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DESCRIPCION

Procedimiento y dispositivo para la determinacién de la necesidad de reemplazo por desgaste de un medio de
tracciéon de un ascensor

Campo técnico

La invencion se refiere a un procedimiento y a un dispositivo para la determinacion de la necesidad de reemplazo
por desgaste de un medio de traccién de un ascensor.

En un ascensor, la cabina es sujetada y movida por un medio de traccion, en que el medio de traccion se desgasta
con el tiempo durante el funcionamiento y es reemplazado de tiempo en tiempo. Si el medio de traccion es
reemplazado sin embargo antes de que sea realmente necesario su reemplazo por desgaste, se producen costes
innecesarios y el periodo de servicio se acorta innecesariamente. Si no se reconoce sin embargo a tiempo que es
necesario reemplazar por desgaste el medio de traccion, pueden producirse riesgos de seguridad considerables. Es
por ello importante poder determinar de la forma més precisa posible cuando un medio de traccion esta desgastado
de tal modo que tiene que ser reemplazado.

Estado de la técnica

Si como medios de traccion sirven cables de acero o correas de acero, la necesidad de reemplazo por desgaste se
determina mediante el recurso de contar el nimero de roturas de alambres o mediante el recurso de vigilar por
induccion magnética el medio de traccion. Estos procedimientos no son apropiados sin embargo o sélo lo son de
forma condicionada para cables de aramida como medio de traccion.

A partir del documento JP 11 035 246 A es conocido un procedimiento para hallar el desgaste del cable de traccion
de un ascensor. La parte del cable de ascensor que se desliza sobre la polea motriz esta expuesta al mayor
desgaste. Ademas, el resbalamiento del cable de traccién sobre la polea motriz provoca que con ello se alargue el
tiempo de desplazamiento. Con ello, entre el grado de desgaste y el tiempo de desplazamiento existe una
correlacion. Esta correlacion se emplea entonces en el procedimiento para la determinacion del desgaste, para
deducir a partir de los tiempos de desplazamiento determinados el grado del desgaste.

Primero se captan las sefiales de llamada de la cabina y se calculan a partir de ellas los tiempos de desplazamiento
gue necesita la cabina para llegar desde los pisos de llamada a los pisos de destino. A continuacion, los tiempos de
desplazamiento calculados son comparados con valores de desgaste, para determinar aquella seccién del hueco en
la que la cabina se mueve con mas frecuencia. Con ayuda de este dato se verifica entonces el desgaste del
correspondiente segmento de cable.

Esta forma de realizacion tiene sin embargo la siguiente desventaja. Debido a que el tiempo de desplazamiento no
sélo depende del deslizamiento, sino también adicionalmente de algunos otros parametros, tales como por ejemplo
la carga en la cabina, mediante la captacion del tiempo de desplazamiento s6lo se pueden realizar deducciones
relativamente imprecisas sobre el deslizamiento existente. Cuando el tiempo de desplazamiento se alarga, esto
puede tener diferentes motivos. Un deslizamiento més fuerte es sélo uno de varios posibles motivos.

Exposicion de la invencion

Constituye una tarea de la invencion proporcionar un procedimiento y un dispositivo para la determinacion de la
necesidad de reemplazo por desgaste de un medio de traccién de un ascensor, con el que pueda determinarse de
forma particularmente precisa la necesidad de reemplazo por desgaste del medio de traccion.

En el procedimiento conforme a la invencion para la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste de
un medio de traccién de un ascensor, en el que el medio de traccidn es guiado por una polea motriz y/o por una o
varias poleas de desvio y une una cabina con un contrapeso, el medio de traccion es dividido en varios segmentos.
Para cada uno de los segmentos se determina si el segmento pasa durante un desplazamiento por la polea motriz
y/o por una o varias de las poleas de desvio, y si éste es el caso, se aumenta correspondientemente un grado de
desgaste, que representa la necesidad de reemplazo por desgaste.

El dispositivo conforme a la invencion para la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste comprende
ademas de las caracteristicas anteriormente citadas un controlador para el control del ascensor y una unidad de
evaluacion, que esta conectada al controlador. La unidad de evaluacion esta conformada y opera de tal modo que
con ayuda de los datos obtenidos por el controlador acerca de los destinos de desplazamiento determina el grado de
desgaste para cada uno de los segmentos.

