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1-INTRODUCCION

El tema del proyecto que se idea, se desarrolla y se calcula en el presente
trabajo final es el de una “GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO” el
mismo nace de demanda de espacio en lugares ya destinados a estacionar
automoviles (cubiertos o descubiertos), actualmente se vé en el mercado plataformas
individuales para optimizar el espacio en galpones, pero no se observa una solucion
mas abarcativa, econémica y funcional a dicho problema.

La grua debe poder elevar los vehiculos mediante un brazo que posee una
plataforma especial, desde una posicion de reposo en otra plataforma tipo bastidor
ideada para separar el vehiculo del nivel del suelo; luego trasladar los mismos
mediante un desplazamiento horizontal hasta la posicion de almacenaje. Ademas la
grua debe poder realizar la funcidon opuesta que consiste en bajar el vehiculo de la
estacion de almacenaje.

Debe permitir la circulacion por el pasillo para ser accesibles las estaciones a nivel del
suelo.

Puede ser instalada tanto en lugares cubiertos como descubiertos, y de esto
dependera el disefio.

El presente proyecto se modela para un galpén (cubierto: no se tiene en cuenta el
efecto del viento) de estacionamiento de 15 metros de frente por 40 de fondo y 5.5

metros de altura, el cual poseia una capacidad de 6 vehiculos estacionados.
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Problema observado:

Se observa la falta de lugar o espacios mal aprovechados en distintos centros urbanos
para el uso de estacionamiento sobre todo en ciudades que tuvieron un crecimiento
muy repentino de cémo habian sido proyectadas. Se tiene en cuenta que la demanda
de vehiculos es creciente, y a su vez, lo es la demanda de espacios para
estacionamiento. El proyecto ofreceria una mayor rentabilidad a un negocio existente o
a proyectar.

Disminuyendo ademas los problemas de transito que se genera en grandes ciudades
que a veces utilizan espacios verdes o pulmones cuando las mismas se encuentran

todavia en crecimiento.
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2 - OBJETIVOS

Se plante6 como objetivo técnico general del proyecto:

El dimensionamiento de la estructura del edificio de almacenaje que soporte la cargas
limites propuestas. El célculo y dimensionado de la grua semipértico que soportara el
brazo y la carga limite establecida para un automovil de hasta el segmento D, junto
con las partes que componen el mecanismo de elevacion y rotacion del brazo.

Ademas de los sistemas, instalaciones y automatismos para su funcionamiento.

Objetivos técnicos especificos:

Dimensionado estructural:

o Edificio.

e Grua semiportico.

e Brazo elevador.

e Plataforma del brazo.

e Sistema hidraulico del elevador.

Seleccion en funcion a las cargas:

¢ Ruedas y rodamientos.
e Motorreductores de grua, carro y rotacion.
o Cadenas del elevador.
e Corona de orientacion.

e Cilindros hidraulicos del elevador.
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Alcance de los obijetivos:

Debe maximizar el espacio ya existente para estacionar en cocheras, asi como
proyectar emprendimientos de estacionamientos con mayor aprovechamiento del

espacio.

Debe duplicar como minimo la capacidad de estacionamiento actualmente en uso o

explotacion.

Debe ser en mayor medida funcional y modular: poder desensamblarse y reinstalarse

en otro lugar para seguir siendo explotado.

Debe ser compacto ya que utiliza el mismo espacio que el estacionamiento existente a

nivel del suelo para acomodar los vehiculos y las calles para operar su movimiento.

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023



UNNE

Universidad Nacional
del Nordeste

FACULTAD DE INGENIERIA

3. DESARROLLO

Dispone de tres partes esenciales:

1- Una estructura apoyada tipo edificio de racks de metal con bases especiales en
cada unidad de estacionamiento, en donde ubicar y apoyar vehiculos para
almacenarlos, dividida y numerada en una estacion para cada vehiculo.

Donde se apoya ademas las vigas carrileras para el carro superior (viga

B Perfil L
\ 7 2x100x10
B = &

testera) de la grua semiportico.

2200 mm
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2- Una plataforma hidraulica que eleva los vehiculos que van a ser almacenados,
desde posicién de reposo, desde el nivel del suelo hasta una altura donde el

brazo de la grua se coloque debajo y pueda recogerlo elevandolo, y realizar el

traslado de los mismos.

Uit gdguovboogditdtuog o o
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500mm

3- Conjunto gruia semiportico y carro, con brazo de elevacion rotacion.
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3.1 Sistema de montaje de la corona de orientacion dimensionada para soportar

las cargas durante la rotacion del brazo.
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PLACA DE
MONTAJE DEL
RODAMIENTO

Placas de refuerzo agregadas cerca de los
orificios de montaje del rodamiento que
aumentan la rigidez.

3.2 Tipo de ascensor: Los ascensores hidraulicos pueden funcionar por impulsién directa o
diferencial:

Impulsiéon directa: Significa que por cada unidad de longitud de recorrido del pistdn, la

cabina también se desplazard la misma unidad de longitud de recorrido.
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Sintesis del funcionamiento del sistema de almacenaje de la gria.

Secuencia de ascenso del vehiculo:

El usuario estaciona el automévil en la plataforma base (PB) de elevacion
ubicada en la entrada al garaje y selecciona el lugar que ocupara su vehiculo
desde el tablero.

La plataforma del elevador (PE) se mueve desde su posicion de reposo inicial
bajando hacia el nivel de la PB que eleva el vehiculo desde el suelo.

El brazo realiza una rotacién de 90 grados, luego la grua pértico (GP) se
acerca para poder insertarse por debajo de la PB y levantar el vehiculo.

La GP se desplaza con el vehiculo encima hacia la derecha y vuelve a la
posicioén inicial de elevacion rotando el brazo nuevamente.

La PE se eleva a nivel de las estaciones y la GP inicia el desplazamiento lateral
hacia las estaciones.

Se posiciona de frente al estacionamiento, lugar seleccionado por el usuario.
La PE se eleva a un nivel superior de la estacién el cual permite apoyar el
vehiculo en la misma.

Finalmente el carro se desplaza y acerca hasta la plataforma de
estacionamiento (PP "parking”) seleccionada por el usuario, ubicada en el nivel
superior de la estructura del edificio.

Posteriormente la secuencia de retroceso al punto de inicio; el carro retorna, la
PE regresa al nivel inicial, la GP se desplaza hacia la izquierda la estacion 1 en

estado de reposo. Con esto el fin de la secuencia
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Secuencia de descenso del vehiculo:

1. El usuario selecciona desde el tablero la ubicacion del vehiculo que desea
descender.

2. Se inicia la secuencia con la GP desplazandose hacia la estacion
seleccionada.

3. El carro avanza insertando la PE por debajo de la PP y ahi se acciona la PE
que recolecta el vehiculo,

4. El carro retorna hacia la posicion de traslado de la GP la cual comienza el
desplazamiento hacia la posicidn inicial de reposo, para desde ese punto,
comenzar el descenso al nivel de la PB.

5. Posteriormente con la PE ubicada en un nivel superior al de la PB, el brazo gira
a 90° en linea con la misma.

6. De alli la GP se desplaza nuevamente hacia la izquierda, ubicandose encima
de la PB

7. La PE desciende a un nivel inferior a la PB, apoyando en este movimiento el
vehiculo en la misma.

8. Para finalizar el ciclo la GP se desplaza a derecha retornando, de alli el brazo
gira a su posicion inicial, se acciona la PE subiendo a la posicion de reposo de

la GP. Finalizando la secuencia de descenso del vehiculo.
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4. MERCADO

Analisis de estudios de mercado

Se evaluan los distintos estudios de mercado para este negocio en el pais para tener

en cuenta el alcance econdmico del proyecto,

Una vez definido el proyecto, se comenzd por realizar una lectura y analisis de varios
estudios de mercado de cocheras estacionamientos, de empresas consultoras y tesis

de carreras de administracion de empresas.

Donde se noté también el fuerte crecimiento que ha experimentado esta actividad en
los ultimos afos. Esto, sumado a la incertidumbre que existe en relacion a la compra
de divisas y comportamiento de la economia, lleva a los inversores a buscar proyectos
con bajo riesgo, entre los que se encuentra la explotacion del negocio de cocheras.

El aumento de la produccion y venta de autos, cuantificados mediante las cifras del
Indec, tanto para el pais como la provincia indican que en la ciudad de Resistencia
Chaco existe aproximadamente 120 mil vehiculos lo que corresponde a unos 5
habitantes por vehiculo, lo que genera en forma directamente proporcional, la
necesidad de dar una respuesta mediante espacio fisico, no sélo para su circulacion,
sino para su estacionamiento. Ademas de la problematica que genera la circulacion de

tantos automotores dentro de las ciudades
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Analisis de la plaza automotor en Resistencia Chaco:

Patentomiento de automoviles por provincig, por unidades.
Periodo 14-15 Totol Argentina Chaco Periodo 16-17 Total Argentina Choco
Afo ey Unidades Ado Mes Unidades
2014 Eneto B6.568 1720 2016 Enero 43554 1011
Febrero 45.633 786 Febrero 36.780 810
— 39.853 607 Marzo 43.949 B40
Abril 41331 655 Abeil 4782 826
Mayo 43875 713 Mayo 45.087 933
Junio 40925 661 Junio 39.641 781
Julio 47.748 B28 Julio 47.767 1052
Agosto 45933 807 Agosto 54.567 1236
Septiembre 45.793 BO4 Sepliembre 51.826 1142
Octubre 41.084 673 Octubre 45918 857
Noviembre 29.425 557 Noviembre 43.297 813
Diciembre 22.269 383 Diciemnbre 29.517 445
2015 Enero 51.430 1042 2017 Enero 70.203 1595
Febrero 33.170 633 Febrero 43,625 969
Marzo 37.796 761 Marzo 58.269 1299
Abril 40.093 778 Abril 48.180 938
Mayo 36.000 711 Mayo 57.112 1221
Junio 43678 858 Junio 58.017 1244
Julio 46.479 947 Julio 59.385 1311
Agosto 43971 926 Agosto 63.937 1338
Septiemnbre 51.103 1074 Septiembre 59.215 1308
Octubre 45.167 822 Octubre 58.058 1261
Noviemnbre 38.436 777 Noviembre 53.509 1212
Diciembre 23.139 459 Diciembre 34474 653
Periodo 18-19 Totol Argentina Chaco Periodo 20-21 Total Argentina Choco
Ao Mes Unidades Afio Mes Unidades
2018 Enero 90.722 2328 2020 Enero 31.869 652
Febrero 53.217 1177 Febirero 19.901 s
Marzo 66.704 1471 Marzo 12.793 202
Abril 59.587 1439 Abril 2717 49
Mayo 63475 1435 Mayo 13.720 31
Jurio 49213 1138 Junio 25904 i
Julie 514456 1196 Julio 19917 362
Agosto 49.606 1058 Agosto 19.702 354
Septiernbre 40.103 762 Septiembre 23317 356
Octubre 36.761 661 Octubre 25.216 433
Noviembre 29294 s02 Noviembre 23,839 359
Diciembre 21122 345 Diciembre 13.605 198

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023



UNNE
Universidad Nacional FACULTAD DE INGENIERIA
del Nordeste
2019 Enero 45.182 861 2021 Enero 38227 613
Febrero 29.716 569 Febrero 20.504 346
Marzo 29311 516 Marzo 24514 a9
Abril 26.446 403 Abeil 20,689 364
Mayo 25.441 287 Mayo 14,675 261
Junio 27.069 an Junio 23550 a3
Julio 38349 628 Julio 20.758 386
Agosto 31959 476 Agosto 20.847 313
Septiembre 25.070 415 Septiembre 19.180 333
Octubre 22456 375 Octubre 16.084 277
Noviembre 17.806 32 Noviembre 16.623 297
Diciembre 15316 230 Diciembre 10.152 125
Periodo 22 Totol Argentina Chaco Promedios Total
Afo Mes Unidades Mes mensucles anuales unidodes
2022 Enero 29553 528 Enero 1.150 2014 9194
Febrero 18.780 339 Febrero 668 2015 9788
Marzo 21830 358 Marzo 720 2016 10747
Abril 20321 321 _Abril 641 2017 14349
Mayo 22.550 411 :E 707 2018 13512
Jurio 22409 467 J_uu_. 707 2019 5703
Julio 24954 503 ! 801 2020 3898
Agosto 24792 554  Agosto 785 2021 4167
Septiembre 21820 438 Septiembre 737 2022 4979
Octubre 21.005 457 = e 646
Noviembre 21.468 400 . Noviembre 581
Diciembre 11757 203  Diciembre 338
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Conclusiones:
Flota circulante por provincia, habitantes por vehiculo
Provincia Flota Activa Poblacion habitantes/vehiculo

CHACO 275092 1142963 4,2

Resistencia 101900 423380 4,2

Porcentaje sobre la flota total 63%

En chaco existe un vehiculo cada 4,2 personas, lo que para resistencia representa.

|En el gran Resistencia segun proyecciones de habitantes por vehiculos hay una flota activa de 101900 automoviles
aprox.

IFuente: INDEC. Direccion Nacional de Estadisticas Econdmicas. Direccién de Estadisticas de Comercio y Servicios.

[iase a datos Direccion de los Registros Nacionales de la Propiedad del Automotor y de Créditos Prendarios
(DNRPAyYCP).

En el gran Resistencia se concentra el 63% de la plaza automotor de la provincia, y ya
que la misma va en aumento, un proyecto que minimice el impacto de la ausencia de
espacio, y a su vez, maximice el espacio ya destinado a estacionamiento, seria muy

positivo para un aprovechamiento econémico.
Iniciativas que llevaron a la realizacion del proyecto:

En paises de Centroamérica donde poseen gran densidad de poblacion, se observan
soluciones de estacionamientos tipo edificios con elevadores de desplazamiento
vertical con bandejas de desplazamiento horizontal, o estacionamientos verticales
rotatorios los cuales requieren gran cantidad de partes mecéanicas moviles pero
cumplen la funcién de ocupar poca superficie. Ademas en argentina se estan
adoptando elevadores individuales de autos los cuales optimizan en un ligar el espacio

en cocheras y garajes.
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Elevador individual

Vertical rotatorio
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Edificios con elevador vertical

De una conjuncion de estas soluciones es que surge la idea de realizar la gria de
estacionamiento del presente proyecto, la que posibilitaria cuanto menos, duplicar la
capacidad existente en el mismo ocupando siempre la superficie que fuera destinada

a los vehiculos.
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F.0.D.A. DEL PROYECTO:

FORTALEZAS:

4 )

De realizarse, no habria competencia en el mercado.

Funcionalidad; puede expandirse o reutilizarse en otro espacio.
Adaptabilidad; puede utilizarse en cocheras existentes o proyectos.
Duplica como “minimo” el espacio disponible.

Es una respuesta a un problema muy actual.

OPORTUNIDADES:

4 )

Posibilidad de fabricarse en el pais.

Proveedores nacionales de todos los insumos para su fabricacion.
Constante crecimiento del parque automotor.

Seguridad en comparacion con estacionamiento publico medido.

K Falta de estacionamiento publico. /

DEBILIDADES:

Al ser un prototipo todavia no esta probado

Es posible que lleve tiempo su aceptacion.

AMENAZAS:

Incertidumbre macro econémica del pais.
Constante disminuciéon del poder adquisitivo de los clientes.

Constante aumento del costo de materias primas para fabricacion.
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5 - OBSERVACIONES

Ante la deteccion de un problema a solucionar, ponemos como metas para el
desarrollo del proyecto los siguientes puntos:

1 - La maquina debe ser totalmente automatizada. Solo los movimientos de
estacionamiento o del apilado, (no la gestidn del estacionamiento en principio).

2 - No debe hacer rodar el vehiculo una vez estacionado para su almacenado.

3 - Ser rentable, y para esto debe cumplir que dupligue como minino la capacidad de
la cochera (cuando no se trate de un proyecto desde cero).

4 - Ser econdmico producirla por ejemplo que realice con materiales que existan
proveedores nacionales.

5 - Es removible y reistalable. También podria configurarse de distintas maneras
segun la necesidad. Ejemplo ampliar la capacidad horizontal y/o vertical.

6 - Se puede plantear como mejora de disefio un contrapeso desplazable en el
extremo del brazo para equilibrar las cargas y disminuir esfuerzos. (Esto provocaria un
incremento del peso)

Se comienza desarrollando una tabla de dimensiones de vehiculos en circulacion en la
argentina, para poder dimensionar en funcién de pesos distancias maximas y minimas
y asi tener un intervalo de operacién de la maquina. Con estos datos cada uno de los
componentes del sistema por separado y posteriormente se los integra para
unificarlos, luego se dimensiona, calcula y verifica de manera independiente cada
parte del que estara compuesto.
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6. DETALLES:

Se detallan a continuacion las distintas partes de las que esta constituidas el proyecto:
Edificio:

El edifico sera una estructura metalica de perfiles IPN soldados y/o unidas con
bulones, calculada segun normas técnicas para soportar la cargas a la cual estara
sometido, en la peor condicién en nuestro caso cada estacion de almacenaje debe
soportar 2800kgf por cada plataforma de estacionamiento, carga maxima supuesta por
vehiculo que se considerd para dicho calculo. La cual ademas se debe asociar a la
ocupacioén total del mismo.

Se dividid en estaciones segun capacidad horizontal del predio, donde en
cada estacién se encuentra una plataforma de apoyo disefiada especialmente para
recibir vehiculos en sus peldafos, y abierta en el centro para apoyar y almacenar de
manera segura el vehiculo una vez alojado en la misma.

También la estructura del edificio mas precisamente en las columnas
posteriores es donde se apoyaran las vigas carrileras y rieles para las vigas testeras
de la grua semiportico mediante ménsulas de acero ubicadas en la parte superior del
edificio.

Plataforma base para elevacion y despegue del vehiculo:

Es una plataforma disefiada especialmente para elevarse con el vehiculo
apoyado encima, compuesta de peldafios con los cuales entrecruzarse con la
plataforma del brazo del elevador el cual se desplaza por debajo y eleva el vehiculo, o
se desplaza por encima y apoya el mismo para ser retirado por el usuario.

Estructuralmente forma parte del sistema de elevacion de tijeras compuesta
de dos vigas en los laterales y peldanos que soportan el vehiculo y abierta en el centro
(para entrecruce de la plataforma de elevacion), y bastidor es un paralelo deformable
tipo tijera, la cual al accionarse el actuador hidraulico teniendo el vehiculo posicionado
en reposo encima de la misma, se eleva para que la plataforma que se encuentra en el
brazo de la grua, pueda levantar el vehiculo ingresando por debajo de la misma.

Grua semiportico:

Esta grua es del tipo semipdrtico de doble viga, con carro del cual se
encuentra suspendido el brazo con la plataforma del elevador, este a su vez esta
acoplado mediante una corona de orientacion que permite la rotacion del mismo.
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La grua se apoya sobre dos vigas testeras y dos ruedas de desplazamiento
cada una, las cuales a su vez, sobre las ménsulas de la parte superior del edificio, y a
nivel del suelo mediante rieles para el desplazamiento de la misma.

Carro:

Es el mecanismo de desplazamiento perpendicular al movimiento de la grua
encargado de acercar o alejar el brazo, por ende vehiculo a las estaciones
seleccionadas.

Brazo de la grua y plataforma del elevador:
Brazo rotacion:

Conjunto formado por vigas de alma llena conformadas, que esta suspendido
y anclado al carro de la grua y esta encargado de realizar la rotacidon del vehiculo
mediante la unién por una corona de orientacion dentada y un motorreductor.

Plataforma del elevador:

Es una estructura de viga central y peldanos que esta fijada al mecanismo
del elevador, la cual permite trasladar, recoger, apoyar y elevar el vehiculo
levantandolo desde las plataformas base en la entrada y de estacionamiento en los
niveles superiores del edificio.

Mecanismo del elevador:

Este conjunto contiene el bastidor que esta inserto en las guias de ruedas del
brazo de rotacién, los pifiones, cadenas y cilindros hidraulicos que conforman el
mecanismo de elevacion.
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7- CALCULOS

Dimensionamiento y calculos:
Determinacion y obtencion en base a estudios y recoleccion de datos:

1- Del peso maximo y/o cargas a soportar y maniobrar por la estructura de la
grua.

2- Del espacio minimo necesario de ocupacion, a fin de maximizar el disponible.

3- Velocidades seguras de funcionamiento.

Estructurales:

1. - Calculo del Edificio de Racks de almacenaje.
1.1 Calculo estructural
1.2 Seleccion de rieles de vigas carrileras de desplazamiento

2. - Calculo del puente de grua semiportico.
2.1 célculo y dimensionamiento estructural del portico.
2.2 calculo de vigas testeras de desplazamiento lateral en la parte
superior y base del pértico.
2.3 Calculo potencia motores.
2.4 Seleccioén del motorreductor.
2.5 Seleccioén de ruedas.

3. - Calculo carro superior soporte del brazo elevacién, rotacion acercamiento
del vehiculo.
3.1 Calculo de estructura del carro y sistema de desplazamiento.
3.2 Calculo de ruedas.
3.3 Calculo potencia del motor.
3.4 Seleccién del motorreductor.

4. Disefo y dimensionamiento del brazo elevacion, rotacion acercamiento del
vehiculo.
4.1 Calculo vigas superiores en voladizo.
4.2 Calculo de guias del brazo para elevador.

5. — Disefio y célculo del bastidor del carro y carriles guia para elevador.
5.1 Disefio y dimensionamiento del bastidor del carro del elevador.
5.2 Seleccién de ruedas guia.
5.3 Calculo del sistema cilindro hidraulico del elevador de cadena.
5.4 Seleccién de cadena y coronas.
5.5 Calculo del sistema de potencia hidraulico.

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023
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6. - Calculo del sistema de posicionamiento por giro del brazo de elevacion
rotacion acercamiento del vehiculo.
6.1 Seleccion de la corona.
6.2 Calculo potencia del motor.
6.3 Calculo de motorrector.

7. - Calculo de la plataforma de elevacion del brazo.
7.1 Disefio y calculo estructural.

