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2

DESCRIPCIÓN

Accionamiento de ascensor

La invención se refiere a un accionamiento de ascensor según el preámbulo de la reivindicación 1, así como a un 
motor eléctrico realizado con un accionamiento de este tipo.

En accionamientos de ascensor conocidos, estos se hacen funcionar con un convertidor que corresponde a su 5
potencia. Esto significa, que se usa respectivamente un convertidor para un accionamiento de ascensor. En el caso 
de potencias mayores de un ascensor está previsto actualmente que actúen varios accionamientos sobre un árbol 
de motor, que se hacen funcionar respectivamente con uno o varios convertidores o que varios accionamientos 
muevan el ascensor unos independientemente de los otros simultáneamente y unos juntos a los otros.

No obstante, hay que tener en cuenta que tanto para potencias pequeñas como para grandes se necesitan 10
convertidores con una potencia correspondiente. La proporción de los costes para potencias de convertidores
aumentan a partir de una potencia determinada (> 100 kVA de potencia máxima de salida) aumenta de forma 
desproporcionada, por lo que los costes para ascensores aumentan adicionalmente a partir de una potencia
determinada del ascensor.

No obstante, el procedimiento convencional también es problemático respecto a la disponibilidad del ascensor. En 15
particular, en la gama de alta potencia, la disponibilidad del ascensor debería estar garantizada siempre. En caso de 
averías causadas por un convertidor defectuoso, el ascensor se detiene. Esto también es el caso, por ejemplo, 
cuando falla el devanado del motor.

Si actúan varios accionamientos sobre un árbol, esto conduce a que la longitud constructiva de la unidad de 
accionamiento y con ello la necesidad de espacio para el accionamiento aumente mucho. Por ello es necesario 20
proporcionar espacio adicional en la sala de máquinas, para satisfacer esta mayor necesidad de espacio. Para ello 
los accionamientos deben sincronizarse especialmente y existe el riesgo de un accionamiento irregular del árbol a lo 
largo de su longitud.

Por el documento DE 10 2004 002 570 A1 se conoce un motor de reluctancia con estátor segmentado. El estátor
presenta aquí seis fases, de las que respectivamente tres son alimentadas por un convertidor propio.25

Se presenta el objetivo de poner a disposición un accionamiento para un ascensor o un motor eléctrico para un 
accionamiento de este tipo que garantice un funcionamiento a prueba de fallos. Además, deben reducirse los costes 
de fabricación, especialmente en accionamientos con una potencia de accionamiento elevada, en particular en un 
accionamiento de ascensor sin engranaje. En el funcionamiento, las pérdidas de energía deben ser reducidas, de 
modo que se consiga un alto rendimiento.30

Este objetivo se consigue mediante un accionamiento de ascensor con las características de la reivindicación 1.

Este accionamiento de ascensor se usa por ejemplo en accionamientos de más de 50 kW.

Un segmento está formado de acuerdo con la invención por un sistema de m-fases independiente, que se hace 
funcionar con un convertidor. Esto significa que la potencia total requerida por el ascensor puede dividirse por el 
número de segmentos. Cada convertidor individual solo debe generar esta potencia reducida lo que corresponde a 35
la relación potencia total al número de segmentos. Por lo tanto, es posible una fabricación más económica del 
accionamiento, así como de todos los componentes necesarios en relación con el estátor y el rotor.

El accionamiento de ascensor de acuerdo con la invención está realizado en particular como accionamiento directo 
y, por lo tanto, sin engranaje. A diferencia de lo que ocurre en accionamientos de funiculares, en los que se usa 
habitualmente un engranaje planetario, este accionamiento sin engranaje es posible, porque la diferencia de peso 40
entre un ascensor lleno y vacío es más bajo que en el caso de los funiculares.

El estátor está dividido típicamente en segmentos o sectores en la dirección circunferencial.

Como motor eléctrico para el accionamiento es adecuado un motor sincrónico de excitación permanente o sin 
escobillas. El rotor está equipado, por lo tanto, con varios imanes permanentes. 

Preferentemente, cada bobina en el devanado del estátor está realizada de forma concentrada. Cada devanado en 45
el estátor puede estar realizado como devanado de un solo diente. Las bobinas individuales del devanado del 
estátor pueden estar dispuestas para conectarse en paralelo o en serie con un ramal del devanado.

En una configuración de la invención, los diferentes segmentos están galvánicamente aislados unos de otros. El flujo 
generado por el imán permanente es guiado típicamente por zapatas polares.

La disposición de los imanes en el rotor forma preferentemente junto con las zapatas polares dispuestas entre ellos 50
una concentración del flujo para el flujo magnético.
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El campo magnético de los diferentes segmentos se propaga preferentemente solo en la zona del segmento y 
genera un par de giro en el segmento individual. 

Según los requisitos, los segmentos individuales pueden poderse conectar a libre elección en paralelo o en serie 
unos con otros para poder hacerse funcionar a continuación con un convertidor.

El número de los segmentos del motor eléctrico, en particular de un motor sincrónico de excitación permanente, 5
puede calcularse con las siguientes magnitudes:

p = número de pares de polos
u = lados de bobina, según ranura y capa
m = número de ramales (fases)
Q = número de ranuras10

Mediante una elección adecuada de la relación de polos magnéticos a ranuras de estátor en relación con un 
devanado preferentemente concentrado, lo que se denomina también devanado de un solo diente, es posible 
realizar la segmentación.

