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Pliego Estudio de Seguridad y Salud

15
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42.1

4.2.2

4.2.3

4.2.4

4.2.5

Servicios de prevencion

Representantes de los trabajadores

Vigilante y comité de seguridad y salud
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Coordinacion de los distintos érganos especializados

4.3 Normas generales de seguimiento y control

431

4.3.2

4.3.3

4.3.4

4.3.5

4.3.6

4.3.7
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Controles periodicos
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28
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31

31

31

32

Adecuacion de medidas preventivas y adopcion de medidas correctoras

33
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Colaboracion con el coordinador del plan de seguridad y salud

4.4 Reuniones de seguimiento y de control interno
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1.1. Abstract

This project consists in designing a robot underground parking structure.
It isn't necessary design the different installation such as electricity, air
conditioning, illumination, water supply system or the installation of fire protection

because the structure is too large for an end of grade project.

Furthermore, over the robot underground parking there is a traditional
parking with checking in or checking out systems, public toilets and payment

systems.

In addition, this project includes the different documents that defining a
technical project of execution in the world of work, such as attachment
documents, specifications, construction plans, measurements and budget. Doing
that, | have applied the knowledge acquired in the Mechanical Engineering grade.
Specially, this project includes the subjects of technical office, graphic design and

structures theory.

1.2. Objeto

El objetivo principal de este proyecto es aplicar los conocimientos
adquiridos en la titulacion cursada de Grado de Ingenieria Mecénica para realizar
un proyecto de ejecucion acorde con las atribuciones profesionales que
proporciona dicha titulacion. En este caso se realizara la estructura y disefio de
un sistema de parking robotizado subterraneo y se realizaran los documentos
técnicos necesarios para llevar a cabo la ejecucion obra. Ademas, se realizara

una propuesta de distribucion urbana de la zona superior al edificio (cubierta).

Como consecuencia de la elaboracion de este proyecto, se demostrara
gue se tiene la capacidad necesaria para desarrollar las atribuciones
profesionales de los ingenieros técnicos industriales y se aprobara la asignatura

Trabajo Fin de Grado, correspondiente al ultimo afio del grado.

Por otro lado, este Trabajo de Fin de Grado no puede tener una gran

extension, puesto que se trata de una asignatura de 12 créditos y no de un
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proyecto de ejecucion elaborado en la vida profesional. Por tanto, se han

eliminado las siguientes partes del proyecto:

- Estudio topografico

- Estudio de ventilacion

- Calculo y disefio de ascensores (de personas y de vehiculos)
- Instalacion eléctrica

- Instalacion contraincendios

- Instalacién de fontaneria y saneamiento

- Calculo de infraestructuras para la recepcion de clientes.

1.3. Alcance

El proyecto se encuentra dentro de las competencias de la Ingenieria
Industrial, concretamente en las areas que se encargan del disefio y
dimensionamiento de estructuras, relacionado con el uso de herramientas CAD

y disefio asistido por ordenador.

El alcance del proyecto es la definicidn estructural del edificio subterraneo
que tendra como uso parking inteligente robotizado. Asi mismo se propondra y
definiré el disefio de la cubierta del edificio, que sera un parking exterior a nivel
de calle, donde ademas se ubicard el acceso de los vehiculos y personas

usuarios de las instalaciones del parking robotizado.

1.4. Antecedentes

La construccion de este parking robotizado subterraneo se realiza
principalmente para cubrir una de las necesidades de Santa Cruz de Tenerife,
gue es el escaso aparcamiento disponible en la avenida maritima y sus

alrededores.
Ademas, este tipo de infraestructura tiene las siguientes ventajas:

- Disminuye la contaminaciéon provocada por el uso de vehiculos en
comparacion con un parking convencional (los motores de los coches

estan parados mientras son transportados por el ascensor).
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- Aumenta el numero de plazas de aparcamiento para una misma superficie
(se eliminan las rampas existentes en los parkings convencionales).

- Aporta comodidad al cliente, el cual no tiene que buscar una plaza de
aparcamiento.

- Mejora la calidad de vida de los conductores y usuarios.

1.5. Normas y Referencias
1.5.1. Disposiciones legales y normativa utilizada

La normativa consultada y aplicada segun los ambitos en los que son de

aplicacién se mencionan en los siguientes apartados.

1.5.1.1. Normativa de aplicacién en la estructura

- CTE DB SE: Documento basico de seguridad estructural

- CTE DB SE — A: Documento bésico de seguridad estructural acero

- CTE DB SE — AE: Documento basico de seguridad estructural acciones en
la edificacion

- EHE-08: Instruccién de hormigon estructural

1.5.1.2. Normativa de aplicaciéon general

- Norma UNE 15700: Criterios generales para la elaboracion formal de los
documentos que constituyen un proyecto técnico
- Real Decreto 1627/1997, de 24 de octubre: Establece disposiciones

minimas de seguridad y salud en las obras de construccion.

1.5.1.3. Normativa urbanistica

- PGOU-92: Plan General de Ordenacion Urbana de Santa Cruz de Tenerife

1.5.2. Referencias para el disefio del aparcamiento

- Neufert: Guia de disefio de aparcamientos
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1.5.3. Programas de calculo

Se ha utilizado el programa CYPE Ingenieros 2017, concretamente el
moédulo denominado CYPECad, debido a que permite disefiar y calcular
estructuras tanto con elementos metalicos (perfiles) como con elementos de
hormigon armado (muros y placas aligeradas o alveolares), sin necesidad de

cambiar entre distintos médulos del programa.

Por otro lado, ha sido necesario usar el programa AutoCAD 2016 para la

realizacion de los planos de ejecucion.

