generar desgaste en la pieza

mecéanicas prolongando su tiempo de utilidad.

Los dispositivos mecanismo existentes en este sistema de elevacion
estaba con falta por ello se procedo a obtener informacion para poder realizar

la lubricacion de estos objetos como se observa en la Figura 66 Ay B

Figura 66 Sistemas mecanicos

La lubricacion de los dispositivos mecanicos existentes en el elevador se
procedié a realizar con la grasa Shell Gadus S2 V 220 2 debido a su
multipropdsito de alto rendimiento con caracteristicas de extrema presion las

caracteristicas se detallan en la siguiente tabla:
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Tabla 14

Caracteristicas fisicas tipicas

. Shell Gadus
Properties Method
S2V 2202
Consistencia 2
Tipo de jabon Lithium
Aceite base Mineral
P 71/ ASTM
Viscosidad cinematica @ 40°C ¢St 220
D445
_ _ _ _ P 71/ASTM
Viscosidad cinematica @ 100°C ¢St 19
D445
_ _ IP 50/ ASTM
Penetracion, trabajada @ 25°C 0.1 mm 265 - 295
D217
Punto de goteo °C IP 396 180

Informacion adicional de la grasa Shell Gadus S2 V 220 2

e Temperatura de operacion: esta recomendado para operar en un rango
de temperatura de — 20°C a + 130°C

e Intervalos de lubricacion: para rodamientos y cojinetes que operen en

temperaturas cercanas al maximo recomendado, los intervalos deben

ser revisados

3.6.2.3 El mantenimiento preventivo en la parte electromecéanica

El mantenimiento preventivo de los dispositivos electromecanicos se

realizd6 mediante la lubricacion de los paracaidas y limitador o regulador de
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velocidad para que estos dispositivos no tengan ningan inconveniente y poder
prolongar su tiempo de vida para ello se utiliz6 el mismo lubricante de los
dispositivos mecéanico y se comprobd y reajusto los conectores de estos
dispositivos como se observa en la Figura 67

Figura 67 Mantenimiento preventivo

3.6.3 Indicaciones de mantenimiento arealizar

Para la realizacion de los distintos sistemas que esta conformado el
elevador de centro de salud o de todos los sistemas de elevacion es
fundamentan tener las seguridades que establecen las normas de seguridad,
también seguir las guias 0 manuales correctos con sus distintos planos tanto
mecanicos como eléctricos o electrénicos de cada uno de los dispositivos, a
continuacion, se detallara las siguientes condiciones para realizar el

mantenimiento de este sistema de elevacion:

e Tener el equipo de proteccion individual ya que va a trabajar con
sistemas electromecanicos y mecanicas para no tener ningun
inconveniente con la persona que estd encargada en realizar el

mantenimiento.
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e Utilizar los instrumentos necesarios para realizar el mantenimiento en
las diferentes partes, se utiliza pinzas, alicates, multimetro o pinza
amperimétrica, destornilladores para la parte electromecénica y
electronica, para la parte mecanicas se utilizaran las diferentes llaves

gue existen, grasero.

e Utilizar los lubricantes adecuados para este sistema de elevacion el
cual nos ayudara a prolongar el tiempo de utilidad de todos los

dispositivos tanto eléctricos como mecanicos del elevador.

Para el mantenimiento de los siguientes dispositivos que cuenta el elevador se
detallara en la siguiente tabla:

Tabla 15
Mantenimiento a realizar al sistema de elevacién

DISPOSITIVOS MECANICOS

Objetos tiempo Observaciones
Rodamientos 3 meses
Poleas de la puerta de Segun el usos del sistema (2
_ 4 meses
la cabina meses)
Poleas de la cabina 3 meses
Rodamientos
- 3 meses
principales
] Segun el nivel del aceite del
Guias 6 meses

almacenamiento
DISPOSITIVOS ELECTROMECANICOS

Contactores Reajuste de sus contactos
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o » Cambio de rodamiento si ay
Maquina de traccion .
algun ruido molesto
Parecidas 6 meses Lubricacién segun las guias
Regulador de velocidad 6 meses Lubricacion de las poleas
SISTEMA ELECTRICO

e En el sistema eléctrica se procera al reajuste y revision de cada uno

de sus terminales y que ninguno no tenga desgaste sino se tiene que

realizar su cambio.

e Realizar la medicion de las corrientes del todo el sistema para
observar si el sistema esta correctamente en funcionamiento o si ver
cuél es su imperfeccion o mal comportamiento (esto puede causar
mas por una mala conexién eléctrica o algun motor del sistema esta

funcionando incorrectamente).