Además, unos convertidores más pequeños pueden hacerse funcionar de forma más sencilla con frecuencias de 
conmutación más elevadas, por ejemplo, a ser posible superiores a 8 kHz, de modo que el accionamiento sea más 15
silencioso. Cuanto más grandes sean los convertidores más problemas producirán las frecuencias de conmutación 
elevadas. Unas frecuencias más bajas hacen que los motores sean más ruidosos. Otra ventaja de la estructura
segmentada del motor del accionamiento de ascensor, que está dispuesto en edificios en el exterior o interior de la 
caja del ascensor y cerca de espacios habitados, está, por lo tanto, en la menor generación de ruidos.

La invención se refiere también a un motor eléctrico o a una máquina de accionamiento para un accionamiento de 20
ascensor anteriormente descrito.

Además, se describen una disposición de bornes para un motor eléctrico de un accionamiento de ascensor del tipo 
anteriormente descrito y un motor eléctrico con una disposición de bornes de este tipo.

Según el estado actual de la técnica, los accionamientos de ascensor sin engranaje están realizados como motores 
sincrónicos de excitación permanente. Es necesario que cada devanado del motor individual se haga salir del estátor25
y se conecte con bornes, para ser guiado desde allí como cable de conexión de motor a convertidores de frecuencia 
individuales. Por lo tanto, se necesitan varios bornes y cajas de bornes en el motor. Esto es problemático, en 
particular en el caso de motores grandes, en los que los cables, bornes y convertidores de frecuencia a usar son 
difícilmente manejables por el tamaño creciente.

Hay que tener en cuenta que cada caja de bornes individual pueda cerrarse para impedir un contacto accidental, 30
debiendo guiarse los devanados del motor realizados de forma individual pasando por el motor a las cajas de 
bornes. La complejidad de las conexiones aumenta según el número de los devanados realizados o el número de 
los cables de conexión del motor. Además, la accesibilidad a las cajas de bornes en parte solo existe de forma 
limitada por la multitud de cajas de bornes. Se añade que la colocación de los cables de conexión del motor es 
compleja y que el espacio constructivo necesario para el motor aumenta por la multitud de las cajas de bornes.35

Por lo tanto, es deseable configurar un motor eléctrico o una carcasa del motor de tal modo que varios devanados 
del motor puedan realizarse en bornes necesitándose solo pocas cajas de bornes, que la multitud de bornes 
requieran solo poco espacio constructivo adicional y que exista una disposición clara en los cables de conexión del 
motor. Además, el acceso al motor no debería estar limitado por los cables de conexión del motor.

Por consiguiente, debe presentarse un motor eléctrico, en particular un motor sin engranaje, que pueda fabricarse y 40
montarse de forma económica y en el que el cableado y el alambrado sean fáciles de realizar.

El motor eléctrico presentado está previsto para un accionamiento de ascensor del tipo anteriormente descrito. Este 
presenta una carcasa del motor y varios devanados del motor, que están conectados con al menos un borne, 
estando dispuestos nervios o almas en la carcasa del motor, entre los que está dispuesto el al menos un borne, 
habitualmente varios bornes.45

El motor eléctrico descrito sirve en particular para el accionamiento de ascensores, cuya cabina está unida mediante
medios de sustentación con un contrapeso, como por ejemplo ascensores con cables.

La carcasa de motor del motor eléctrico, que está realizado en particular con varios devanados del motor, está 
configurada de tal modo que entre dos nervios de la carcasa del motor esté formado una especie de canal de cable. 
Esta zona está realizada preferentemente a los dos lados del motor de tal modo que en el mismo, es decir, entre los 50
dos nervios o almas, puedan colocarse o fijarse los bornes, así como los devanados del motor realizados. De este 
modo también puede conseguirse mediante pocas cubiertas de chapa sencillas la protección necesaria contra 
contacto accidental de los bornes de conexión. El cable de conexión del motor se hace salir por ejemplo hacia abajo 
y puede ser guiado desde allí directamente a un canal de cable, sin limitar la accesibilidad al motor. Solo con la 
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retirada de pocas cubiertas, puede conseguirse la accesibilidad a los bornes, de los que dado el caso hay una 
multitud.

El motor eléctrico presentado está realizado preferentemente como motor sincrónico con un rotor y un estátor, 
estando conectados los devanados del estátor con el al menos un borne.

Es recomendable disponer los nervios en la dirección circunferencial. Además, los nervios no deberían quedar en su 5
extensión por debajo de una altura predeterminada por encima de la superficie de la carcasa.

Puede estar previsto que estén dispuestos varios bornes entre al menos dos nervios. Además, los bornes entre los
nervios pueden estar dispuestos unos al lado de los otros y/o unos detrás de los otros visto en la dirección 
circunferencial.

En una configuración, las conexiones de los devanados del motor también están dispuestas entre los nervios.10

En el motor eléctrico descrito puede estar previsto que unos cables de conexión del motor salgan desde los bornes 
hacia abajo de la zona del motor. En este caso, los cables de conexión del motor son guiados preferentemente unos 
al lado de los otros saliendo de la zona del motor.