1.5.3. Bibliografia
Para el desarrollo de este trabajo se ha consultado siguiente bibliografia:

e Espeso, J.A., Ferndndez Zapico, F., Paramio, A., Fernandez Mupiz, B. y
Espeso, M. (2010). Coordinadores de seguridad y salud en el sector de la
construccion. Manual para la formacién. Lex Nova.

e Guia Técnica para la evaluacion y prevencion de los riesgos relativos a las
obras de construccion. Instituto Nacional de Seguridad e Higiene en el
Trabajo (INSHT).

e Manual de Seguridad y Salud para el Montaje de Estructuras Metélicas de
Naves Industriales. Instituto Navarro de Salud Laboral.

e Prevencién de riesgos laborales en la realizacion de trabajos con riesgo de
caida en altura en el sector de la publicidad. Instituto Regional de Seguridad
y Salud en el Trabajo de la Comunidad de Madrid.

e |barlucea Martinez, Carlos. Pliego de condiciones del Proyecto

Acondicionamiento de local para equipamiento de atencion social.
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1.6. Requisitos de disefo

En este proyecto, que fue propuesto por el estudiante que redacta este

documento, a priori no se impuso requisitos de disefio de un supuesto cliente,

Unicamente consider6 que se debian cumplir las normas que vienen recogidas

en el PGOU-92 y que afectan a este proyecto. Los requisitos establecidos son:

1.

La superficie minima obligatoria de garaje para vehiculos ligeros sera, en
metros cuadrados, el resultado de multiplicar por veinticinco (25) el nUmero
de las plazas de aparcamiento que sefiale la normativa de aplicacion
incluyendo asi las areas de acceso y maniobra.

No se considerar4d plaza de aparcamiento ningln espacio que, aun
cumpliendo las condiciones dimensionales, carezca de facil acceso y
maniobra para vehiculos

Los garajes y sus establecimientos anexos dispondran en todos sus accesos
al exterior de un espacio de tres (3) metros de anchura y cuatro (4) metros de
fondo, como minimo, cuyo piso no tendra una pendiente superior al cinco por
ciento (5%) y en el que no podra desarrollarse ninguna actividad.

Los accesos a los garajes podran no autorizarse en alguna de las siguientes
situaciones:

a) A distancia menor de quince (15) metros de la interseccion de las
lineas de bordillo de las calles, en tramos curvos de radio menor de
diez (10) metros, o en otros lugares de baja visibilidad.

b) En lugares que incidan negativamente en la circulacion de vehiculos o
peatones, en lugares de concentracion y especialmente en las paradas
fijas de transportes publicos.

c) Con ancho superior a seis (6) metros en aceras publicas.

d) En las situaciones que sefiale la normativa zonal o de sector.

En los garajes entre dos mil (2.000) y seis mil (6.000) metros cuadrados, la
entrada y salida deberan ser independientes o diferenciadas, con un ancho
minimo para cada direccion de tres (3) metros y deberan tener ademas una
salida directa de emergencia y salvamento.

Los garajes de superficie superior a dos mil (2.000) metros cuadrados

dispondran de una salida independiente para peatones por cada dos mil

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADO 8



Universidad
de La Laguna
gia

Escuela S
Ing:

Memoria

(2.000) metros cuadrados de superficie total de garaje o fraccion superior a
mil (1.000) metros cuadrados.

7. El espacio de espera horizontal tendra un fondo minimo de diez (10) metros
y su ancho no sera inferior a seis (6) metros.

8. La altura libre de los garajes sera, como minimo de doscientos veinticinco
(225) centimetros medidos en cualquier punto de su superficie, con tolerancia
hasta doscientos (200) en puntos localizados de paso de instalaciones.

9. Las escaleras tendran un ancho minimo de un (1) metro para garajes desde
seiscientos (600) hasta seis mil (6.000) metros cuadrados y superior a ciento
treinta (130) centimetros en los de mayor superficie. Se dispondra de un
vestibulo de independencia, de dimension minima de un metro con diez

centimetros (1,10), con puerta que cumpla las caracteristicas cortafuego.

Para definir el tamafio y disefio, el propio estudiante se plante6 delimitar

ciertos condicionantes a modo de requisitos impuestos:

- Planta de superficie apta para aparcamientos convencionales con zona de
bafos para clientes y trabajadores de mantenimiento, barreras de control
de paso de vehiculos, zona de pago del servicio de parking e
infraestructura para recibir y extraer vehiculos que deseen utilizar el
sistema robotizado de aparcamiento.

- Plantas subterraneas dénde el ascensor de coches colocara y extraera los

vehiculos de las plazas de aparcamiento (sin personas dentro de ellos).

Cabe destacar que como se trata de un proyecto de fin de grado, se ha
establecido en tres el maximo nimero de plantas subterraneas de aparcamiento

para limitar el tamafio del proyecto.
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1.7. Andlisis de soluciones

En el proyecto se contempla la existencia de un parking robotizado
subterraneo y encima de él, para aprovechar el espacio del terreno, se
establezca un parking en la cubierta, ambos relacionados por la estructura que
cubre el ascensor de vehiculos y por el ascensor - montacargas, asi como la

escalera para personal de mantenimiento.

Respecto al disefio de la superficie, una de las opciones era situar la
entrada para el sistema robotizado en un extremo de la parcela, pero se perdia
mas espacio frente a otras opciones. La otra opcion, finalmente elegida, es situar
dicha entrada en el centro de la parcelay en el lado mas cercano a la discoteca
Isla Terraza de Mar, ya que se adapta al entorno y a la forma de la parcela
aportando el mayor numero de plazas de aparcamiento posible en la superficie.
El resto de estancias vienen determinadas por la posiciébn del parking
subterraneo, asi que los bafios, la zona de pago, la escalera y el ascensor de

mantenimiento van mejor situados a un lado de la parcela.

Otro aspecto de importancia es que, al establecer la entrada al parking
robotizado en el centro de la parcela, las obras no afectaran a la circulacion del
trafico ni en la avenida de La Constitucion ni en la avenida Victor Zurita al no

estar las obras muy cercanas a ellas.

