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1 Introduccidén

Como cualquier otra idea de lahumanidad, el transporte vertical nace con la necesidad
del hombre por desplazar objetos, 0 asi mismo, de un lugar a otro mas elevado.

L 6gicamente sblo tuvo consciencia de que el transporte de personas era posible cuando
todo los procesos que conllevan la maniobra de elevacion fueron supeditados aun
minimo de seguridad.

Dicho esto, alo largo de la historia el hombre ha construido diversos tipos de
elevadores, Ilegando a convertirse en una necesidad diariay bésica.

Sin duda, €l aspecto més critico y en el cual existe una gran necesidad, es siempre la
seguridad de los usuarios. Hoy en dia, todos los ascensores disponen de un circuito de
seguridad cuyo objetivo es detener la cabina en caso de que ésta adquiera una velocidad
superior alaque deberiatener. Las seguridades existentes son:

- Un limitador de velocidad. (Figura 1).

- Paracaidas por acufiamiento.

- Paracaidas de rotura o desequilibrio de cables.

- Amortiguadores de foso. (Figura 2).

- Sistema de control de movimiento incontrolado de cabina (UCM). (Figura 3)

El objetivo de este proyecto es asegurar la calidad de los dispositivos de control
encargados de la seguridad UCM Unlocked Movement Cabin.

L3 ATy —
i
+ - o Hl"”

* Figura 1. Limitador.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 3



UCM MOVIMIENTO INCONTROLADO DE CABINA DE ASCENSOR

Figura 2. Amortiguadores de foso.

Figura 3. Nueva seguridad (bobina) complementada en el limitador.
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En plena evolucién en que la competitividad es el objetivo esencial, es necesario una
elevada productividad, una alta calidad en sus product una buena organizacién de la
produccién pararesponder ala demanda del mercado, por supuesto a un menor coste
posible. Estas necesidades de la empresa pueden ser resueltas en parte utilizando
sistemas automatizados, ya que €l principal objetivo de la automatizacion es producir
mejor aun coste mas bajo.

1.1 Origen del proyecto y ubicacion.

Actualmente, la competitividad es el objetivo prioritario, lo que hace necesario una
elevada productividad, antes de este proyecto de fin de carrera, el testeo de placas
electrénicas necesarias para la seguridad UCM, se realizaba mediante un simulador
mecanico de palancas, visualizadores analégicosy un p verificacion de
tensiones e intensidades del controlador.

En lafigura 4 puede verse el puesto de trabajo paralaverificacion manual, que eslo que
se usaba anteriormente. La placa bajo comprobacién puede verse a la derecha.

Se necesitaba una persona cualificaday una preparacion previa acerca de como realizar
lasimulacion y saber como verificar los datos.

La simulacion estaba escrita en un papel, lacual el operario ibaleyendo, o tras el
proceso repetitivo era memorizada, lo que aumentaba con la posibilidad de
equivocacion.

Se dejabatodo el control de calidad ala especializac u capacidad de
visualizacion y de comprender como debe de actuar el producto en cada situacion

En resumen, el proyecto parte de lanecesidad de la mejora de esta maquina de control
manual de placas electréonicas, ya que ladeficienciadel control de calidad era evidente.

Figura 4. Puesto de verificacion manual, que se pretende automatizar en el proyecto.
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Deamatic, S.C es una pequefia empresa situada en la C/ Alcafiiz de Zaragoza (Espaia)
trabajado fundada hace mas de 20 afios, compuesta por dos socios 'y no disponen de
ingeniero.

Se dedicaa la creacion y reparacion de aplicaciones electronicas industriales, y en gran
parte su actividad va dirigida a ascensores, montacargas, elevadoresy salvaescal eras.

El presente proyecto se ha realizado para ser utilizado en los procesos de
verificacion de calidad de unos de los productos de dicha empresa.

ALEJANDRO NOGUERASEDO
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2 Descripcion de UCM

Las siglas UCM provienen de Uncontrolled Movement Cabin, movimiento incontrolado
de cabina. Por extension, se denominaasi mismo UCM al sistemae  rénico capaz de
detectar la existencia de algin tipo de movimiento incontrolado de la cabina (UCM) con
puertas abiertas. Si el movimiento incontrolado aparece se abre la serie de seguridad y
ademés se bloquea el limitador de velocidad y se hace acufiar |os paracaidas.