Además, unas aristas orientadas en la dirección opuesta de la carcasa del motor de al menos dos nervios 
dispuestos uno al lado del otro pueden estar unidas unas a otras con una cubierta.15

Es recomendable que los nervios sirvan como nervios de apoyo para la estabilización de la carcasa, estando 
dimensionados y dispuestos de forma adecuada para ello.

La carcasa del motor descrita presenta nervios, entre los que está dispuesto al menos un borne. Esta carcasa del 
motor es adecuada para motores eléctricos del tipo anteriormente descrito.

Está previsto que un motor para un accionamiento de ascensor esté dividido en varios segmentos, estando realizado 20
respectivamente al menos un devanado del motor para cada fase. Los segmentos están conectados con cables con 
bornes y la carcasa del motor presenta típicamente en su lado exterior nervios que se extienden en la dirección 
circunferencial, formando al menos dos nervios un espacio entre sí, en el que pueden alojarse los bornes, los cables 
de los devanados del motor y los cables de conexión del motor.

Los nervios deberían estar realizados de tal modo que a lo largo de una longitud de nervio predeterminada no 25
queden por debajo de una altura de nervio definida y que en el espacio intermedio entre dos nervios de la carcasa 
del motor quede formada una especie de canal de cable. Esta zona está optimizada en particular a los dos lados de 
la máquina de tal modo que entre los nervios puedan colocarse o fijarse los bornes, así como los devanados del 
motor que se hacen salir o las conexiones de estos.

Mediante pocas cubiertas de chapa sencillas que han de fijarse en los nervios puede formarse un espacio de 30
montaje cerrado para los cables y bornes, consiguiéndose una protección contra contacto accidental necesaria de
los bornes de conexión.

Los cables de conexión del motor necesarios para el suministro de energía al motor se hacen salir por ejemplo en la 
zona inferior del motor y pueden ser guiados desde allí directamente a un canal de cable, sin limitar la accesibilidad
a la máquina por enredos de cables. Una entrada de cables puede realizarse en un lado; una salida en el otro lado.35

De este modo es posible cerrar cada caja de bornes individual para impedir un contacto accidental. Hay que tener en 
cuenta que los devanados del motor individuales que se hacen salir del motor o del estátor deben ser guiados 
pasando por el motor a las cajas de bornes. Gracias a la disposición propuesta de las conexiones y de los 
devanados que se hacen salir, así como el número de cables de conexión del motor, no queda limitada la 
disposición clara. La accesibilidad a las cajas de bornes es excelente, incluso en caso de una multitud de cajas de 40
bornes.

La colocación de cables de conexión del motor en el motor resulta ser una actividad sencilla. Además, no aumenta el 
espacio constructivo necesario para el motor por las cajas de bornes.

En ascensores hay que tener en cuenta en particular una vigilancia de los frenos. A continuación, se describirá una 
vigilancia de rotura de resorte en caso de un freno de seguridad accionado por fuerza de resorte. Este principio45
puede aplicarse en un accionamiento de ascensor y en un motor eléctrico para accionamientos de ascensor del tipo 
anteriormente descrito.

El principio del freno accionado por fuerza de resorte se conoce en el estado de la técnica como componente de 
seguridad. En este se usa un resorte tensado previamente de forma electromagnética, hidráulica o de forma similar
en caso de un frenado para dejar actuar la fuerza de resorte como fuerza de frenado mediante forros del freno u 50
otros dispositivos sobre discos de freno, tambores de freno o dispositivitos similares. Puesto que en muchos casos 
hay que mantener de forma continua la energía para el tensado previo del resorte, en caso de un corte de energía 
esto conduce inevitablemente al accionamiento del freno, lo que se conoce por el concepto “Fail Save”.
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Es amplio el campo de aplicación de estos frenos accionados por fuerza de resorte. Se usan cuando hay que frenar 
o detener accionamientos. Los frenos accionados por fuerza de resorte de este tipo se usan por ejemplo en 
accionamientos de ascensor, accionamientos de funiculares, atracciones de ferias, instalaciones de energía eólica 
etc. En estos campos de aplicación, los frenos accionados por fuerza de resorte cumplen funciones relacionadas con 
la técnica de seguridad. Por ejemplo, es necesario mantener la instalación parada durante poco tiempo en el 5
funcionamiento o debe frenarse en un caso de emergencia la instalación completa llevándose a la parada, para 
evitar peligros para personas o para la instalación.

No obstante, el principio descrito del freno presenta inconvenientes cuando se presentan determinadas condiciones 
previas. Los resortes usados como resortes helicoidales o resortes de disco, que pueden usarse individualmente o 
en un paquete, pueden romperse o pueden ablandarse, por lo que es posible que cedan en cuanto se ejerza una 10
fuerza. Por lo tanto, hay que comprobar regularmente el estado del freno y de los resortes del freno. Cuando el 
resorte que se mantiene tensado previamente o también los paquetes de resortes están cubiertos por la carcasa o 
por otras partes de la máquina o cuando no pueden verse desde el exterior, no es posible detectar visualmente el 
estado de los resortes. Un accionamiento frecuente del freno, por ejemplo en caso de una función de parada del 
freno durante el funcionamiento, se presenta cuando la instalación está en funcionamiento durante poco tiempo, 15
debiendo volver a pararse a continuación en un estado modificado. 