Respecto al disefio del parking robotizado subterraneo, una de las
opciones era establecer plazas independientes separadas por muros, tal y como
muchos parkings robotizados han sido construidos anteriormente. Sin embargo,
esta tecnologia ha mejorado en los ultimos afios y no es necesario tener muros
para separar las plazas y solo estableceremos pilares para sostener la
estructura, con el consecuente ahorro de materiales y, ademas, permite mayor
libertad cuando se instalen los elementos necesarios para el ascensor de

vehiculos.
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1.8. Resultados finales

1.8.1. Descripcion del solar utilizado

Croquis Fotografia fachada

AV CONSTITUCION DE LA
SANTA CRUZ TENERIFE (SANTA CRUZ) (S.C. TENERIFE)
3.263 m?

XCe

7887001CS57478N0001UZ AV CONSTITUCION DE L

Fig. 1 Resefia e informacion catastral de la parcela del proyecto. Fuente web catastro - Espafia
La parcela destinada a la construccion del parking posee una superficie
total de 3.263 m? aproximadamente y se encuentra situada entre la Avenida
Victor Zurita Soler y la venida de La Constitucion, ambas con gran afluencia de

trafico y cercana al paso del tranvia.

El solar actualmente posee vallas publicitarias, que deberan ser
desmontadas para la construccion del proyecto, y un terreno de tierra utilizado

como aparcamiento sin estar debidamente acondicionado.

Fig. 2 Solar emplazamiento proyecto. Fuente: Google maps
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1.8.2. Descripcion del edificio

El edificio proyectado consta de 3534.39 m? destinados a la explotacion
del parking robotizado, distribuidos en 4 plantas de la siguiente manera:

- Forjado 1 (sanitario) a cota -9,00 m con 1001.74 m?
- Forjado 2 a cota -6,00 m con 712.31 m?

- Forjado 3 a cota -3,00 m con 712.31 m?

- Forjado 4 a cota 0,00 m con 934.11 m?

Sobre los forjados 1, 2y 3 se colocaran los vehiculos transportados por el
ascensor de coches. Ademas, tendran un pasillo de 2m de ancho alrededor de
las plazas, para que el personal de mantenimiento pueda desplazarse por las
instalaciones. Sin embargo, el forjado 4 hara la funcién de cubierta y tendra una
abertura encima de la cual estara la recepcion del elevador de vehiculos. Esto
determina la distribucion de las instalaciones en el parking de cubierta. En el
disefio de cada forjado esta previsto que el ascensor pueda girar tanto en la zona
de recepcién como dentro del parking subterraneo, puesto que tiene un espacio
de 7m de ancho.

Cabe destacar que el edificio también consta de una escalera con losa de
hormigbn y un ascensor-montacargas de personas para personal de
mantenimiento, separados por un muro de bloques de hormigén de 40x20x20cm,
con un espacio suficiente para transportar piezas de recambio u otros materiales

si es necesario. Para mas informacion ver el plano correspondiente.

Con esta estructura el parking robotizado puede llegar a tener 32 plazas

por planta, con lo que se consigue un total de 96 plazas de aparcamiento.
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1.8.3. Descripcion del parking de cubierta

En este proyecto no se disefiaran ni calcularan las estructuras destinadas

a la explotacion del parking de cubierta en la cota 0,00m (Caseta de recepcion y

pago). Unicamente se propondré una distribucion en concordancia con el disefio

del parking robotizado subterraneo. Por lo tanto, se dispondra de las siguientes

instalaciones:

Infraestructura de 10m de ancho x 10m de largo: Servira de proteccién
contra robos y fendmenos meteoroldgicos al elevador de vehiculos y a los
elementos necesarios para chequear las entradas y salidas de vehiculos y
clientes de forma segura. Dichas dimensiones permiten un espacio amplio

para aparcar el vehiculo en el ascensor y salir de forma comoda.

Bafos: un bafio masculino y otro femenino, ambos lo usaran tanto clientes
como trabajadores del servicio de mantenimiento. Sus dimensiones seran
de 3m de ancho x 3m de largo, lo que permite que sean adaptados para

personas con movilidad reducida.

Puerta de entrada y salida del establecimiento de 10m de ancho: debera
tener los elementos necesarios para controlar el acceso de vehiculos, tales
como barreras y maquinas expendedoras de ticket. Ademas, el carril de
vehiculos en ambos sentidos debe tener 3,5m de ancho. Segun la
normativa urbanistica del PGOU-92 solo se requieren 3m como minimo,
pero de esta forma se consigue mas comodidad en la entrada y salida del
parking.

Entre cada carril se dejard un espacio de 1m para separar ambos
carriles y, ademas, establecer los dispositivos expendedores de tickets
para controlar el acceso de los clientes. Ademas, se colocaran bordillos

para proteger estos elementos de posibles choques.

Ascensor-montacargas de personas: de acceso solo para personal

autorizado. Tendr&a unas dimensiones de 3m x 3m.
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Escalera: de acceso solo para personal autorizado. Sus caracteristicas
principales son 1,3m de ancho, 0,25m de contrahuella, 0,188m de huella 'y

salva un desnivel de 3m.

Pasillo de entrada y salida de peatones: tendra un ancho de 2m y 5m de

largo y dispondra de acceso a la zona de pago y al parking.

Zona de pago: En esta estancia se localizaran las maquinas que tramitaran

el pago por el servicio de aparcamiento.

Vestibulo de independencia: Restringira el paso no autorizado de clientes,
mediante una puerta, a la zona del ascensor-montacargas y de la

escalera.

Murete exterior: Se han establecido dos elementos, adecuados para

instalarse en zonas a la intemperie, para formar el murete perimetral de la

parcela.

e Blogue de hormigon celular XELLA de 62,5x50x10 cm. Se colocaran
dos lineas de bloques para formar 1m de altura y encima de ellos se

instalaran los paneles especificado a continuacion.

n

B~ .A!
Fig. 3 Bloque de hormigén XELLA
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e Panel de valla de jardin WPC gris de la marca VIDAXL compuesto
principalmente por fibra de madera y plastico (componentes WPC:
60% de serrin, 30% de plastico y 10% de aditivos). Mide 1,8m de

altura.