Debe ser usado en combinacién con un limitador de velocidad equipado con una bobina
de bloqueo del giro del limitador como se havisto en la figura numero 4.

P L o'oc.t-tl--nlf |

passdunEdRRs
*

Figura 7. Interior del UCM.

2.1 Funcionamiento del UCM

En el limitador se encuentra una bobinala cual permanece excitada levantando una cufia
siempre y cuando no se produzca ningiin UCM, cuando la bobina se desexcita es
cuando la cufia cae y bloquea el limitador haciendo que el ascensor se pare.

Labobinaliberael limitador mientras esta excitaday lo bloquea cuando se desexcita.

Esta bobina debe de estar disefiada para ser alimentadaa 24 VDC y consumir una
corriente menor de 800mA mientras esté excitada.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 7
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Este sistema compara, en todo momento, el estado de las puertas de cabinay el nivel de
piso. Si detecta que la cabina abandona el nivel de piso con puertas abiertas, bloquea el
limitador.

Ante laaparicion de un UCM, es necesaria la intervenc petente
paravolver adejar la instalacion operativa. Una vez resuelto el problema que causo €l
UCM, debe pulsar el botén “RESET” para restablecer la serie de seguridad y hacer que
el sistema vuelva a estar operativo.

No es necesaria la intervencion de lamaniobra del ascensor para hacer actuar la bobina
del limitador, debido a que el sistema descrito actla directamente sobre ésta.

Si se produce una averia en dicho contacto, o en la bobina que pueda suponer un riesgo,
se activa una sefial de fallo de sistema para informar a la maniobra. Cuando la maniobra
reciba esta sefial evitara la puesta en marchaen el siguiente recorrido.

3 Placa electrénica UCM

El fabricante de placas electronicas suministra el producto atestear pero no asegura al
100% que dichas placas funcionen correctamente ni tampoco se responsabiliza de l0s
problemas que sucedan en el transporte. Es por ello que se necesita realizar un control
de que en lamedida de lo posible los componentes de la placa funcionan, y lo hacen
correctamente. También incorpora un software y deberem mprobar, mediante una
simulacion de los problemas que puedan ocurrir en un ascensor.*

Se concluye que existe una necesidad real de mejorar y aumentar lafiabilidad del
producto.

Figura 8. Placa electronica UCM

En el contexto de este proyecto, debe de entenderse por “simulacién” al conjunto de operaciones que €l
testeador del UCM realiza para su comprobacién. Por ejemplo, la apertura de puertas se simula mediante
la pulsacion de interruptores, en lugar deinstalar el UCM en un elevador real. Debe distinguirse, por
tanto, de la acepcion mas habitual del término, normalmente asociada a un programa informético.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 8
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4 Andlisis y formulacion del problema

4.1 Situacion Anterior

A continuacion se expone la situacion anterior, y se recogen de forma mas detallada los
principales problemas e incomodidades que se encontraban en €l anterior sistema
manual de comprobacion.

4.1.1 Mejoras deseables en las partes mecanicas y eléctricas

Existe una necesidad de tener todo de forma mas compactay en un espacio reducido, no
se buscarealizarlo en el minimo espacio posible pero si que pueda ser comodo de
transportar y asu vez de fécil acceso paraun posible mantenimiento, unamejoraen un
futuro o simplemente espacio suficiente para arreglar un posible desperfecto de forma
comoda.

'3

‘; "-i. #..i bbiryi

-,
e %

Figura 9. Detalle problematica de conexion.
Se enfatiza la necesidad de cambiar la forma de apoyo de la unidad atestear, ya que da

problemas de conexién, no es fiable, y es uno de los mas importantes problemas en la
pérdida de tiempo. Eo apoyo existente es genérico y las soldaduras son irregulares.

L

Figura 10. Detalle apoyos de conexion

ALEJANDRO NOGUERASEDO 9



UCM MOVIMIENTO INCONTROLADO DE CABINA DE ASCENSOR

La simulacion se realiza mediante el accionamiento manual de los interruptores que
simulan las partes de un ascensor en las que actlia la placa electrénica; se quiere
modificar el tipo de trabajo del operario que esta al frente de la comprobacién, pasando
de realizar dicha comprobacién a supervisarla, y a actuar sélo en el caso en que surgiera
lanecesidad de algun tipo de comprobacion de formamanual.