8. - Calculo de la plataforma de recepcién y posicionamiento del vehiculo.
8.1 calculo estructural.

9. Programacion automatica y esquema eléctrico.

Sintesis de datos obtenidos respecto a las dimensiones de vehiculos segun su
segmento:

Dimensiones maximas de vehiculos en argentina (segun rankings de revista AUTO
TEST de argentina).

Segun la modificacion del articulo 7.7.1.2 inciso d) del Codigo de Edificaciéon en

la Ley N2 3.105, del ano 2009, sancionada por la Legislatura de la Ciudad
Autonoma de Buenos Aires, “las medidas de las cocheras demarcadas en los
garajes comerciales deberdn respetar un ancho minimo de 2,50 metros y un largo
minimo de 5 metros”...

La altura maxima promedio de un vehiculo de gran porte 2 metros. Altura minima 1.2
metros.

Los pesos segun investigacion van desde los 1200 kg (segmento A) hasta los 2800 kg
(suv).

Los datos obtenidos para este punto fueron extraidos de paginas webs dedicadas a
testeo de automoviles de venta y produccién nacional. (Auto test, parabrisas, etc.)

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023
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Tabla de recopilacion de datos segun segmentos: en amarillo los datos de referencia.

LARGO TOTAL ANCHO DISTANCIA ENTRE ANCHO RUEDAS
(m) C/ESPEJOS (m) EJES (m) (m)

Min. Max. Min. Max. Min. Max. Min. Max.
MICRO 3.3 1.4 1.6 1.6
SEGMENTO A 3.3 3.7 1.75 1.8 1.6 1.75
SEGMENTO B 4 4.25 1.78 2.05 2.38 2.6 1.65 1.75
SEGMENTO C 4 4.3 1.8 2.045 2.6 2.75 1.7 1.85
SEGMENTO D 4.6 4.85 1.85 2.1 2.75 3.05 1.75 1.9
Datos obtenidos:
Largo méximo Lmax = 4.85 metros
Largo minimo Lmin = 3.3 metros
Ancho maximo Amax = 2.1 metros
Ancho minimo Amin = 1.4 metros
Distancia entre ejes minima Demin = 1.6 metros
Distancia entre ejes maxima Demax = 3.05 metros
Ancho ruedas maximo ARmax = 1.9 metros
Ancho ruedas minimo ARmin = 1.6 metros

e Con esta tabla de maximos y minimos calculamos los espacios que vamos a
necesitar para realizar el proyecto.

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023
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Sintesis de componentes electromecanicos a utilizar:

Cantidad Componente Observaciones
8 Rueda MA @ 315mm Grua y carro
1 Motorreductor Lentax 722 KL4 30 hp Traslacion grua
1 Motorreductor Lentax 722 KL3 10 hp Traslacion carro
4 Ruedas @ 250mm Bastidor del elevador

Cilindros hidraulicos modelo CHA & 5”

2 (cilindro), vastago de & 60mm y long.: 2 mt. Plataforma del elevador
Bomba hidraulica Rexroth Bosch Company Sistema hidraulico
1 Q:9.53 L/min P:4.5kw elevador
5m Cadena ANSI 60-3 N° 12A-3 Sistema mecanico
elevador
1 Corona de orientacion KAYDON MTE-590 Acoplamiento y giro del
brazo de la grda
1 Motorreductor Lentax 722 KL45HR de 4 kW | Sistema mecanico de giro
y 6 rpm
2 Cilindros de diametro comercial de Sistema hidraulico
D 4", y véstago de @ 44,45 mm. plataforma base

Nicolds Carlos Enrique Ayala Trabajo final 2023
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Icul rua semiportico trabajo final

Se diferencia de los puentes de grua en que tienen forma de pértico y se desplazan sobre
carriles que estan a nivel del suelo (en las semiportico la viga se apoya sobre un solo pie
de soporte). PERTENECE AL GRUPO II (hasta 30 servicios por hora)

De tabla 38 - pag. 278 h. Zignoli, se obtiene las dimensiones , pesos y las velocidades de

operacion.

Para grua de 10 tnf y luz 14m:

Velocidad de elevacion
Potencia elevacion
Velocidad del carro
Potencia del carro
Velocidad del puente

Potencia del puente

Ve=5 2 —g3.333
min 8

Ne:=15 hp

Ve=30 2 —0.5
mmn S

Nc:=4 hp

Vp=60 1+ =1
mmn S

Np:=10 hp

Para los coeficientes de compensacion y de choque, se podran utilizar los mismos valores

gue se indican en los puentes de gria:

Coeficientes en funcion de la velocidad:

Compensacion

Choque
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kgf

cm

Modulo de elasticidad del acero E:=2100000

Peso especifico del acero:

Puci=T860 %
m

Dimensiones del pértico
Luz entre apoyos: Luz:=13500 mm
Altura del pértico: h,,:=5000 mm
Cargas
Carga util o limite del vehiculo: Quy;,,:=2800 kgf
Valores para dimensionar las vigas cajén
Espesores
espl:=9.52 mm esp2:=11.11-mm
d1:=40 mm
Alturas Anchos
h2:=200-mm b1:=100-mm
h3:=300-mm b2:=200-mm
h4:=400-mm b3:=300-mm
h5:=500-mm b4:=400-mm
h6:=600-mm
Distancia entre ejes del carro: [2:=2800 mm
Ancho del carro: al:=2800 mm
Velocidad de traslacion del carro Vitc:=13 —

mwn

Minima distancia del centro del carro al apoyo de las vigas carrileras

2
66:274—1 m=2.4m
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Cdlculos de las cargas

Peso del conjunto brazo bastidor plataforma: se basa en las dimensiones de las vigas y
estructuras de las que estan compuestas las distintas partes del sistema. se adoptan vigas
tipo cajon por su simplicidad de construccion, costo reducido y rapida verificacion:

FACULTAD DE INGENIERILA

Peso por metro de viga cajon 400x300x9.52 (viga 43): conforman el brazo

Prm3:=2+p,.-((h4-espl) +(b3-espl))=104.758 kof

m

Peso por metro de viga cajon 200x200x9.52 (viga 22): conforman los travesafios

Pxmg:=2+p,.+((h2-espl) +(b2-espl))=59.862 kgf

m

Peso por metro de viga cajon 300x200x9.52 (viga 32): conforma la plataforma

Pxmysy:=2+p,.+((h3-espl)+(b2-espl))=74.827 kof

m

Peso por metro de viga cajon 200x100x9.52 (viga 21): peldafios de la plataforma

Prmy,:=2+p,.- ((h2-espl) +(bl-espl))=44.896 kgf
m

Carga tubo del eje de rotacion:

Lipo=12m D,:=450 mm

Pipoi=Pac* T+ Dy* Ly, €5pl =126.941 kgf
Largo total de la estructura del brazo de rotacion: dos estructuras en forma de L
conformadas por vigas tipo cajon
viga superior horizontal del brazo Lvsb:=3000 mm
viga inferior vertical del brazo Lvib:=4000 mm

Ly,:=2+(Lvsb+ Lvib) = 14000 mm

Carga del brazo de rotacién: posee 4 travesanos de 1.1 metro

PTy,:=Prmy 3+ Ly, + 4.4 m+Prm,,, =1730.005 kgf
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Largo total de la estructura del carro del elevador (lados y travesafios)

Lly,:=2+1500 mm=3 m Lty,,:=2+1200 mm=2.4 m

Carga del bastidor incluye actuadores hidraulicos

Pcilindro =50 kgf

PT’bast = least ¢ Pwmv22 + Ltbast * Pmmv22 +2-. Pcilindro =423.254 kgf

Largo de la plataforma

Lp4tap=5200 mm

Carga de cada peldano

P, 14050 =600 mm « Pxm,,; =26.938 kgf

p

Carga del plataforma con 20 peldafios

PT’plataf =2 Lplataf 'Pmmv32 +20- peldaiio = 1316.959 kg-f

Carga del carro

longitud de viga testera del carro Ltestera,,,.,,:= 3000 mm

longitud de viga de apoyo en la pata del pdrtico Lvigaportico:=2000 mm

PT . ro:=Pxm, s, « Ltestera,q.,, + Prm,s,+al =433.998 kgf
Carga total del conjunto a soportar por la gria semiportico sin la carga limite
del vehiculo

Qbrazo ::Ptubo +PT’br +Wbast +PT'plataf+PTcarro =4031.156 kgf

Carga total del conjunto a soportar por la gria semiportico con la carga limite del
vehiculo

Qtotal = Qbrazo + Qvlim =6831.156 kgf



UNNE
Universidad Nacional
del Nordeste

CARGAS EN LAS RUEDAS DEL CARRO DE DESPLAZAMIENTO: suponemos que la carga esta
concentrada en el centro del soporte de rotacién del brazo.

FACULTAD DE INGENIERILA

Las cargas en cada un de las ruedas se las de considera como Qt/4

Peso apoyado en cada viga soportado por el carro

P, := Q’;t“’ =3415.578 kgf

Reaccion en en cada rueda

P,.:= ta“l =1707.789 kgf

Carga generada por el portico, vigas y soporte: 600x300x9.52 para calcular peso
sobre las ruedas de las testeras

Cargas por el peso de la viga:

Quiga:=2+(p,.+2+ Luz+((h6-espl)+(b3-espl)))-1.05=3818.432 kgf
Carga por el peso del soporte del portico:

Qsoprte:=2.- <pac «2. (hgp> -((h6-espl)+(b3- espl))> =1346.89 kgf
Carga por el peso de la viga superior de apoyo del pie del pdrtico:

Qtravesano:=2-p,.+ Lvigaportico - ((h6 . espl) + (b3 . espl)) =269.378 kgf
Qportico = QUiga+ Qsoprte + Qtravesanio=5434.7 kgf

QT := onrtico + Qiotar = 12265.856 kgf

Reaccidn en cada rueda del pdrtico: con carga v sin carga limite

QT onrtico + Qbrazo

chc::T:3066.464 kgf Rrsc:= =2366.464 kgf
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Calculo del momento de inercia de la seccion de la viga por teorema de Steiner

FACULTAD DE INGENIERIA

Datos de la viga cajon: 600x300x9.56
EJE X-X

3 3 2
2-(%)4—2-[%4—1)3-68})1-(@) ):87328.603 em?

Ix:=
= [ —2821.42 em?®
h6+2-.espl
2
Eje Y-Y

2
1.b33 .espl?® 1
Iy::2-(%)+2-(%%+h6-espl-(bj—dl—es;) ) ):16945.23 em?

I
Wy=—2L =1129.68 cm?

MOMENTO DE INERCIA TOTAL I1:=Ix+Iy=104273.834 cm'

Icul Jicitaciones en el porti

Carga vertical




UNNE
Universidad Nacional

del Nordeste FACULTAD DE INGENIERLA

I1=momento de inercia de las patas

I=momento de inercia de las vigas

3. 1. 12
silil=1 H:= Q1otal
2+hy,e (2+hy,+3- Luz)
3. 11211
si I1#1 Hl:= Qiotal
2-he(2-h+I+3-Luz-I1)
' ¥y. P
flg- - E{ _i Ea ‘ 'ua .
i '
A " 8

El caso mas desfavorable es cuando L1 tiene la medida siguiente:

A ::%- (Luz—l;) =6050 mm 13:= Luz — (11 +12) = 4650 mm

3'Qtotal'l1 .12
2-hg,- <2-hgp+3-Luz>

=687.444 kgf

El momento flector maximo en la viga sera entonces con estas cargas iguales:

P

cr

Mf1
! 2. Luz

2
12
maz = . (Lu —?) =926064.426 kgf-cm
Flecha maxima aproximada en la viga:

e 117 -(12+l3)2 N Pc,n-(11+12)2 -13?
3F+Ix-Luz 3.FIx-Luz

P

flmam = =0.857 ecm
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A esta flecha f1 debera sumarse el valor de la flecha para cargas uniformemente repartidas
f2.

Reaccién maxima en los soportes o patas, a compresidn, es cuando esta sobre el apoyo:

2.P

cr

Ra:=

12
o|Luz——|=3061.37 k
Luz ( 2) 9f

Momento flector al que estan sometidos los soportes o patas, por las dos cargas moviles
iguales, sera:

Mf3,40=H - hy,=343722.137 kgf -cm

Carga vertical uniformemente repartida

El peso propio de la gria genera un momento flector el la misma viga y un
momento de flexion y de compresion en los soportes.

Los momentos que se originan en un portico articulado, por la carga
uniformemente repartida de la viga, son los siguientes

fig.

C:=py.+2+Luz-((h6-espl)+(b3-espl))=1818.301 kgf

C: carga uniformemente repartida sobre toda la viga
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e Luz?
como I1= 1 H,:= C-Luz =328.104 kgf
4-hgp-<2-hgp+3-Luz>
2
si I14] Hi= C-Luz -1

4+h+(2-h+[)+3+Luz-I1)

Para este caso de carga uniformemente distribuida, en las gruas pdrtico hacemos lo mismo
que se realizo para las cargas concentradas, por lo tanto se calculara como viga
simplemente apoyada, y los soportes como si fuera un portico articulado.

la viga se calculara como simplemente apoyada como el caso de cargas concentradas

Momento flector maximo en la viga debido al peso propio:

C.Luz

Mf2,,..= =306838.287 kgf - cm.

Flecha maxima con este tipo de carga en una viga simplemente apoyada

5.C«Luz®
2 =" """ _—0.318 ¢cm
F2maa 384.E.Ix

A esta flecha se le sumara la de la carga concentrada y las dos no deberan superar a la
flecha admisible.

Luz Luz
< =13.5 mm
fadm— 1000 1000
ft=f1,0+ 12 =11.742 mm verifica

Reaccion maxima por el peso propio de la viga en los soportes o patas Ra"=Rb~

Ra”’ ::%: 909.15 kgf

Momento flector al que estan sometidos por el peso de la viga, los soportes o patas:

Mf4,,.,:=H,*hy,,=164052.153 kgf -cm

max *
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Momento producido por el frenado del carro

Al frenar el carro se producen momentos en las vigas y los soportes del pértico, P1 y P2
son cargas moviles del carro.

fig.

Ra: reaccién maxima por carga movil.
Ra’: reaccidon maxima por carga uniformemente repartida.

z C 2'Pcr l2
R’:=—=909.15 kgf R:= - | Luz——=|=3061.37 kgf
2 Luz 2
M5 maz =:M-hgp:99263.012 kgf-cm

10-2

Momento producido por el frenado de la grua pértico
fig.

Mg,
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Al frenar la gria sobre los carriles del suelo se produce un momento de flexion horizontal
en las vigas. sera para cada viga:

Mflmaaz Mf2maa:
MF7, 0= + " =109981.5 kgf -om

14

Flecha horizontal por carga movil y peso propio

P P
cr.llzo(l2+l3)2 1Z.(l1+l2)2.132

14
fhA5,, .= + =3.153 mm
3-E-Iy-Luz 3:E-Iy-Luz
5e - . Luz®
h6, ..=——=0.002 m
ThGmaa 384.E-Iy

Flecha horizontal total

fht:=fha5,, ..+ fh6,,, = 5.491 mm

También los soportes o patas reciben un empuje al frenar la grda que genera un momento
flector.

R2:presion de la rueda mas cargada.(calcular los pesos de las estructuras de la grua)
fig.
N§

R2
R2:=Rrce=3066.464 kgf Mf655 3=+ Iy, =109516.569 kgf -cm
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Seguridad contra el vuelco

Teniendo en cuenta el movimiento de la grda la seguridad contra el vuelco no debera ser

inferior a 3.
R2
R1:=R+ R "=3970.52 kgf F::7
l,:=500 mm l.:==3800 mm ly:=1.—1,=3.3m
R2: reaccion mayor F
Rl . lb +R1 . la
Viwelco'="""5 53— 6.888
F-h,,

Verificacion de I nsiones en /. Va I
Vigas: flexion por carga movil y peso propio
Tension de trabajo en la viga teniendo en cuenta las cargas verticales.

M 1maw+ M 2maw
a'vtmb::¢ ! o Mf :590.021'“Lf2 aadm::14ookij:

Wx cm cm

Coeficiente de seguridad:

T adm
v =

=2.373 Buenas condiciones de trabajo
O V¢pap

Tensidn de trabajo en la viga teniendo en cuenta las cargas horizontales

MFf7
ohyyas ::%: 97.356 ki]:

) cm

Coeficiente de seguridad:

O adm

vh:= =14.38

O-h‘trab
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Soportes o patas: Flexion por carga movil (Mf3), peso propio (Mf4), frenado en sentido
de la viga (Mf5), y frenado en sentido horizontal (Mf6).

Tension de trabajo en los soportes o patas

M 3maw+M 4maw+M 5maa: M 6maa: k
TSPiya = f ! Pomaz  MIOmaz _ o1 05 k9F
Wz Wy cm?
Verificacion de los soportes por pandeo o compresion
Seccion de la viga del los soportes
2
Sy:=2+(h6-espl+b3-espl)=17136 mm” lsp:=1\/l,> +h,,” =5.025 m
Radio de giro
iz b (I—l) —246.679 mm
Vv

Esbeltez y coeficiente de pandeo

A= L3P _90.37 wl=1.04
1

Esfuerzo o tensién de compresion pandeo

Sy cm

Ptrab:=

Tension total de trabajo en los soportes
kgf

cm

Ttrab:=0ospy,.,+Ptrab=336.195

Coeficiente de seguridad

O adm
vh:=

= =4.164
Ttrab
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Jeccion de r ra Vi )7 / carril de ri ra: /i miquel
abad
D Rm)
Plim+(L—27)-C1-C2
Se calcula diametro teorico
PEHI.I
® D=—2n

TanLa H). — YVALORES ADMISIBLES PARA EL COEFICIENTE k (kg/em®)

Frecuencia

Velocidad

de traslacion

Tipo

I

Valores admisibles de &

Acero moldeadn |

Flena carga | qu wrilizacion i de servicio Acero

| Ay | maoldeadao 60 kg Ruedis

| | 60 kg temple al soplete | de bandaje
raramente | rara inferior a 60 L ligero T0 RO = G0 90
raramente | rara superior a 60 | |
raramente clevada inferior a & - normal G 0 = B0 [ 20
frecuente rara inferior a 60 .-: [

3 L

raramente clevada superior a 60 ] l
frecuente rara superior a 60 ! semipesado S &0 - 70 i T0
frecuente elevada inferior a 60 |
frecuente elevada superior a 60 pesado 40 50 = 60 60

k
K::40L‘f2 l:=55 mm r:=4 mm

cm

Pmax:= Rrcc=3066.464 kgf

Pmax

Dn:=

K-(l—2 r)

Diametro por catalogo:

=163.11 mm

Dn= didametro de la rueda en la banda de rodadura (mm)

Rm=reaccion media sobre la rueda (kgf)

Plim=presion limite del material utilizado (kgf/mm2)

br=ancho efectivo del riel (mm)
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Cl=coeficiente que depende de la clase de mecanismo

C2=coeficiente en funcion de la velocidad de rotacion de la rueda

Rm:=

_ 2<Rrcc+Rrsc

=2833.131 kgf

La presion limite depende de |a tensidn de rotura
del acero utilizado vy su relacion con el grado de
acero del riel, segin se desprende del analisis de

la tabla 1.
Tabla 1
Tensitn de Rotura
P lim
Riel Rueda
Mfmmm? MY rrooe? Wi mm?

= 330 2,80
410 3,650

530
430 4,60
530 5,60
=690 =T40 7,00

Ancho efectivo del riel: tipo Burbach

Depende del tipo de riel utilizado:

« Para riel tipo BURBACH
b=L-2r

» Para riel tipo VIGNOLE
be=L-075r

L: ancho total del riel
r: radio de extremo del riel

N

FACULTAD DE INGENIERIA

Plim:=2.80 —— =28.552 kg’:

Tabila 2
Riel (Simbolo) ; =
5TD MLUEVD VIEJO
i mim mm M mm
A4S K5 22 4 a7
A G5 K5 32 5 45
DIM B36 A BB KS 43 B 53
F1 a75 | K5E6 ] 59
Ao | Ks7s 10 BO
Atzo | KS 101 10 100
DiM 636 F 100 5 oo
P2 F 120 & 10

mm

cm



UNNE
Universidad Nacional

dbl Hisideats FACULTAD DE INGENIERIA

Coeficiente C1

El valor del coeficiente C, depende del grupo de  Qrupo M5
mecanismo DIN, el cual estad determinado por el
tipo de servicio, las condiciones de esfuerzos y el
tiempo de operacion maximo por dia (ver tabla 3).