Fig. 4 Panel de valla de jardin WPC

En definitiva, segun la distribucion de plazas y estancias propuestas se
alcanzara un total de 88 plazas en esta zona, lo que hace un total de 184 plazas

en total.

Por otro lado, se debera acondicionar el terreno para evitar filtraciones de
agua en el parking subterraneo y la fisuracion del asfalto. Para ello se dispondra,
de inferior a superior, una capa de tela asfaltica, atezado, una capa intermedia
de 6cm y una capa de rodadura de 5cm con sus respectivos riegos asfalticos
para su correcta adherencia. Una vez asfaltado se pintaran las sefializaciones
horizontales necesarias para un correcto funcionamiento de la circulacién de

vehiculos y usuarios (véase plano de disefio de la cubierta).

En el exterior del murete se debera construir el acerado de 1,5m de ancho,
con su correspondiente bordillo, para que los peatones puedan entrar o salir de

las instalaciones sin riesgos.
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1.8.4. Descripcion de la obra

En este apartado se describiran los diferentes elementos de la estructura.

Para obtener mayor informacion debe consultar el plano correspondiente.

1.8.4.1. Cimentacion

La cimentacion de la estructura est4 formada por zapatas cuadradas
unidas con vigas de atado, para evitar deslizamientos, y muros de hormigén
armado que contienen el terreno, pero estos elementos se encuentran a distintas
alturas. La cara superior de las zapatas de los muros se encuentra a cota -
12,00m (se ha establecido un empotramiento de muro de 3m para que sea
estable durante el proceso de construccion), mientras que las vigas de atado y
las zapatas de los pilares estan a cota -10,50m, sobre las cuales se colocara una
capa de encachado de 20cm para prevenir posibles filtraciones de agua. Cabe
recordar que la parcela donde se construira el edificio esta muy cerca de la costa
y, al no tener un estudio topogréfico de la zona, desconocemos si existe nivel

fredtico y a qué altura, asi que actuamos del lado de la seguridad.

A continuacién, describiremos detalladamente los elementos de

cimentacion dimensionados mediante CYPE.

1.8.4.1.1. Zapatas

Hay 18 zapatas centradas, de las cuales hay tres tipos diferentes debido

a sus caracteristicas, que se detallan en la siguiente tabla:

Referencias Tipo Geometria Armado
P1, P9, P10, P18 1 Zapata cuadrada X: 4@12¢/30
Ancho: 110.0 cm Y: 4212c¢/30

Canto: 40.0 cm

P2, P3, P7, P8, P11, P12, 2 Zapata cuadrada X: 21@12c¢/12
P16, P17 Ancho: 260.0 cm Y: 21@12c/12

Canto: 60.0 cm
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Referencias

Geometria

Armado

P4, P5, P6, P13, P14, P15

Zapata cuadrada
Ancho: 235.0 cm

Canto: 50.0 cm

X:11216¢/20

Y: 1116¢/20

1.8.4.1.2. Placas de anclaje

Se han establecido dos tipos de placa, después de igualar las placas para

no tener muchos tipos de ella. Sus caracteristicas se detallan en la siguiente

tabla:

Referencias Tipo |Placa de anclaje |Disposicién Rigidizadores Pernos

P1, P9, P10, Ancho X: 450 mm|Centrada 4@20mm L=30 cm

P18 Ancho Y: 500 mm Prolongacién recta
Espesor: 18 mm

P2, P3, P4, P5, Ancho X: 350 mm|Centrada Paralelos X: 2(100x0x10.0)(4@16mm L=30 cm

P6, P7, P8, Ancho Y: 350 mm Paralelos Y: 2(100x0x10.0)|Prolongacion recta

P11, P12, P13, Espesor: 15 mm

P14, P15, P16,

P17
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En este caso solo se tiene un tipo de viga de atado o riostra, lo que facilita

el proceso constructivo. Sus caracteristicas se detallaran a continuacion:

Referencias

Tipo

Geometria

Armado

V.A.: [P6 - P15] [P13 - P14] [P14 - P15] |C.1

Ancho: 40.0 cm

Canto: 40.0 cm

Superior: 2012

Inferior: 2012

[P4 - P5] [P5 - P6] [P5 - P14]
[P6 - P7] [P7 - P8] [P15 - P16]
[P7 - P16] [P12 - P13] [P3 - P4]
[P3 - P12] [P2 - P3] [P11 - P12]
[P2 - P11] [P10 - P11] [P1 - P2]
[P1 - P10] [P8 - P9] [P9 - P18]

[P8 - P17] [P16 - P17] [P17 - P18]

Estribos: 1x@8c/30

1.8.4.1.4. Zapatas corridas

Debido al disefio de la estructura tenemos 7 tramos de muros de hormigén

armado que conforman el perimetro del establecimiento. Las zapatas de dichos

muros seran detalladas en la siguiente tabla:

Referencias

Geometria

Armado

Vuelo a la derecha: 0.0 cm
Ancho total: 225.0 cm

Canto de la zapata: 100.0 cm

M1 Vuelo a la izquierda: 0.0 cm Inferior Longitudinal: @12¢/25
Vuelo a la derecha: 90.0 cm Inferior Transversal: @12c¢/25
Ancho total: 120.0 cm
Canto de la zapata: 45.0 cm

M2 Vuelo a la izquierda: 195.0 cm Inferior Longitudinal: @16¢/20

Inferior Transversal: @16c¢/20
Superior Longitudinal: @16¢/20

Superior Transversal: @16c/20
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Referencias Geometria Armado
M3 Vuelo a la izquierda: 190.0 cm Inferior Longitudinal: @12¢/25
Vuelo a la derecha: 0.0 cm Inferior Transversal: @12c/20
Ancho total: 220.0 cm
Canto de la zapata: 45.0 cm
M4 Vuelo a la izquierda: 85.0 cm Inferior Longitudinal: @12¢/25
Vuelo a la derecha: 0.0 cm Inferior Transversal: @12c/25
Ancho total: 115.0 cm
Canto de la zapata: 45.0 cm
M5 Vuelo a la izquierda: 85.0 cm Inferior Longitudinal: @12c/25
Vuelo a la derecha: 0.0 cm Inferior Transversal: @12c/25
Ancho total: 115.0 cm
Canto de la zapata: 45.0 cm
M6 Vuelo a la izquierda: 0.0 cm Inferior Longitudinal: @12¢/25
Vuelo a la derecha: 85.0 cm Inferior Transversal: @12¢/25
Ancho total: 115.0 cm
Canto de la zapata: 45.0 cm
M7 Vuelo a la izquierda: 25.0 cm Inferior Longitudinal: @12¢/30
Vuelo a la derecha: 25.0 cm Inferior Transversal: @12c/30
Ancho total: 80.0 cm
Canto de la zapata: 30.0 cm
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1.8.4.2. Estructura