Las mediciones de tension se realizan de forma manual, se pide el poderlas realizar de
forma automética.

Los medidores de tensidn y corriente anal6gicos, se quiere cambiarlos por digitales por
su comodidad de visualizacion.

Figura 11. Interruptores de simulacion y elementos de medicion.

4.1.2 Andlisis de los elementos y componentes de la antigua maquina y
posibles soluciones.

Se pretende analizar el sistemaya existente, con lafinalidad de utilizar los mismos
componentes y sustituir de forma automatizada todos aquellos que sean posibles.

El circuito consta de los siguientes elementos que se relacionan a continuacion. Se
intentard analizar por partes en lamedida de lo posible y se asignara a las partes del
proyecto:

a) Parte automética

- Un voltimetro de latensién de bateria, labateria esde 12 v y se necesita saber la
tension para evitar una sobretension.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 10
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- Un voltimetro para ver la tension de 30v del elevador de tensién. Ya que da 1 impulso
ala bobina durante 1 segundo para que labobinatenga mas fuerza para de activarse o
sea capaz de entrar cuando €l circuito le mande activarse.

- Un voltimetro para ver latension de la salida del bobina.

- Un amperimetro paraver laintensidad que consume €l circuito; se quiere saber la
intensidad que pasa por €l circuito en los diferentes estados.

Unos interruptores para simular las entradas de funcionamiento. Son 7:

- Puertas. Un interruptor que simulalas aperturay cierre de las puertas exteriores
o también Ilamada serie de cerrgjas de un ascensor.

- Motor. Un interruptor que simulala activacién y desactivacion del motor del
ascensor..

- Reset. Simula un Reset externo, parareiniciar el sistemadel simulador UCM.

- Level. Lasefia de movimiento del ascensor, la sefial que indica que el ascensor
se encuentra anivel de planta.

- Unlocking Zone. Simula la posibilidad de abrir la puerta exterior de un ascensor
mientras las puertas de dentro aun no se han cerrado o abierto del todo. No todos
los ascensores |levan este modo de funcionamiento.

- Manuad. Activar lasimulaciéon de la bobina de forma manual.

- Auxiliar 2, unasefial que no se usaque se encuentra en el sistema por posibles
ampliaciones en un futuro.

- Pulsadores parasimular el fallo de la bobina, la falta de la sefial del sensor, y €l
fallo de latensién de labateria.

b) Parte mecanica

- Labobina. Es un elemento electromecanico que no podemos cambiar, pero lo que sera
el mismo ya existente en el sistema anterior. Como se recordarg, actuara sobre el
limitador de velocidad.

- Un interruptor general para cortar la alimentacion de 24v, para quitar la corriente de la
placay labateria alimente el sistemade laplaca

- Un Encoder parala entrada de pulsos de velocidad.

- Motor de subir/ bajar placa.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 11
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4.2 Situacién objetivo

L os objetivos de este proyecto son:
- Minimizar el tiempo de trabajo.
- Mayor simplicidad en el manejo de lamaquina.
- Aumentar las prestacionesy el control de calidad.
- Evitar la dependencia humanalo mas posible.
- Mayor confortabilidad a la horade realizar la comprobacion.

4.3 Exigencias del cliente

- Menor coste posible.
- Redlizar el proyecto en menos de 1 afio.

- Siempre que exista laposibilidad intentar adaptar la elaboracion a la
maquinariay las herramientas de que dispone laempresa.

- Utilizar el autébmatay €l panel de control proporcionado por la empresa.

5 Posibles alternativas a la soluciéon

Para la automatizacion del control de calidad del sistema UCM, se bargjaron las
siguientes alternativas:

1) Automata programable + terminal de visualizacion y control (HMI, Human —
Machine I nterface).

2) PC + tarjetas de adquisicion de datos + software control y visualizacion
El PC trata sefiales analOgicas sin problemas, con muchavelocidad de medicion y puede
utilizar toda la memoria del PC para almacenamiento de datos y toda la potencia del
procesador. Aunque las tarjetas puedan incorporar muchas entradas/ salidas digitales, no
tiene fiabilidad en el control completo de todo, ya que todos los datos, elaboracion y
modificacion de las salidas pasa por el PC normamente por ambiente Windowsy
podria dase el caso de un paro inmediato del proceso y el PC demora el procesamiento
de la situacion

Se eligio laprimera alternativa por los motivos escritos en el siguiente subapartado.
Como se ve, la solucion adoptada no se lleva a cabo mejorando el sistema ya existente,
yaque es mas comodo empezar de cero. Ademas, se propo uevaforma
totalmente diferente, que consistia en la automatizacion del proceso, con la capacidad de
una ampliacion en futuro. Para la simulacién, se parte de laanterior (manual) y se

ALEJANDRO NOGUERASEDO 12
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programa el autdmata para automatizarla; de hecho, se cumpley se mejora, quedando
abierta para que puedamejorarse en €l futuro si se desea.