C1:=0.8
Tabla 3
Tiempo de Operacidn Diario (Horas)
c:
Grupo DIN Desde % incluldo %
M3 ] 16 126
Ma 16 25 112
M5 25 40 1,00
M& 40 63 0,90
M7 63 100 0.80

Coeficiente C2: vel desplazamiento del puente 60 m/min: velocidad rotacidn rueda 76
rpm

El coeficiente C, esta dado en la tabla 4 en funcidn C2:=0.87
de los valores de rotacion de las ruedas.
Tabla & C2r:=0.91
Velocidad de c Welocidad de c
Rotacidn = Rotacidn L

200,0 0.66 78,0 102

160,0 0.72 %50 1,08

1250 0,77 234 1,04

12,0 0,79 200 106

100,0 0,82 18,0 107

90,0 084 180 109

80,0 0.87 14,0 1,10

71,0 0,89 125 1.1

£3,0 021 1.2 112

56,0 082 10,0 113

5,0 094 8,0 114

45,0 0.96 63 118

40,0 0.97 5,8 1,16

355 029 5,0 117

315 104

Rm

= =303.335 mm  diametro nominal calculo
Pllm-(l—2 r)-Cl-C’Z

Dn

Dnr:= Rm =290.001 mm diametro real nominal calculo

Plim-(l—2 r)-Cl-CQr
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RUEDAS SERIE MA2:

'_| % Materiales:
M

RUEDA 42CrModV [ 50 CriviodV
1 EJE: 42CrMoay
al | CAJERA: ASTM A27 60/30

=]
-t
£
i
W
B

oo iy | MEL | RODAMENTQ | CARGLADM PO Ve | wmmt | immt | mmy | omem
h11 k6 k& k& k&
MazZ 250 250 ABS 22312CW33 B0.000 300 60 77 55 130 180
MAZ 315 315 ABS 223120W33 100.000 365 &0 77 55 130 180
MAZ 400 400 ATS 22316CW323 180.000 450 80 97 70 170 220
MaAZ 500 500 A100 22316CW33 200.000 550 80 97 70 170 220
MAZ 630 630 A100 22322CW33 250.000 GE0 110 132 100 240 320
MAZ 710 710 A100 22322C\W33 280.000 TE0 110 132 100 240 320
MaAZ 800 200 A100 22322CW33 300.000 B50 10 132 100 240 320
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e — o | b e | e el | e e —
MAzZ 250 az 103 177 15 14 53 145 275 182 83
MA2 316 82 103 177 15 14 53 145 275 182 83
MAZ 400 102 134 150 17 16 63 163 313 203 100
MAZ 500 102 134 150 17 16 63 163 313 203 100
MAZ 630 145 180 200 21 20 B2 215 430 270 145
MAZ 710 145 180 200 21 20 82 215 430 270 145
MAZ B00 145 180 200 gl 20 B2 215 430 270 145

Adoptamos una rueda MA2 315

Dna:=315 mm

Icul las vi )7 raslacion . rior e inferior

Esta solicitada a flexién por la presion maxima de la rueda teniendo en cuenta momentos
debido a la carga movil y al peso propio. pag. 117 T2 Helmut.

Presién maxima de la rueda del carro: originada por la carga y el carro en la posicion
extrema definida por la cota e (limite de carrera)

e,=2.4m Qiot1 = 6831.156 kgf

Reaccién en cada rodillo debido al carro en la posicion mas desfavorable

_ Qtotal Luz—e

£ =2808.364 kgf
Luz

Rcl:

Momento maximo a la flexién: con (a) como la distancia entre el centro del eje de la rueda
o rodillo al centro de la viga principal

a:=800 mm

Mpl:=Rcl+-a=224669.137 kgf -cm
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Presion de rueda producida por el peso propio de la viga principal

_ Quiga

Rc2: =1909.216 kgf

Momento flector por el peso propio de la viga principal

Mp2:=Rc2+-a=152737.281 kgf -cm

Momento flector maximo debido a las fuerzas principales
Mpmazx =1+ Mpl+p+Mp2=497821.529 kgf -cm

Por desequilibrio de cargas en las ruedas de la testera por diferencias en los cubos

Vano entre perfiles de la testera u:=2.163 mm

Distancia del centro de la rueda al perfil t:=163 mm
Momento flector maximo debido a las fuerzas principales ajustado:
t
Mpmaxl :=(1p-Mpl+p-Mp2)-—=248910.765 kgf -cm
u

Corresponden a la viga mas cargada

Para un perfil upn 240 Wxx:=448 cm®
Mpmazl k k
opmaz =P _ oor 604 K9S o = 1400 gJ:
Wxx cm? cm

Coeficiente de seguridad:

g
vt:i= __adm  _ 2.52
opmazx

Se adoptan: perfiles UPN 240 para la construccion de las vigas testeras
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Icul Jeccion del motor para traslacion:

Potencia de régimen: la potencia que da el motor para levantar o desplazar la plena carga
a velocidad normal de régimen

Nm::@-w

QT =12265.856 kgf

T
mti=2L —12265.856 kg

g

Radio de la rueda y eje de la rueda del puente

Dna

7
Trp = =0.158 m rep::7 mm=38.5 mm

Tiempo para alcanzar la velocidad Vp y coeficiente de friccién (Dubbel TI - tII)
tp:=4s pn:=0.15

acp ::ﬁ: 0.25 m

tp s?
Calculo de fuerzas:
YFy:=0 YFy=Np-QT Np:=QT=12265.856 kgf
YFz:=F—[Fn YFz:=mt-acp Fr:=p-Np=1839.878 kgf

F:=mt-acp+Fr=2152.571 kgf

Calculo de momento torsor:

Mt:=F+rrp=33902.988 kgf-cm
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Siendo la velocidad lineal y/o tangencial: calculo la velocidad rpm V::@-r
wr :22260.63 rpm
rrp

Nm:=Mt-wr=21.1 kW
Diametro del eje de la rueda conductora Dec=77 mm

Factor de servicio de tabla:

Tiempo de
ici
):::M; . Factor de servicio (Fs)
(hs/dia) Service foctor (Fs)
(hours/day]

3 (1024

24 |30|37

2.2 |2.75| 3.4

\

2025|131

\

1 -

1 =
L]

16| 20|25

Fs

14 11.75( 2.2

12| 15) 18

e

0 10 200 300 400 500 600 VOO BOD 900 1000 1100 1200

OPERACIONES POR HORA — =
NUMBER OF STARTS & STOPS/ HOUR

La carga radial provocada por un elemento de
transmision puede calcularse con:

M.k.k1.f

Pr==""40Dpi2

i = factor de comeccidn para el caso de carga aplicada fuera
del centro del extremao de eje standard.

Siendo f=1+ iL
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Donde: k= Constante segin el tipo de reduccian,
e = distancia del punto k= 1.0 engranajes
de aplicacidn al centro del eje (m), i

k= 1.4 pifion v cadena

k= 1.8 comeas en V

k= 2.2 correas planas

: %_ e k1= Constante sepiin el tipo de construccian.
=— —DI k1= 1.0 en equipo standard
k1= 0.7 en eguipo con trompa para agitador,

(RU, AG sobre pedido, consultarnos)
En todo caso debera verificarse fue : Pr<P adm

Calculo de carga radial provocada por un elemento de transmision

L= ver tabla (pag.1&)

k:=1 k1:=1

ex:=192 mm+ 150 mm lx:=210 mm

lx

Formula carga radial segun cargas

_ Mt-k-k1-f1
10-rep

Pr: =2314.712 kgf

CARGAS RADIALES Y AXIALES ADMISIBLES PARA EJE DE SALIDA HUECO
HOLLOW SHAFT OVERHUNG LOAD RATING

MODELO VELOCIDAD EN EL EJE DE SALIDA (r.p.m.) / OUTPUT SPEED (r.p.m.)
MODEL L5 5..20 21..40 41,60 6180 B1..120 | 121..150 | 151..250
Carga radial (daN) | 5y 1960 1880 | 1680 1460 150 | 1050 915
Radial load
KL: Cal ial (dan
rga aulal {dah) 840 784 752 672 584 450 420 366
Thrust
Cargaradial (daN) | - 3900 | 3000 | 2860 | 2560 | 2020 | 170 | 1610 | 1280
Radial load
KL3 = G
rga::'l[[ aN) | yoe0 1200 1144 1024 888 606 644 512
Cargaradial(daN) | 4oy | 4220 | 4020 | 3600 | 3120 | 2450 | 2260 | 1520
Rodial load
KL4 Cal xial (daN|
rgafr.":”t N | s 1688 1608 1440 1248 180 a4 608
Comaraclal@N) | 7000 | 7000 | S840 | 4330 | 4 | 330 | 340 | 220
KL45 Ra .lu. oad
c‘“gaﬁ:'::[ma"] 2880 2128 233 171 1628 1408 1256 a1
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Pradm:=31200 N=3181.515 kgf

Se selecciona un conjunto reductor KL4:

verificamos que: Pr < Pradm

para 21.7 kw y 60 rpm

FACULTAD DE INGENIERIA

Patencia Velockdad Relachon MODELO Factorde  Momento Velocklad Carga  Carga Pesa Medidas Repuesios
Entrada Salida Semridad Ue Entrada Radial Hulal APIOY.
AProK. APION. adm. adm.
L HP (REM) U] ifz) (Hm) (RPM) (kg) (k) (k) Pagina  Pagina
4.6 59.62  KLAS 30,00 0,95 8350 1465 S840 2336 494 32-33 a8
293 S00B  KLAS 30,00 1,10 7004 1485 SE40 2336 494 32:33 i
344 4258 KLAS 30,00 1,30 5964 1465 S840 2336 494 32-33 4
370 39,63 KLAS 30,00 1,40 5550 1485 SE40 2336 494 32-33 a8
40,1 3654 KLAS 30,00 1.50 5118 1485 SE40 2336 494 3233 44
46,4 3156 KLAS 30,00 175 4421 1463 4930 1972 494 32-33 a8
535 2739 K4S 30,00 2,05 3836 1445 4930 1972 494 3213 48
55,5 2642 K4S 30,00 2,10 3700 1465 4930 1972 494 3233 %
86,0 2219 KLAS 30,00 2,50 3108 1485 4070 1628 494 32:33 4
778 1887  KLAS 30,00 2,85 2643 1463 4070 1628 494 3233 4%
50,5 1619  KLAS 30,00 3,20 2268 1485 3530 1408 494 32-33 4
= & 104.8 1399 KLAS 30,00 3,60 1953 1485 3510 1408 494 32-33 4
K I 470 .07 Wa 30,00 1.05 4351 1465 3600 1440 80 3213 48
53.0 2756 KA 30,00 115 3859 1463 3600 1440 380 3233 a8
o o [6z0 BT 30,00 T35 3323 TaE5 3600 Taa0 360 3233 i |
= = TZ0 043 KA 30,00 T35 FLF] TaE5 30 248 380 EFBE] ()
o o BZ0 1776 K4 30,00 1,80 2490 1485 3120 1248 380 32-33 4
™ ™ 540 1560 K4 30,00 2,05 2185 1445 2450 980 380 32-33 4
106,0 1377 KL4 30,00 2,35 1928 1465 2450 %80 380 3233 4%
1200 1221 K4 30,00 2,60 1Mo 1485 2450 980 380 32.33 %
1380 1059 K4 30,00 3,00 1484 1465 2260 904 380 3233 a8
157.0 535 K4 30,00 3,40 1310 1485 1520 0B 80 32:33 4
177.0 B2%  KL4 30,00 3,85 1162 1485 1520 0B 380 32:33 4
64,0 2300 K3 30,00 0,95 3222 1465 2270 888 09 32-33 15
7.0 076 K3 30,00 110 2907 1463 2270 888 309 3233 4
B30 1774 K3 30,00 1,25 2485 1463 1740 696 09 32-33 48
56,0 1531 K3 30,00 1,40 2144 1485 1740 896 09 32:33 4
10,0 1330 KL3 30,00 1.55 1853 1485 1740 £96 09 32-33 4

Se selecciona un conjunto de motor reductor: KL4 de 30 HP / 22 kw

Velocidad de salida: 62 RPM

Velocidad de entrada: 1465 RPM

Relacion de reduccién de i=1/23.72

Fz:1.35 Se da que Fs<Fz

Mutil:=3323 N+-m=233885.17 kgf -cm
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TABLA DE MEDIDAS - SERIE “ KL ” (CON EJE DE SALIDA HUECO)
OVERALL DIMENSIONS - TYPE “KL ” (WITH OUTPUT HOLLOW SHAFT)

L3 ko Qo Q No
w3 w3 Clz
=
o T o far) B
= I —]
—
. @ 0 o 2
=
Kie 2 i @ .
= e &= M @
= ‘ o o)
o ® ® «
o : v
=
—c: F} =
- =
= = P o = [ = T -
B L3 n1i V2
W3 | A
chav3 £
| —— )
Chavetaro s/DIN GBS
Modelo D3¢ 13 chav3d W3 H2 A B Bo C Sp Q Qo Blg Rlp Sl¢ alg c1 f1
Tamafio Motor IEC [ Motor Size
Model keway 3 80-90 100-112 132 160..200 225
KL2 mm 50 210 14x9 105 180 150 165 200 25 18 278 32 32 52 82 - 230 265 14 300 168 5 4
KL3 mm 60 240 18x11 120 212 180 180 233 32 22 300 32 32 52 82 - 250 300 18 350 18 5 4
KL4 mm 70 300 20112 150 265 225 225 295 36 26 340 32 32 52 82 —— 350 400 18 450 18 5 8
KL45 mm 90 350 25x14 175 315 270 280 360 40 33 378 e 45 45 75 105 350 400 18 450 18 5 8
Peso aceite
Modelo N No Vo V2 W1 Y e el e2 f h hl ht hti, nl n2 n3 nd kg Its
Model Weight oil
KLZ mm 55 112 75 40 130 25 218 25 263 200 288 1585 310 330 68 60 65 150 85 3,0
KL3 mm 70 132 91 55 150 30 265 30 310 230 340 181 365 387 85 75 70 175 145 50

KL4 mm 75 160 105 75 192 42 330 36 381 290 417 218 440 490 95 86 95 225 216 85

KL45 mm 95 200 140 95 216 41 380 45 465 340 503 264 525 524 115 100 115 225 330 15

* Diametro de eje de la rueda 77mm coincide con el diametro del hueco del reductor de 75
mm para realizar un rebaje

Vigas:
Esta compuesto por un bastidor y una placa de soporte para la corona de orientacion y

soporta la carga del brazo y plataforma; ademas motor de rotacién y conjunto de elevador
hidraulico.
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Verificacion por flexién: MONTAJE DEL

RODAMIENTO

2=2.8m
Distancia de los apoyos al eje del carro

dac:=260 mm It:=12—2-dac=2.28 m

Placas de refuerzo agregadas cerca de los
orificios de montaje del rodamiento que
aumentan la rigidez.

Momento flector viga testera del carro:

Mfvc:= Qt;ta’l

-dac =88805.031 kgf -cm

kgf

cm

O aim = 1400

Tension de trabajo para un perfil UPN 240
Momento resistente de tabla de perfiles Cirsoc.

Wazve:=300 em®

Mfve _o96.017 K95
Waxve cm?

otvc:=

Coeficiente de seguridad:

Oadm

vve:= =4.729

otvuc

Se adoptan perfiles UPN 240 para las vigas testeras laterales del carro.

Seleccidn de ruedas del carro: por razones de economia en la fabricacion y disponibilidad
de repuestos se selecciona las ruedas de didmetro nominal 315 mm, mismas de la
traslacion
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Jeccion del motor para traslacion del carr
Nm::Mt~
Q101 =6831.156 kgf

se calcula la masa

_ Qtotal
g

mt: =6831.156 kg

Radio de la rueda y eje de la rueda del carro

Dna

7
TTp:i= =0.158 m rep::7 mm=38.5 mm

Tiempo para alcanzar la velocidad Vc y coeficiente de friccion (Dubbel tI - tII)

tp:=2.58 pn:=0.15

Siendo la aceleracion:

Vi
acp = = 0.2 —
ip s

Calculo de fuerzas:

SFy=0 SFy=Np—Qora Np = Q0= 6831.156 kgf
YFx:=F—Fr YFx:=mt-acp Fr:=pu-Np=1024.673 kgf
F:=mt-acp+Fr=1163.99 kgf

Calculo de momento torsor
Mtc:=F+rrp=18332.846 kgf -cm
Siendo la velocidad lineal y/o tangencial: calculo la velocidad rpm

Vi=wre.r

wr ::ﬁz 30.315 rpm
Trp



UNNE

Universidad Nacional

del Nordeste FACULTAD DE INGENIERLA
Se obtiene la potencia para el motor del carro: mhp::@

Nmec:=Mtc-wr=5.7 kW Nmc=7.76 mhp

Seleccion del reductor: de catalogo Lentax 722: Valores de tablas expuestos en

paginas anteriores.

Diametro del eje de la rueda conductora Dec=77 mm
Factor de servicio de tabla: Fs=1

Carga radial

k=1 kl:

I
—

exr:=192 mm+ 150 mm lx:=140 mm

feli=1+2 =3.443
lx

Formula carga radial segun cargas en el carro

_ Mtc-k-kl-fcl
' 10-rep

Pre =1639.412 kgf

De tabla: para KL3 y 31 rpm, mediante iteraciones y verificacion

MODELO VELOCIDAD EN EL EJE DE SALIDA (r.p.m.) / QUTPUTSPEED (r.p.m.)
MODEL <5 £.20 21..40 41..60 61..80 81..120 | 121..150 | 151..250
Carga radial (daN) | 9100 | 1960 | 1880 | 1680 | 1460 | 1150 | 1050 95
KLZ Radial load
carga :"r':: A 840 784 751 72 584 460 420 368
Cargaradial (daN) | 3399 | 3000 | 2860 | 2960 | 2220 | 170 | 1610 | 1280
Rodial load
KL3 = i
rgazmdalldaN) | pgp | me | ue | 10 838 86 644 512
CorgaradiallcaN) | 4so0 | a0 | 400 | 3600 | 30 | M50 | 260 | 150
KL4 Haowai load

Carga axial (daN)
Thrust

1800 1688 1608 1440 1248 980 04 608

Cargaradial (daN) | 72909 | 7070 | S840 | 4930 | 4070 | 3520 | 340 | 2275
KL45 Radial load

Carga axial [daN)
Thrust

2880 2878 1336 1971 1628 1408 1256 910

Preadm:=28600 N =2916.388 kgf
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Verifica que: Prc < Prcadm

Patencia ‘Velockdad  Relacian MODELO Factorde  Momento \Velockdad Camga  Carga Paso Medidas Repuesios
Entrada Salida Seguridad | Entrada Radial Axlal APTOX.
AProx. aprox. adm. adm.
W HP (RPM) i ifz) {Nm}) (RPM) (k) (kg) (ko) Pagina Pagina
220 66,92 KL3 10,00 1,00 3135 1450 2860 1134 210 32-33 46
26,0 E5E1  KLS 10,00 1,20 2601 1460 2BA0 1124 210 32313 48
[31.0 4684 KL 10,00 1,45 2195 1460 2B60 1124 210 32.33 46 |
36,0 4003  KL3 10,00 1,70 1875 1480 2B60 1124 20 32.33 48
40,0 36,60  KL3 10,00 1,85 1715 1450 2B60 1144 Fali] 32.33 46
42,0 3454 KIS 10,00 1,95 1618 1460 2560 1024 210 32313 4%
49,0 3002 kL3 10,00 2,25 14086 1460 2560 1024 Fali] 32.33 48
56,0 2623 K3 10,00 2,58 1229 1460 2580 1024 210 32.33 44
59,0 24,60  KL3 10,00 2,75 1152 1460 2560 1024 Falil 32.33 46
63,0 2300 K3 10,00 2,90 1078 1460 2270 888 210 32.13 46
70,0 20,76 K3 10,00 3,325 a7z 1450 2370 888 20 32.33 48
= & B2,0 17,74 KL3 10,00 3,70 831 1460 1740 896 210 32.33 44
a2 42,0 3516  KL2Z 10,00 0,95 1647 1460 16B0 672 150 32-33 46
430 3390 K12 10,00 1,00 1588 1460 1660 872 150 32.33 48
o (=] 480 3016  KL2 10,00 1,16 1413 1460 1680 672 150 32.33 16
el & 59.0 2483 KL2 10,00 1,40 1163 1460 ] 872 150 32.313 48
~ o 700 2077 K2 10,00 1,60 973 1450 1460 584 150 32.33 45
T 70 1893 kL2 10,00 1,70 Ba7 1460 1480 584 150 32-33 46
B30 17,59  KL2 10,00 1,85 824 1450 1150 450 150 32.33 46
94,0 1558  KLZ 10,00 2,08 730 1460 1150 450 150 32.313 4%
97.0 1502 KL2 10,00 2,10 704 1460 1150 450 150 32.33 48
1nzo 13,04 KL2 10,00 2,40 &1 1460 1150 450 150 32.33 46
1320 11,04 KL2 10,00 2,75 517 1460 1050 420 150 32.33 48
155,0 943  KL2Z 10,00 3,05 442 1440 1050 420 150 32.33 46
L3 ko Qo Q Ma
Wi W3 c
|
o] 2
[ =
° @
=
KL= ]
=
= L 2
4 |
[ o
i b
|| - =z
[1H]
B
f
chavi
Chavedarn S/DIN G885
Modelo D3g 13 chavd W3 H2 A B Bo C S5¢ 0O Qo Blg Rlp Sip alp 1 f1 )
Tamafio Motor IEC [ Motor Size
Maodel keway 3 80-90 100-112 132 160..200 225
KL2 mm 50 210 14x9® 105 1BD0 150 165 200 25 18 278 32 32 S2 82 —— 23} 265 14 300 18 5 &
KL3 mm 60 240 1Ex11 120 212 180 1B0 233 32 22 300 32 32 52 82 —— IS0 300 18 330 1B 5 4
KL4 mm 70 300 20x12 150 365 225 235 195 36 26 340 32 32 52 82 —— 350 400 18 450 18 5 E
KL45 mm 90 350 2514 175 315 270 280 360 40 33 3B — 45 45 TS 105 30 2400 1B 450 1B 5 B
Pesn Besjte
Modelo N No Vo V2Za wi Y e el el f h hi ht hti, nl n2 n3 nd kg Its
ight oil
Maodel Weigh
KLZ2 mm 55 112 75 40 130 25 218 35 263 200 28E 1SES5S 310 330 6B 60 65 150 ES 30
K3 mm 70 132 91 55 150 30 285 30 3 230 340 181 385 38F BS IS5 W 175 145 5.0
KL4 mm 75 160 105 75 192 42 330 36 3Bl 200 417 218 440 490 95 86 95 225 216 85
Kl45 mm 85 200 140 95 215 41 3B0 45 465 340 503 264 525 524 115 100 115 235 330 15
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Se selecciona un conjunto de motor reductor: KL3 de 10 HP
Velocidad de salida: 31 RPM

Velocidad de entrada: 1460 RPM

Relacién de reduccion de i=1/46.84

Fz:1.45 Se da que Fs<Fz

Mutilc:=2195 N -m=22382.771 kgf -cm

Iculs / braz It / elevador
Calculo del momento de inercia de la seccion de la viga por teorema de Steiner

Datos de la viga cajon: 500x200x9.52

EJE X-X
3 3 2

Tbal =2 [CPLIOT ) o | 020€8PLT e espt o[ PO EPL) | yas51.141 em?

