Seccidon Longitudinal de la plataforma de trabajo E 1:20

4000

300

50,4

Seccidn Transversal de la plataforma de trabajo E 1: 20

300

50,4

S, \
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Rodapié | Base Rigidizadores
Superficie | 2,47 m2|9,36 m?2 5,44 m2
9 8 Espesor 2 mm. | 4 mm. 4 mm.
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100,4 100, 4 g ™~
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Rigidizador transversal \

(Cotas referidas a la linea media) E 1:2,5 \

Perimetro del rigidizador transv.=137 mm. \\
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Rigidizador longitudinal

(Cotas referidas a la IThea media) E 1:5

Perimetro del rigidizador long.=363 mm.

200

)Y

/.

L

Rodapié

espesor 2 mm

Chapa Base

espesor 4 mm

Vista Isométrica de los Rigidizadores:

Rigidizadores transversales

Rigidizador longitudinal
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Nota:

las ba

Vista en planta

La soldadura entre las barras que conforman la barandilla vy

rras y la plataforma tendr@n una garganta de 2,5 mm.

|00

/
/ /

175
215

992 1005 2003

Barandillas: Todas de seccidn
rectanqular: H 40 mm x 40 mm x 4 mm

S

150

o5

/ [/

Botonera

//

:

U

1700

150

T~ Peldafios cada 20 cm, seccidn circular ¢ 20 mm

T

Laterales: seccion cuadrada 2= 25 mm de lado

200

955

/

)

RS

<

,I(OQ |H
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Nota: La soldadura para el apoyo maovil y guia se

toma con una garganta de 2,5 mm.

A B Eje Movil
= E 1:25 1310,4
90090
S
Q
s
90 20
v, S 7 U 1450.4
18] _,_\:: 0, |
Eje Fijo soldado (garganta =2,5 mm)
i E1:25 1492,8
g
CORTE B—B CORTE A—A .
o
[}
U = = U h U Q:b —===—=—g 1 U
- “ 4 oA —
% f— I{ == === 01
IIES 1000 %0 S g ¥ 4
_ |204 "° 250
250 1000

Vista Isométrica de las guias y apoyos:

Guias
%\\ %\\\ \ Q{\\\ ‘t\\\
RN N N
X S
AVAY \‘\}; v}
- - 2N
A\ N\
\ \\
\\ \\ A
X7 A\ \4

Apoyo movil

Apoyo fijo
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194

Q
M
N,)\Q? S 290 1300
¥ ‘,+\} \ 1100
% 5 900
Y
. f H
580 E_ 85
mn
Ne}
Lo
L E 1:20 |
)
Q
5 N S . U ==
T Cilindros de alavacién
I I I I
\\5\\
\\
» iz
194 0 B \
193 © Apoyo de clindros da slevacitn N

gecelén clreular, @ 110 mm.
Vista Isomé&trica del mecanismo de barras:

Saccidn circular, $ 60 mm, longitud 1300 mm. 257

257

Seccion hueca rectangular XX 100 mm x 200 mm x & mm

770

Nota: para la soldadura en chapa, se toma con una garganta de 2,5 mm.

PROYECTO FIN DE CARRERA:
DISENO MECANICO DE PLATAFORMA ELEVADORA AUTOPROPULSADA

04

DIMENSIONES Y GEOMETRIA DEL MECANISMO DE ELEVACION

ABRIL 2004
i INGENIERO: ESCALA
(a4

E.S.| SEVILLA FRANCISCO JOSE HINOJOSA ALLELY

1,/30




Fje Mavil

550 4000
E 1:25
1310,4
100 3800 100
100 1300 100
8 o
o Q o
9 | Chapa de -
T T
2 200 x 100 x 10 - H
@
para soldar a tope
N Chapa de 200 mm x100mm x
Q o
30 90 Q 10 mm, para soldadura a tope S
100 10 1D 25
1490,4 I S
g o S ]
Eje Fijo soldado al chasis (garganta =4 mm) X
E 1:25 g 8 3
1492.8 & 850 oo 2 2600 o 100
550 50 50
[}
8
i 1400 100 800 100 1400 i
Saoporte: barras verticales de ] o ]
. 1 o I
seccion rectangular I !
K 100mmx100mmx4mm .
Soporte: barras horizontales
. (@]
transversales seccidn rectangular 2
/<> XX 50mmx1Q0mmx4mm
<P T T
O
©

-

Apoyo fijo:
digmetro 60 mm.
longitud 1300 mm.

GuTas de seccidn rectangular ,
100MmMxT00mmx10mm

4‘§4

>
\\ rﬂ mx100mmx4mm

Soporte: barras horizontales
longitudinales seccidbn rectangular

Soporte: barras verticales de
eccidn rectangular

3K 100mmx100mmx4mm

=] '

odas las barras del Chasis
de seccidn rectangular

XK 100mmx200mmx10mm excepto
las correspondientes a la quia
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Nota: La soldadura para la gufa, se toma con

una garganta de 4 mm.

'_
C

1220

500

500
1]
—— _.l___ —
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I
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450
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i AL

Motor Hidraulico

Pistones de enclavamiento

Localizacién del motor

hidraulico y caja de cambios. o

Chapa de espesor 4 mm /

Localizacidon del sistema de
control hidraulico y eléctrico

Chapa de espesor 4 mm, para
base del sistema de contral,

soldada a su perimetro

Vista Isométrica de la quia:

Espesor de la guia: 10 mm.