La estructura consta de 18 pilares de 10,50m que iran unidos a vigas
metalicas bajo forjado (véase planos de planta). Dichas uniones seran
articuladas mediante soldadura. Sin embargo, las vigas exteriores, que van
dirigidas hacia los muros, seran apoyadas en una ménsula corrida (detallada
completamente en los planos). Para un mayor ahorro de tiempo y facilitar la
construccion se ha decidido unificar los perfiles en grupo similares. Por tanto,
todos los pilares de la estructura son HEB 320 y de entre las vigas solo tenemos
6 tipos: IPE 80, IPE 120, IPE 160, IPE 220, IPE 240, IPE 550.

El forjado se completara con placas aligeradas fabricadas por la empresa
PRENOR (PREF. INDUSTRIALES DEL NORTE), cuyas caracteristicas son:

Nombre Descripcion
PRENOR: Canto total del forjado: 30 cm Hormigén de la placa: HA-40, Yc=1.5
P-25+ 5/120 Espesor de la capa de compresién: 5 cm Hormigdén de la capa y juntas: HA-25,
Yc=1.5

Ancho de la placa: 1200 mm

Ancho minimo de la placa: 300 mm Acero de negativos: B 500 S, Ys=1.15

. )
Entrega minima: 8 cm Peso propio: 0.417941 t/m

. Vol de hormigén: 0.05 m3/m?
Entrega maxima: 20 cm olumen de hormigon m=m

Entrega lateral: 5 cm

NOTA: A diferencia de las vigas metdlicas, las placas aligeradas iran empotradas

al muro de hormigén armado.

NOTA: Se realizara un muro de bloques de hormigén para separar el hueco del
ascensor — montacargas de la escalera
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1.8.4.2. Materiales empleados

Elemento Material
Zapatas Acero B500 S y HA-25/B/lla. (1)
Placas de anclaje Pernos: Acero B400 S

Placa: Acero S275

Muros Acero B500 S y HA-25/B/lla (1)

Placas aligeradas HA-40: Hormigén de la placa
B 500 S: Acero de negativos

HA-25/B/lla (1): Hormigén de la capa y juntas

Vigas Metdlicas: Acero S275

De atado: Acero B500S y HA-25/B/lla (1)

Pilares metalicos Acero S275

Tabla 1 Materiales de los elementos constructivos

(2): Segun la EHE el hormigon debe ser como minimo blando e incluso se recomienda
gue sea fluido para que se pueda bombear facilmente. Para elementos enterrados le
corresponde la clase de exposicion lla.
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1.9. Planificacion

La ejecucion de la obra se ha dividido en las siguientes tareas:

Nombre de tarea

Duracién (semanas)

Demolicion 1
Excavacion 7
Cimentacion 8
Estructura muro perimetral de 3m 12
Forjado 1 sanitario. Planta -9 8
Estructura muro perimetral de 3m 12
Estructura Forjado 2. Planta -6m 8
Estructura muro perimetral de 3m 12
Estructura Forjado 3. Planta -3m 8
Estructura muro perimetral de 3m 12
Estructura Forjado 4. Planta Om 8
Obras en cubierta 8
Acondicionamiento cubierta 8
Asfaltado 1
Acabados 6
Sefializacion 1

Tabla 2 Duracién de cada tarea programada

NOTA: La duracion total de la obra sera de 72 semanas (505 dias).

Memoria

Estas estimaciones pueden verse afectas por diversos imprevistos que

puedan suceder durante la ejecucion de la obra. En este caso, cualquier cambio

en la planificacién de obra deber& ser aprobado por el Director de Obra.

Como podemos comprobar, la obra supera los 30 dias de duracion por lo

gue debera realizarse un estudio de seguridad y salud con entidad propia.
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1.8.1. Diagrama de Gantt

A continuacion, se observa la secuencia de las diferentes tareas mediante el diagrama de Gantt.

1 Demolicién 1sem ﬂ?
2 Excavacidn 7 sem. : ?
3 Cimentacidn 8 sem. : 1

4 Estructura muro 12 sem. : | 1
perimetral de 3m :

Forjado 1 sanitaric 8 sem. I 1

b Estructura muro 12 sem. | |
perimetral de 3m :

Estructura Forjado 8 sem. I 1
2. Planta -6m :

Estructura muro 12 sem. I 1
perimetral de 3m :

Estructura Forjado 8 sem. | 1
3. Planta-3m :

10 Estructura muro 12 sem. I 1
perimetral de 3m :

n Estructura Forjado 8 sem. I
4. Planta Om :
1

12 Obras en cubierta 8 sem.

13 Acondicionamient 8 sem.
cubierta

14 Asfaltado 1sem ]
15 Acabados 6sem. I 1
16 Sefializacion 1sem Iﬂ

Fig. 5 Diagrama de Gantt de la ejecucién de la obra objeto de este proyecto.

NOTAS:

(1): La estructura del muro perimetral comienza 1 semana antes de terminar la cimentacion y 1 semana antes de terminar el forjado

inferior a dicho muro.