12 12

bzl
Whal = bz —1716.675 cm®

h5+2-esp1)
2

Momento flector viga en voladizo del brazo del elevador:
Calculo de carga a soportar por la viga superior:

Qbr ::P]-vbT-i_P]-’bast-"_PTplataf-'_Qvlim: 6270.217 k:gf

Largo de la viga superior del brazo: analizo en una sola viga superior del brazo:
Lvsb:=3000 mm

Momento de la viga en voladizo afectando el coeficiente de compensacion:

Qbr

Mfbi=¢) =

- Lvsb=1316745.588 kgf -cm
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Calculamos la flecha: para vigas en voladizo Fadm=L/250

Qbr

5 . Lvsb?® Losh
VS
fbi=——=0.302 cm fbadm:= =1.2cm
3.-FE-.Ibxl 250
Porma de utilizecidén | Pormas de trabajo Caso de carga
ea obra 1 2
Cempresidn 1. 200 1,400
Piezas de cons— coidn 1. 200 1,400
truccidn, Plexidn 1. 200 1.400 |
Cor taddrd kLY T. 120
Penaidn trassversal 980 1.120

Calculamos la tensidn de trabajo a la flexion:

__Mfb _ 67033 Kot

ob:=
Wbxl cm2

Coeficiente de seguridad:

O adm

vb:= =1.825

ob

Verificacion de las vigas guias para carriles del brazo y sistema de elevacion

Calculo del momento de inercia de la seccion de la viga por teorema de Steiner

Datos de la viga cajon: 300x200x9.52

X-X
2
1-h3? b2.espl? 1
Tgwim2. [ PR3 o |02:€5P1" L o esp1+ [TBFEPL) | 13407.286 em?
12 12 2
Igx 3
Wgzx:= =840.477 cm

h3+2-esp1)
2
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El carro del elevador se disefa en base a una viga en voladizo con cargas ubicada en dos
direcciones opuestas ubicadas en el extremo del voladizo.

Partimos del momento que genera de peso del vehiculo ubicado en la plataforma, mas el
peso propio de la plataforma tomado como carga distribuida. se divide por dos ya que
posee dos vigas centrales a 1.1 m de separacién

Momento maximo generado por el peso propio de la plataforma en cada soporte :

PTplataf L

9 plataf
Mp:= 5 =171204.634 kgf -cm

Momento flector maximo generado por el peso de la carga maxima a soportar

Qvlim

MQlim := « Lvsb =420000 kgf -cm
Momento maximo total en el extremo del bastidor:

Mftb:=Mp+MQlim=591204.634 kgf -cm

Despejo la reaccidon que se ejerce sobre cada una de las ruedas de apoyo:
Distancia entre ejes dbast:=1500 mm

YMb:=0

SMb =[Py, 00 dbast — Mftb

MFtb

P — o =3941.364 kgf
S

rueda *—

Momento flector maximo se da en el punto donde se apoya la rueda en la viga inferior
gque se usara como guia:

Prueda - dbast 9_ 3-dbast dbCLSt3

+ =274240.431 kgf -cm
2 Lvib Lvib? gf

Mfpr:=
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Calculamos la tensidn de trabajo a la flexion:

Mfpr _ 396.291 kaf

2

ofpr:=
gr cm

Coeficiente de seguridad:

O adm

vpr:= =4.291

ofpr

Momento flector de las vigas laterales del carro del elevador

Distancia del travesaio de anclaje del soporte de la plataforma al eje de la rueda

dterb:=280 mm

Distancia entre travesafios: dtb:=dbast — (dterb) =1.22 m

Se calcula con el momento la reaccién del travesano superior en la viga del carro del
elevador

YMb:=0 SMb:=[Ry,q - dbast — Mftb
Mftb
Rtrav = ﬁ = 4845.94 kgf

Momento flector de las vigas laterales del carro del elevador generado por la reaccion del
travesaio.

Mfvl:=R,,,,dterb=135686.309 kgf -cm

Seleccionamos un perfil upn 240 Watrav:=300.cm®
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Se calcula la tension de trabajo a la flexién:

oole= MIVL _ 40 08 F9f
Waxtrav cm?
Coeficiente de seguridad:
T adm
vole:= =3.095
ovlc
/eccion de ri ra el carr / elevador

Se adoptan dos ruedas en la parte superior del bastidor

P

rueda

kgf
cm

Rcm := Plim=28.552

Dne:= Rem —210.995 mm

Plim-(1-2r)-C1-C2

Adoptamos ruedas de 250 mm de didmetro para el bastidor del elevador:
dos arriba y una abajo

Icul y/ ilindr JZ / elevador

Bibliografia: Neumatica e hidraulica de Creus pag. 160 y catalogo de seleccién de la marca
nacional FAP
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Fuerza aplicada al cilindro: extension y retraccion

FACULTAD DE INGENIERILA

Qelev ::qu lataf+PTbast + Qvlim = 4540.212 kgf

p

Calculo del vastago al pandeo.

2
Fk__ﬂ' ‘E.J

 C3- 5k

Un extremo libre,
un extremo fijo

|F

Lv:=2m

Al utilizar dos cilindros dividimos la carga:

Floie Qelev

=2270.106 kgf

4 eCse+Sk?
dv =t || EF2C8SE" )59 451 mm
0.0491-7% -E

Se adopta vastago de 60mm

Formulas para la fuerza de extension y retraccion:

2
Fea:::@- ﬂ-.fc

-0.9

2 2
Fret::@- ﬂ-‘<DC4_dU > -0.9

Sk:=2-Lv=4m

J: momento de inercia cm4

E: modulo elasticidad kgf/cm2

e Fk: carga de pandeo
| [EE
Al % Sk: long. libre de pandeo cm
Montajes; | : %
AReH | 11 Cs: coef. sequridad
Sk=2xL

J:=0.0491 [dy'

Cs:=3.5

0.9= coeficiente de rozamiento de los componentes del cilindro

Po=presion de operacion (Mpa o bar)
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Dc= diametro interior del cilindro

dv= diametro del vastago del piston

El factor de carga es la relacion entre la carga real y la fuerza tedrica de salida del
cilindro.

Tabla 3.1 Relacion entre el factor de carga y la velocidad del pistin

. Velocidad del pistén (mm/s) " Factor maximo de carga
8a100 | 70%
1012 200 | 30%
201 a 300 | 10%

Con el tamaiio del vastago elijo un cilindro del cuadro y calculo la presion

Para un vastago de 63.5 mm de tamafo intermedio obtengo un diametro interior
de cilindro 5 pulgadas.

Dc:=5 =127 mm Fex:=Fk
Po=_ LT _ 15919 Kaf
m-Dc?-0.9 cm

Velocidad del piston:

Ve=83.333 1 Fme:=T70%
S
La fuerza de salida del cilindro es: Fsc:= Qelev =3243.009 kgf

Mediante la formula de fuerza de extension despejo el diametro del cilindro.

2 .
Dre=1|—2 %€ 151 704 mm
0.9.m7-Po



UNNE

Universidad Nacional Z = & G
del Nordeste ACULTAD DE INGENIERLA

Se adopta un diametro comercial de 125 mm o6 5" (pulgadas)
Drac:=125 mm

Modelo de cilindro elegido: por su calidad y disefio MODELO CHA

Cilimalemsc Hidvmuilicac Camn-Rlindadac

@ Tapa guia delantera en fundicion antifriccion.

@ Tuerca de cierre en Acero ¢ Fundicién Nodular.

© Vastago en Acero SAE 1045 6 SAE 4140 rectificado
recubierto con 0,03 mm. de cromo duro.

© Camisa en Acero, brufiida interiormente con 0,40 micrones
de rugosidad maxima.

© Tapa base trasera en Acero 1020.

@ Guarniciones de 1° calidad - disefo y materiales segun

las exigencias de trabajo del cilindro.

Ademas el extremo del vastago con rosca exterior RV

LC + CARRERA

Codificacion del producto

Tipo de cilindro: W G A A
CHA: cil. hidraulico
semi blindado @ del vistago
M = normal - Presian Posicion de la Posicién de la
@ int. del cilindro | = intermedic Tipo de de trabajo conexién en la conexién en la
en pulgadas S = super montaje (kgicm?) cabeza culata
Carrera Extrema de Vastago
&n mm. E = Rosca exterior

| = Rosca interna
B = Buje soldado
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Dimensiones del cilindro seleccionado

M:Vastago normal - I Vistago intermedio - 5:Vastago super

W 19 2333 0 psED | 3PS FYS | 380 445 44,45
S 2540 3175 3810 4445 5080 5080 6350 6
58 11/8 118 114
-n_--——ww
_----_-
; Y TS RN TR

60
20
25
88
30

g

-
0 e s e
“_“—--

223Uz

Codificacion del cilindro:

CHA-5-N-2000-K-E-30

Dimensiones del soporte:

&

. MONTAJE LATERAL

|-E| BFB

o | es| [l ‘j
T3
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Se selecciona del catalogo Rexroth Bosch Company: una bomba de engranajes de
dentado exterior AZPF

Caracteristicas

» Calidad elevada constante gracias a la produccion de
grandes series

* Vida Gtil elevada

Cojinete deslizante para cargas elevadas

» Ejes de accionamiento segln ISO o SAE y soluciones
especificas para el cliente

» Conexiones de tuberfas: bridas de conexidn o rosca

* Posibilidad de combinar varias bombas

Plataforma F

Cilindrada constante

Tamano nominal 4 ... 28

Presidn continua hasta 250 bar
Presion intermitente hasta 280 bar

v
rT*r¥yrr
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Aclaracién: para reducir los gastos en tuberias y mangueras se puede integrar una
valvula reguladora de caudal, o una valvula limitadora de presién o ambas en la
tapa de la bomba de engranajes (la bomba suministra un caudal constante o una
presidn maxima independientemente de la velocidad de rotacion )

v?'_""“}: inrinin i:" prelsiﬁn, : —— Valvula reguladora de caudal de 3 vias, salida de corriente
disipacién de presion en la tuberia de aspirac residual en tubarfa de aspiracitn

P1 = 5a 250 bar Geonse = 2 2 30 I/min

D180XX (example) SXXX17 (example)

Geanst

Bomba a engranajes con dentado exterior High Performance | AZPF
Datos técnicos

Datos técnicos

Tabla de valores

Tamafio nominal 4 | 5 | 8 | 1 | 14 | 16 | 19 | 22
Serie Serie 1x
i le ¢ vy em* | 4 |55 | & | 11| 14| 16 | 19 |25
geométrica, por rotacién
Presidn en conexidn
07 ..3
de aspiracién § " ol B har
Presién eontinua maxima P bar 280 250 250 250 250 250 210 180
Presion intermitente maxima 2 P2 bar 280 280 280 280 280 280 230 210
Pica de presidn méximo Pa bar 300 300 300 300 300 300 250 230
p = 100 bar Mmin min” 600 500 500 500 500 500 500 500
Velocidad de rota- ¥ = 12 mm?fs p =100 bar ... 180 bar np, min" | 1200 | 1200 | 1000 | 1000 | 800 | &oo | 800 | &oo
cién minima con p = 180 bar ... p; Nmn  min” | 1400 | 1400 | 1400 | 1200 | 1000 | 1000 | 1000 | 1000
v=25 mm?fs eon pz Amin  Min” 700 T00 T00 600 500 500 500 500
Velocidad de retacién mixima con py Nmm Wi | 4000 | 4000 | 4000 | 3500 | 3000 | 3000 | 3000 | 2500
Caleulo de las magnitudes Leyenda
; ¥y Cilindrada por rotacidn [em®]
| el i] 1
At =~ oo0 [Lfmin] Ap  Presidn diferencial [bar]
o n Velockdad de retacién [min]
Targue M= L [Mim] e Rendimiento selumétrico

FIVET YT
flhm Rendimiento hidriulico-mecanico

d=M=n_ Gu=Ap e Rendimiento total (A: = fy = Ahe)

Potencia P == no00 "G00 = 1?: [w]
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Definicion de presion

pl:=180 bar pe:=3 bar
- p2:=210 bar p3:=230 bar
o
g
& 3 1
Vg:=22.5 cm 1n:=500 —
min

Time ¢

k
Ap:=pl—pe=180.49 9f
2 presidn continua maxima cm
gz presidn intermitente maxima
By: pleo de presidn maximo

n,:=0.85 Npm :=0.75 M7=y * My = 0.638

Caudal de la bomba seleccionada

L

mn

gb:=Vg-n-n,=9.563

Caudal en cada cilindro para la velocidad de elevacion

.ﬂ-Dracz 60 —3.682 L

Qcil:=Ve . -
4 1000 mmn

Caudal total para dos cilindros

L

mwn

Qnec:=2 Qcil=7.363

La velocidad efectiva del fluido hidraulico dentro de la tuberia de diametro interior
10 mm es de:

Dit:=10 mm

.
Qcil —0.013

Vefi=—*—" -
70+ Dit* - 60 s

La velocidad del fluido hidraulico dentro de la tuberia que conecta al cilindro
no debe superar los 5 m/s en mangueras de goma ni los 4,5 m/s en el caso de
tubos de acero.

Por otro lado, las velocidades sugeridas del fluido en los sistemas hidraulicos son:
Aspiracion de la bomba hidraulica 0,6 a 1,2 m/s



UNNE
Universidad Nacional

dbl Hisideats FACULTAD DE INGENIERIA

Caudal de fluido en la impulsion 2,0 a 5,0 m/s
Caudal de retorno 1,5a4,0 m/s

- Ve -

Parametros del motor eléctrico necesarios para el accionamiento de la bomba
hidraulica

Calculo del torque necesario para accionar la bomba hidraulica
_Vg-Ap

T Nhm

Mb: =1723.55 kgf-cm

Calculo de la potencia necesaria del motor eléctrico para accionar la bomba
hidraulica

Nb=9222P _ 4 o5 kW
Nr
Seleccion de cadena del elevador

Selecciono una cadena de rodillos del catalogo SKF pag. 70
Segun carga a soportar y carga de rotura

Fk=22.262 kN

Cadenas de rodillos
Designacion ANSI

O

I
hﬁi
BB

Lot

| :1——;1—4
: i

f—— ——
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Se selecciona una cadena ANSI 60-3 N° 12A-3

MY de N° de Dimensiones Cargade Resistencia Masa por Designacion
cadena cadena Paso Diametro  Ancho entre Diametro Longituddeleje  Longitud del Altwradela  Grosor dela Paso rotura mediaa  metro

ANS| BSfIS0 del rodilln mallas interiores  del gje eje con pasador placa interior malla transversal traccion

P 4 b dy L L L, by T P, a O
Max. Min. Max. M. M. Max, Ma. M, Min.

= - mm kN kafm -

15-1*  03C* 4,76 248 238 162 6,10 690 - 430 0.60 - 18 2.0 0,08 PHC 15-1...
25-1*  04C-1* 635 330 318 231 7.50 840 - 6,00 0.80 - EL 46 015 PHC 25-1...
35-1*  06C-1* 953 5,08 477 3,58 1240 1317 - 9,00 1,30 - 19 10.8 033 PHC 35-1...
41-1 085-1 1270 7.17 6,25 358 1375 1500 - 991 130 - &7 126 041 PHC 41-1...
40-1 0BA-1 1270 7.95 785 3.9 1660 1780 - 12,00 1,50 - 141 178 042 PHC 40-1...
50-1 104-1 1588 1016 9.40 5,08 2070 2220 233 15,09 203 - 222 29.4 102 PHC 50-1...
&0-1 12A-1 19,05 1191 1257 5,94 2590 27,70 283 18,00 242 - ExE) 415 150 PHC &0-1...
80-1 16A-1 2540 1588 15.75 7.92 3270 3500 385 26,00 325 - 56.7 69,4 240 PHC 80-1...
100-1  20A-1 3175 19,08 18,90 953 4040 4470 447 30,00 4,00 - 825 109.2 39 PHC 100-1...
120-1  26A-1 3810 22,23 25,22 1110 5030 5430 543 3570 480 - 1270 1563 5.62 PHC 120-1...
140-1  2BA-1  d445 25,40 26,22 12,70 5440 5900 550 41,00 5.60 - 1724 2120 750 PHC 140-1...
160-1 32A-1 5080 28,58 3155 14.27 6680 6960 696 47,80 6,60 - 226 8 2789 1010  PHC160-1..
180-1  36A-1 5715 3571 35,48 1746 7280 7860 786 5360 7.20 = 280.2 3518 1345  PHC180-1..
200-1  40A-1 &350 35,68 37858 19,85 8030 8720 872 &0,00 8,00 - 3538 4316 1615  PHC 200-1..
240-1  4BA-1 7620 4763 47,35 2381 9550 103,00 103.0 7239 9.50 - 5103 6225 2320 PHC 240-1...
25-2*  04C-2* 635 330 318 231 1450 1500 - 6,00 0,80 6,40 1.0 g6 028 PHC 25-2...
35-2¢  DEC-2* 953 5,08 477 3,58 2250 2330 - 9,00 130 10,13 158 19,7 063 PHC 35-2...
41-2 08S-2 1270 7.17 6,25 3,58 2870 2650 - 9,91 130 1195 133 16,9 081 PHC 41-2...
=2 0BA-2 1270 7.95 7.85 396 3100 3220 - 1200 1,50 16,38 282 359 112 PHC 40=2...
50-2 10A-2 1588 1016 9,40 5,08 3890 4040 412 15,09 2,03 1811 44 58,1 200 PHC 50-2...
&0=2 124-2 1905 1191 12,57 .94 4BB0 5050 511 18,00 242 2278 636 821 292 PHC 80=2...
80-2 16A=2 2540 15,88 15,75 7.92 6270 6430 458 26,00 325 29.29 113.4 14618 515 PHC 80-2...
100-2 20a-2 3175 19,08 18,90 9.53 7640 8050 BOS 30,00 4,00 3578 1770 2194 T80 PHC 100-2...
120-2  24A-2 3810 2223 26,22 11.10 9580 9970 997 3570 4,80 LE.44 2540 3149 1170 PHC120-2..
140-2  2BA=2 G445 25,40 26,22 12,70 10330 107.90 1079 41,00 5.60 48 &7 3648 4275 1814 PHC140-2...
160-2  32A-2 5080 28,58 3155 14,27 12330 12810 1281 4780 6,40 58,55 4536 5624 20,14

180-2 36A-2 K718 8T 35,48 17.46 13860 14440 1444 5360 7.20 65,84 5605 6950 2922

200-2  4LOA-2 6350 35,68 37.85 19.85 15190 15880 1588 40,00 8,00 7155 7076 8774 3224

260-2  48A-2 7620 47,63 47,35 2381 18340 1%080 1908 1235 9.50 8743 10206 128653 4523

25-3*  04C-3* 635 3,30 318 231 2100 2150 - 6,00 0,80 6,40 108 12,6 044

35-3*  D6C-3* 953 5,08 477 3,58 3270 3350 - 9,00 130 1013 237 28,6 105

40-3 08A-3 1270 7,95 785 3.96 4580 4660 - 12,00 1.50 14,38 423 500 190

-3 104-3 1588 10,16 9,40 5.08 5700 5850 593 15,09 2,03 1811 b6 718 309
@ﬁ-:‘ 12A-3  19.08 11,51 12,57 5,94 7150 7330 739 18,00 242 22.78 95.4 1111 4,54 ]
-3 16A-3 25,40 1588 15,75 192 TL70 93560 =T ) 2500 325 959 17071 1984 TET

Carga de rotura:
Q01 =95.4 kN

Coeficiente de seguridad a la rotura:

v ::%:4.285
Fk

[

Seleccion del pifdn:

Pifiones métricos, triples, estandar
IS0 12B-3 - 19,05 pasoenmm | 1SO16B-3 - 25,40 pasoen mm | 150 20B-3 - 31,75 paso en mm

t t
o n—L A ﬂ
H PO H FD
P ]
| | —
Tipo B Tipo C
Paso Mimero de Diametra Tipo Dimensiones Peso Designacién
dientes primitiva
Agujer Cubo Groser de la malla
PD H L ty t
Min. Ma.
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19,05 11 6761 B 20 32 47 70 10.87 49,78 113 PHS 128-3B11

12 73.61 B 20 36 53 70 10.87 49,78 150 PHS 128-3B12

13 79.59 B 20 38 59 70 10.87 49,78 177 PHS 128-3B13

14 85,61 B 20 42 65 70 10,87 49,78 204 PHS 128-3B14

15 91.63 B 20 45 il 70 10,87 49,78 245 PHS 128-3B15

16 97.65 B 20 51 7T 70 1087 49,78 295 PHS 128-3B16

17 10367 B 20 54 a3 70 1087 49,78 349 PHS 128-3B17

18 109,71 B 20 40 EL 70 1087 49,78 386 PHS 128-3B18

19 115,75 B 20 62 95 70 10.87 49,78 454 PHS 128-3B19

20 121,78 B 20 .1 100 70 10.87 49,78 5.08 PHS 128-3820

21 127,82 B 20 hé 100 70 1087 49,78 567 PHS 128-3821

22 13386 B 20 b4 100 70 1087 49,78 599 PHS 128-31B22

73 13990 B 20 73 110 70 0BT 45 TR 6 PHS 17A-1A23

% 145,94 B 20 73 110 70 10.87 49,78 717 PHS 128-31B24

T5200 B 20 10} T20 [L'] TOET 7,78 77T F =

26 158,04 B 20 80 120 70 10.87 49,78 B PHS 128-3B26

27 164,09 B 20 :01] 120 70 1087 49,78 859 PHS 128-3B27

28 170,13 B 20 80 120 74 1087 49,78 9,49 PHS 128-3B28

29 17619 B 20 B0 120 70 1087 49,78 999 PHS 128-3B29

30 182,25 B 20 80 120 74 1087 49,78 10,53 PHS 128-3830

Seleccidn de pifidn y horquilla: se basa en el diametro total del pifidn y del agujero del
pifidn seleccionado, se debe realizar un maquinado en el cubo cuyo didametro va desde 20
mm hasta 80 mm, para poder pasar el eje de la horquilla.