Perfeccionamientos ventajosos de la invencion resultan de las caracteristicas indicadas en las reivindicaciones
dependientes.

En una forma de realizacion del procedimiento conforme a la invencién se determina el tipo de curvamiento y se
tiene en cuenta en la determinacién por segmentos del grado de desgaste. Esto es ventajoso en particular para
curvamientos de inversion, ya que éstos desgastan de forma particularmente fuerte el medio de traccion.
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En otra forma de realizacion del procedimiento conforme a la invencién, para la determinacién del tipo de
curvamiento se halla qué polea de desvio provoca qué curvamiento.

Ventajosamente, en el procedimiento conforme a la invencién se tiene en cuenta con mas peso un curvamiento de
retroceso en la determinacion del grado de desgaste que un curvamiento simple.

Ademas es ventajoso que en el procedimiento conforme a la invencion se tenga en cuenta el angulo de arrollamiento
en la determinaciéon por segmentos del grado de desgaste. A través de ello, la determinacién de la necesidad de
reemplazo por desgaste puede producirse de forma aun mas precisa.

Ademas es también ventajoso que en el procedimiento conforme a la invencion se tenga en cuenta el diametro de
las poleas de desvio en la determinacion por segmentos del grado de desgaste. También a través de ello puede
producirse de forma aun mas precisa la determinacién de la necesidad de reemplazo por desgaste.

Para la resolucion de la tarea se propone ademas que en el procedimiento conforme a la invenciéon se genere un
aviso de servicio cuando el grado de desgaste para uno de los segmentos ha superado un determinado valor. De
este modo puede renunciarse a controles manuales regulares del grado de desgaste determinado con el
procedimiento, para la necesidad de reemplazo.

Segun otra caracteristica de la invencion, el medio de traccién es vigilado adicionalmente con una disposicién de
control optica. A través de ello, la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste puede producirse de
forma aln mas precisa y segura.

Breve descripcion de los dibujos

En lo que sigue se explica adicionalmente la invencién con varios ejemplos de realizacion con ayuda de siete
figuras.

La figura 1 muestra una representacion simplificada de un ascensor con una polea motriz.

La figura 2 muestra el principio de recuento para un ascensor conforme a la figura 1.

La figura 3 muestra una representacion simplificada de un ascensor con cuatro poleas de desvio.

La figura 4 muestra una tabla y un diagrama con cuatro desplazamientos del ascensor conforme a la figura 3.
La figura 5 muestra otra vez el diagrama con los cuatro desplazamientos del ascensor y debajo una tabla de

desplazamientos.

La figura 6 muestra un diagrama con las posiciones de las poleas de desvio en los distintos segmentos de
cable.
La figura 7 muestra un diagrama de flujo para el procedimiento para la determinacion de la necesidad de

reemplazo por desgaste de un medio de traccion de un ascensor.
Vias para la realizacién de la invencion

Para determinar la vida Gtil de un medio de traccion, por ejemplo de un cable de aramida, se llevan a cabo con
caréacter previo pruebas correspondientes y se tienen en cuenta valores experimentales. En particular, la disposicion
de la polea motriz, de las poleas de desvio, la guia de cable, el angulo de arrollamiento, el diametro de la polea
motriz y de las poleas de desvio tienen una influencia sobre la estabilidad o respectivamente el desgaste. Los datos
obtenidos a partir de ello llevan a un nimero de ciclos de curvamiento, que indica cuantos ciclos de curvamiento son
admisibles como maximo, antes de que sea necesario el reemplazo por desgaste del elemento de traccion. El
numero de ciclos de curvamiento se denomina en lo que sigue también nimero limite de ciclos de curvamiento. Por
lo tanto, cuanto mas frecuentemente sea curvado el medio de traccion, tanto mayor sera su desgaste.

Para asegurar que la vida util y con ello la necesidad de reemplazo por desgaste del medio de traccion pueda
determinarse de la forma mas precisa posible, juega un papel particular el nimero admisible de ciclos de
curvamiento de aquel segmento del medio de traccion que es sometido en mayor medida a esfuerzos. Mientras que
no se supere el nimero de ciclos de curvamiento del segmento del medio de traccién mas sometido a esfuerzos, no
hay que reemplazar alin el medio de traccion.