En particular en el funcionamiento de un ascensor, un freno de parada de este tipo está en acción en cada 
desplazamiento. En cada parada en la que se detiene el ascensor, la cabina del ascensor se detiene mediante un 
freno de este tipo por medio de su accionamiento. En la parada en el funcionamiento, en muchas instalaciones de 
ascensores la cabina del ascensor no se detiene en las paradas directamente mediante el freno sino que se detiene 20
de forma indirecta, por el ataque de los frenos en los cables, en la polea de tracción o en el accionamiento. Al 
comenzar el desplazamiento, el freno vuelve a soltarse, de modo que a lo largo de la vida útil del freno puede 
alcanzarse un número de conmutación muy elevado de cierre y apertura del freno, de modo que a lo largo del 
tiempo los resortes o los paquetes de resortes pueden fallar por rotura por fatiga, debilitamiento del material o 
similares. Cuando los resortes están montados en una carcasa o algo similar, es sumamente difícil detectar un fallo 25
de este tipo de un resorte individual en este paquete de resortes. No obstante, esto no es aceptable desde el punto
de vista de la seguridad, puesto que un fallo de un resorte o de varios resortes en un paquete conduce a una pérdida 
de la fuerza de frenado o incluso al fallo completo de la fuerza de frenado.

En frenos accionados por fuerza de resorte, que se sueltan de forma hidráulica, se presenta en muchos casos el 
montaje del resorte oculto o cubierto, puesto que el paquete de resortes formado por resortes de disco está montado 30
en una pinza de freno o en un dispositivo correspondiente debiendo estar realizadas las zonas hidráulicas de forma 
estanca a líquidos. Para poder detectar el fallo de un resorte individual en un paquete, hay que desmontar la pinza 
de freno completa, lo que conduce a interrupciones prolongadas del funcionamiento.

Por lo tanto, es deseable garantizar una detección segura y rápida de rotura de resorte u otros fallos de resortes de 
resortes de freno, en particular en el caso de resortes de frenos de seguridad montados en carcasas o de forma 35
oculta, es decir, que no pueden vigilarse visualmente. 

El procedimiento aquí descrito sirve para la vigilancia de un freno accionado por fuerza de resorte, teniéndose en 
cuenta una fuerza necesaria para el tensado o tensado previo de al menos un resorte o una aplicación de fuerza 
necesaria para ello.

Puede estar previsto que se tenga en cuenta la fuerza necesaria para alcanzar una posición final del al menos un 40
resorte. Esta posición final puede consultarse mediante un dispositivo previsto para ello.

El al menos un resorte puede tensarse o tensarse previamente de forma electromecánica, eléctrica, mecánica, 
neumática o hidráulica. Como resortes pueden usarse por ejemplo resortes helicoidales o resortes de disco. Pueden 
ser resortes individuales o reunidos en paquetes. 

En el caso de un freno que se suelta hidráulicamente, se detecta por ejemplo un desarrollo de la presión de aceite-45
tiempo. La presión hidráulica se consulta preferentemente de forma indirecta o directa en el sistema de aceite
hidráulico mediante dispositivos adecuados.

El procedimiento descrito puede aplicarse en un accionamiento de ascensor de acuerdo con la invención o en un 
motor eléctrico para un accionamiento de ascensor de este tipo.

El procedimiento descrito está basado, por lo tanto, en la detección de un fallo de un resorte o de varios resortes sin 50
control visual durante el funcionamiento. Para ello, el freno se vigila típicamente mediante interruptores y sensores 
correspondientes y la vigilancia se evalúa correspondientemente mediante un control. De este modo puede 
detectarse a tiempo cuando se produce un defecto y puede emitirse una advertencia o un mensaje. Los resortes que 
ya son capaces de funcionar pueden ser sustituidos antes de producirse un fallo en el funcionamiento.

Se parte de que los resortes que dejan de funcionar en parte o individualmente por fallo, requieren una aplicación de 55
fuerza diferente, habitualmente menor, para tensarlos previamente. En un freno que se suelta de forma hidráulica, 
esta fuerza de apertura reducida puede detectarse por ejemplo mediante el desarrollo de la presión de aceite-
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tiempo. Para ello se mide con un indicador de la presión de aceite la presión actual del aceite, preferentemente muy 
cerca de la tubería de entrada a la pinza de freno. Adicionalmente se detecta en la posición final del resorte tensado 
previamente esta posición final mediante contactos o dispositivos adecuados. En este caso resulta una vinculación 
lógica de estos dos eventos para la detección de un fallo o de un fallo parcial de un resorte.

Cuando la posición final del resorte se detecta en el caso normal, se indica siempre en primer lugar la señal de la 5
presión hidráulica máxima alcanzada y a continuación la señal de posición final del resorte. No obstante, en caso de 
una rotura de resorte basta ya una presión de aceite muy reducida para hacer pasar el resorte a la posición final o 
para soltar el freno, de modo que la señal de la posición final se emite antes que la señal de presión de aceite 
máxima. Si el valor ajustado de un sensor de presión se elige correspondientemente, puede ajustarse por ejemplo
esta vigilancia. El valor de presión ajustado a vigilar debe estar por debajo de la presión de aceite que es necesaria10
al menos habitualmente en el funcionamiento para la apertura del freno hidráulico. La evaluación de estas señales 
puede realizarse ahora mediante un control analógico o digital, que suministra a continuación el resultado “OK” o 
“rotura de resorte”.