PD:=145.94 mm dif :=20 mm

Radio del pifion .
R PDHdf

=82.97 mm

Para seleccionar el pindn LE debe ser mayor a Rp y CM mayor a L

LE:=83 mm Rp=82.97 mm CM :=80 mm L:=70 mm

HORQUILLA FORIABA - SN 180 8133

MP1Z % 12 % X 21 MIZXZ W 17 8 14 5555 MG 08
W W B 02 MMKIS 1917 10 W75 TS MBS 02

KP1E 30 20 5 80 3 MBIS 2 29 15 4 n

KP2ZT @ B ™ 80 4 M2 P M W0 B W 7 MEE

0 ® W O S5 MEC MO0 B M2 2 MEE
@ 45 T3 10 % MIR 5 S8 N & 7 ¥ MOE 65

u.mmm 66 160 95 MBNG B3 T8 40 45 37 I M2 1920

Se selecciona una horquilla forjada KLP 64 y un pifion ISO12B3 de 24 dientes
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Las coronas de orientacién son rodamientos de gran tamano disefados especificamente
para soportar movimientos oscilantes. Estan compuestas por un aro interior y un aro
exterior, uno de los cuales suele incorporar un engranaje

Utilizaremos coronas de la serie MT pag. 66 del catalogo de Kaydon 390 siguiendo el
procedimiento de seleccion establecido en el mismo.

La seleccidn se basa en las necesidades constructivas a fin de lograr una adecuada sujecion

del la corona y la funcionalidad de la misma para el movimiento de rotacion necesario.

Datos:
Cargas de empuje Fa:
Qiota1=15060.121 Ibf

Momento en la corona Mk:

Series H5, HT, MT y KH

1 Eola de cuatro puntos de contacto

1 Seccion transversal rectangular

I La%erie KH esta precargada con variationes
de precision

1 ‘ersiones con engranaje externo y sin
engranaje disponibles

-

Tamano

I Didmetroexterior de4”a 657

Capacidades potencialas
I Momento - 900,000 b-pie
I Empuje— 1,150,000 1b
1 Radial - 230,000 b

Aplicaciones tipicas

Gnias y manipuladoras
Elevadores agrecs

Turbinas de viento/Faneles solares
Mesas de posicion/indexado
Antenas de radar y satelitales
Fobots

Equipo meédico

Mk =1+ Qoo+ Lvib=276695.146 Ibf - ft

Fuerzas resultantes que acttian sobre el
rodamiento o alrededor de él

Serie MT
- Li
- Bi
- di
- i .
H |‘|'|,J b, ‘»(\? 2] i':ll
1 ! 1 -
L LO
__Bn
D,

En funcidon al momento resultante seleccionamos una
corona MTE-590.
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Dimensiones de la serie MTE-590

ORIFICIOS DE MONTAJE
ANILLO EXTERNO ANILLO INTERNO
D

o i H HWU AP:DX. I'o n, Bu

(pulg) (pulg) (pulg) (pulgl (k) (pulg)

DESCRIPCION DE DIMENSIONES Y PESO

N/P Kaydon

MTE-590 33534 23125 28M4 2563 283 30625 18 04938 24875 24 0938

DATOS DEL ENGRANAJE :
a=20° CLASIFICACION
(b} DEL MOMENTO
CARGA MAXIMA rm

DEL DIENTE DEL
ENGRANAJE

FORMA DEL
DIENTE

(Ib-pie)

5D 33.000 3 59 2563 17280 338,700

Valores obtenidos del grafico en funcion a las cargas y los momentos obtenidos de calculos

1,400
(Q) MT-590
1,200 (R) MT-705
\.;‘ (S) MT-730
. S~ (T) MT-870
g 1,000 -\‘\
% 8004 ™~ ~~
= ~ “~
2 600 N o
g RO S ~
G 400 ~
Ty Ty W
200 N\
|WIHAY \
0 \0 [ \R \ \

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1,000
Momento (Ib-pie x 1,000)

Para 15000 Ibf, un momento maximo de 325000 Ibf-pie aproximadamente y para 280000
Ibf-pie una fuerza de empuje maxima de 260 Ibf
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Seleccion del pifion:

D;

_F;

4

Piflones de acoplamiento para los rodamientos de la serie MT

DATES Df"_i':?'“” I DESCRIPCION DE DIMENSIONES Y PESO
N/P DEL N/P DEL =
RODAMIENTO | PINON F%‘Lﬂ:ﬁ 2 P, b, D, D, D, D, w AP:DK.
DIENTE (pulg) (pulg) (pulg) (pulg) (pulg) (pulg) (pulg) (Ib)
MTE-145 al
MTE3ae  20NGH FS 17 5/7 225 3125 34 3686 2906 1000 1/4 66
MTE-415al 39200001 14 4 2000 2880 3500 3500 2880 1000 i 64
MTE-540 39200002 17 4 2000 2880 4250 4650 3630 1000 100
MTE-590al 30200003 14 3 2000 2880 4667 5200 3880 1250 . 14
MTE705 39200004 17 3 2000 2880 5667 6200 4880 1250 183
Tolerancias Ref. *.015 +.015 Ref. -0.01 Ref. 0.002
Diametros primitivos I=w¢/wp=dp/dc
Pifidn: Dpp:=5.667 in=143.942 mm
Diametro del hueco del pinén:
Dhp:=2.1.125 tn=57.15 mm h:=18 Ib=8.165 kg
Corona: Dpc:=33.534 in=851.764 mm
iy . D
Relacion i==PP _0.169

Dpc
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Torque necesario en el engranaje para calculo de potencia de motor eléctrico

. D
Radio de la corona: Rco ::%:425.882 mm

Torque necesario en la corona

T,o = Qo+ RcO=290926.51 kgf -cm
Torque necesario en el pindn:
Tpyp=Tp.+1=49164.446 kgf -cm

Velocidad de giro del brazo: Se considera 1/4 de vuelta en 15 segundos para posicionar el
brazo

RPM de la corona: wc:=1 rpm
i 7 wc
RPM del pindn: wp:=——=5.917 rpm
1
Potencia necesaria para el giro: Nmg:=T, . -wc=2.988 kW

Potencia motor en el pifion:

Npp:=Nmg=4.007 hp
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Jeccion del r r: / Lentax 722

Diametro del eje de la rueda conductora Dec=14.4 cm

Factor de servicio de catalogo para mecanismo de giro gria : Fs:=1.5

La carga radlial provocada por un elemento de i = factor de correccion para el caso de carga aplicada fuera
transmision puede calcularse con: del centro del extrema de eje standard.
M.k .k1.f 2
Praoa—toteD o] Siendo f=1+—
10 Dp/2 L
Donde: k= Constante segin el tipo de reduccidn,

e = distancia del punto

de aplicacidn al centro del eja (m), v A angranajes

k= 1.4 pinon y cadena
L= ver tabla (pag.16) k= 1.8 comeas en V'
Pr k= 2,2 correas planas

" oY E__' ........ _B
k1= Constante sepun el tipo de construccion.
=—

k1= 1.0 en equipo standard

k1= (0.7 en equipo con trompa para agitador,
En todo caso debera verificarse que : Pr <P adm (RU, AG sobre pedido, consultarnos)

Calculo de carga radial provocada por un elemento de transmisién en el pifidn:
k:==1 kl:=1

ep:=0 mm lx:=120 mm

fp:1+2:1
lx

Formula carga radial en el pifién seguln cargas:

T +kekl.
Pp ::np—fp:683.116 kgf
IO.Dpp
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CARGAS RADIALES Y AXIALES ADMISIBLES EN EL EJE DE SALIDA*
OUTPUT SHAFT OVERHUNG LOAD RATING*

CARGAS RADIALES Y AXIALES ADMISIBLES PARA EJE DE SALIDA HUECO
HOLLOW SHAFT OVERHUNG LOAD RATING

MODELO VELOCIDAD EN EL EJE DE SALIDA (r.p.m.) / OUTPUT SPEED ( r.p.m.)

MODEL .25 5..20 21..40 41..60 61.80 | 81.120 | 121.150 | 151..250

Corgaradial(daN) | 7100 | 1950 | 1880 | 1680 | 1460 | 1150 | 1050 915

FRodial load

KL2

Carga axial (daN) 240

TE4 752 672 584 460 420 366
Thrust

Cargaradial(daN) | 3350 | 3000 | 2860 | 2560 | 220 | 1m0 | 1610 | 1280

FRodial load

KL3

Carga axial (daN)
Thrust

1280 1200 1144 1024 888 696 b4 512

Cargaradial idaN) | yony | go30 | 4020 | 3600 | 3120 | 2450 | 2260 1520

Rodial load

KL4

Carga axial (danN)
Thrust

1800 1688 1608 1440 1248 980 904 608

Carga radial (daN) | 75309 7070 5840 4930 4070 3520 3140 175

KL45 Fodial load
Carga axial [daN)
Thrust

2880 2828 PEE 1972 1628 1408 1256 910

Pradm:=19600 N =1998.644 kgf verificamos que: Pp < Pradm

Se selecciona un conjunto reductor KL45: para 4 kW y 6 rpm

Patencia Velocidad  Relacion MODELD Faciorde Momento Velockiad Cama  Carga Peso Medidas  Repuesios
Entrada Salida Seguridad | Entrada Radial Fulal AproN.
AP0, APFON. adm. adm.
KW HP (RPM) ()] {f2) {MNm) (RPM) (kg) lkg) (ka) Pagina  Pagina
32 440,48 KLASHR 4,00 0,95 8353 1420 7200 ZEB0 380 34-35 45
9 362,28 KLASHR 4,00 1.8 GETO 1420 7200 2EED 380 34-35 48
L] JAR T KLASHE 400 145 Ll 1490 TOTH E2R 380 d-35 1.
| 6.2 22906  KLASHR 4,00 1.80 4344 1420 7070 2828 380 34-35 a8
TE TESEF  RIASAR 400 A 11 IEET T T B 6 I35 5
a3 159,77 KLASHR 4,00 258 3030 1420 7070 2678 180 34-35 4
0.4 136,26 KLASHR 4,00 3.00 2584 1420 7070 2628 380 34-35 4
121 1731 KL4SHR 4,00 3.50 2275 1420 7070 2828 380 34-35 a8
140 101,70 KLASHR 4,00 4,00 1929 1420 7070 228 380 34.35 46
8.1 1464 KLAS 4,00 & 240 3284 955 7070 2678 85 3233 48
0.7 89,42  KLA5 4,00 f& 3,10 2562 955 7070 2828 385 3233 a8
= 2 13,2 72,17 KLAS 400 /& 385 2067 955 7070 2828 85 32.33 46
S o
124 1464 KLAS 4,00 365 29 1420 7070 26878 360 3233 4
o o
= L= 5.7 24786 KLATR 4,00 0,95 4700 1420 4230 1688 261 34-35 4
o3 = 7.0 244 KLATR 4,00 1,15 3820 1420 4270 1688 261 34.35 48
85 167,69  KLATR 4,00 1.40 3180 1420 4220 1688 261 34-35 a8
0.0 14208 KLATR 4,00 1,685 2693 1420 4270 1688 261 34.35 45
.7 12187 KLATR 4,00 1.98 2311 1420 4220 1688 261 34-35 4
134 105,61  KLATR 4,00 235 2003 1420 4230 1688 261 34.35 46
8,1 117,49 KL4 400 & 1,35 3344 955 4220 1688 m 32.33 46
0.3 9251 LA 4,00 }& 175 2650 955 4270 1688 m 3233 4
121 NT4T K4 4,00 2085 2264 1420 4220 1688 246 32433 a8
154 9251 KL4 4,00 2,60 1782 1420 4220 1688 246 32.33 46
BB 7542 KL4 4,00 3.20 1453 1420 4220 1688 246 3233 a8
225 62,98  KL4 4,00 3,80 1214 1420 4020 1608 246 32.33 46
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Se selecciona un conjunto de motor reductor: KL45HR de 4 HP / 3 kW
Velocidad de salida: 6.2 RPM

Velocidad de entrada: 1420RPM

Relacion de reduccion de i=1/229.05

Fz:1.8 Se da que Fs<Fz

Mutil:=4344 N -m=44296.472 kgf -cm

TABLA DE MEDIDAS - SERIE “ KL (CON EJE DE SALIDA MACIZO)
OVERALL DIMENSIONS - TYPE “KL ™ (WITH OUTPUT SOLID SHAFT)

L2 W2 «a1 ko Qo Q Ma
L) g C
ez
—.m
[
NEE 2 5
chavz, | @ .
(=]
= >
=
Al !
J S K - | o
B = & £ [i<]
g
'Eb' o = 2 5@
c F—
4 =l
T 8] ==l
B il 2
f A
e
Modelo D2¢ L2 chav2 T2 H2 A B Bo C S5 0 Qo Blg¢ Rlg 51g alg 1 f1 )
Tamafia Mater [EC | Motor Size
Model keway 2 0490 100-112 132 150..200 225
KL2 mm 50 100 14«9 MI16 180 150 165 200 25 18 278 32 32 51 82 — 230 265 14 300 16 5 4
KL3 mm 60 120 18kl M20 212 180 180 233 32 22 W0 32 32 52 a2 — 350 300 18 350 18 5 4
KL4 mm 70 140 20x12 M0 265 225 235 205 36 26 30 3 3. 52 82 -~— 350 400 18 45D 18 5 8
KL45 mm 90 170 2514 M24 315 370 IBD 360 40 33 3ITB — 45 a5 75 105 350 400 18 450 18 5 8
Peso aceite
Modelo N No Vo W2 W1 w2 Y e el e2 f E h hi ht htl nml n2 n3 nd kg Its
Nhodel Weight ol
KI2 mm 55 112 75 40 130 108 25 218 25 263 20D 112 288 1585 310 330 6B 60 65 150 20 3,0
K13 mm 70 132 91 55 150 135 30 285 30 310 230 137 340 181 365 387 8 75 70 175 153 50
KLd mm 75 160 105 75 192 155 42 330 36 381 200 160 417 218 440 490 95 86 95 125 230 E5
KL45 mm 95 200 140 395 216 182 41 380 45 465 340 1BS 503 264 525 524 115 100 115 225 359 15

Dhp=57.15 mm

* Diametro del hueco del pifidn 57.15 mm debe maquinarse para coincidir con el diametro
del eje del reductor de 95 mm para realizar un rebaje
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Icul imensionamien y/ 1 /7 / edificit

Se plantea realizar la verificacion de la estructura en mediante el calculo de flexién de las
vigas de apoyo de las plataformas que sostendran los vehiculos y la verificacion por pandeo
de las columnas de soporte de la estructura, estas son dos las columnas del frente y las de
atras que soportan ademas el peso del semiportico.

Calculo de las vigas de soporte de las plataformas

Vigas de perfiles IPN 380 Wxva:=1260 cm® Irva:=24010 ecm*
Maxima carga estatica sobre las vigas Qua:=PT 05+ QUyp, =4116.959 kgf
Longitud de las vigas de apoyo: Lva:=5.15m

Momento flector en la viga de apoyo a causa de la maxima carga

.L

Mfva =302 L0 _ 30058.435 kgf -cm
ova =V _ 100681 K9

Waxva cm’
Coeficiente de seguridad:

_ Jadm _ % ..

Uy = =3.328 Buenas condiciones

gva

Flecha de las vigas de apoyo:

. Qua - Lva®
" 48.E-.Izva

Lva _

fva =0.232 cm fmax:= =0.515 cm
1000
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Calculo de columnas de soporte del frente y trasera de la estructura, por pandeo a la
compresion.

Adoptamos perfiles IPN para amabas columnas:

Columna frente IPN180 Scf:=27.9 em?

Columna trasera IPN450 Sct:=147 ecm?

Esbeltez de columnas soporte del frente y trasera

Columna del frente: empotrada en ambos extremos

Longitud pandeo columna del frente: Lef:=2.2m
Lpf:=0.71-Lef=1.562 m

Columna trasera: parte superior libre y empotrada en la base, se toma desde el
extremo libre (tomamos el empotramiento desde la union con la viga de la
estacion superior)

Longitud pandeo columna trasera: Let:=2.1m
Lpt:=2 Let=4.2 m

Radlios de giro minimos columna frente y trasera

Frente: WXop=7.2 cm 1Yep=1.71 em

Trasera: ix.,:=17.7 cm 1Y.:=3.43 cm

Grado de esbeltez columna frente y coeficiente de pandeo:

L

zef =P _ o1 604 wref=1.04
chf
L

ef =22l _ g1 345 wyef=1.73

Y. f
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Grado esbeltez columna trasera y coeficiente de pandeo:

FACULTAD DE INGENIERIA

Azet = 2P — 23 729 wzct:=1.05
m:ct
Ayct ::ﬁ: 122.449 wyct:=2.51
1Yt
VALORZS DEL COEFICIENTE TF oanmzo Lub
X F
1w|1|2 3!455'17 3191
20 1,0414_—1,0.151,64 1,05% 1,05 1,06| 1,06 1,07 1,0’{!@ 1,08| 20
ol s,08) 1,00 1,00 1,10) 1,90] 1,11] 1,11] 1,72] 1,93 1,13] 30
0] 1a) 1,04 1,15 1,16| 1,16 1,97} 1,18] 1,19 1,49] 1,20| 40
50 1,21 1,22i 1,23_1,23i 1,24 1,25 1,26 1,27 uzsl 1,290 50
6] 1,30 1,31 1,3 || 1,335 1,34) 1,35) 1,36] 3,37] 1,39 1,40 €0
700 1,41 1,4.zi 144 I.t,4s§ 1,48 1,481 1,49! 1,50 1,52! 1,531 70
80! 1,55 1,56 r,sai1,sg§ 1,61 1,821 1,64 1,66| 1,65 1,63] 80
90| 1,71] 1,73 1,74 | 1,76| 1,78] 1,80] 1,82] 1,84) 1,86] 1,28] 90
100 1,90 1,92 t,54'§1,gsé 1,95! 2,00] 2,02} 2,05! 2,075 2,09]100
110 ] 2,11 2,1;;2,15'52,13 2,215 2,23| 2,27 Z'Ni. 2.35i 2,39{110
120 | 2,43 (2,47 2,51 |2,55] 2,60) 2,64| 2,68 2,72| 2,77| 2,51120
130 2,85 2,90! 2,tz|.t"2,<39i 3,03] 3,08 3,12] 3,17 3,22i 3,28|130
140 3,31 3,381 3,41 3,45 3,50{ 3,55| 3,60 3,65] 3,70| 3,75)140
150 | 3,80 3,85 3,90 | 3,95| 4,00 4,06 4,11] 4,16] 4,22 4,27|150
160 { 4,32 4,38 4,43 | 4,49 -1-.5-1[ 4,60 4,65 4,71 4.‘.'7{ 4,821160
170.| 4,88 | 4,94 3,00 | 5,05 s.ni 5,17| 5,23| 5,23) 5,35| 5,41(170
80| 5,67|5,51] 5,59 5,66| 5,72} 5,78] 5,84| 5,91| 5,97 6,03]180
190 | 6,10 6,16 | 6,23 | 6,29 6,36| 6,42| 6,49] 6,55 6162 | €,63)190
200 | 6,75 | 6,82 | 6,89 | 6,96 7,03 7,10} 7,17 7,24] 7.31] 7,38 |200
20| 7,45| 7,52 7,59 | 7,86 T,T3| 7,81} 7,88| 7,95| 8,03 &,10|210
220 | 8,17{ 8,25 | 8,32| 8,40 a.-rri' 4,55| 8,63] 8,70 a.mfs;sa 220
230 | 8,93| 9,01 9,09 [ 9,17 9,25| 9,33] 9,41 9,49] 9,57 9,65/230
240 | 9,73 | 9,81 9,89 | 9,97(10,05 10,14 10,22 10,30 (10,33 110,47 240
250 | 10,55 | | 250
|

Calculo de carga critica:

Calculamos la carga que puede soportar una columna metdlica de un solo perfil
IPN. Las inercias segun el eje "yy" y el "xx" son muy diferentes y por ello la capacidad
de carga en una y otra direccion también lo seran.

Columna frente:

T adm * SC
Pmcf;: d—f
wIxc

=37557.692 kgf

Pycf:

Oadm* S Cf

wycf

=22578.035 kgf
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Carga sobre los soportes del frente incluye peso de la viga:
Pcf:=2 Qua+(5.3-84 kgf)=8679.117 kgf

La seguridad a la carga por pandeo debe ser mayor a 3.5

_ Pycf
vf= Pcf

=2.601

Columna trasera:

g, Sct
Prct:=—"" """ _ 196000 kgf
wxct
o, *Sct
Pyct:=—" " _81992.032 kgf
wyct

Carga sobre los soportes traseros:

Pcti=Q,yy=6831.156 kgf

Seguridad a la carga por pandeo:

P
D yct
Pct

=12.003

Verificacion de la tensidn en los tensores de perfil L :

Se selecciona un perfil 100x100x20 S,:=36.2 cm”

Tension normal a la traccién con carga total

P Pct
a’N:: JNt::?c:188.706 kof

t cm
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Coeficiente de seguridad a la traccién o compresion

g
Uy i=—2" — 7419

ONt

Se adoptan perfiles IPN380 para las vigas que soportaran el peso de la plataforma y los
vehiculos.

Se adoptan perfiles IPN180 para las columnas delanteras del edificio.

Se adoptan perfiles IPN450 para las columnas traseras reforzadas con tensores de perfiles.
angulares L de 100x100x20 de lados iguales.

Los elementos armados del mecanismo se unirén mediante soldadura arco voltaica directa.
Las soldaduras seran a tope con penetracion total y seran realizadas por técnicos
especializados, todo bajo normas.

1
N

Iculo de las plataform / elevador. ademas I /
apoyara el vehiculo.

Flexién de la viga de plataforma

Quyn, = 2800 kgf Ljatap=52m

Como viga simplemente apoyada calculamos el momento flector con carga mdvil:

Qvl' . Lplataf . Lplataf
im
2 2
Mfp:= =364000 kgf-cm
Lplataf

Adopto para la viga dos perfiles C de canto redondo C240 240x85x9.5

k
wzplat:=300 cm® gv:=46.2 Lf
m

Peso de la plataforma con la carga: gplat:=2+gv+L,;,,s=480.48 kgf

Dos perfiles duplico el modulo resistente:

Mip___go6.667 K97
2. wxplat cm?

oplat:=
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Coeficiente de seguridad:

Oadm

vplat:= =2.308 *se verifica

oplat

Flexion de los peldanos:

La plataforma tiene un ancho tal, que en la peor condicidn hace que la rueda del
vehiculo quede apoyado a 50 cm de distancia de palanca.