5.1 Ventajas e Inconvenientes de utilizacion de la alternativa de
la automatizacion

Se expone a continuacion un andisis acerca de las ventajas y desventajas existentes
entre las dos soluciones posibles, y un dibujo practico de la solucién adoptada.

5.1.1 Ventajas

- Mayor calidad y fiabilidad.

- Posibilidad de utilizar el autobmata en otras maquinas diferentes.
- Menor espacio ocupado.

- Posibilidad de introducir modificaciones sin cambiar el cableado ni anadir
elementos, con un tamano minimo.

5.1.2 Inconvenientes

- Necesidad de formar técnicos para programar y controlar el sistema.

- Precio elevado a corto plazo.

5.1.3 Arquitectura de la solucién adoptada
uUsB

USB

PANTALLA TACTIL NB7W

I/

UNIDAD A TESTEAR

Figura 12. Esquemade la arquitecturafinal.
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6 Realizacion del prototipo

Se procedié ala construccion de un prototipo, y se diferencié en dos partes bien
distintas como es la parte mecanica, que engloba los procesosy elaboracion de piezasy
los esquemas. V er anexo de parte mecanica, y otra bien diferente que es la parte de la
automatizacion divida en la parte de programacion y la de elaboracion del interfaz
maguina usuario.

6.1 Parte mecanica del prototipo

Hasido un quebradero de cabeza. L as ideas originales no pudieron ser finalmente
llevadas a cabo debido ala limitacién de las herramientas y los recursos disponibles, lo
gue dio lugar a varias modificaciones hastallegar al prototipo finalmente construido.

Utilicé el material de metacrilato, que es transparente y manejable, fécil de cortar, es
resistente y duro. Laverdad es que parala identificacion de problemas'y mejoras viene
muy bien porque podia observarlo con claridad.

Siempre han existido mas problemas que ventgjas, y me surgieron muchas dudas, pero
finalmente las ideas méas simples y menos costosas eran las que maés viabilidad tenian.

Figura 13. Vista del Prototipo parte mecanica

Laorganizacion del probador fue en tres partes:

- Lade asentamiento, es la parte en la que las placas se colocan; es la mas usada
por €l operario, en la cual simplemente debera depositar la placa, la cual esta guiada por
dos tornillos.

- Una parte en el medio, que sirve de guia para la conexion, refuerzo y fuerza
paralas sujeciones.

ALEJANDRO NOGUERASEDO 14
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- Laparte de abajo, sirve como base, donde se aojan los cojinetes y el motor,
gue realiza fuerza mediante tornillos roscados para la elevacion de la parte del medio y
conectar el PLC y las conexiones con la placa a testear.

_—
L]

Il!u. U AR

M s

ﬁ-.

Figura 14. Vista horizontal Prototipo.

6.2 Parte automatica

Eslarazon por laque escogi el proyecto, crecer un poco mas como programador de
PLCsy aprender acerca de la programacion Omron. También busqué en cierta medida
utilizar todo el abanico de posibilidades, como es la programacién mediante
Grafcet/SFC, texto estructurado y diagrama de relés.

v :
Figura 15. Conexionado y cableado del autémata
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ENTO INCONTROLADO DE CABINA DE ASCENSOR

Se estructura de la siguiente forma:

El primer programa, es de comunicacion de entradas y salidas, seleccion de tensiones, y

entradas anal0gi

cas.

El segundo programa, es en grafcet, esta dividido en accionesy transiciones.

- Por normageneral cada accién es una simulacion de un movimiento
incontrolado de cabina, pero también esté la verificacion de tensionesy el correcto

funcionamiento

delosfallos.

- Por otro lado estan los pasos, con ellos se consigue el paso de una accion a
otra, si el funcionamiento es correcto, si no al fallo se detiene el proceso.