(2): La estructura de cada forjado comienza a construirse 2 semanas antes de terminar el muro perimetral correspondient
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1.9. Orden de prioridad de los documentos basicos

En caso de discrepancias, el orden de prioridad de los documentos basicos

sera el siguiente:

1. Planos

2. Pliego de condiciones
3. Presupuesto

4. Memoria

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADO 24
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1.0. Procedimiento de calculo

Como ya se ha comentado anteriormente, el calculo de la estructura se
ha realizado utilizando el programa Cype Ingenieros. Sin embargo, antes de
empezar a utilizar el programa se realiz6 una plantilla en AutoCad indicando la
posicion de pilares, muros y vigas. Con esto se consigue una mayor facilidad
en la introduccion de datos en Cype.

o

Fig. 1 Plantilla utilizada en Cype. Fuente: Propia

A continuacién, iniciamos Cype y se determina la normativa y los
materiales que se utilizardn para realizar los célculos. Posteriormente, se
introducen los datos de las plantas (nombre, altura, categoria de uso,
sobrecarga de uso y cargas muertas) y como hay plantas iguales se agrupan

para agilizar el célculo de la estructura.

B Editar grupes O X
i) CTE @
‘ )
Nombre Categoriadeuso  Q&/m) CMg/m3 Proceso constructivo
i Uso E 040 0.10 Editar QOD OO
Forjados 2y 3 |Uso E 0.40 0.10 Editar 7 o
Forjado 1 Uso E 0.40 0.10 Editar . t o
Cimentacion | Uso E 0.00 000 Nt =
Rie e
e (=
< # 5@
=y O
.2 &
< O She
o o g 5
B
BT R & N = P
< >
Categorias de uso
E. Zonas de tréfico y aparcamiento para vehiculos ligeros
Cancelar

Fig. 2 Ventana de edicion de datos de las plantas. Fuente: Propia
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El siguiente paso es introducir los pilares de la estructura. Para ello
debemos establecer que los pilares tienen vinculacién exterior (El soporte del
pilar sera una zapata rigida que impedira los desplazamientos), el tipo de perfil
y el desnivel de apoyo, que en este caso es de 1,5m respecto a la cimentacion

del muro.

Luego, se procede a introducir los muros de hormigén armado que, al
igual que los pilares, tendran vinculacién exterior. En este caso, se determina el
espesor del muro, el tipo de zapata (vuelo a la izquierda, derecha o ambos
lados) y el empuje que recibe. Respecto al empuje, al no tener un estudio
topografico, hemos supuesto que hasta los -2,00m hay roca y luego hasta los
0,00m hay arena suelta. Ademas, como en los alrededores habra circulacion de
vehiculos hemos afadido una sobrecarga de 0,2t/m? para tener en cuenta este
hecho en el empuje del terreno.

Edicion de empujes del terreno x

Hipétesis adicionales (cargas especiales)

@

BED

Empuies

Hipétesis
[ACon relleno
Hasta la cota

Angulo de talud
Densidad aparente
Densidad sumergida
Angulo rozamierto intema
Evacuacién por drenaje

Cargas sabre el rellenc

[ Con nivel fredtico

FACon roca

Situacion 1

Cargas muertas ~

m
grados
1.80| t/m?
11
30.00

t/m?

=1

grados

!I

100.00| %

S

[ Situacién 2

Cargas muertas

Tipode carga  Cargas

Uniforme 0.2t/m?

Tipode carga  Cargas

1.00

Hasta la cota m

Fig. 3 Ventana de edicion de empujes en muros. Fuente: Propia

Una vez hecho esto se procede a introducir las vigas metalicas IPE bajo
forjado en cada una de las plantas y se establece que las uniones sean
articuladas, puesto que en una estructura metalica conseguir un empotramiento
requiere una gran cantidad de rigidizadores y es complicado conseguir un
empotramiento perfecto en obra. Con esto aseguramos que la estructura se

construya tal y como se calcula.

Posteriormente, se introducen los pafios (placas aligeradas) indicando el
tipo de placa y el coeficiente de empotramiento. Estas se han disefiado para

gue se unan mediante apoyos articulados (coeficiente de empotramiento igual
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a 0) entre ellas y con un empotramiento al muro de hormigbn armado

(coeficiente de empotramiento igual a 1).

Realizado lo anterior, mediante la creacibn de huecos en muros
disefiaremos los huecos para las puertas que separardn el espacio del
ascensor y la escalera con la zona del sistema robotizado y las plazas de

aparcamiento. Para ello es de gran ayuda haber realizado la plantilla en
AutoCad.

Uno de los udltimos elementos a introdur es afiadir la escalera mediante
una opcion del programa, en la cual debemos afadir una gran cantidad de
datos para definir completamente el disefio de la escalera. Entre ellos tenemos
la huella, contrahuella y el peldafieado, con los que determinaremos el desnivel

a salvar que deseamos (3m).

Referencia ‘Es:alera 1 Planta inicial: Forjado 1

Datos del nlcleo de escaleras Tramos

Geometria

Ambito (a) m
Huella () m
Contrahuella ) m

Giro: (@) lzquierda () Derecha

/_ﬁﬁ -

Cargas i, CTE
Peldafieado: (@) Hormigonado con la losa
(O) Realizado con ladrillo

Barandillas {Gb) t/m
Solado tL/m?

Categoriz deuso  Uso E

Sobrecarga de uso | 0.300| t/m?

Fig. 4 Ventana de edicion nicleo de escalera. Fuente: Propia

16 escalones y apoyo frontal en muro de fabica

[Acanto delalosa [ 0.30] m AAQAGAITE

[ Desnivel del aranque .20

Referencia [2tros rectos con

i
[ Con recrecido inicial

(®) Forma predefinida () Foma libre

(®) Tiros rectos () Tiros curvos y rectos.

= e
=S

Prmer
Segundo

Ancho del jo de I escalera m

[ Con anche distinto al ambito | 1.000

Recrecido enlameseta | Sin recrecido

(O Meseta apoyada
(® Meseta libre:

Fig. 5 Ventana de edicion de tramos de escalera. Fuente: Propia
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Para concluir, se introducirdn las cargas que haya sobre la estructura.
En el caso del parking robotizado solo hemos afadido dos cargas de 0,1t/m
(una de ellas dividida en dos por cuestiones de introduccion de datos en Cype),
que corresponden al peso del muro de bloques de hormigdn que debe
colocarse para separar el hueco del ascensor de la escalera.