Mfpel:=Quvy,,+50 cm =140000 kgf-cm

Se adopto para la viga dos perfiles C de canto redondo C160 160*65*7.5
wzpel :=116 cm®
Al poseer dos perfiles, se duplica el modulo resistente:

opel:=
2 «wxpel cm

Coeficiente de seguridad:

g
adm _ 9 39 *se verifica

vpel:=
opel

Pandeo y compresion de los soportes de la plataforma base:

Se adopto para la viga dos perfiles C de canto redondo C80 80*45*6

Sb:=11 cm? iz, :=3.10 cm iy,:=1.33 cm

Barra con ambos extremos articulados:

Lbarra =55 cm

barra barra

Azb =" — 17,742 Ayb:= =41.353

1Ty Yy
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Axb:=Ayb wyb:=1.15

dm

T adm *Sb
Pyb:=———

=13391.304 kgf
wyb

Pzxb:=Pyb
Carga debido la peso de la plataforma y del vehiculo:

Ppv:=Quy, + qplat =3280.48 kgf

Pyb
Ppv

vbp:= =4.082

Calculo de los cilindros actuadores del elevador de plataforma.

Utilizamos un cilindro para cada lado de la plataforma

Fuerza aplicada a cada cilindro de elevador: extension y retraccion

Ppv:=Quy, + qplat =3280.48 kgf

Calculo del vastago de los actuadores de la plataforma al pandeo.

2
Dos extremos Fkp:=" -E-{J
articulados Cs.Sk?
e, AL
e i A I I
1 \ e Fkp: carga de pandeo
= 1 [
. ) JIIg _
A ol Sk: long. libre de pandeo cm
Maoriages e
e Ll Cs: coef. seguridad
i
Sk=1 E: modulo elasticidad kgf/cm?2

Jp:=0.0491 dv*

FACULTAD DE INGENIERILA

Jp: momento de inercia cm4
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Largo estimado del vastago:

2 2

lzv ::\/(50 cm) +(120 cm) =1.3m
Al utilizar dos cilindros dividimos la carga:
Ppv

Fk:p::T:164O.24 kgf Ske:=lxrv=1.3m Cs:=3.5

Despejamos el diametro del vastago de la formula

4 Cse 2
dvi=y|[EFP-C3-Ske” ) _ 31 548 mm
0.0491-7% -E

Se adopta vastago de 35mm

Formulas para la fuerza de extension y retraccion:

2 2 2
Fex::Po-%-OB Fret::Po-ﬂ. <DC4 dv )

-0.9

0.9= coeficiente de rozamiento de los componentes del cilindro
Po=presién de operacion (Mpa o bar)
Dc= didmetro interior del cilindro

dv= diametro del vastago del piston

El factor de carga es la relacion entre la carga real y la fuerza tedrica de salida del
cilindro.

Tabla 3.1 Relacion entre el factor de carga y la velocidad del pistén

Velocidad del piston (mmi/s) Factor maximo de carga
8a100 70%
101 a 200 30%

2012300 10%
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Con el tamaiio del vastago elijo un cilindro del cuadro y calculo la presion.

Para un vastago de 35 mm de tamafo intermedio obtengo un diametro interior de
cilindro 3 pulgadas.

Dce:=3 in=176.2 mm Fex:=Fkp
Poie— 2 FeT 39964 F9F
g+ Dece® - 0.9 cm

Velocidad del pistén:

Vpe= 2V _g9 857 ™M™
14 s ]

Fme:=70%

La fuerza de salida del cilindro es: Fsc:= ZPI())U7 =2343.2 kgf

Mediante la formula de fuerza de extension despejo el diametro del cilindro del
elevador.

2 .
Dree= 1 |—2 5 _91.076 mm
0.9.7m7-Po
Drac:=4 in=101.6 mm

Se adopta para cada lado un cilindro de diametro comercial de 101,6 mm. o
4" (pulgadas) y vastago de 44,45 mm.
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M:Wastago normal - I'Vastago intermedio - %:Vastago super

S 2540 3175 3810 4445 5080 5080
b s Tl e S L T e e B
e e 1 A 1UE :
N 5 B W W
O D T B TRRIRT ST

S 34 WE  TUB 1M 11| T
AR (taE ISR M B e
s 30 40 45 45

[ LC + CARRERA

N:Wastago normal - EVistago intermedio - S:Vistago siper
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Icul la plataform / elevador ubii n el braz

Se considera una viga en voladizo con dos cargas puntuales una por cada rueda
lrg:=14m Iry. =445 m

El brazo esta compuesto por dos vigas centrales tipo cajon.

Calculo del momento de inercia de la seccion de la viga por teorema de Steiner
Datos de la viga cajén: 300x100x9.25

Eje X-X:

=8845.643 em*

1.h33 1.espl?
e h3 )+2-(7b i 4 +bl-espl-

2
Tapi=2- h3 +espl
12 12 2

Modulo resistente:

Ixp
h3+2 -espl)
2

=554.516 ¢cm?

Wep:=

Eje Y-Y:

espl

espl-b1® )+2.[h3'esp13

2
=178.66 cm*
12

Iyp::2-( +h3-esp1-(b2—1—d1—

I
Wyp =P _ 35.73 cm?®

Momento de inercia total: Ipl:=Izp+Iyp=9024.308 cm*

Momentos flectores:
Rueda delantera:

Mfprd:=Quy,,+0.65«lr,,,=254800 kgf -cm
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Rueda trasera:

Mfprt:=Quy,,+0.35+Ilr,,,,=436100 kgf -cm

Tension por flexion:
Mfprd+Mfprt
O rneaoni= S HIPTAEMIPTE _ o) 075 KT
2. me cm2

Coeficiente de seguridad a la deformacion eldstica.

O adm

=2.247

Vrdel*=
ruedas

Calculo de uniones atornilladas y didmetro de los bulones al corte y traccion en la base
de los soportes del portico.

Digmetro del agujero en funcion del espesor de la chapa mas delgada de la union.
*para chapa de e=9.52 mm espl =0.952 cm

*didmetro del agujero de la chapa 21mm dagl:=2.1 cm

*debe cumplir que el espesor total de la union no debe superar 5.d

*espesor total de la union et=100mm

Para una union simple:
FORMULAS

Tension Corte con e>0.493*d

dagl?® -
_ 299" T 300=2770.885 cm>

Tecl:
Tcl:=2770 kgf

dag2:=3 cm

_dag2® -7

Te2: -800="5654.867 cm? Tc2:=5654 kgf
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Tension Compresion contra las paredes con e< 0.493*d

Tepl :=dagl - espl - 1800 = 3598.56 cm*

Tcpl:=3598 kgf

dag2:=3 cm

Tcp2:=dag2-espl-1800=>5140.8 cm’ Pi=1.4
Tcp2:=5140 kgf p:=1.2
Carga total de la gria

QT =12265.856 kgf

Numero de tomnillos al corte:

Nte=LL V¢ _ 3645
Tc2

Numero de tornillos a la compresion.

QT -¢-p
Tcp2

Ntep:= =4.009

Conclusion: se adopta la union mediante 16 bulones M30 por cada soporte del portico, este
valor esta en funcion a la cantidad de bulones necesario y me aporta un coeficiente de
seguridad de 4.



Programacion del prototipo:

Se realiza la programacion del PLC para operacion automatizada del prototipo el lenguaje Ladder vy el
sistema de GRAFOS o GRAFCET.

LADDER:

Es un lenguaje de programacion se programa mediante simbolos graficos y en diferentes segmentos
llamados escalones, programamos las diferentes sentencias de la ldégica hoy practicamente todos los
entornos de programacion y automatas son programables en este lenguaje.

GRAFCET:

Su significado es grafico de control mediante etapas y transiciones. Una herramienta muy
importante para la automatizacién de procesos, es un modelo de representacion grafica
para esquematizar un proceso automata secuencial, este proceso consta de fases consecutivas de los
sucesivos comportamientos de un sistema légico predefinido por sus entradas y salidas.

Basicamente, es un grafico que simboliza el trabajo de la maquina y determina el orden en que
se deben las piezas programadas.

Se compone de distintos elementos:

e Estados o etapas
e Transiciones
e Acciones asociadas

El proceso se descompone en etapas y siempre hay una etapa inicial, el comienzo del ciclo repetitivo.
Cada etapa representa el estado del sistema y lleva asociada acciones de maniobra.

Dichas acciones, son los trabajos que realiza la maquina.

Cuando se ha finalizado una etapa y pasa a la otra, se conoce como transicion.

Las transiciones, son las condiciones necesarias para pasar a la siguiente etapa.

Virtudes:

Facilidad de programacion, sencilla, visual, productiva, flexible y facilita los cambios.
Permite detectar errores de manera sencilla o detectar averias y repararlas.

Acepta modificaciones en el disefio sin que afecte a la estructura.

Mejora la productividad, es preciso y permite reducir costes.

Descripcion del proceso: detalles de la secuencia de programacion del prototipo.

Se selecciona un moédulo PLC TM221CE40R que posee 24 entradas digitales, 2 analdgicas 16
salidas de relé de 2 A 1 puerto serie y un puerto Ethernet alimentacion de 100 a 240 v (CA). Y un médulo
TM3DI16K de ampliacion de entradas digitales de 24v CC.

El proceso posee 142 escalones de programacion los cuales se dividen en las secuencias de:

e Reseteo de todos los estados y seteo del rearme.
e Seteo del rearme por falla:

Detecta la ubicacion de la secuencia donde se encuentre el sistema en caso de producirse una falla. El
rearme, de activarse, regresara al estado inicial siguiendo la secuencia programada desde el punto donde
se encuentre el sistema.

Se detectaron 10 combinaciones propicias para la ejecucion del rearme dentro de las cuatro posibles
zonas donde puede estar ubicado el sistema cuando ocurriese la falla:

1) Plataforma del elevador inserta en zona de estaciones.

2) Plataforma del elevador en zona de traslacion. (en pasillo)
3) Plataforma del elevador en zona de elevacion.

4) Plataforma del elevador en zona de plataforma base



Modulos TM221CE40R y TM3DI16K
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e Secuencias de rearme:

Describe la secuencia de estados y transiciones por las que pasa el sistema una vez activado el rearme.
Estas secuencias poseen estados especiales de rearme, ya que no pueden utilizarse estados propios de
la secuencia de funcionamiento normal del sistema aunque los procesos sean exactamente iguales.

e Marcha y secuencia de ascenso:

Pone en marcha, de darse las condiciones establecidas en la programacion, la secuencia de ascenso del
vehiculo desde el estado inicial de reposo, recogiendo el vehiculo en la plataforma base, y desde ahi,
hacia la plataforma de estacionamiento previamente seleccionada por el usuario. Respetando los estados
y transiciones programados.

e Fin de secuencia de ascenso:
Finaliza la secuencia programada volviendo al estado inicial del sistema.

e Marchay secuencia de descenso:

Pone en marcha, de darse las condiciones establecidas en la programacion, la secuencia de descenso del
vehiculo desde el estado inicial recogiendo en la plataforma de estacionamiento previamente seleccionada
por el usuario y apoyandolo en la plataforma base. Respetando los estados y transiciones programados.

e Fin de secuencia de descenso:

Finaliza la secuencia programada volviendo al estado inicial del sistema.

Se utilizaron:

¢ 31 fines de carrera lo que significa 31 entradas digitales al PLC.
e 57 estados para realizar el diagrama de grafos del sistema disefiado para el prototipo.



Datos:

FINES DE CARRERA: descripcibn, direccién y simbologia.

SIMBOLO CONTACTO DIRECCION OBSERVACION
PA Pulsador ascenso %10.0 (NA)
PD Pulsador descenso %10.1 (NA)
Fcl Fin de carrera 1 %10.6 Estacidn posicion 1(NA)
Fc2 Fin de carrera 2 %10.7 Estacidon posicion 2(NA)
Fc3 Fin de carrera 3 %10.8 Estacidon posicion 3(NA)
Fca Fin de carrera 4 %10.9 Estacion posicién 4(NA)
Fc5 Fin de carrera 5 %10.10 Estacion posicién 5(NA)
Fc6 Fin de carrera 6 %10.11 Estacion posicién 6(NA)
FcP1 Fin de carrera plataforma 1 %10.3 Vehiculo en plataforma
1(NA)
FcP2 Fin de carrera plataforma 2 %I1.1 Vehiculo en plataforma
2(NA)
FcP3 Fin de carrera plataforma 3 %I1.3 Vehiculo en plataforma
3(NA)
FcP4 Fin de carrera plataforma 4 %l1.4 Vehiculo en plataforma
4(NA)
FcP5 Fin de carrera plataforma 5 %l1.5 Vehiculo en plataforma
5(NA)
FcP6 Fin de carrera plataforma 6 %11.6 Vehiculo en plataforma
6(NA)
FCES FC elevador superior %10.12 Elevador estacion
posicion superior(NA)
FcEl FC elevador inferior %10.13 Elevador estacién
posicion inferior(NA)
FcPS FC elevador plataforma %10.14 Elevador encima de
superior plataforma base(NA)
FcPI FC elevador plataforma inferior %10.15 Elevador debajo de
plataforma base(NA)
FcC FC punta elevador %10.16 Punta de la plataforma
del elevador(NA)
FcPE FC plataforma elevador %10.17 Vehiculo en plataforma
del elevador (NA)
FcPB FC plataforma base %10.18 Vehiculo en plataforma
base(NA)
FcGO FCbrazoenO %10.19 Brazo retorna a posicion
inicial(NA)
FcG1 FCbrazoen1 %10.20 Brazo gira a posicién
1(NA)
FcCl FC carro posicién inicial %10.21 Ubicacién carro zona del
pasillo(NA)
FcCF FC carro posicion final %10.22 Ubicacién carro zona de




estaciones(NA)
E1l Estaciéon 1 %10.23 Seleccion de
estacion(NA)
E2 Estacién 2 %I1.0 Seleccion de
estacion(NA)
E3 Estaciéon 3 %I0.2 Seleccion de
estacion(NA)
E4 Estacion 4 %10.4 Seleccion de
estacion(NA)
ES Estacién 5 %10.5 Seleccion de
estacion(NA)
E6 Estacién 6 %I1.2 Seleccion de
estacion(NA)

ESTADOS Y COMANDOQS: Descripcion y simbologia.

ESTADO

DESCRIPCION

OBSERVACION

GD12

Grua derecha

Movimientode 1 a2

GI21

Grua izquierda

Movimientode 2 a1l

GD13

Grua derecha

Movimientode 1 a 3

GI31

Grua izquierda

Movimientode 3 a1l

GD14

Grua derecha

Movimientode 1 a 4

Gl41

Grua izquierda

Movimientode 4 a1

GD15

Gruaa derecha

Movimientode 1 a5

GI51

Grua izquierda

Movimientode5al

GD16

Grua derecha

Movimientode 1a 6

Glel

Grua izquierda

Movimientode 6al

GPR

Grua reposo

Estado inicial reposo

CA

Carro avanza

Avance Acercamiento

CR

Carro retrocede

Retroceso Alejamiento

CPI

Carro posicion inicial

Reposo

BPO

Brazo posicion 0

Posicién reposo en 0°

BP1

Brazo posicion 1

Posicién reposo a 90°

REARME

Rearme por falla

Reseteo




GPO Posicidn limite de la gria Reposo en 0
G1R Grua estaciéon 1 Reposoen 1
G2R Grua estacion 2 Reposo en 2
G3R Grua estacion 3 Reposo en 3
G4R Grua estacién 4 Reposo en 4
G5R Grua estacion 5 Reposo en 5
G6R Grua estacién 6 Reposo en 6
CPI Carro posicion inicial Reposo
CPF Carro posicion final Reposo
BGO Brazogiraa 0 Regresa a posicion 0°
BG1 Brazogiraal Se mueve a posicion 90°
EPS Elevador plataforma superior Se posiciona encima de la
plataforma estacidn elegida
EPI Elevador plataforma inferior Se posiciona debajo de la
plataforma estacion
EBS Elevador base superior Se posiciona encima de la
plataforma base
EBI Elevador base inferior Se posiciona encima de la
plataforma base
PBS Plataforma base sube Eleva el vehiculo desde el nivel
del suelo
PBB Plataforma base baja Desciende el vehiculo hacia el
suelo
ES Elevador sube Acciona elevador hidraulico
EB Elevador baja Acciona elevador hidraulico
GIR Grua izquierda rearme Se desplaza a la posicidn inicial
CAR Carro avanza rearme Sistema de reame
CPFR Carro posicion final rearme Sistema de reame
EBR Elevador baja rearme Sistema de reame
EPIR Elevador plat. inferior rearme Sistema de reame
CRR Carro retorna rearme Sistema de reame
ESR Elevador sube rearme Sistema de reame
BG1R Brazo gira a posicion 1 rearme Sistema de reame
PBSR Plataforma base sube rearme Sistema de reame




BP1R Brazo en posicién 1 rearme Sistema de reame
GIR Grua izquierda rearme Sistema de reame
GPOR Grua posicién 0 rearme Sistema de reame
GDR Grua derecha rearme Sistema de reame
GPIR Grua posicion inicial ESTACION 1 Sistema de reame
rearme
BGOR Brazo gira a posicién 0 Sistema de reame
BPOR Brazo en posicién 0 rearme Sistema de reame
PBBR Plataforma base baja rearme Sistema de reame
GES Grua posicién 0 superior Con brazo en posicién 1
GEI Grua posicion 0 inferior Con brazo en posicién 1
GD Grua derecha Movimiento lateral
Gl Grua a izquierda Movimiento lateral

COMANDOS DE ACCIONAMIENTO: Accion, tipo de accionamiento, direccion.

COMANDO ACCION ACCIONAMIENTO DIRECCION
(ESTADO) BOBINA

GDR
GD13
GD14 ACCIONA MOTOR DE Q0.0
GD15 DESPLAZAMIENTO SALIDA A RELE A
GD16 LATERAL A DERECHA CONTACTOR 1
GD12 DE LA GRUA

GD

GIR

Gl21

GI31 ACCIONA MOTOR DE

Gl41 DESPLAZAMIENTO SALIDA A RELE A Q0.1
GI51 LATERAL A IZQUIERZA CONTACTOR 2

Gl6l DE LA GRUA

Gl

ACCIONA MOTOR DE
CA DESPLAZAMIENTO DE | SALIDA A RELE A
CAR AVANCE DEL CARRO CONTACTOR 3 Q0.2
DE LA GRUA




ACCIONA MOTOR DE

CR DESPLAZAMIENTO DE | SALIDA A RELE A
CRR RETROCESO DEL CONTACTOR 4 Q0.3
CARRO DE LA GRUA
ACCIONA LA
EB ELECTROVALVULA DE SALIDA A RELE A
EBR QUE CONTRAE EL ELECTROVALVULA Q0.4
CILINDRO DEL 1
ELEVADOR
ES ACCIONA LA
ESR ELECTROVALVULA DE SALIDA A RELE A
QUE EXPANDE EL ELECTROVALVULA Q0.5
CILINDRO DEL 2
ELEVADOR
ACCIONA MOTOR DE
BGO GIRO DESDE POSICION | SALIDA A RELE A Q0.6
BGOR 1 A 0 DEL BRAZO DE CONTACTOR 5
LA GRUA
ACCIONA MOTOR DE
BG1 GIRO DESDE POSICION | SALIDA A RELE A Q0.7
BG1R 0 A1 DEL BRAZO DE CONTACTOR 6
LA GRUA
PBS ACCIONA LA
PBSR ELECTROVALVULA DE SALIDA A RELE A
QUE EXPANDE EL ELECTROVALVULA Q0.8
CILINDRO DEL 3
ELEVADOR
PBB ACCIONA LA
PBBR ELECTROVALVULA DE SALIDA A RELE A
QUE CONTRAE EL ELECTROVALVULA Q0.9
CILINDRO DEL 4
ELEVADOR
ACCIONA LOS
MOTORES ELECTRICOS | SALIDA A RELE A
MH DE LAS CENTRALES CONTACTOR 7 Q0.10

HIDRAULICAS DE
POTENCIA




UBICACION DE LOS FINES DE CARRERA:
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FINES DE CARRERA SELECCIONADQS: del catalogo Schneider electric.

Interruptores de posicion: Osiswitch Universal

Formato compacto, tipo XCK D, metalico Conexién por entrada de cable roscada ISO M161,5

Rectilineo de fijacién por la

Con cabeza de
movimiento cabeza
Dispositivo de mando M18 con M18 con
pulsador pulsador
metalico (5) con roldana
de acero (5)

ZCD 2e + ZCDE P16/ZCD 3e + ZCDE P16

12,5

ZCE10

ZCE11

20




DIAGRAMA DE GRAFO GENERAL POR BLOQUES DEL SISTEMA

En este caso para la seleccion del estacionamiento niumero 2 del nivel superior, el mismo procedimiento se
realiza para cada estacion de dicho nivel.

DESCENSO DEL
VEHICULO

SECUENCIA DE
DESCENSO
PLATAFORMA BASE

FcEl

T 5 SEG.

REARME POR
FALLA
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7z
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Fcl /
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SSEG/
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DE ESTACIONAMIENTO

—

FcCl

ASCENSO DEL
VEHICULO

SECUENCIA DE
ASCENSO
PLATAFORMA BASE

\ [E2 2 Fc1]

/ "

5 SEG.
Fcz\

FcCl

ACOPLE PLATAFORMA
DE ESTACIONAMIENTO

REARME POR
FALLA




1- A). Secuencia de ascenso de plataforma base: recoleccion y ascenso del vehiculo.

Pezca el vehiculo desde la plataforma base para elevarlo a la posicion inicial, y llevarlo hacia la estacion
(plataforma de estacionamiento) seleccionada.