Por ultimo se encuentran los bloques de funcion, sirven para simplificar, se podria

realizar el programasin ellos, ya que son como subapartados en los que dentro utilizo la
programacion en diagramaderelés, a los cuales voy llamando segun la prueba que sea.
Pero sirven de mucho si quisieramejorar apartados en concreto.
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Figura 16. Visualizacion del software de programacion.

IOV 021)
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En la figura se observa el programa Cx-Programer utilizado, ala izquierdaen formade

arbol las diferentes acciones, transiciones, bloques de funcion...asu derechala

visualizacion de programacion en diagrama de relé con sus comentarios en amarillo. Se
desarrolla mas en su correspondiente anexo.
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NOGUERASEDO

16

[ Wuicar

Canal fuents

Destng

[ Wovar

Canal fuenis

Cesine
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6.3 Parte Panel de control

Parte de la necesidad de que fuese mas visual, bien es cierto que no es necesario pero se
interactia mejor y alahorade tener un fallo lo ves en pantalla, mientras que sin ella se
pararia el proceso y no sabriamos el porqué.

Se ha realizado unainterfaz sencilla, sin complicacionesy con la posibilidad de seguir
el proceso entero mediante el cambio de ventanas autométicamente.

Rt S ST s T ; U Lol [
A D) Es () Ve (W F‘ﬂﬁ‘-‘lﬂ‘ Biugar |2) Camporiontes LL hcrrrn' S Opzafifl Ventans W) Avivs ) S
A &id » & e ) .'_L'T&Engi' WEHE = Yyeesdmo-B- @l o _|r§
P S W : H= 5 T O b2 Eflves :,).—,g':‘_ |
NERES BEH M &S AL HRE I e BEM AN EED = lafnesmon ~ 0 W N0 -5 D .- BB - 3 Bl =y el -

' . E==4 A @%@@WE..&“\/ﬁ%\\/w:]lllﬂ_lm:fﬁﬂ dc;;

#d S
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Figura 17. Visualizacion software del panel de control.

=4

En lafigura se observa el programa Nb- Designer, con un ejemplo de pantalla, en el
cudl se observa diferentes indicadores, y asu derecha en formade érbol las diferentes
pantallas que hay en el programa. Se desarrolla en el correspondiente anexo.
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7 Programas utilizados en el proyecto

A continuacién se exponen los programas utilizados, para qué se han utilizado, y una
breve descripcion.

7.1 Cx Programmer.

Software utilizado para la programacién de lasimulacién en el PLC, comprobacion de
componentes y verificacion de tensiones.

Programacién de Omron integrado en € paquete Cx-One.
Incluye distintitos tipos y lenguajes de programacion:

- Diagrama de Relés

- Texto Estructurado

- SFC

- Bloques de Funcion
Més informacion acerca del trabajo realizado, se puede ver en el anexo dedicado ala

programacion.Se intenta utilizar una combinacién de los tipos de programacién para dar
un mejor manejo y control del programa.

7.2 NB —Designer.

Software para programar el HM|I Interfaz hombre- maguina que proporciona
caracteristicas y funciones necesarias para crear pantallas intuitivas.

Incluido también en el pagquete Cx-One de Omron.

Se haelaborado un manual de usuario para el control de la interfaz, que se puede leer en
el anexo correspondiente.

7.3 Autocad 2008

digital de planos.

Utilizado para larealizacion de los esquemas eléctricos y de los planos de las piezas
para construir la maquinaria.
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7.4 Cut 2D — Vectric

Esta disefiado para ayudar a los usuarios de maguinas Hobby CNC
aconvertir diseflos DXF de CAD y disefios gréficos en GCode / el b ) [—
CNC para mecanizado de piezasy componentes. - |;1 | 21

Lee los archivos de Autocad, y en este programa lo que se hace es dar profundidades de
corte, agujereadosy cajeados.

7.5 Match 3

arf-- [ o
Es un software que interpreta el cddigo G (CNC) "’3;§.' - "
B B
Se encarga de tomar las instrucciones y transformarlas en pulsos MACH
paralos driver de los motores. N amael

Es capaz de leer los archivos de Cut 2D y transformarlos a lenguaje CNC, asi nuestra
fresadora podratrabajar con las exigencias definidas en Cut 2D.