Mediante comprobaciones regulares en intervalos cortos o más largos, el freno puede vigilarse de forma continua. 
Como alternativa, la evaluación puede realizarse en cada accionamiento del freno.15

Además del tensado hidráulico del resorte y la vigilancia de la presión de aceite y eventualmente del tiempo 
necesario para alcanzar la presión, también puede usarse y vigilarse otra fuerza tensora. El resorte puede tensarse 
por ejemplo de forma neumática o también de forma eléctrica mediante bobinas magnéticas. En este caso, los 
valores eléctricos que se producen se comparan con valores correspondientemente predeterminados. En el posterior 
cálculo y comparación con la vigilancia de la posición final puede indicarse a continuación “OK” o “Alarma”.20

El dispositivo de freno descrito se usa en una instalación de ascensor y se acciona mediante fuerza de resorte. El 
dispositivo de freno sirve en particular para la realización de un procedimiento anteriormente descrito. En este está
previsto un dispositivo para la vigilancia de una fuerza que es necesaria para tensar al menos un resorte.

El dispositivo de freno se acciona mediante fuerza de resorte, apretándose por ejemplo mediante al menos un 
resorte un forro de fricción contra una superficie del freno generándose una fuerza de frenado. Esta fuerza de 25
frenado retarda la superficie del freno movida de forma traslacional o rotaria respecto al forro de freno.

Si se vigila la posición final del resorte, es recomendable comparar los valores determinados con valores
predefinidos. En caso de quedar los valores por encima o por debajo de unos valores límite predefinidos, se emite 
“Alarma”.

Típicamente, por la vigilancia de la posición final del resorte tensado previamente y la vigilancia del tensado previo 30
del resorte se obtienen valores que pueden ser tratados o comparados entre sí y con una secuencia cronológica de 
su aparición.

En una configuración del procedimiento o del dispositivo de freno, las consultas de la posición final del resorte
tensado previamente y de la presión de tensado previo, por ejemplo de la presión del tensado previo hidráulico, se 
vinculan con una lógica o un dispositivo correspondiente y se comparan con valores predefinidos. En caso de una 35
desviación de los valores predefinidos se detecta una rotura de resorte.

En principio, puede usarse para la vigilancia del tensado previo del resorte una fuerza a aplicar y/o un tiempo a 
aplicar. La posición final del resorte tensado previamente puede consultarse o directamente en los elementos de 
resorte o de forma indirecta, mediante elementos conectados de forma indirecta o directa con estos. La posición final
puede determinarse mediante un dispositivo o mediante dispositivos a elegir libremente. En un sistema de aceite40
hidráulico, la presión hidráulica puede consultarse de forma indirecta o directa mediante cualquier dispositivo
adecuado a elegir libremente.

Si se usa el dispositivo de freno descrito, por ejemplo un freno de tambor, con una carcasa flotante, es necesario
generar una fuerza antagonista durante el freno.

Hoy día es habitual realizar accionamientos directos de ascensores (accionamientos sin engranaje) como máquinas 45
sincrónicas de excitación permanente. En estas máquinas, el rotor está equipado de imanes permanentes en su 
superficie orientada hacia el estátor. De ello resulta que el rotor es permanentemente magnético en su superficie. 

El rotor se coloca habitualmente mediante unión apretada en el árbol de motor, es decir, se aplica con una aplicación 
de una fuerza elevada en la dirección axial en el árbol, ensanchándose el cubo y generándose de este modo la 
fuerza de unión necesaria. A continuación, el rotor se encastra junto con el árbol de motor en la carcasa del motor50
con el estátor. Esto significa en el montaje, es decir, durante la inserción del rotor en el estátor, un esfuerzo 
considerable para el dispositivo, puesto que el rotor no debe entrar en contacto con el estátor y entre el rotor y el 
estátor está previsto una distancia muy reducida. Esto se hace notar, en particular, cuando el motor presenta 
dimensiones grandes.

55
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En el caso de accionamientos de ascensor grandes, el eje del motor está orientado habitualmente en la dirección
horizontal durante el funcionamiento, puesto que en este caso la polea de tracción fijada adicionalmente al rotor en 
el eje del motor está dispuesto de tal modo que los cables pueden pasar desde abajo por la polea de tracción siendo 
guiados a continuación nuevamente hacia abajo. Por lo tanto, las cargas transmitidas por los cables a la polea de 
tracción pueden transmitirse sustancialmente en la dirección vertical al eje del motor y posteriormente a por ejemplo5
dos apoyos para árboles. 

El procedimiento convencional conlleva algunos inconvenientes. Por ejemplo, debe bascularse la carcasa del motor
para el montaje del rotor, de tal modo que el árbol de motor esté orientado en la dirección vertical hacia arriba, para 
que el peso propio del rotor tenga un efecto estabilizante sobre el dispositivo. Para ello, debe estar fijado un mandril 
de inserción como parte del dispositivo en el árbol de motor.10

Además, en caso de un posicionamiento exacto del rotor respecto al paquete del estátor, hay que tener en 
consideración la dependencia de la tolerancia de fabricación de los componentes usados. El posicionamiento exacto 
del rotor respecto al paquete del estátor es importante para la potencia eléctrica del accionamiento. Se añade que 
por la unión apretada solo es posible un cambio del rotor junto con el árbol de motor.