PAME2AFCPB

FCEI*Fcl

G1R A BPO PBS FcPl 5 SEG.
EPI A CPI _— > " _— >
EB

Fcl

N N\
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<
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_—
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A 3 BPO <
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[E4 ~ Fc3] v [ES5 A Fc4]
P GI21vGI31 —

FcGl
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«—

G2R Vv G3R
G4R v G5R 5 SEG.

Fc2v Fc3
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FcCl

ACOPLE PLATAFORMA
DE ESTACIONAMIENTO




1-B). Secuencia de acople en_ plataforma de estacionamiento: deja el vehiculo en la plataforma de
estacionamiento.

Viene desde la secuencia de ascenso del vehiculo de la plataforma base y lo desplaza hacia la estacion
seleccionada, (acopla el vehiculo en la plataforma correspondiente a dicha seleccion)

5 SEG.

1 FCES 5SEG,
FcCF

e FcEl 5 SEG.

«— «—
5 SEG.
FcCl
yd




2 - A). Secuencia de desacople de plataforma de estacionamiento: luego de seleccionar el vehiculo a

descender lo desacopla de la plataforma estacion y lo traslada hacia la plataforma base.

5 SEG. FcCF 5 SEG.
@
N

FcCl

A

5 SEG.
"lliilll)
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2 - B). Secuencia de descenso a plataforma base: Viene de la estacion seleccionada, de recolectar el
vehiculo, y deposita el mismo en la plataforma base para ser retirado del garaje.

Fc2vFe3 GD12v GD13
FodvFcs GD14 v GD15
¢ €<
DESACOPLE PLATAFORMA G2Rv G3R
DE ESTACIONAMIENTO G4R v GSR
5 SEG.
_ GI21v GI31
Gla1v GIS1
<& Fcl &
s PDA[E2VE3VE4VES] <
> 7
T FCEI A Fcl
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EB
FCG1
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Rearme por falla: el sistema vuelve al estado inicial luego de un desperfecto o falla.

Se identifican cuatro posibles situaciones segun la posicion donde puede quedar el conjunto gruay brazo
plataforma del elevador para el rearme y de alli se traza la secuencia al punto de partida inicial.

Primer caso: grua con o sin vehiculo y plataforma del levador ubicada en posicion de plataforma de
estacionamiento.

FCPEAFCESAFCEI
Vv

FCPEAFCES
\'"J
Fc2v Fc3 " FCESAFcEI

Fcd v FeS —v_
FCESAFCEI

v
e

FcCF
5 SEG. FcEl 5 SEG.

« | eor ) e—— e ) ——

FcCl

3 SEG. Fel G1R A BPO
N
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Segundo caso: plataforma del elevador en zona de traslacion de la grua, con o sin vehiculo.

FCEINFCOAFC3AFOANFCS Fel
> > EPI A CPI

G1R*BPO

Tercer caso: plataforma del elevador con o sin vehiculo, en zona de elevacion, con grua en posiciéon E1
inicial.

Fcl A FcCl

A

[FCESAFCEIMFCPSAFCPI)
v
FCES v FCcEl v FcPS v FcPI

Fcl

v

\ 4




Cuarto caso: plataforma del elevador en zona de plataforma base.

[FcCl A FcGO]

A

[(FCPSAFCPI) v FCPS v FePl]
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PBSR

5
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FeC 5 SEG. B:’,1R
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v

Diagrama de contactos:
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Programacién en lenguaje LADDER

Software: Machine Expert Basic version 1.2 de Schneider electric
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| COMPUTOS - ANALISIS DE PRECIOS |
| REYH | DESCRIPCION | unibab | canmibap | PreciouniT | TOTALES |
|- GrRUA |
1.1 JVIGA PRINCIPAL [UN] I
MATERIALES 2
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 3,65 usD 1.955 | USD 7.136
Riel burbanch 12m un 1,0 usD 356 | USD 356
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 78,0 usD 3| USD 238
Oficial hs 60,0 uUsD 4| USD 234
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 30 usD 1] USD 29
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 2,25 UsD 13 | USD 29
Cortadora plasma 45A hs 16 uUsD 1] UsSD 14
COSTO UsD  8.035 |
1.2 |SOPORTES PORTICO [UN] |
MATERIALES 1
|Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 2,56 usD 1.955 | USD 5.005
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 54,0 usD 3| USD 165
Oficial hs 44,0 uUsD 4| USD 171
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 20 usD 1] USD 20
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 1,6 usD 13 | USD 20
Cortadora plasma 45A hs 15 uUsD 1] UsSD 13
COSTO UsD  5.394|
1.3 JVIGA TESTERA SUPERIOR [UN] I
MATERIALES 1
Perfil upn 240 12m un 0,87 UsD 2.854 | USD 2.483
Ruedas MA2 c/ Cajera Rodam 315mm un 2,0 usD 125 | USD 250
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 44,0 usD 3| USD 134
Oficial hs 36,0 uUsD 4| USD 140
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 13 usD 1] USD 13
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 usD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 7,5 usbD 1| UsSD 6
COSTO usb  3.037|
1.4 |VIGA TESTERA INFERIOR [UN] I
MATERIALES 1
Perfil UPN 240 12m un 0,76 UsD 2.854 | USD 2.169
Ruedas MA2 c/ Cajera Rodam 315mm un 2,0 usD 125 | USD 250
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 40,0 usD 3| USD 122
Oficial hs 36,0 UsD 4| USD 140
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 10 usD 1] USD 10
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 usD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 8 uUsD 1] UsD 7
COSTO usb 2708




1.5 JINSTALACIONES ELECTROMECANICAS EN GRUA

[UN] I

MATERIALES 1
Moteorreductor Lentax KL4 30 hp un 2 uUsD 4.098 | USD 8.195
Sensores de proximidad fin de carrera un 2 uUsD 57 | USD 113
Sistema de barra colectora de corriente ml 28 usD 59 | USD 1.639
Sistema carro colector corriente un 1 UsD 4.055 | USD 4.055
Cable TPR reforzado 3x6mm ml 12 usD 20 | USD 246
Cable control sensores AF HO77ZZ ml 26 usD 9 | USD 243
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 26 uUsD 1| USD 17
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 40,0 usD 3| USD 122
Oficial hs 24,0 usD 4 | USD 93
Operario especializado hs 36,0 uUsD 4| USD 127
EQUIPOS Y MAQUINARIA
COSTO USD  14.833 |
|2 - cArrO |
2.1 |ESTRUCTURA DEL CARRO [UN] I
MATERIALES 1
Perfil UPN 240 12m un 0,96 UsD 2.854 | USD 2.740
Ruedas MA2 c/ Cajera Rodam 315mm un 4,0 usD 125 | USD 500
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5mx6m un 0,80 usD 1.955 | USD 1.564
Barra acero 40 mm x 6m ml 2,90 usD 117 | USD 340
Acoplamiento manguito MF40 un 2,00 UsD 132 | USD 263
Corona de orientacion KAYDON MTE-590 un 1,00 usD 495 | USD 495
Porta rodamiento SYNT40F un 4,00 usD 59 | USD 234
Pifilon engranaje recto Z=17 un 1,00 uUsD 40 | USD 40
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 24,0 usD 3| USD 73
Oficial hs 30,0 usD 4 | USD 117
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 12 usD 1] USD 12
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 usD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 21 uUsD 1| UsSD 18
COSTO USD  6.406 |
2.2 |INSTALACIONES ELECTROMECANICAS DEL CARRO [UN] I
MATERIALES 1
Conjunto motorreductor KL3 10 HP un 1,0 usD 2.007 | USD 2.007
Conjunto motorreductor KLASHR 4 HP un 1,0 usD 1.890 | USD 1.890
Cable multifilamanto reforzado 3x6mm ml 8 usD 20 | USD 164
Sistema de barra colectora de corriente ml 12 usD 59 | USD 702
Sistema carro colector corriente un 1 uUsD 4.055 | USD 4.055
Sensores de proximidad fin de carrera un 2 uUsD 57 | USD 113
Cable control sensores AF HO77ZZ ml 18 usD 9 | USD 168
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 46 usD 1| USD 30
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 40,0 usD 3| USD 122
Oficial hs 24,0 usD 4 | USD 93
Operario especializado hs 36,0 uUsD 4| USD 127
EQUIPOS Y MAQUINARIA
COSTO usb  9.441|




|3 - BRAZO ELEVADOR |
3.1 |ESTRUCTURA SOPORTE Y GUIAS [UN] |
MATERIALES 1
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 2,30 usD 1.955 | USD 4.497
Tubo acero 450mm 12m ml 1,2 usD 28 | USD 34
Barra cuadrada acero 30 mm ml 5,8 usD 18 | USD 104
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 36,0 usD 3| USD 110
Oficial hs 38,0 uUsD 4| USD 148
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 16 usD 1] USD 16
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 1,2 usD 13 | USD 15
Cortadora plasma 45A hs 12 uUsD 1| UsSD 10
COSTO USD 4.933]
3.2 |BASTIDOR ELEVADOR [UN] I
MATERIALES 1
Ruedas MA2 c/ Cajera Rodamientos 250mm un 4,0 usD 115 | USD 460
Perfil UPN 240 12m un 0,13 UsD 2.854 | USD 380
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5mx6m un 0,469 usD 1.955 | USD 917
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 36,0 usD 3| USD 110
Oficial hs 45,0 uUsD 4| USD 175
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 12 usD 1] USD 12
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 usD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 18 uUsD 1| USD 15
COSTO usD  2.079)
3.3 |PLATAFORMA ELEVADOR [UN] I
MATERIALES 1
Perfil UPN 280 12m un 1,70 UsD 3.710 | USD 6.307
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5mx6m un 1,440 usD 1.955 | USD 2.815
Barra redonda acero maciza 3" 6m ml 0,083 usD 3.230 | USD 268
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 18 usD 1| USD 12
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 55,0 usD 3| USD 168
Oficial hs 60,0 uUsD 4| USD 234
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 32 usD 1] USD 31
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 uUsD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 30 usD 1| USD 26
COSTO usD  9.591)




3.4 |INSTALACIONES ELECTROMECANICAS EN ELEVADOR [UN] I
MATERIALES 1
Cadena ANSI 60-3 I1SO 12A-3 ml 4,6 Usb 105 | USD 483
Central hidraulica 250 Bar SHp un 1,0 usD 6.098 | USD 6.098
Cilindro dc=5" dv=60mm carrera=2m un 2,0 usD 2.864 | USD 5.728
Manguera hidraulica 1/2" R2 ml 11,5 usD 15 | USD 174
Conectores hidraulicos un 8,0 usD 32 | USD 254
Electrovalvula 5/2 con alivio un 1,0 usD 536 | USD 536
Sensores de proximidad fin de carrera un 1 uUsD 57 | USD 57
Cable control sensores AF HO77ZZ ml 28 usD 9 | USD 262
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 32 uUsD 1] UsSD 21
Pifion ISO12B3 un 2 UsD 89 | USD 178
Horquilla KLP64 un 2 uUsD 78 | USD 157
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 42,0 usD 3| USD 128
Oficial hs 56,0 UsD 4| UsD 218
Operario especializado hs 44,0 uUsD 4| USD 155
EQUIPOS Y MAQUINARIA
l COSTO UsD  14.447]
|4 - PLATAFORMA BASE |
4.1 |ESTRUCTURA Y SOPORTES DE LA PLATAFORMA BASE [UN] I
MATERIALES 1
Perfil UPN 240 12m un 1,65 usb 2.854 | USD 4.718
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 1,530 usD 1.955 | USD 2.991
Cilindro acero Di=100mm ml 0,400 usD 1.890 | USD 756
Barra redonda acero maciza 3" 6m ml 0,300 usD 3.230 | USD 969
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 48 UsD 1| USD 31
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 55,0 usD 3| USD 168
Oficial hs 60,0 USD 4 | USD 234
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 32 usD 1] USD 31
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 uUsD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 30 uUsD 1| USD 26
EQUIPOS Y MAQUINARIA
| COSTO $9.903]
4.2 |INSTALACIONES ELECTROMECANICAS DE LA PLATAFORMA BASE [UN] I
MATERIALES 1
Rodamiento 224013-2RS5W/VT143 un 8,0 UsD 94 | USD 753
Caja de rodamiento SE513-611 un 8,0 usD 478 | USD 3.826
Rodam rodillo a rotula conico 22213 EK un 4 UsD 126 | USD 505
Manguito H313 ml 8 UsD 47 | USD 378
Sello Reten TSN 513C un 16 UsD 27 | USD 426
Central hidraulica 250 Bar SHp un 1,0 usD 6.098 | USD 6.098
Cilindro dc=4" dv=44,45 carrera=1,3 un 2,0 usD 3.542 | USD 7.083
Manguera hidraulica 1/2" R2 ml 24,0 usD 15 | USD 362
Conectores hidraulicos un 14,0 usD 32 | USD 444
Electrovalvula 5/2 con alivio un 1,0 usD 536 | USD 536
Sensores de proxim fin de carrera un 8 uUsD 57 | USD 452
Cable control sensores AF HO777Z ml 28 usD 9 | USD 262
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 43,0 usD 3| USD 131
Oficial hs 45,0 UsD 4| USD 175
Operario especializado hs 36,0 usD 4| USD 127
EQUIPOS Y MAQUINARIA
| COSTO UsD  21.558 |




|5 - ebiFicio |

5.1 |ESTRUCTURA DEL EDIFICIO [UN] |
MATERIALES 1
Perfil IPN 180 12m ml 0,73 UsD 1.832 | USD 1.338
Perfil L 2x100x100 12m ml 5,88 UsD 488 | USD 2.872
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 0,60 usD 1.955 | USD 1.173
Perfil IPN 380 12m ml 3,52 UsD 6.804 | USD 23.950
Perfil IPN 450 12m ml 1,79 USD 10.731 | USD 19.208
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 236,00 usD 1| UsSD 155
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 55,0 usD 3| USD 168
Oficial hs 60,0 UsD 4| USD 234
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 85 usD 1] USD 83
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 6,3 UsD 13 | USD 80
Cortadora plasma 45A hs 42 usD 1| UsSD 36
EQUIPOS Y MAQUINARIA
| COSTO $49.297|
5.2 |ESTRUCTURA Y SOPORTES DE LA PLATAFORMA SUPERIOR [UN] I
MATERIALES 16
Perfil UPN 280 12m ml 1,80 UsD 2.854 | USD 5.137
Chapa lisa lamin. caliente 3/8" 1,5x6 un 0,590 usD 1.955 | USD 1.153
Bulon grado 8,8 - tuerca arand grower un 16 usD 1] UsSD 10
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 55,0 usD 3| USD 168
Oficial hs 60,0 uUsD 4| USD 234
EQUIPOS Y MAQUINARIA
Soldadora de arco inverter hs 32 usD 1] USD 31
Electrodos Conarco 15 Bajo hidrég 3mm kg 0,8 uUsD 13 | USD 10
Cortadora plasma 45A hs 30 usD 1| UsSD 26
EQUIPOS Y MAQUINARIA
| COSTO usb  6.759 |
5.3 |INSTALACIONES ELECTROMECANICAS DEL EDIFICIO [UN] I
MATERIALES 1
Sensores proximidad fin de carrera un 13 uUsD 57 | USD 735
Cable control sensores AF HO772Z ml 165,5 usbD 9| USD 1.547
MANO DE OBRA
Operario calificado hs 26,0 usD 3| USD 79
Oficial hs 30,0 usb 4| USD 117
Operario especializado hs 28,0 UsD 4| USD 99
EQUIPOS Y MAQUINARIA
| COSTO usb  2.577|
DOLAR BNA l $205
TABLA AUXILIAR PARA EL CALCULO DE MANO DE OBRA
ITEM VALOR [$/hs] | VALOR [USD/hs]
OPERARIO CALIFICADO UsD 626 | USD 3
MEDIO OFICIAL UsD 675 | USD 3
OPERARIO ESPECIALIZADO UsD 722 | USD 4
OFICIAL UsD 798 | USD 4
OFICIAL MULTIPLE UsD 860 | USD 4
OFICIAL - OP. CNC UsD 860 | USD 4
OFICIAL MULTIPLE - OP.CNC UsD 920 | USD 4




PRESUPUESTO

COMPUTO PRESUPUESTO
ITEM DESIGNACION DE LAS OBRAS NS I ST
PRECIO UNITARIO| PRECIO PARCIAL] PRECIO RUBRO [|% INCIDENCIA
GRUA usD 42.042 18,1%
Provisién , I ion de todos | terial
11 rOVISIOI’l. acarr?o 'y colocacion de todos los materiales un 2,00 USD  8.035,01 | USD 16.070
para las vigas principales.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
1.2 . un 1,00 usb 5.393,78 | USD 5.394
para soporte portico.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
1.3 . . un 1,00 UsD  3.036,82 | USD 3.037
para la viga testera superior.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
1.4 . . . un 1,00 usbD 2.708,15 | USD 2.708
para la viga etstera inferior.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
1.5 . . , . un 1,00 Usb 14.833,37 | USD 14.833
para instalaciones electromecanicas del portico.
CARRO usb 15.847| 6,8%
Provisid I ién de todos | terial
2.1 rovisién , acarreo y colocacién de todos los materiales un 1,00 $6.406,00 $6.406
para la estructura del carro.
Provisién , I ion de todos | terial
22 rOVISIOIil acarr?o y colocacion de .o os los materiales un 1,00 $9.441,47 $9.441
para las instalaciones electromecanicas del carro.
BRAZO ELEVADOR uUsD 4,933 I 2,1%
Provisién , I ion de todos | terial
3.1 rovisién , acarreo y co oca.C|on eto 'os os materiales un 1,00 $4.933,41 $4.933
para la estructura de las guias del bastidor.
Provisid I ién de todos | terial
3.9 rovisién, a.\car.reo y co oca.uon e todos los materiales un 1,00 $2.078,98 $2.079
para la fabricacion del bastidor.
Provisién , I ion de todos | terial
33 rovisiéon aycarreo y colocacion de todos los materiales un 1,00 $9.590,69 $9.591
para la fabricacion de la plataforma del elevador.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
3.4 . . . un 1,00 $14.447,38 $14.447
para las instalaciones electromecanicas del elevador.
PLATAFORMA BASE uUsD 9.903 I 4,3%
Provisid I ién de todos | terial
il rovisién , acarreo y colocacién de todos los materiales un 1,00 $9.902,64 $9.903
para la estructura de laplataforma base.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
4.2 [paralasinstalaciones electromecanicas de laplataforma un 1,00 $21.558,05 $21.558
base.
EDIFICIO usD 160.025| 68,8%
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
5.1 . . . un 1,00 $49.297,16 $49.297
para la estructura del edificio de estacionamiento.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
5,2 i un 16,00 $6.759,48 $108.152
para la estructura de laplataforma superior.
Provision , acarreo y colocacion de todos los materiales
5.3 . . : e un 1,00 $2.576,66 $2.577
para las instalaciones electromecanicas del edificio.




COSTO - COSTO TOTAL: $232.751,1 100,0%
GASTOS GENERALES 15% usD 34.912,7
SUB - TOTAL 1 usD 290.938,9
BENEFICIOS 8% usD 23.275,1
SUB - TOTAL 2 uUsD 320.032,8
LV.A. 21% usD 67.206,9
SUB - TOTAL 3 usD 387.239,7
INGRESOS BRUTOS 2,75% usD 10.649,1
TOTAL PRESUPUESTO EN DOLARES BNA uUsD 397.771,7
TOTAL PRESUPUESTO EN PESOS ARGENTINOS usD 81.543.188,4
EL PRESUPUESTO TOTAL POR MATERIALES Y MANO DE OBRA ASCIENDE A LA SUMA DE usD 397.771,7




PLAN DE TRABAJO

ITEM COSTOS %
1 Grua UsD 71.850,03 [ $ 14.729.256,14 | 18,1%
2 CARRO USD 27.08333 5 5.552.082,15 6,8%
3 BRAZO ELEVADOR UsD 8.43L,19 | S 1.728.393,94 2,1%
4 PLATAFORMA BASE USD 16.923,61 | § 3.469.340,00 4,3%
5 EDIFICIO UsD 273.483,49 | $ 56.064.116,18 | 68,8%
TOTAL USD 397.771,65] S 81.543.188,41 | 100,0%
PERIODO MESES
1 2 3 4 5 6 7 8 9
2,01% | 2,01% | 2,01% 2,01% 2,01% 2,01% 2,01% 2,01% | 2,01%
2,27% | 227% | 2,27%
2,12%
2,13% 2,13%
7,64% | 7,64% | 7,64% 7,64% 7,64% 7,64% 7,64% 7,64% | 7,64%
TOTALES Y ACUMLULADOS EN [USD]
47398 | 47398 | 47398 | 46802 46832 46832 38370 38370 | 38370
47398 | 94796 | 142195 | 188996 | 235828 | 282660
TOTALES Y ACUMLULADOS EN [%]

11,9% | 11,9% | 11,9% 11,8% 11,8% 11,8% 9,6% 9,6% 9,6%
11,9% | 238% | 357% | 47,5% 59,3% 71,1% 80,7% 90,4% | 100,0%
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],._l\ ’ ’ i |=|/

OB . I 120
9.52
581 600 581
—  f=— 1205

@Kjlwm a :Mo N4 I i 1

281 |._l|'_ \ \ 120.5 |'_ —‘|

— 300 '—=—

| —

100 |V_ _l|

Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

7 |Chapa 580.96x13500 4 SAE 1030 taller e=9.52 Catedra:

: o 1
2 |Chapa 300x13500 4 SAE 1030 taller €=9.52 Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:
3 Rigidizadores 580.5x120.48 25 SAE 1030 taller e=9.52
4 [Placa fijacion 100x170 8 SAE 1030 taller e=9.52 Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala —1 ﬁ_y
5 |Placa aleta 100x100 24 SAE 1030 taller €=9.52 Proyecto: _/_ //r_Q
6 | Bulones diam=14 long=50 16 grado 8.8 metrico comercial Paso=2 GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Viga principal




Vista general en planta de la Grua

600

r

Detalle de caja de
ruedas y encastre
en lamina 4.1

800

4800 5200
A \ Detalle de soportes
\| en laminas 3y 4
f —O
'—— 170
Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 Viga principal 2 SAE 1030 taller e=9.52 Catedra:
. . ' 0. 2
2 Viga testera superior 1 SAE 1030 taller e=9.52 Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:
3 Viga testera inferior 1 SAE 1030 taller e=9.52
4 |Motorreductor lentax 2 KL4 Comercial P=30Hp Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala — %
5 |Ruedas MA2 315 4 Fundicion Comercial diam=315mm Proyecto: ~ //r_Q
6 |Soportes del portico 2 SAE 1030 taller €=9.52 GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
7 Cajera ASTM A27 60/30 4 Rod=22312CW33 Comercial
8 |Viga de apoyo 1 SAE 1030 taller =9 52 Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German
9 Riel Burbanch A65 2 SAE 1030 Comercial long=13500mm Tema: Vista en planta de la grua




Corte transversal Corte transversal
Ty ————— L]

580.96 600

Soporte del portico

-

400 Q@

_ “wOO _ TOU IO
— 200 —

Las vigas cajon se unen con soldadura en angulo
con cordon continuo

L

280.96 300

3400

Soldadura
en angulo

L

300

|

4060
Detalle ensatre de acoples del los soportes del portico

Bulon M30 grado 8.8

DIN 933

con arandelas de ajuste

y de presion.