8 Secuencia de Simulacion UCM

Para la secuencia, se ha pensado en lafuncidn de las sefiales de entrada que recibe de la
maniobra, es capaz de detectar movimientos incontrolados y solo en esos casos
bloguear el limitador. En paradas normales de piso no bloquea.

Para ello se desarrolla un grafcet como modelo a seguir en el proceso de automatizar,

contemplando etapas y transiciones de forma general. Después desarrollarse cada unade
las etapas, explicando de forma general como se deben de comportar.
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8.1 Grafcet
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8.2 Desarrollo Paso a Paso

Prueba Automatica

Esta prueba engloba ala mayor parte de las que se describiran después, se intentara que
seala prueba mas sencilla de entender, ya que se intentara que el operario solo trabaje
en este modo, sin la necesidad de realizar las demas pruebas de maneraindividual.
Agilizando asi su trabajo. Se dispondra de un botén de marcha el cual comenzara el
proceso y solo se detendra por €l botén de paro.

Prueba Manud

Este apartado se enfoca de dos formas:

- Laprincipal y la fundamental es la simulacion de que existaencimade la
cabina o en el cuadro de mandos de un ascensor un interruptor que simule el manual
tripping para realizar operaciones de forma manual.

- Lasecundaria es la posibilidad de simular las pruebas como en el probador
anterior, unaaunay siguiendo las pautas ya usadas en las comprobaciones manuales
anteriores.

Verificar Tensiones

Antes de comenzar el proceso de calidad deberemos asegurarnos que la placa anivel de
tensiones e intensidades esta trabajando entre los limites permitidos para su correcto
funcionamiento.
Deberemos comprobar:

- Tension de alimentacion de 24v.

- Tension de microprocesador de 3,3 v.

- Tension de Display de 5v.

- Tension del elevador de 30v.
- Deberemos mostrar:

- Tension de bateria.

- Intensidad de la bateria

- Tensién de bobina.

- Intensidad de bobina.
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Latension del elevador consiste en un pulso de 30v a labobina durante 1 segundo, se
utiliza unatension superior a 24v y laescogida es 30v con €l fin de que si hubiese algin
problema unamayor tensién pudiese mover la bobina con mas facilidad.

Prueba individual

Es una primera prueba sencilla utilizada para comprobar que las conexionesy los
componentes fundamentales estan correctamente, ahorrado asi tiempo y permitiendo
una localizacion del problemarapidamente.

Se procede a comprobar el correcto funcionamiento de las sefiales de motor, puertas,

level, unlockingzone, manual, reset y auxiliar2. Las sefiales vienen desarrolladas y
explicadas en el anexo correspondiente.

Prueba de ciclo normal

Realizar una simulacion normal del funcionamiento de un ascensor. Antes de comenzar
esta simulacién se debe tener en cuenta que el relé de seguridad tiene que estar activado,
advirtiendonos de que la serie de seguridad esta correctamente y que el relé de fallo no

lo esté, es decir no exista fallo.

Un ciclo normal consiste en:

1.- Cierrey activacion de puertas; se refiere a las puertas exteriores, ala serie de
cerrgjas. Asi que cadavez que una persona abra o cierre la puerta se encontrara
en desconexion.

2.- Activacion del motor y puesta en funcionamiento. Con la activacion del
motor se produce la apertura inmediata de la bobina, permitiendo que el
limitador no bloquee e funcionamiento normal del ascensor.

3.- Tanto unlockingzone como level permaneceran activados hasta su paso por la
zona de desenclavamiento. Pueden actuar alaforma inversa, si la configuracion
en mode es 11 querra decir que a nivel de planta estan activados mientras que si
estdn a 00 sera al reveés (depende del ascensor y de su conexion)

4.- Se realiza una simulacion de viaje de la cabina alternando tanto level como

unlockingzone con lafinalidad de que no se bloquee el limitador y se activa el
paracaidas.

Pruebas fuerade nivel de cabina

La serie puertas o cerrajas permanece activaday comienza un ciclo normal en el que el
motor se pondra en marcha e ird pasando aniveles de plantay unlockingzone

Se simula que estando fuera de planta, es decir entre pisos, el motor del ascensor
guedara parado y alos 4 segundos caerala bobinacon la finalidad de que se quede
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blogueado activando los mecanismos de seguridad y haciendo imposible una caida de
cabina.