3.7Pruebas de funcionamiento

Las pruebas de funcionamiento se deberan tomar diferentes
consideraciones los cuales ayudara a considerar el correcto funcionamiento

del sistema de elevacion las cuales son las siguientes:

e Utilizar los instrumentos medida necesarios para ver el

funcionamiento del sistema eléctrico del elevador.

e Revisar el comportamiento de todos los dispositivos estén en las
posiciones adecuadas para el sistema de elevacién funcione

correctamente.
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e Revisar que todos los dispositivos mecanicos y electromecanicos

estén conectados correctamente

e Utilizar todos los equipos de proteccién personal o individual para
realizar las distintas pruebas de funcionamiento en los distintos

sistemas que tiene el elevador

Pruebas de funcionamiento el sistema eléctrico: se realiz6 mediante
una pinza amperimétrica que es un instrumento de medida que nos ayuda a
ver la corriente de las distintas lineas que hay en sistema como se observa en
la Figura 68 el cual mediante a las caracteristicas del sistema nos ayuda a
saber si el sistema esta en un consumo correcto de energia sino es el caso

tendremos que buscar cual es problema.

Figura 68 Pruebas de funcionamiento

Para la obtencién de informacion de los parametros eléctricos se realizo

la medicién de corriente en los distintos tipos de utilizacion que es el peso que



88

son a maxima, media y baja capacidad del elevador los cuales demuestra en

la siguiente tabla:

Tabla 16

Valores tomados con la pinza amperimétrica en los diferentes tipos de
peso del sistema de elevacion

Capacidad L1(R) L2 (S) L3 (T)
Baja (0) 8 A 8 A 8 A
Media (5) 12 A 12 A 12 A
Méaxima (10) 15 A 15 A 15 A

Pruebas de funcionamiento el sistema mecanico y electromecéanico

Se realizd la inspeccion de todas las conexiones de los sistemas
electromecénicos estén adecuadamente conectados para que este pueda
funcionar correctamente y asi con los dispositivos mecanicos este bien
lubricados y no tengas ninguna friccion o sonido no acorde a los distintos
dispositivos para que este sistema no tenga ningln inconveniente.

Nota: como este sistema de elevacion no se encuentra con algunos
dispositivos importantes como el sensor de peso se procedié a informar y
poner sefializacion de la capacidad maxima que este puede utilizarse en peso

y en nimero de personas
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CAPITULO IV
CONCLUSIONES

e Al realizar una inspeccion fisica se puede constatar las causas que
generaron falencias en el ascensor ya sea por corrosion o el desgaste
prematuro de las piezas en cada una de las partes de los sistemas que

lo conforma.

e Es necesario tener en cuenta un plan de actividades para dar solucién
a los sistemas afectados de acuerdo a la prioridad o necesidad
requerida, asi mismo se debe tener en cuenta la duracién del proceso

para ponerlo en marcha nuevamente.

e La sustitucién de piezas se lo realiza a todos los sistemas afectados
gue se encuentre en malas condiciones renovandolas por otras iguales
o similares para garantizar el correcto funcionamiento del sistema de

elevacion.

e Es de gran importancia tener un plan de mantenimiento preventivo ya

que esto ayuda a evitar paradas no programadas del elevador,
generando fiabilidad y confianza ante los usuarios.
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RECOMENDACIONES

e Se recomienda analizar cada una de las partes minuciosamente para
obtener una informacién eficaz y detallada de cada parte afectada o

deteriorada de los sistemas del ascensor.

e se debe tener presente un cronograma de actividades a realizar para
establecer tiempos y horarios adecuados de acuerdo a la gravedad o

necesidad que estén presentes y dar solucion eficazmente.

e Al sustituir las piezas del sistema de elevacion es aconsejable revisar
los manuales y las caracteristicas de cada uno de los componentes que

se vaya a manipular para evitar posibles errores al colocar los mismos.

e Esnecesario tener un plan de mantenimiento preventivo para garantizar
el buen funcionamiento ya que ayuda a mejorar el rendimiento y
establecer el tiempo de uso de cada parte del sistema de elevacidon

evitando asi paradas no programadas y costos exagerados.
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Anexo A
PLANOS DE SISTEMA DE SEGURIDAD
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Anexo B
PLANOS CONTROL DE CABINA
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Anexo C
PLANOS INVERSOR SEIDriver AVgL
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ANEXO D

PLACA DE CONTROL PRINCPAL
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Anexo E
PLANOS CONEXION DEL GRUPO A PLANTAS
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Anexo F
PLANO DE CONEXIONGENERAL
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