En las formas de realizacién aqui descritas de la invencion, todos los tipos de poleas, excepto la polea motriz, son
denominadas poleas de desvio. Asi, por ejemplo también las poleas deflectoras quedan dentro del concepto de
poleas de desvio.

Primera forma de realizacion

En la figura 1 esta representada una representacion simplificada de un ascensor con una suspension 1:1. Una
cabina 8 esta unida a un contrapeso 9 a través de un medio de traccion 5, que en lo que sigue se denomina también
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cable de traccion o abreviadamente cable. El medio de traccién 5 puede ser también una correa o una cinta y es
guiada por una polea motriz 20. Para mover la cabina 8 de un piso 12 a otro piso 11, el medio de traccién 5 es
accionado por la polea motriz 20, que estd acoplada a un accionamiento no mostrado. Aqui, al comienzo del
desplazamiento, es decir en el instante t0, el segmento de cable Ai, como se muestra en la figura 1, esta situado
debajo de la polea motriz 20. El segmento de cable Ai lleva en esta posicion la referencia Ai(t0). Al final del
desplazamiento, es decir en el instante t1, la cabina 8 se encuentra en el piso 11 y el segmento de cable Ai esta
situado ahora en parte sobre la polea motriz 20. El segmento de cable Ai lleva en esta posicion la referencia Ai(tl).
El control del ascensor se produce mediante un controlador de ascensor 31. La determinacion de la necesidad de
reemplazo por desgaste del medio de traccion 5 se produce mediante una unidad de evaluacién 32, que esta
conectada al controlador de ascensor 31.

Para la determinacién de la necesidad de reemplazo por desgaste del medio de traccion 5, primeramente el medio
de traccion es dividido en tantos segmentos Ai como pisos hay. Luego es asignado a cada piso aquel segmento del
medio de traccion que esta situado sobre la polea motriz 20 cuando la cabina 8 esta situada en el piso
correspondiente. Asi, se asigna por ejemplo el nUmero de segmento A12 a aquel segmento de medio de traccion
que esté situado sobre la polea motriz 20 cuando la cabina se encuentra en el piso 12.

Ademas, a cada piso o respectivamente al correspondiente segmento del medio de traccion se le asigna un espacio
de memoria, en el que se cuenta cada entrada en el piso, cada salida del piso en direccidon opuesta asi como cada
paso por el correspondiente piso. Esto esta representado graficamente en la figura 2. A la izquierda se muestra el
hueco con en total 25 pisos (-2 hasta 22), a la derecha junto a ello una representacion simbdlica de un primer
desplazamiento 1 de la cabina desde el piso 0 hasta el piso 8. Nuevamente, a la derecha junto a ello se muestra la
memoria correspondiente, que es denominada en lo que sigue contador de cambios de curvamiento. La memoria
comprende tantos espacios de memoria como pisos tiene el edificio menos uno, es decir en el ejemplo de
realizacién precedente por lo tanto en total 24 espacios de memoria SP1 hasta SP24 para en total 24 segmentos de
cable Al hasta A24. El primer segmento de cable Al se encuentra junto al contrapeso 9 y el 24° segmento de cable
junto a la cabina 8.

Si la cabina de ascensor 8 se desplaza desde la parada més baja (piso -2) hacia arriba, el primer segmento de cable
Al pasa por la polea motriz 20. Si la cabina de ascensor 8 se desplaza por el contrario desde la parada superior
(pisos 22) hacia abajo, el segmento de cable A24 pasa por la polea motriz 20.

En el ejemplo de la figura 2, la cabina 8 se desplaza durante el desplazamiento 1 desde el piso 0 al piso 8. La unidad
de evaluacién 32 obtiene desde el controlador de ascensor 31 la informacidn de pisos (informacién de llamada) y
aumenta entonces en funcion de ello los contenidos de los ocho espacios de memoria SP3 hasta SP10
correspondientes respectivamente en el valor uno. Esto quiere decir que los segmentos de cable A3 hasta Al10
pasan por la polea motriz 20 y son sometidos entonces a un curvamiento. En el desplazamiento 2, la cabina 8 se
desplaza desde el piso 8 tres pisos mas hacia arriba hasta el piso 11. Pasan por lo tanto por la polea motriz 20 los
segmentos de cable All hasta A13 y son sometidos entonces a un curvamiento. Por ello, los valores en los
siguientes tres espacios de memoria SP11, SP12 y SP13 son aumentados igualmente en el valor uno. En el
desplazamiento 3, la cabina se desplaza desde el piso 11 hacia abajo hacia el piso -1. Esto lleva a que los valores
en los correspondientes espacios de memoria SP13 hasta SP2 son aumentados nuevamente en el valor uno.
Finalmente, en el desplazamiento 4 la cabina se desplaza hacia arriba hasta el piso 3, de modo que los valores en
los espacios de memoria SP2 hasta SP5 correspondientes son aumentados nuevamente en el valor uno.