Precisamente en el caso de rotores grandes, por la superficie magnética actúa una fuerza magnética grande, p.ej. 15
claramente más elevada que 1000 kg en la dirección transversal respecto al eje, que durante el montaje o 
desmontaje intenta en caso de diferencias de distancias pequeñas a superficies cercanas, por ejemplo la superficie 
del estátor, asentar la superficie magnética contra la superficie antagonista más cercana, pudiendo dañarse 
fácilmente los imanes y el paquete de chapa del estátor y dificultándose el posicionamiento del rotor.

Por lo tanto, es deseable poner a disposición un motor, en el que un rotor, en particular un rotor con imanes 20
permanentes, pueda montarse fácilmente en una carcasa del motor con estátor. Para ello es útil poder montar el 
rotor en la posición horizontal. Durante el montaje es recomendable que el rotor sea desplazable en el árbol y que 
pueda posicionarse, por lo tanto, de forma exacta en el árbol. Además, el rotor debería ser fácil de desmontar y no 
debería entrar en contacto con el estátor, ni durante el montaje ni tampoco durante el desmontaje.

El motor eléctrico descrito sirve para una instalación de ascensor de acuerdo con la invención y presenta un estátor25
y un rotor, que está alojado en voladizo en un árbol de motor con un cubo de rotor y que está fijado mediante un 
elemento tensor. 

El motor eléctrico o el accionamiento del ascensor presenta, por lo tanto, una estructura tal que el rotor está alojado
en voladizo en el árbol. La conexión entre el cubo del rotor y el árbol de motor se realiza mediante el elemento
tensor, que es preferentemente un disco de contracción en una pieza o en varias piezas o dividido. Por lo tanto, 30
puede conseguirse una desplazabilidad del rotor en el árbol durante el montaje, para permitir así un posicionamiento
exacto. Después de soltar el elemento tensor, es posible volver a desmontar el rotor. El elemento tensor puede 
tensarse y soltarse por ejemplo desde el lado del rotor no orientado hacia el alojamiento del motor. Por ejemplo
puede tensarse y soltarse con tornillos distribuidos alrededor del árbol.

Si el elemento tensor es un disco de contracción de dos partes, las dos partes pueden presentar superficies cónicas35
orientadas una hacia la otra, estando realizada la superficie interior, orientada hacia el árbol, de forma cilíndrica. El 
rotor está provisto de un cubo en la zona del árbol, que presenta en el lado alejado del árbol una zona de superficie
cilíndrica.

El peso propio del rotor es portado por el árbol. Por lo tanto, el rotor puede insertarse en el motor mediante un 
dispositivo sencillo, que está fijado mediante vástagos roscados y una placa de compresión en el árbol de motor. Un 40
contacto entre el rotor y el estátor se evita gracias al guiado exacto mediante el árbol.

El motor eléctrico descrito es adecuado, en particular, para ascensores cuya cabina está conectada mediante 
medios de sustentación con un contrapeso, como por ejemplo ascensores con cables.

Como se ha explicado anteriormente, el elemento tensor está formado preferentemente por al menos un disco de 
contracción. Puede estar previsto que en los dos extremos axiales en el cubo del rotor esté dispuesto45
respectivamente un disco de contracción.

El rotor está alojado en el árbol típicamente con un cubo del rotor, estando realizado el árbol de forma cilíndrica en la 
zona del cubo del rotor. El cubo del rotor puede presentar una zona exterior, que está realizada de forma cónica.

El motor eléctrico presentado puede usarse en relación con un accionamiento de ascensor de acuerdo con la 
invención.50

El accionamiento de ascensor descrito presenta de forma ventajosa una estructura tal que el rotor está alojado en 
voladizo en el árbol Este está realizado de forma cilíndrica en la zona del cubo del rotor. Durante el montaje del 
rotor, el árbol ya está fijado de forma definitiva en sus dos apoyos, por lo que está estabilizado en la dirección radial.
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El rotor está alojado en el árbol con el cubo del rotor, cuya superficie orientada hacia el árbol también está realizada 
de forma cilíndrica. Para ello, el cubo puede presentar una zona exterior, que está realizada de forma cónica. De 
forma alternativa, en un cubo realizado de forma también cilíndrica en el lado exterior está dispuesto un anillo, cuyo 
contorno exterior es cónico. La unión entre el cubo del rotor y el árbol de motor se realiza mediante el elemento 
tensor, que en su lado orientado hacia el árbol también está realizado de forma cónica y que actúa o directamente5
sobre la superficie del cubo o que forma junto con el primer anillo un llamado disco de contracción.

El disco de contracción está dispuesto por ejemplo en la superficie del cubo alejada del árbol y durante el tensado, el 
cono exterior realizado en un elemento tensor se tira en la dirección axial pasando por el anillo cónico interior 
dispuesto en el cubo, comprimiéndose así el cubo. La tensión ha de aplicarse aquí con ayuda de tornillos dispuestos 
alrededor del árbol.10

En los dos extremos axiales en el cubo puede estar dispuesto respectivamente un disco de contracción, tirándose 
los mismos uno hacia el otro mediante los tornillos. Como alternativa está previsto solo un disco de contracción, que 
se tira con ayuda de los tornillos hacia el disco del cubo.