1140

25

e
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Nota: La soldadura para el soporte de los ejes, se toma con una garganta de 4 mm.

1,/20

380
H ==
RS}

ﬁ MECANISMOC DE DIRECCION:
|

EJE TRASERO: a o 3 T D
1/20 3 Q:E o] ‘?;I =
300,4 1478 300.4 AN
208 1700
C ) ] D
- S -
- [}
2078,8 % K
‘5;, i 1590
MECANISMO DE DIRECCION
N
Barra | Longitud (mm)|Diématro (mm)| |Barra [Longitud (mm)|Didmatro (mm) ~
EJE TRASERO A 208 BO F 150 60
B 208 80 G 500 80
C 150 8O H 330 a0
D 300 60 | 278 BO
E 685 680 J 150 80 DISTANCIA ENTRE EJES: 230 250
F 150 60 K 1445 110 1/30 =l
L 1540 B8O
i L
SISTEMA DE DIRECCION DE LAS RUEDAS:
Apaya del conjunto sabre el eje delantero
C i
Barra K )
Barra L i
4905 2010
Barra
PROYECTO FIN DE CARRERA: O 7
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Circuito Hidrgulifje

Sistema Enclavamiento

NOTA: # de todos los conductos del sistema hidrdulico sera de 17

Presion méxima de trabajo=260 har

1]

‘ VRF2 M
PG
‘ FV13 Q>81 1/min
P=260 bar

Sistema Elevador

‘EV12

VRF1

I
P=360 bor Mj
R

Q=20 I/min
F=61 bar

VIER

Q=20 | /min
FP=61 bar
VISR
Evia| | EVI5]
P=260 bar —
>61 |/min L A

EVE EV9

P=61 bar =61 bar
0=20 |/min 0= 20 | /min

Q=20 |/min va
P=61 bar
VI7TH
EVI6] |
H H
EV'IO EV11

=61 ba 61 har
Q= 20 | /min Q= 20 | /min

EVS

G=20 |/min

P=

Sistema Direccidon de

61 bar

Longitud de carrera=50 em.

#(eje)=80 mm; #(vdstago)=50 mm.

|

r

V21
E H @=20 1/min.
Cv=2,31 a
D080 bar AP=260 bar
x— .-':.
— it
VRF3 .
L X
V22
EV7

\

=
Y]

>61 | I
‘ ‘ EV4| | B28kd/fin
Longitud da carrara=150 cm.
#(efe}=100 mm;: B(vdstago)=80 mm. | ‘ ‘
V3
EV1 Q>30 | /min v2 EV2 Q>30 | /min.
O>30 |/min/| F=25 bar \) P=85 bar \O Pt=350 bar | Pt=350 bar
Presién de tarado=36 bar. Pt=103 bar Pt=350 bar EV3 ‘)ﬂ:ﬁ ‘,Y([]i_l
V23 V24 I‘E-I V25 L1 | — _—
V5 %)
L1 L L1 L1 L1 | L1
Bomba |B1 Bomba |B2 Bomba |B3 EV6
Mator :“ (/“\> ” (ﬂ‘\) H (/I '
| S Il S/ Il Q=20 |/mi
< @=20 1 /min. T a=20 1 /min. [ 9=20 I/min.
f r | AP=250,15 bar
L' || AP=25,86 bar Lt 1| AP=73,86 bar L ’
Q=20 I/min.
= AP=260 bar
Frenado Maotor

O Bomba

Tanque

@
=

ILI
Electrov@lwla de dos
vias y dos posiciones, }k’

normalmente ablerta

/Wj‘ Vdlvula de seguridad
Lt

Motor reversible

Cilindro HidréGulico

Valwla Reguladora
de Caudal

Electrovalvula de tres

vias y dos posicienas.

o T
gh
SOEIXE-

Electrovblvula de cuatro vias
y tres posiclones.

Electrovélvula de cuatro vias
y dos posiciones,

Electrovdlvula de dos vids
y dos posiciones,
normalmente cerrada

Electrovélvula de cuatro vias
y tres posiciones.

Vélvula de retencién

T
<
S

Vi4

Motor Hidraulico

Motor Hidraulico

las ruedas
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DESENCLAVAMIENTO BAJADA SUBIDA BAJADA
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R1 R2 R3 B Vi V4 ve 0 Ve V7] VIS VI8 V2D V7 R4 RS R6 V5
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ENCLAVAMIENTO DESENCLAVAMIENTO
ENCLAVAMIENTO  DESENCLAVAMIENTO
ATRAS  ADELANTE / \
| | N B - |
@ | I (I Il | R3 |l
I [ [ 1 I
R3 | [] [ [] | R2
| 4 I 1 I [ I
I [ [ 1 I
R1 [ 4 I I I I I R1 | +
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DESPLAZAMIENTO A IZQUIERDA O DERECHA MOVIMIENTOG PARA ADELANTE MOVIMIENTO PARA ATRAS FRENO SUBIDA BAJADA STOP

Ve
RI Contacto normalments cerrado, de la Boblha RI I}TIX Allmantaelan a valwlg Ve

R] I'rT Contacto hormalmente ablerto, de la Boblha R| #—L—IRK Acclonamlento electromagnético (Bobina RK) PROYECTO FIN DE CARRERA: /‘ O
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