A la derecha en la figura 2 estan representados los valores acumulados durante los cuatro desplazamientos al final
del desplazamiento 4, los cuales se denominan grados de desgaste R(Al) hasta R(AN). El valor maximo en la
memoria de cambios de curvamiento corresponde al nimero maximo de ciclos de curvamiento de la instalacién de
ascensor. Como puede observarse, en total tres espacios de memoria SP3, SP4 y SP5 estan ocupados con el valor
3. Esto significa que durante los cuatro desplazamientos, los tres segmentos de medio de traccion A3, A4 y A5 han
sido sometidos respectivamente tres veces a un ciclo de curvamiento. Para el segmento de medio de traccion Al
resulta un grado de desgaste R(Al) = 0, para el segmento de medio de traccion A2 un grado de desgaste R(A2) =2
y para el segmento de medio de traccion A3 un grado de desgaste R(A3) = 3. Los segmentos de cable A3, A4y A5
tienen con ello el mayor grado de desgaste R(A3) = R(A4) = R(A5) = 3 y estan sometidos con ello al mayor
desgaste.

Para hallar los ciclos de curvamiento pueden emplearse y evaluarse las informaciones de llamada procedentes del
controlador de ascensor 31. Para ello puede emplearse por ejemplo un cédigo Gray.

La forma de realizacién descrita puede tanto estar integrada en el controlador de ascensor 31 como estar realizada
como aparato separado, que esta equipado con una correspondiente interfaz hacia el controlador de ascensor 31. A
través de la interfaz pueden ser transmitidas entonces las informaciones de pisos. El controlador de ascensor 31y la
unidad de evaluacién 32 pueden estar agrupados en el mismo alojamiento o también en el mismo mddulo.

Para cada desplazamiento desde un piso a otro estd asociado al piso aquel segmento de cable que es curvado
durante el correspondiente desplazamiento en torno a la polea motriz y la polea de desvio. Con el contador de
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cambios de curvamiento son contados los cambios de curvamiento de cada segmento de cable. Es determinante
para la vida (til del cable aquel segmento de cable con el maximo de cambios de curvamiento.

Segunda forma de realizacion

Para un factor de suspension = 2, es decir una suspension 2:1, son validas igualmente las consideraciones
anteriores. Los distintos segmentos de cable pueden ser cargados, ademas de por los curvamientos en torno a la
polea motriz 2, por curvamientos en torno a las poleas de cable 1, 3, 4 junto al contrapeso 9 o sobre la cabina 8. Las
poleas de cable 1, 3, 4 son denominadas aqui también poleas o poleas de desvio.

En la segunda forma de realizacién aqui descrita, estos curvamientos no son contados separadamente. Se parte del
hecho de que cada segmento de cable es curvado tanto en torno a la polea motriz 2 como también en torno a las
poleas 1, 3, 4 junto al contrapeso 9 o la cabina 8. Por este motivo, se habla de ciclos de curvamiento y no de
cambios de curvamiento. Un ciclo de curvamiento incluye tanto el curvamiento en torno a la polea motriz 2 como los
curvamientos en torno a las poleas 1, 3, 4 correspondientes. En los ensayos de vida util se prueban ciclos de
curvamiento (curvamiento de la misma parte de cable en torno a la polea motriz 2 y las poleas 1, 3, 4). Por ello, este
modo de contar es suficientemente seguro. Existe sin embargo también la posibilidad de contar separadamente los
distintos curvamientos en torno a la polea motriz 2 y las poleas 1, 3, 4 (véase la tercera forma de realizacion).

Ventajosamente, para cada disefio (disposicién) de ascensor se determina un numero limite de ciclos de
curvamiento propio mediante correspondientes pruebas de vida (Gtil con didmetros definidos de polea motriz y otras
poleas.