Mientras los tornillos no están correctamente apretados, el rotor es desplazable en el árbol y puede hacerse pasar 
así a la posición exacta deseada. Después de soltar el elemento tensor, puede volver a desmontarse el rotor.15

Hay que tener en cuenta que al insertar el rotor en el estátor y durante el posicionamiento axial exacto respecto al 
estátor, el peso propio del rotor ya es portado por el árbol, que está dispuesto en sus apoyos. Gracias al guiado 
exacto del árbol se evita un contacto entre el rotor y el estátor. En particular en el caso de rotores grandes, con un 
peso propio de varios cientos de kilogramos, es ventajoso insertar el rotor en el motor con ayuda de un dispositivo
sencillo con placa de compresión, que está fijada mediante vástagos roscados en el lado frontal del árbol de motor, o 20
volver a retirarlo de forma segura del motor durante el desmontaje.

Otras ventajas y configuraciones de la invención resultan de la descripción y del dibujo adjunto.

La invención está representada esquemáticamente con ayuda de ejemplos de realización en el dibujo y se describirá 
a continuación detalladamente haciéndose referencia al dibujo.

La Figura 1 muestra un detalle de una forma de realización del estátor de acuerdo con la invención.25

La Figura 2 muestra una representación esquemática de la división de un estátor en varios segmentos.

La Figura 3 muestra una forma de realización del motor eléctrico de acuerdo con la invención en una 
representación simplificada, para ilustrar una disposición de bornes.

La Figura 4 muestra una representación simplificada de un motor eléctrico en una vista en planta desde arriba.

La Figura 5 muestra una representación esquemática de un freno con sueltafrenos hidráulico.30

La Figura 6 muestra una fijación del rotor de acuerdo con la invención.

En la Figura 1 se muestra un detalle de un estátor, que está designado en conjunto con la cifra de referencia 10. En 
el detalle representado se muestra en un cuadro un primer segmento 12 y un segundo segmento 14. El primer 
segmento 12 tiene asignado un primer convertidor 16 y el segundo segmento 14 tiene asignado un segundo 
convertidor 18.35

En el primer segmento 12 pueden verse zapatas polares 20, imanes 24, dientes de estátor 26 y bobinas 28. Estas 
bobinas 28 están realizadas por ejemplo con un devanado concentrado como llamados devanados de un solo 
diente. Además, está representada una ranura de estátor 30.

El primer segmento 12 está conectado mediante seis cables con el primer convertidor 16, conduciendo el cable 32 la
fase 1, el cable 34 la fase 2 y el cable 36 la fase 3. El primer convertidor 16 está conectado mediante una primera40
conexión 38 al igual que el segundo convertidor 18 está conectado mediante una segunda conexión 40 con el 
control del ascensor.

El segundo segmento 14 es un segmento de motor mínimo, con tres fases y respectivamente una bobina para una 
fase. No obstante, pueden realizarse diferentes divisiones de los devanados en segmentos y diferentes posibilidades
de conexión entre los segmentos. Una fase puede comprender varios dientes de estátor o también es posible que 45
varios segmentos mínimos estén asignados a un convertidor.

En la Figura 2 se ilustra el principio de la división de acuerdo con la invención de un devanado del estátor en 
segmentos y de la asignación de segmentos a convertidores. Puede verse un estátor 50 representado de forma 
esquemática, que está dividido en ocho segmentos 52. Cada uno de estos segmentos 52 está asignado a un 
convertidor 54, estando representados en la representación solo tres convertidores 54 para mayor claridad.50
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En la Figura 3 se muestra en una representación simplificada un motor eléctrico 60. En la representación se 
muestran un bastidor de máquina 62, una carcasa de estátor 64, una cubierta de rotor 66 y una polea de tracción 68 
con un disco de freno 70.

Además, están representados dos nervios 72, en los que hay puntos de fijación 74 para una cubierta.

Además, la Figura 3 muestra dispuestos entre los dos nervios 72 cuatro bornes 76, que están previstos5
preferentemente para respectivamente un segmento. Los cables de conexión del motor 78 conectan los bornes 76 
con los convertidores.

Para el cableado de las bobinas están previstos agujeros pasantes 80 en la carcasa de estátor 64. Los cables de las 
bobinas son guiados a través de estos agujeros pasantes.

En la Figura 4 está representado en una representación simplificada un motor eléctrico para un accionamiento de 10
ascensor, que está designado en conjunto con la cifra de referencia 90. El motor eléctrico 90 comprende un rotor 92 
y un estátor 94, una carcasa del motor 96 y un bastidor de máquina 98. El rotor 92 está alojado como rotor interior 
de forma giratoria en el estátor 94. 

En la carcasa del motor 96 están dispuestos nervios o nervios de apoyo 100, estando previstos bornes 102 entre los 
nervios 100. Por encima se encuentra una cubierta del espacio de bornes 104, que dispone de puntos de fijación 15
106. Los cables de conexión del motor 108 son los cables para la conexión de los bornes 102 con los convertidores.