Por altimo se comprobara que solo el motor hace que sea posible la reactivacion de la
bobina

Prueba a nivel de cabina

La serie puertas esta activada, motor funcionando y tanto unlockingzoney level en el
mismo estado a nivel de planta

Debido a que estamos a nivel de planta el motor se para, es decir, unavez anivel de
planta la serie cerragjas puede estar activada o no, sera independiente de que alos dos 5
segundos de que el motor deje de funcionar, comenzara un tiempo interno que durard 10
minutos;, transcurrido este tiempo el sensor de la bobina se desactivaray quedara el
ascensor enclavado, imposibilitando su movimiento.

Prueba F1

Consiste en el correcto funcionamiento de Unlocking sensor, es decir de la bobina. Para
ello simularemos que lahemos quitado o no da sefial.

Al activar level, unlockingzone, puertas y motor apreciamos que da €l pulso de 30
voltios durante 1 segundo pero después no queda activado, debido a que existe un
problema, entonces nos aparecera un Fallo F1

Esta operacion se repetira hasta 7 veces, unavez superadalas 7 veces existira unafallo
de sistema ( system failure) en el cual el relé de seguridad actuaray desconectara el
funcionamiento del ascensor, y €l relé de fallo nos lo indicara.

Prueba F2

Apartado en € cua se simula un movimiento inesperado de la cabina.

Se simula que alguien ha abierto una puerta, 0 que por causas desconocidas la serie de
puertas/ cerrgjas queda abierta o desconectada, por lo cual el motor se parara. Entonces
actuaralo més rapidamente el enclavamiento y se mide €l tiempo desde que se para el
motor hasta que actla el sensor.

Prueba F3

Fallo de alimentacion exterior.

Se desactiva la sefial de alimentacion y comienza a parpadear este led; si es asi
apareceraun fallo F3.

Prueba F4

Averiaen la actuacion de la bobina, No enclava cuando tiene que enclavar o no libera
cuando tiene que liberar.
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Seinicia la secuencia activando las sefiales de nivel y de unlockingzone, se desactiva
fisicamente la sefial de la bobina, seiniciara el proceso de enclavamiento e informara
con un F4 que no funciona correctamente la bobina

Prueba F5

Labobinano es capaz de desbloquear el limitador después deun UCM o un bloqueo
manual (Manual Tripping).

Prueba F6

La bateria se encuentra descargada o no se encuentra conectada. Esta sefia solo es
emitida cuando se reconecta a la alimentacion tras una desconexion de lared.

Si labateria queda durante 30 segundos sin conexion, se nos iluminara el led de fallo de

bateria, y apareceraen el display el fallo F6.

Pruebasin tension

Serealiza sin tension de alimentacion, solo alimentado con la bateria.

Unavez desactivado la alimentacion se espera un fallo F3; unavez se da este, se activa

el pulsador manual y quedara activada la bobina, se verificara que tiene un pulso de
tension de 20v y después se mantiene en 12v durante 5 minutos para terminar con €l
ciclo.

ALEJANDRO NOGUERASEDO
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9. Conclusiones

En resumen, €l trabgjo ha sido satisfactorio, se hameorado € proceso anterior, dando
unamayor confortabilidad y una menor dependencia humana, el tiempo de trabajo en
estatarea se a reducido drasticamente y este proyecto queda abierto para posibles
ampliacionesy mejoras.

Desde un punto de vista personal, esta experiencia me ha mostrado cémo es posible
disefiar y aplicar un aprendizaje en algo real. La verdad es que uno se da cuentade que
existe gran diferencia entre lo tedrico y lo practico, pero con un grado de implicacion,
dedicacion y compromiso he superado la poca experiencia en automatizacion.

También he mostrado que las aplicaciones generadas son Utiles y valiosas para producir
mejoras apreciables y significativas, y esto ha contribuido a una mayor satisfaccion y
bienestar, tanto mia como de la empresa.

Decidi realizar este proyecto por no convertir en “un mero trdmite” o porque*“obliga la
ley” paralaobtencion del titulo de ingeniero, en algo que siempre me ha gustado, como
son los automatismos. Anteriormente ya realicé unos estudios de grado superior y

trabajé como programador, y espero por mi parte que no seaun puntoy final aeste tipo
de proyectos.

Fdo.:

Algjandro Nogueras Edo

En Zaragozaa 17 de Febrero de 2014
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