L=55 mm p=3.5

@ Soldadura
a tope flancos
[ rectos
Soldadura
continua en angulo
F 3100
= 300
100 —! =100
Orden | Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 |Soporte portico 2 SAE 1030 taller 600x300x9.52 Catedra:
- : 0. 3

2 |Viga de apoyo 1 SAE 1030 taller 600x300x9.52 Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:
3 Anclaje de soportes 2 SAE 1030 taller e=9.52
4 |Bulones M18 16 grado 8.8 metrico comercial Paso=2.5 Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

—
~]

o8
&

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Soporte del portico




Viga testera inferior

\i

on

€

T

{ Despiece de anclajes
_._ ._._)_ / enlamina 4 .2
o

Soldadura R.:I__._LJ._._LJ._._

1
a tope en angulo
\ QT ST

;=]

con bisel simple

3600
4400

5200

Tapa de cierre
soldada a tope

A D / WMwMMWMMm “cmamm Soldadura a tope flancos
j—— ) / rectos 1
/ A |
= [
A D Corte A-A )
Tapa cierre extremo de la testera
|
| _ |
240 —— .-|¢|-. —-— 240 |¢|- H-—
_ . Se fabrica con dos perfiles C240 soladados _ 1
_ a tope con cordon continuo. _ Se maquina un biselado por
BT - | Lw _ desbaste y se suelda a tope.
Orden|  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 Viga testera 2xC240 1 SAE 1030 taller 240x173x9.5 Catedra:
2 | Ruedas MA2 315 2 Fundicion Comercial diam=315mm Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N*:
3 Cajera ASTM A27 60/30 4 Rod=22312CW33 Comercial

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:
GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

1
~I\P

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Viga testera inferior




LAMINA 4.1 - Detalle de ruedas conductora y conducida

Rueda conductora

2 %

\| Rueda de fundicion

Superficie mecanizada con exigencia de buena
correccion geometrica y buen rozamiento

7 Y
R —tt -

_lVI\\\\\\\\\\\\\\\\bll_ Ll -
VAV «
90

VY

w7 B 5

/22222227272 Y =
%, %

/’ Esparragos de

apriete M8
paso 1.25
L= n+45mm

168.5

Brida (Cajera) de fijacion y ajuste incluida en el conjunto

190

215

Rueda conducida

Bulones de
apriete M5
paso 0.8

Y77 727272723222222F

Yriny

7 7
m R ——,

Q\\\\\\\\\\\\\\\Ss -

57

V22272
‘H:]
]

315
Rodamiento
22312CW33
Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
Catedra:

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°: 4.

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

\_AT
~I\

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Ruedas anclajes y bridas de fijacion




LAMINA 4.2 - Acople del soporte

Las piezas seran unidas c/cordones de soldadura a tope

en escuadra o en angulo segun corresponda todos continuos.

Anclaje inferior

28
N

820
mw mw mw mm Chapa LAC - sae 1040 mm m@ m@ mw
_ e=9.52
® ® « S 57
800 600 800 133 600
Fan)
mw mm agujero
L D=31mm }
/ @ a !
ollo|le||l® Sl P ST
350 |_ 138 —I ——168!—=— *
Frente acople Anclaje vista de frente Anclaje vista lateral
- 820
100 350 Rigidizadores — 3 ——
550 _ _
_ I _A._| 31 850
Tt T - * v _ _ _ I
_ _ _ ; [T [T [ T T
100
- o~ 31
= B
— 138 |l=— 120
550 i
Ajuste movil 175
30 F11h8
Aletas de Soldadura rigidizadores
refuerzo en angulo
Lateral acople
600 _ Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
Soldadura Ll/ Catedra: 0. 42
mﬂ angulo |_ Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°: 4.
350 Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala
100 | 3 —]
. . . ) , M , ] |v_ Proyecto: _/_
* L[ L I - L] _D LT GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
le—=L 133
850 Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German
Tema: Anclaje del soporte del portico




Soldadura
a tope en angulo > _v > = >

con bisel simple

Bulon M12 8.8
Paso 1.75 + o+ UPN240——— \\|o:%m LAC 3/8
Largo 55 p—
UPN240—
Refuerzos de perfil C240 |/
IPN24 H
2754 3100
Bulon M30 grado 88 ——+—— |
DIN 933
con arandelas de ajuste w w
y de presion.
L=55 mm p=3.5 4 Q
Soldadura ————1 /
a tope flancos
rectos /|® / . .
> _v —— Cierre mediante tapa . )
de acero sae 1040 (*) (*) Tapa cierre extremo de la
2624 testera
La placa donde se suspende la corona de orientacion 2970
esta soldada en todo el contorno con un cordon _
continuo y reforzada mediante apoyos de perfil C240 w - w @ 240—-—H-—s—H
- 173 =
L Se maquina un biselado por
—~— 173 desbaste y se suelda a tope. )
Orden | Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 |Chapa LAC 3/8 1 SAE 1020 taller €=9.52 Catedra: Plano N°: 5
2 [Viga 2xC240 2 SAE 1030 taller 240x173x9.5 Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final ano N
3 |Viga 2xC240 2 SAE 1030 taller 240x173x9.5
4 Perfil C240 4 SAE 1030 taller 240x85x9.5 Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala _\_ %
5 _|Eje maciso ¢/ chavetero 2 SAE 4140 taller d=40mm Proyecto: ~] //r_Q
6 |Eje maciso c/ chavetero 1 SAE 4140 taller d=40mm GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
7 Acoplam. de Manguito 2 Fundicion / mod MF40 Comercial d=40mm
Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German
Tema: Vista estructura del carro




Detalles del conjunto de transmision del carro en lamina 6.1

oL

@58.74mm

®—

2800 Conjunto de motor reductor: KL3 de 10 HP

Velocidad de salida: 31 RPM
Velocidad de entrada: 1460 RPM

Conjunto de motor reductor: KL45HR de 4 HP
Velocidad de salida: 6.2 RPM

—— — —— Velocidad de entrada: 1420RPM
Relacion de reduccion de i=1/229.05
2800
Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

1 Ruedas MA2 315 4 Fundicion Comercial diam=315mm Catedra:

- - : - " o " : . 6
2 | Corona de orientacion 1 MTE-590 Comercial  |di=23,125" De=33.53'| proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:
3 Pifion diente SD 4 39200004 Comercial diam=5.667"
4 Eje maciso c/ chavetero 2 SAE 1030 taller d=40mm Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala _\_ “_y
5 |Eje maciso c/ chavetero | 1 SAE 1030 taller d=40mm Proyecto: ~] %
6 Motorreductor Lentax 1 KL3 Comercial P=10Hp GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
7 |Porta rodam SYNT 40F 4 rod=22208E Comercial b=65mm

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Detalle del carro




LAMINA 6.1 - Conjunto completo del eje de transmision del carro

®

Superficie mecanizada con exigencia de buena
correccion geometrica y buen rozamiento

Ajuste fijo 40 H6 h7

—456— @
3 q I N 44 _ _ @ .chut q @ 3
_— =t — _ _ _ = o _ _ _ —=—
l_mo_l "~ |-—— 250 |V_ i _ 5ol
—=— 180 970 600 ! 970 180 —
2900
Dimensiones del eje de ambos laterales de transmision del carro
© A>
L — S0 — | *
35 - _ﬂn — — — — — — — = 240
*I 100 A D> *
180 970
Dimension del eje central de transmision del carro
— 50 — [~ 100 — — 50— * . .
i i i i Acoplamiento de Manguito MF40
S — —> — —1— —34—
@ 280
* CT1 [T1
250 T
600 _
L1 L]
Dimension de chavetas del eje central y laterales de transmision del carro. - -
. @40
Corte A-A chavetero del eje
12
L
45 ~— 240 Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
Catedra:

*Chaveta din 6885 tipo B

_ 100

-
-

*Chaveta din 6885 tipo AB

mmolJ
_H_L

5 J

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°: 6.1

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

1
~I\

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Transmision del carro




400

600

500 N100

% 007

o

500

2800

Soldadura a tope

en angulo cordones

de 100mm cada
500 mm

/ Soldadura

a tope en angulo
con bisel simple

600

400

6 315
O
&S @
52
240
4000
4800
Despiece de ruedas
en lamina 4 .1 \ A D> )
1205 2330 410 765 Tapa de cierre
* _ / _’ '_ \ soldada a tope
— | | ——
173 +4 $4 S o4 o4
+¢ +4 % +4
—I"-L —I"-L
* A _V 45 |'_ _‘|
550 Agujero mecanizado en placa de e= 12.7mm
Corte AA Soldadura a tope con rosca de paso 3.5 para bulon M30
orte A-
flancos rectos Tapa cierre extremo de la testera
! ! 952 — —
_ Se fabrica con dos perfiles _ Ao mout
C240 soladados a tope 60 F11me B praera
240 — —-4—-—  con cordon continuo. 240 ——— Dingss
Largosomm.
m:umagmwm_mﬂm
_ _ _ —I _ Se maquina un biselado por
1 q73 = 173 desbaste y se suelda a tope.
Orden|  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 \Viga testera 2xC240 1 SAE 1030 taller 240x173x9.5 Catodra:
2 |Ruedas MA2 315 2 Fundicion Comercial diam=315mm Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:
3  [Cajera ASTM A27 60/30 4 Rod=22312CW33 Comercial

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:
GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

— |
'~

s\
N

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Viga testera superior




—=200

450

A D

500 4

S|

A D

Soldadura en angulo
cordon continuo

Soldadura en angulo
cordon continuo

L

J

en angulo cordones

w
\Y

de 100mm cada
500 mm

Despiece del bastidor
en lamina 8.1

Soldadura a tope T

O~

e

c |

= s

150(

Soldadura

a tope en angulo

=

400

L

|

300

4100 —

=S

550

950

1450

—— 200 =

Corte A-A Estructura de union
entre el soporte giratorio y las
guias del brazo.

Corona de orientacion de la serie MT del catalogo

Corte B-B Estructura de las guias
del brazo con los rieles.

“'_moo _‘|

Anclaje del brazo

de Kaydon 390 9.52
Bulon M30 8.8
Paso 3.5
Largo 70 ||»||
Soldadura
de contornc
en angulo
9.52 I*l f _ I\
_
Vista lateral de las guias del brazo _
/ / 450 | 1200
( ( |
// 1
G AN _
/L /L |
AN A
/ ™~ / ~ _
/ 7 _
/ / ) !
Rieles de barra _
cuadrada de 1"x 1" _
Orden Denominacion Cantidad Material Provision Observ.
1 Anclaje del brazo 1 SAE 1030 taller d=450mm e=9.5;
2 Brazo soporte 2 SAE 1030 taller 500x200x9.52
3 Viga union del brazo 2 SAE 1030 taller 400x200x9.52
4 Guia de bastidor elevador 2 SAE 1030 taller 300x200x9.52
5 Bastidor elevador 1 SAE 1030 diam=315mm

Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

Catedra:

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°: 8

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

1
~I\y

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Guias del bastidor del elevador




LAMINA 8.1 Accesorios bastidor del elevador

Caja para ruedas del bastidor

Corte A-A

(*)Tapa de cierre de caja para ruedas del bastidor

2250

.

—\\

)

%

/I Superficie mecanizada con

Soldadura \y

en angulo

bisel por desbaste y soldada en angilo

(*) Placa perforarada maquinada con rosca de
paso 3.5 se suelda en angulo por el contorno

500

A D 225
exigencia de buena correccion
Soldadura en angulo geometrica y buen rozamiento
con cordon continuo
j cD
@/ & @
4 ©
Cc D / /

650

(*) Placa perforarada maquinada con rosca de
paso 2.5 se suelda en angulo por el contorno

| T
o & & =
Lo o o | —g- w
66

N ||m||
* WV .&W. .mW. q
—30 l— <ID

200

*Fijacion de la cadena del sistema
hidraulico de elevador con bulon M20

=

Mecanizado con superficie
en bruto y alisada

H 650

w © @

A Vo) 500
LM A v 19.5mm v A
m A_wW\I mwr// m
a| Ajuste movil
VT, TV 77 60 F11h8
Mecanizado con ———/
superficie en bruto Corte B-B

y alisada d13mm

Corte C-C

600 _

500

AL L1

—— Bulon M30 8.8
| Din 933
Paso 2.5mm
Largo 120mm

LD

Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

Catedra:

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°; 8.1

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

1
~I\P

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Cajas de ruedas y accesorios




. (™) Cada cadena se fijara a la placa perforada
Estructura bastidor del elevador mediante 9 bulones M20

Cadena tipo ANSI 60-3 N°12A-3
B D> Soldadura en angulo |
con cordon continuo AN :
_ I _ _
_ _ _ _
_ || —v — N _
| | Soldadura a tope en | | y
_ _ angulo con bisel simple _ _
Laterales del | | | | /
bastidor |/’|_| “ |||||||||||||||||||||||| “ |||_| Horquilla KLP64 y 200x100 \\
_ _ cD _ _ pifion 1SO12B3
N s | %
] R /" e
e - = —— I
_ _ s ry ¥y _ _ 1500 / [
SV il
_ _ ¢ ¢ ¢ 200 180 (¢ ¢ ¢ _ _ / __ __
|| eeleeel 4 —leeel L 74 i
|| NI E /\
L1 A D> c b L (L /
|||||| == - /
= .
& 500 .mW \\\\ ™ / ”mo_awac:
\ﬂ / ope flanc
¢/ 4 440 2// (B Ay 7 400 rectos
700
¢/ & NA
CorteA-A L[| PEP————— X e teneseesiesses R [ AR N W m———
B _V A D /| Agujero Bmom:_Nmao con superficie _ 85 _ —l. 205 .V_ Detalle de las cajas
= 225 = en bruto y alisada de 31 mm Corte C-C de ruedas en lamina 8.1
i Estructura de union Corte B-B  Vigas laterales del bastidor — Gy

—-tH— entre el soporte giratorio y las

guias del brazo. Placa maquinada con agujeros con rosca

milimetrica de paso 2.5, soldada en angulo
200 H 180 cordon continuo.

1\|| Soldadura en angulo

con cordon continuo

Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1| Travesafio bastidor 2 SAE 1030 taller 500x240x9.5 oo
2 Caja alojamiento rueda 4 SAE 1030 taller 500x225x9.5 Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°: 9
3 Perfil UPN 240 2 SAE 1030 Comercial 240x85x9.5
4 Ruedas MA2 250 4 Rod=22312CW33 Comercial diam=250mm Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala \_ %
5 |cajeraASTM A2760/30] 4 Rod=22312CW33 Comercial Proyecto: ~] ///_Q
6 Placa fijacion cadena 2 SAE 1030 taller 200x180x9.52 GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
7 Anclaje de plataforma 1 SAE 1030 taller 200x180x9.52

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Bastidor




Plataforma en reposo o al ras

en agulo.

Soldadura de contorno

240

240 240

240

240

240

—

240

240 240 240

Soldadura
en angulo

=1

0

O

I e I
Il

y elevacion

Plataforma extendida o elevada

Barras de pivoteo j

. \%
Py A

U U _Jmo

7S

3320

Cilindro hidraulico \\

/| Agujero mecanizado !

con superficie en bruto
y alisada d=18 mm

cajas de rodamientos

=

U U

O

=

L L

TS
57|

Ajuste movil |\

60 F11h8

Soldadura en angulo
con cordon continuo

Ajuste movil _
60 F11h8
oy — — _ N
& Y
== ==
940

r Soldadura en angulo

con cordon continuo 500

losques edetallan en la lamina siguiente

4000

Las piezas que conforman la plataforma hidraulica se articulan mediante rodamientos en los extremos de las barras de pivoteo

Orden [ Denominacion Cantidad Material Provision |  Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 Viga de apoyo 2xC240 2 SAE 1020 taller 240x173x9.52[~Caicara
. : o 10
2 Peldafio soldado 30 SAE 1020 taller 160x132x9.52 | proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°:

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

—
~]

o\
N

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Plataforma base




Vista superior de la plataforma base

Soldadura a
tope flancos
rectos

E *

|E<]] ——
|
< a

_
|
|
|
|
|
|
|
|
2120 _
|
|
|
|
|
|
|
|
|

|
I
_ en angulo
|
I
|

1
Soldadura a \

tope flancos
rectos

Guia pasadores - pieza de revolucion fabricada desde
un tocho de acero SAE 4140, unida a un dado

Guias para pasadores -
detalle en vista

Soldaduras B D Soldadura a tope
en angulo
fijacion de peldafos A _V con bisel simple
! E E E E | E
| " I T : I
1 “ “ _ “ 135
— s - e
. AD _ _ *

rectangular con soldadura de contorno.

Corte B-B

_l|0 A_mVo |V\| Soldadura en angulo SAE 4140
7 = |
@ ) — — — 2180
AVAVA
X//[&%m Z _
c> /!

Mecanizado con
superficie en bruto
y alisada

Soldadura a tope

Vigas Corte A-A

N

flancos rectos

-

Se fabrica con dos perfiles C240 soladados a tope
con cordon continuo.

Peldafos
Corte D-D

o

Soldadura a tope
flancos rectos

160

N 135 i

Se fabrica con dos perfiles C160 soladados a tope
con cordon continuo.

200

750

Detalle del ensamblaje de las guias en la plataforma

Ajuste movil

Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

60 H8e8
Tolerancia
Agujero: 0 +46

Catedra:

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°: 11

Eje: -60 -106

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Pieza de fabricada

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

— |
~]

78
&

de acero SAE 4140

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Estructura plataforma base




Guia pasadores de las barras de la base

Pieza de revolucion fabricada desde un tocho de acero SAE 4140, unida por cordon de &Mm_ﬁ._mua% indeterminado
soldadura de contorno a extremo del la barra. Corte A-A n
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Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision | Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 Estructural coformado c/ chapa 1/4 4 SAE 1020 taller Catedra:
2 Rodamiento  24013-2RS5W/V/T143 8 comercial Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N°: 12
3 Tocho maquinado p/ alojamiento rodan 8 SAE 4140 taller Di=100mm
4 | Eje pasador ¢/ seguro 4 SAE 1020 taller Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala — %
5 Eje inferior plataforma 4 SAE 1020 taller Proyecto: _/_ //r_Q
6 Caja de rodamiento 8 Comercial SE513-611 GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO

Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Barras soporte de la plataforma base




Eje de anclaje inferior de la plataforma - maquinados en acero SAE 4140 &
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Los pasadores superiores se fijan a traves de una arandela plana 60 H8e8
y un anillo de seguridad para evitar desplazamientos Tolerancia
Agujero: 0 +46
Eje: -60 -106
Orden |  Denominacion Cantidad Material Provision Observ. Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste
1 Eje pasador c/ seguro 4 SAE 1020 taller Catedra:
A . o. 13
2 Eje de base 4 SAE 1020 taller Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final Plano N*:
3 Caja de rodamiento 8 Fundicion Comercial SE513-611

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
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Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Ejesy pasadores de las plataformas
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Plataforma de estacionamiento superior - la misma se fija a la estructura del edificio

Soldadura a
tope flancos
rectos

Soldaduras en
angulo fijacion

Se fabrica las vigas laterales con perfiles laminado
en caliente C280 soldados a tope con bisel simple
con cordon continuo

Soldadura
en angulo
base de apoyo
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Placa de refuerzo
chapa e=9.52mm

Se detalla la union del peldafio con la viga de la plataforma que ira sobre el edificio

Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

Catedra:

Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°; 14

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:

GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
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Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Plataforma del edificio de estaciones




Plataforma del elevador - fijada a la estructura del bastidor del elevador

[ o R O (T e O 700
|| || | || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || ||
0 D || G | | O | G | O | G D | G | G [
i B =t s
e HHHHHHHH HHH-HHHH
B = i b dbe e
|| || (| | || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || || == ==
|| || (| || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || ||
|| || (| || || || || || || ||
O B L L T
‘ 650 !
5200
Mecanizado con >
superficie en bruto
y alisada '_AJ\ A Dy 50
| — +
E I_Q E LD_. ﬂ|ao |_D_| _u _u I_D_I A 300
|||||||||| gty Upggyggl Eo *
280 — 7 N
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Se fija la plataforma al elevador mediante pasadores de la misma 60 Hge8
dimension de los que se utilizan en el extremo superior de la plataforma base Tolerancia
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Facultad de Ingenieria Universidad Nacional Del Nordeste

Catedra:
Proyecto y calculo de instalaciones electromecanicas - Proyecto Final

Plano N°: 15

Alumno: Nicolas Carlos Enrique Ayala

Proyecto:
GRUA AUTOMATIZADA DE ESTACIONAMIENTO
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Docentes: Basterra, José - Larrea, Marcelo - Camprubi, German

Tema: Detalle plataforma del elevador y acoplamineto