Tercera forma de realizacion

En la figura 3 esta representado un ascensor con una suspension 2:1. El cable de traccion 5 esta fijado a un primer
punto de fijacién 6 en el hueco y esta guiado en torno a una primera polea de desvio 1, que esté fijada al contrapeso
9, pasando por una polea motriz 2, que esta fijada al hueco, y por otras poleas de desvio 3y 4, que estan dispuestas
por el lado inferior de la cabina 8, hasta un segundo punto de fijacion 7 en el hueco. El hueco esta limitado hacia
abajo por un fondo 10 y hacia arriba por una cubierta 13.

En la figura 4 se representan una tabla y un diagrama con cuatro desplazamientos F1 — F4 del ascensor. A la
izquierda en la figura 4 esta indicada la altura de hueco por ejemplo en metros y a la derecha junto a ello estan
indicados los pisos como nimeros 0 a 50. A la derecha junto a ello se muestran cuatro desplazamientos F1 hasta
F4. En el primer desplazamiento F1, la cabina 8 se desplaza desde el piso 0 al piso 8. En el segundo
desplazamiento F2, la cabina 8 se desplaza ademas hasta el piso 32. En el tercer desplazamiento F3, la cabina 8 se
desplaza ademas hasta el piso 25. En el cuarto desplazamiento F4, la cabina 8 se desplaza finalmente de vuelta al
piso 0. En las cuatro columnas a la derecha junto a ello estan indicadas las posiciones de las tres poleas 1, 3y 4 asi
como de la polea motriz 2 en el cable 5 como valores absolutos en metros relativos al comienzo del cable en el
punto de fijacion 6.

La figura 5 muestra otra vez el diagrama con los cuatro desplazamientos F1 hasta F4 del ascensor y debajo la tabla
de desplazamientos resultante de ello. A partir de esta tabla puede observarse qué posicion tienen las cuatro poleas
1 hasta 4 al comienzo del respectivo desplazamiento (inicio) y al final de este desplazamiento en el cable de traccién
5. Asi, por ejemplo en el primer desplazamiento F1 el rodillo de desvio 1 se encuentra al comienzo a 0,8 m del inicio
del cable (punto de fijacion 6). Al final del primer desplazamiento F1 el rodillo de desvio 1 se encuentra entonces a
24,8 m del inicio del cable. Esto quiere decir que hay 24,8 m de cable entre la polea de desvio 1 y el punto de
fijacion 6. El cable 5 es girado con ello durante el desplazamiento F1 por la polea 1 en el tramo entre 0,8 my 24,8 m.

A partir de la tabla de desplazamientos mostrada en la figura 5 puede derivarse el diagrama mostrado en la figura 6,
en el que estan representadas las posiciones de las poleas de desvio 1 hasta 4 en los distintos segmentos de cable
Al, A2, A3 hasta AN.

Con ayuda de la siguiente féormula se indica a modo de ejemplo cémo puede calcularse para la polea 1 su posicion
actual (Pos. Polea 1) en el cable 5:

HQ - piso actual

Pos. Poleal=H3-H4 + — -
namero de pisos

donde
H3 = distancia entre polea de desvio 1y polea motriz 2
H4 = distancia entre comienzo de cable 6 y polea motriz 2

HQ = Altura de piso
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La figura 7 muestra un diagrama de flujo para el procedimiento para la determinacién de la necesidad de reemplazo
por desgaste del medio de traccidon de un ascensor.

En una fase de inicializacion (S1, S2), el cable 5 es dividido en N segmentos Al hasta AN y a cada piso 0 — 50 se le
asocian las posiciones de las poleas 1 hasta 4 en el cable 5. Aqui, el punto de fijacién 6 forma el origen o punto de
referencia. En vez de ello, el punto de referencia puede estar sin embargo también en cualquier otro sitio, tal como
por ejemplo el punto de fijacion 7. En funcion de ello es fijada para cada desplazamiento F1 hasta F4 y cada polea 1
hasta 4 la longitud de cable girada (véase la figura 5).