En la Figura 5 se muestra en una representación esquemática un freno 120 con un sueltafreno hidráulico, estando 
representado el freno 120 en la mitad superior en el estado en el que frena durante el funcionamiento y en la mitad 
inferior en el estado suelto.

La representación muestra un disco de freno 122, un forro de freno 124, una placa de compresión 126, un resorte20
128, una tubería de aceite 130 para la alimentación y la evacuación, una entrada 132 para un medio a presión 134, 
por ejemplo un aceite a presión, un pistón 136 con superficie de pistón 138, una vigilancia de la presión de aceite 
140, una carcasa 142 y una barra de pistón 144.

En la mitad superior de la representación, el forro de freno 124 asienta contra el disco de freno 122. El resorte 128 
está en un estado relajado. En la mitad inferior no se frena y el resorte 128 se encuentra en el estado previamente25
tensado.

Para la vigilancia del freno 120 está previsto un dispositivo 146 para la vigilancia del desarrollo de la presión de 
aceite en el tiempo. Este dispositivo 146 también puede leer y evaluar la señal de un interruptor de fin de carrera 
148. En la mitad superior, el interruptor 150 está abierto, en la mitad inferior está cerrado 152. En esta posición se 
comprueba ahora si la aplicación de fuerza necesaria para alcanzar la posición final corresponde a un valor 30
predefinido.

En la Figura 6 se muestra una representación simplificada de una fijación de rotor de acuerdo con la invención. La 
representación muestra un rotor 160 alojado en voladizo, un estátor 162, una carcasa del motor 164, un apoyo del 
lado de accionamiento 166, una polea de tracción con disco de freno 168, un apoyo B 170 y un árbol 172, en el que 
está alojado el rotor 160. Durante el montaje, el rotor 160 debe colocarse por deslizamiento en la dirección horizontal35
en el árbol 172 y a continuación debe posicionarse de forma exacta estando sujetado por el árbol 172.

El rotor 160 envuelve con su cubo del rotor 174 el árbol 172, pudiendo tensarse mediante un elemento tensor 176 
con tornillos tensores 178, pudiendo fijarse por lo tanto de forma fija en el árbol 172. Después de soltar el elemento 
tensor 176, el rotor 160 puede moverse a lo largo del árbol 172 y puede, por lo tanto, posicionarse o desmontarse, 
estando sujetado el peso propio del rotor 160 por el árbol 172.40

La polea de tracción 168 también puede estar fijada mediante elementos tensores 190 y 192 en el árbol. Esto 
permite que la polea de tracción 168 pueda montarse y desmontarse de forma sencilla, al igual que el rotor 160. En 
la presente solicitud se ha descrito, por lo tanto, un motor eléctrico, en el que el rotor 160 y la polea de tracción 168 
han de fijarse mediante elementos tensores, que pueden estar realizados como disco de contracción de una o dos 
piezas o dividido. 45

Además, se da a conocer un motor eléctrico, en el que solo ha de fijarse la polea de tracción mediante un elemento 
tensor, por ejemplo mediante al menos un disco de contracción.
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REIVINDICACIONES

1. Accionamiento de ascensor, con al menos dos convertidores y un motor eléctrico con un rotor y un estátor, que 
presenta un devanado del estátor con bobinas, estando dividido el estátor en varios segmentos, teniendo asignado
cada segmento un convertidor de los al menos dos convertidores y estando formado cada segmento por un sistema 
de m fases independiente, estando realizada cada bobina del devanado del estátor de una forma concentrada,5
caracterizado porque al menos dos segmentos están conectados en paralelo o en serie, haciéndose funcionar los
al menos dos segmentos conectados en paralelo o en serie con un convertidor de los al menos dos convertidores.

2. Accionamiento de ascensor de acuerdo con la reivindicación 1, que está realizado como accionamiento directo.

3. Accionamiento de ascensor de acuerdo con la reivindicación 1 o 2, en el que el estátor está dividido en segmentos 
en la dirección circunferencial.10

4. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 3, en el que el motor eléctrico está 
realizado como motor sincrónico de excitación permanente.

5. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 4, en el que cada devanado en el 
estátor está realizado como devanado de un solo diente.

6. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, en el que las bobinas individuales 15
del devanado del estátor pueden conectarse en paralelo o en serie para formar una fase o un ramal de devanado.

7. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que los segmentos 
individuales están aislados galvánica y/o magnéticamente unos de otros.

8. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, en el que el flujo generado por los
imanes permanentes del rotor es guiado por zapatas polares.20

9. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 8, en el que la disposición de los
imanes permanentes en el rotor forman junto con las zapatas polares dispuestas entre ellos una concentración del 
flujo para el flujo magnético.

10. Accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 9, en el que el campo magnético de 
los segmentos individuales se propaga solo en la zona del segmento y genera un par de giro en el segmento25
individual.

11. Motor eléctrico para un accionamiento de ascensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 10, con una 
carcasa del motor y varios devanados del motor, que están conectados con al menos un borne, estando dispuestos
en la carcasa del motor nervios o almas, entre los que está dispuesto el al menos un borne.

30

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 



11

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 



12

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 



13

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 



14

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 



15

E07723256
03-08-2016ES 2 585 927 T3

 


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

