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ANEXOS 

ANEXO 1. TABLAS 

Constantes físicas de los materiales  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Factores que modifican el límite de resistencia a la fatiga 
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Factor de superficie (  ) 

 

 

 

 

 

 

Factor de tamaño (  ) 

 

 

 

 

 

Factor de carga (  ) 

 

 

 

Factor de temperatura (  ) 
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Factor de efectos diversos (  ) 

 

 

 

 

 

 

 

Factor de concentración de esfuerzo (  ) 
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Cortante, momento y deflexión de vigas 
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Propiedades de perfiles angulares de acero estructural 
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Catálogo Ferrum (perfiles L)  
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Propiedades a la flexión de uniones de soldaduras de filete 
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Especificaciones SAE para pernos de acero 
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Secciones de la estructura del pozo 
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Método de diseño de Pahl y Beitz 

  



141 
 

ANEXO 2. ESPECIFICACIONES TÉCNICAS 
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Descripción base modular Twido TWDLMDA20DTK 

Características de funcionamiento normal 

Características eléctricas 
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Características de entradas de CC 
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Características de las salidas de común positivo y negativo de transistor 
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Base modular Twido 
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ANEXO 3. PROGRAMA PREFIJADO AL PLC 

Entradas: 

 

Salidas 

 

 

Memoria Descriptiva: 

En las primeras líneas del programa se nombran todas las entradas y salidas, 

asignándole memorias a cada una, acá se condiciona el sistema para que los sentidos 

de giro del motor (L1 Marcha adelante, L2 Marcha Atrás) nunca se activen al mismo 

tiempo, además se prefijó el sensor de sobrepeso normalmente cerrado. Al empezar el 

programa se hizo la condición de parada del sistema, reseteando las velocidades y 

activando únicamente la marcha hacia adelante, si hay una parada del sistema ya sea 

por sobrepeso, la puerta se abre o alguien pulsa el botón de parada, la luz roja se 
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activa. El sensor de sobrepeso posee un restrictivo sobre las demás alarmas de manera 

que si es activado, la luz roja de alarma va a encenderse de forma intermitente. 

El contador del programa tiene una preselección de 6, la cual se activa cuando el 

interruptor de final de carrera superior es pulsado y se resetea a 0 cuando el 

interruptor de final de carrera inferior es pulsado. El contador suma únicamente 

cuando la marcha es hacia adelante y el sensor inductivo se activa y resta en el caso 

de marcha hacia atrás y el sensor inductivo se active.  

Al pulsar un interruptor de piso se le otorga un valor a una variable  y se compara con 

el valor del contador, dependiendo de esto el PLC decide si el movimiento es 

ascendente o descendente. Luego cuando el contador va adquiriendo valores estos se 

comparan con otras variables que proceden a detener el movimiento de la cabina, 

reseteando las velocidades. 

 

 

 

 

 