Para cada segmento de cable Al hasta AN (éste puede ser arbitrariamente grande o pequefio segun los
requerimientos) es registrado continuamente el nUmero de giros en torno a las poleas 1 hasta 4 (figura 5y S3, S4,
S7 en la figura 7). Aqui pueden tenerse en cuenta segun sea necesario también los diferentes curvamientos y su
grado de dafio por cada polea 1 hasta 4, por ejemplo el diametro, el angulo de arrollamiento, polea motriz, polea de
desvio, curvamiento de inversién, curvamiento simple. Con ello, en todo momento puede reconocerse y evaluarse
para cada segmento de cable Al hasta AN el grado de dafio o respectivamente el nUmero de cambios de
curvamiento (véase la figura 6).

Aquellos segmentos de cable con el madximo de cambios de curvamiento o respectivamente los cambios de
curvamiento mas dafiinos puede ser reconocidos en todo momento. Puede establecerse un limite para el dafio
admisible, es decir para el numero admisible de cambios de curvamiento. Si se alcanza este nimero (S5), puede
emitirse un aviso de servicio (S6), para indicar que el medio de traccion 5 debe ser reemplazado. Sin embargo,
puede determinarse también simplemente el segmento en el cable 5 que ha sufrido el mayor dafio. En este dltimo
caso, este segmento de cable puede ser inspeccionado entonces visualmente o mediante aparatos auxiliares, por
ejemplo por induccién magnética.

Los curvamientos de retroceso, que son denominados también curvamientos de inversion, provocan un desgaste
mas rapido del medio de traccién 5y son por ello multiplicados en la figura 6, al calcular el grado de desgaste R(Ai),
por un factor de peso GF = 4. Para el grado de desgaste R(Ai) del segmento de cable Ai vale en este caso:

R(Ai) = SB + 4 * RB
donde
SB = numero de curvamientos sencillos
RB = nimero de curvamientos de retroceso.

Un segmento de medio de traccién Ai es sometido a un curvamiento simple cuando este segmento de medio de
traccion Ai es curvado hacia una primera direccion en una de las poleas de desvio 1, 3 0 4 o0 en la polea motriz 2. Si
este segmento de medio de traccidon Ai es curvado en un instante posterior en la direccion opuesta, este segmento
de medio de traccién Ai es sometido entonces también a un curvamiento de retroceso. Asi, por ejemplo el segmento
de medio de traccion que para la posicion de cabina POS1 mostrada en la figura 3 se encuentra en la polea de
desvio 3 es sometido a un curvamiento simple. Posteriormente, cuando la cabina 8 se encuentra en la posicion
POS2, el segmento de medio de traccion se encuentra sobre la polea motriz 2 y es sometido ahora también a un
curvamiento de retroceso.

El hecho de si se trata de un curvamiento simple o de un curvamiento de retroceso resulta del disefio del ascensor y
de la altura de elevacion. La unidad de evaluacién 32 (figura 3) puede determinar por lo tanto en funcién de
determinadas geometrias, que resultan del disefio del ascensor, por ejemplo los parametro H1 — H4, HQ y BK asi
como la altura de elevacion de la cabina 8, si un determinado segmento de cable Ai es sometido durante un
desplazamiento a un curvamiento simple y/o a un curvamiento de retroceso.

El didmetro de las poleas de desvio 1 hasta 4 esta designado con la referencia D. Como ya se ha citado
anteriormente, el diametro D de las poleas de desvio 1 hasta 4 puede ser tenido en cuenta durante la determinacion
de la necesidad de reemplazo por desgaste. Junto a ello puede ser tenido en cuenta también el angulo de
arrollamiento en la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste. Asi, por ejemplo el factor de peso GF
puede depender del diametro D de la polea de desvio 1 hasta 4. Para una polea de desvio 1 hasta 4 con un
didmetro D mas pequefio se escoge un factor de peso GF mayor que para una polea de desvio 1 hasta 4 con un
diametro D mas grande. Igualmente, el factor de peso GF puede depender del angulo de arrollamiento de la polea
motriz 2. Si el angulo de arrollamiento del medio de traccion 5 sobre la polea motriz 2 es grande, se escoge un factor
de peso GF menor que cuando el angulo de arrollamiento del medio de traccion 5 sobre la polea motriz 2 es
pequefio. Ademas de ello, el factor de peso puede depender de la carga que cuelga del medio de traccion 5. Cuanto
mayor sea esta carga, tanto mayor sera también el factor de peso GF escogido.

Para un factor de suspension > 2 puede procederse analogamente.