Con todo esto ya tenemos todos los elementos introducidos y se
procede a calcular la estructura reiteradas veces sin dimensionamiento de la

cimentacion, para ir corrigiendo posibles errores y conseguir que todo cumpla.

Seguidamente, igualaremos los elementos que posean caracteristicas
similares. Aunque esto encarezca la obra por el aumento de material, luego se
disminuye el costo con el descenso del tiempo necesario de mano de obra vy,
ademas, el disefio es mas atractivo estéticamente. Al finalizar esto, se vuelve a
recalcular la estructura y comprobar errores y vya tendremos el

dimensionamiento de la estructura finalizado.

Una vez la estructura este definida y se hayan calculado los esfuerzos
que se van a transmitir a la cimentacién ya podemos afadir las zapatas de los
pilares, sus placas de anclaje, las vigas de atado y dimensionar todos estos
elementos. Normalmente, al igual que con la estructura, el programa indicara
errores que iremos subsanando (pueden ser errores geométricos, de entrada

de datos o de dimensionamiento).

Por tanto, cuando consigamos que tanto la cimentaciobn como la
estructura cumplan todas las condiciones tendremos el edificio completamente

listo por el dimensionado informatico.
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1.1. Célculo del edificio

1.1.1.- Normas consideradas

- Hormigon: EHE-08

- Aceros conformados: CTE DB SE-A

- Aceros laminados y armados: CTE DB SE-A

- Categoria de uso: E. Zonas de trafico y aparcamiento para vehiculos ligeros

1.1.2.- Acciones consideradas

1.1.2.1.- Gravitatorias

S.C.U Cargas muertas
Planta

(t/m2) (t/m2)
Forjado 4 0.40 0.10
Forjados 2y 3 0.40 0.10
Forjado 1 0.40 0.10
Cimentacion 0.00 0.00

1.1.2.2.- Empujes en muros

e (Cargas muertas
- Con roca: Cota -2.00 m
- Con relleno: Cota 0.00 m
- Angulo de talud 0.00 Grados
- Densidad aparente 1.80 t/m3
- Densidad sumergida 1.10 t/m3
- Angulo rozamiento interno 30.00 Grados
- Evacuacion por drenaje 100.00 %

e Cargal

Tipo: Uniforme Valor: 0.20 t/m?

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 9
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Cargas especiales introducidas (en t, t/m y t/m?2)

Grupo Hipodtesis Tipo Valor |Coordenadas
Peso propio Lineal 2.82 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Cargas muertas Puntual 0.05 (1.00,-10.00)
Cargas muertas Puntual 0.05 (-2.00,-10.00)

Forjado 1
Cargas muertas Lineal 0.10 (1.00,-10.00) (1.00,-13.00)
Cargas muertas Lineal 1.77 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Sobrecarga de uso Lineal 0.99 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Peso propio Lineal 2.82 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Peso propio Lineal 2.79 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)
Cargas muertas Puntual |0.05 (1.00,-10.00)
Cargas muertas Puntual 0.05 (-2.00,-10.00)

Forjados 2y 3 Cargas muertas Lineal 0.10 (2.00,-10.00) (1.00,-13.00)
Cargas muertas Lineal 1.77 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Cargas muertas Lineal 1.76 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)
Sobrecarga de uso Lineal 0.99 (1.06,-8.30) (1.06,-7.00)
Sobrecarga de uso Lineal 0.98 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)
Peso propio Lineal 2.79 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)
Cargas muertas Puntual 0.05 (1.00,-10.00)
Cargas muertas Puntual 0.05 (-2.00,-10.00)

Forjado 4
Cargas muertas Lineal 0.10 (1.00,-10.00) (1.00,-13.00)
Cargas muertas Lineal 1.76 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)
Sobrecarga de uso Lineal 0.98 (1.06,-10.00) (1.06,-8.70)

1.1.3.- Estados limite

E.L.U. de rotura. Hormigon CTE

E.L.U. de rotura. Hormigdn en cimentaciones

E.L.U. de rotura. Acero laminado

Cota de nieve: Altitud inferior o igual a 1000 m

Tensiones sobre el terreno

Desplazamientos

Acciones caracteristicas

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS
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1.1.4.- Situaciones de proyecto

Para las distintas situaciones de proyecto, las combinaciones de

acciones se definirAn de acuerdo con los siguientes criterios:

- Con coeficientes de combinacion

- Sin coeficientes de combinacion

- Donde:

Gk Accion permanente

Pk Accion de pretensado

Qx Accion variable

yc Coeficiente parcial de seguridad de las acciones permanentes
yr  Coeficiente parcial de seguridad de la accion de pretensado
yo1 Coeficiente parcial de seguridad de la accion variable principal

yoi Coeficiente parcial de seguridad de las acciones variables de

acompafamiento
w1 Coeficiente de combinacion de la accion variable principal

v i Coeficiente de combinacion de las acciones variables de

acompafniamiento

1.1.4.1.- Coeficientes parciales de seguridad y coeficientes de

combinacién

Para cada situacion de proyecto y estado limite los coeficientes a utilizar

seran:

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 11
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E.L.U. de rotura. Hormigon: EHE-08

Persistente o transitoria

Coeficientes parciales de seguridad ()

Coeficientes de combinacion (0)

Favorable Desfavorable Principal (COp) |Acompafiamiento ([a)
Carga permanente (G) |1.000 1.350 - -
Sobrecarga (Q) 0.000 1.500 1.000 0.700

E.L.U. de rotura. Hormigon en cimentaciones: EHE-08 / CTE DB-SE C

Persistente o transitoria

Coeficientes parciales de seguridad ([J)

Coeficientes de combinacién (00)