Hasta ahora, el nUmero maximo de cambios de curvamiento de la parte del cable sometida a mayor esfuerzo era
muy dificil de determinar, ya que los patrones de trafico de cada ascensor son diferentes y en consecuencia no es
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evidente qué parte del medio de traccion es cargada con mas cambios de curvamiento. El nimero de
desplazamientos de un ascensor tampoco da ninguna indicacién sobre ello. Una ventaja de la invencion estriba en
que el cable 5 puede ser reemplazado muy individualmente y con ello puede ser aprovechado plenamente. Si la
necesidad de reemplazo por desgaste fuera determinada con ayuda del niumero de desplazamientos o mediante
estimacion, habria que incorporar repuestos que podrian causar costes elevados de mantenimiento. Con la presente
invencion puede determinarse la necesidad de reemplazo por desgaste de medios de traccion 5, por ejemplo de
cables de acero, cables de aramida, correas o cintas con cordones de traccion hechos de alambres de acero o fibras
sintéticas.

El medio de traccion 5 puede ser vigilado también con una disposicion de control dptica 30 (figura 1). A través de
ello, la determinacién de la necesidad de reemplazo por desgaste puede producirse de forma alin mas precisa y
segura. Como disposicion de control éptica 30 puede emplearse por ejemplo una videocamara. El medio de traccion
5 puede ser controlado sin embargo también 6pticamente por un montador de servicio. En el control dptico se presta
atencion por ejemplo a roturas de alambres, burbujas en el medio de traccién de aramida y a variaciones en la
geometria del medio de traccion 5.

La descripcion precedente de los ejemplos de realizacién conforme a la presente invencién sirve sélo para fines
ilustrativos y no para el fin de limitar la invencion. En el marco de la invencién son posibles diferentes variaciones,
combinaciones de las formas de realizacion y modificaciones, sin abandonar el perimetro de la invencién asi como
sus equivalentes.
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REIVINDICACIONES

Procedimiento para la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste de un medio de traccion de un
ascensor,

en el que el medio de traccion (5) es guiado por una polea motriz (2; 20) y/o una o varias poleas de desvio (1, 3,
4) y une una cabina (8) a un contrapeso (9),

que comprende los siguientes pasos:

el medio de traccion (5) es dividido en varios segmentos (A1 — AN), en que cada uno de la pluralidad de
segmentos (Al — AN) lleva asociado un espacio de memoria como contador de cambios de curvamiento,

para cada uno de los segmentos (Al — AN) se determina si el segmento (Ai) pasa durante un
desplazamiento (F1 — F4) de la cabina (8) por la polea motriz (20) y/o por una o varias de las poleas de
desvio (1 — 4), y si éste es el caso, se aumenta correspondientemente un grado de desgaste (R(Ai)), que
representa la necesidad de reemplazo por desgaste, y en que con los contadores de cambios de
curvamiento son contados los cambios de curvamiento de cada segmento (Al — AN) y para la vida util del
cable es determinante el segmento de cable con el m&ximo de cambios de curvamiento.

Procedimiento segun la reivindicacion 1, en que, en caso de que el grado de desgaste (R(Ai)) de uno de la
pluralidad de segmentos (A1 — AN) alcance un nimero de ciclos de curvamiento que indica cuantos ciclos de
curvamiento son admisibles como méaximo, es necesario reemplazar por desgaste el medio de traccion (5).

Procedimiento segun la reivindicacion 2, en que, en tanto que el grado de desgaste (R(Ai)) del segmento (Al -
AN) sometido al mayor esfuerzo no supere el nimero de ciclos de curvamiento, el medio de traccién no necesita
ser reemplazado adn.

Procedimiento segun la reivindicacién 1,

en el que se determina el tipo de curvamiento (SB, RB) y se tiene en cuenta en la determinacién por segmentos
del grado de desgaste (R(AI)).

Procedimiento segun la reivindicacion 4,

en el que para determinar el tipo de curvamiento (SB, RB) se determina qué polea de desvio (2, 3) provoca qué
curvamiento.

Procedimiento segun la reivindicacion 5,

en el que un curvamiento de retroceso (RB) es tenido en cuenta con mayor peso en la determinacién del grado
de desgaste (R(Ai)) que un curvamiento simple.

Procedimiento segun la reivindicacion 1,

en el que se tiene en cuenta un angulo de arrollamiento y/o un didmetro de las poleas de desvio (1, 3, 4) en la
determinacion por segmentos del grado de desgaste (R(Ai)).

Procedimiento segun la reivindicacion 1,

en el que se genera un aviso de servicio cuando el grado de desgaste (R(Ai)) para uno de los segmentos (Al —
AN) ha superado un determinado valor.

Procedimiento segun la reivindicacién 1,

en el que el ascensor es puesto fuera de servicio cuando el grado de desgaste (R(Ai)) para uno de los
segmentos (Al — AN) ha superado un determinado valor.

Procedimiento segun la reivindicacién 1,
en el que el medio de traccion (5) es vigilado adicionalmente con una disposicion de control éptica (30).

Dispositivo para la determinacion de la necesidad de reemplazo por desgaste segun una de las reivindicaciones
1a 10,

- con un controlador (31) para controlar el ascensor, y

- con una unidad de evaluacion (32) que esta unida al controlador (31) y esta conformada y opera de tal
modo que con ayuda de los datos obtenidos por el controlador (31) acerca de los destinos de
desplazamiento determina el grado de desgaste (R(Ai)) para cada uno de los segmentos (A1 — AN), y en
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gue cada uno de la pluralidad de segmentos (A1 — AN) lleva asociado un espacio de memoria como
contador de cambios de curvamiento.
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Posicion de la polea relativa al comienzo del cable

Pos. cabina (punto de fijacion 6)

Altura (piso) Polea 1 Polea2  Polea3 Polea 4
150 50 150,8 302,6 307,6 309,3
120 40 120,8 2426 2776 279,3
117 39 17,8 236.,6 274,6 276,3
114 38 114,8 230,6 271,6 2733
111 37 111,8 2246 268,6 270,3
108 36 108,8 218,6 265,6 267,3
105 35 105,8 2126 262,6 264,3
102 34 102,8 206,6 259,6 261,3
99 33 99,8 200,6 256,6 258,3
96 32 F3 96,8 194,6 253,6 2553
93 31 93,8 188,6 250,6 252,3
90 30 / 90,8 182,6 2476 2493
87 29 87,8 176,6 2446 246,3
84 28 84,8 170,6 241,6 243,3
81 27 81,8 164,6 238,6 240,3
78 26 78,8 158,6 235,6 2373
75 25 . 75,8 152,6 232,6 2343
72 24 72,8 146,6 229,6 2313
69 23 69,8 140,6 226,6 2283
66 22 66,8 134,6 223,6 2253
63 21 F2 63,8 128,6 220,6 2223
60 20 60,8 122,6 217.,6 219,3
57 19 \ 57.8 116,6 214,86 216,3
54 18 54,8 110,6 211,6 213,3
51 17 51,8 104,6 208,6 210,3
48 16 48,8 98,6 205,6 2073
45 15 45,8 92,6 202,6 2043
42 14 42,8 86,6 199,6 201,3
39 13 39,8 80,6 196,6 198,3
36 12 36,8 74,6 193,86 195,3
33 11 33,8 68,6 190,86 192,3
30 10 30,8 62,6 187,6 189,3
27 9 27,8 56,6 184,6 186,3
24 8 24,8 50,6 181,6 183,3
21 7 F4 21,8 44,6 178.6 180,3
18 6 18.8 38,6 175,6 177.3
15 5 \\ 15,8 32,6 172,6 174,3
12 4 F1 12,8 26,6 169,68 1713

9 3 9,8 20,6 166,6 168,3
6 2 6.8 14,6 163,6 165,3
3 1 3.8 8,6 160,6 162,3
0 0 Y 0.8 2,6 157.6 159,3
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Desplazamiento 1:

Desplazamiento 2:

Desplazamiento 3:

Desplazamiento 4:

0a8 8a3d2 32a25 25a0
Polea 1: Polea 1: Polea 1: Polea 1:
0.8 24,8 96,8 75,8
248 96,8 75,8 0.8
Polea 2: Polea 2: Polea 2: Polea 2:
2,6 50,6 194.6 152.,6
50,6 194 6 152.6 2,6
Polea 3: Polea 3: Polea 3: Polea 3:
1576 181.,6 253,6 2326
181,6 253,6 232,6 1576
Polea 4: Polea 4: Polea 4: Polea 4:
159,3 183,3 255,3 2343
183.3 2553 234.3 159,3
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