Favorable Desfavorable Principal (Op) |Acompafiamiento ([Ja)
Carga permanente (G) |1.000 1.600 - -
Sobrecarga (Q) 0.000 1.600 1.000 0.700

E.L.U. de rotura. Acero laminado: CTE DB SE-A

Persistente o transitoria

Coeficientes parciales de seguridad ([J)

Coeficientes de combinacion (00)

Favorable Desfavorable Principal (Op) |Acompafiamiento ([a)
Carga permanente (G) |0.800 1.350 - -
Sobrecarga (Q) 0.000 1.500 1.000 0.700

Tensiones sobre el terreno

Caracteristica

Coeficientes parciales de seguridad ([J)

Coeficientes de combinacion (00)

Favorable Desfavorable Principal (Op) |Acompafiamiento ([a)
Carga permanente (G) |1.000 1.000 - -
Sobrecarga (Q) 0.000 1.000 1.000 1.000

Desplazamientos

Caracteristica

Coeficientes parciales de seguridad ([J)

Coeficientes de combinacion ([0)

Favorable Desfavorable Principal (Op) |Acompafamiento ([a)
Carga permanente (G) |1.000 1.000 - -
Sobrecarga (Q) 0.000 1.000 1.000 1.000

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS
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1.1.4.2.- Combinaciones

= Nombres de las hipotesis

PP Peso propio
CM Cargas muertas

Qa Sobrecarga de uso

= E.L.U. de rotura. Hormigén

Anexo Cimentacion y Estructura

‘Comb PP |CM |Qa

‘1 1.000/1.000

‘2 1.350/1.350

‘3 1.000/1.000|1.500
‘4 1.350|1.350(1.500

= E.L.U. de rotura. Hormigdn en cimentaciones

‘Comb. PP |CM |Qa

‘1 1.000(1.000

‘2 1.600(1.600

‘3 1.000/1.000|1.600

‘4 1.600(1.600/1.600
s E.L.U. de rotura. Acero laminado

‘Comb. PP |CM |Qa

‘1 0.800/0.800

‘2 1.350|1.350

‘3 0.800/0.800|1.500

‘4 1.350(1.350/1.500
m Tensiones sobre el terreno
» Desplazamientos

‘Comb PP |CM |Qa

‘1 1.000(1.000

‘2 1.000|1.000/1.000
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1.1.5.- Datos geométricos de grupos y plantas

Grupo Nombre del grupo Planta/Nombre planta Altura Cota

3 Forjado 4 4 Forjado 4 3.00 |0.00

2 Forjados 2y 3 3 Forjado 3 3.00 -3.00
2 Forjado 2 3.00 -6.00

1 Forjado 1 1 Forjado 1 3.00 -9.00

0 Cimentacion -12.00

1.1.6.- Dimensiones, coeficientes de empotramiento y

coeficientes de pandeo para cada planta

Coeficiente de|Coeficiente de
Dimensiones . Coeficiente de
Pilar Planta empotramiento pandeo
(cm) rigidez axil
Cabeza Pie X Y
4 HE 320 B 1.00 1.00 1.00 1.00 2.00
Para I3 HE 320 B 1.00 100 100 |1.00  |2.00
todos los
. 2 HE 320 B 1.00 1.00 1.00 1.00 2.00
pilares
1 HE 320 B 1.00 1.00 1.00 1.00 2.00

1.1.7.- Tension admisible en pafios y elementos de cimentacion

-Tension admisible en situaciones persistentes: 2.00 kp/cm?2

-Tension admisible en situaciones accidentales: 3.00 kp/cm?

1.1.8.- Materiales utilizados
1.1.8.1.- Hormigones

‘Arido
El t Hormigo fok 0 Ee
emento ormigon c Tamario maximo
(kp/cm?) Naturaleza (kp/cm2)
(mm)
Todos HA-25 255 1.50 ‘Cuarcita 15 277920

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 14
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1.1.8.2.- Aceros por elemento y posicidon

1.1.8.2.1.- Aceros en barras

fyk

Elemento Acero Y Os
(kp/cm?)

Todos B 500 S 5097 1.15

1.1.8.2.2.- Aceros en perfiles

) ) Limite elastico|Médulo de elasticidad
Tipo de acero para perfiles|Acero
(kp/cm?) (kp/cm?)
Acero conformado S235 2396 2140673
Acero laminado S275 2803 2140673
Acero de pernos B 400 S, Ys = 1.15 (corrugado) |4077 2100000

1.1.9.- Listado de pafnos

Placas aligeradas consideradas

Nombre

Descripcion

PRENOR: P-25+ 5/120

PRENOR (PREF. INDUSTRIALES DEL NORTE)
Canto total del forjado: 30 cm

Espesor de la capa de compresion: 5 cm
Ancho de la placa: 1200 mm

Ancho minimo de la placa: 300 mm

Entrega minima: 8 cm

Entrega maxima: 20 cm

Entrega lateral: 5 cm

Hormigodn de la placa: HA-40, Yc=1.5
Hormigdn de la capa y juntas: HA-25, Yc=1.5
Acero de negativos: B 500 S, Ys=1.15

Peso propio: 0.417941 t/m?

Volumen de hormigén: 0.05 m3/m?2

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS
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Ficha de caracteristicas técnicas del forjado de placas aligeradas:

PRENOR: P-25+ 5/120

PRENOR (PREF. INDUSTRIALES DEL NORTE)

Canto total del forjado: 30 cm

Espesor de la capa de compresién: 5 cm

Ancho de la placa: 1200 mm

Ancho minimo de la placa: 300 mm

Entrega minima: 8 cm

Entrega maxima: 20 cm

Entrega lateral: 5 cm

Hormigén de la placa: HA-40, Yc=1.5

Hormigén de la capa y juntas: HA-25, Yc=1.5
Acero de negativos: B 500 S, Ys=1.15
Peso propio: 0.417941 t/m2

Volumen de hormigon: 0.05 m3/m?2

Esfuerzos por bandas de 1 m

Superior

Tipo
kp-m/m

Macizado Fisura

kp-m/m

Total

Mp-m2/m

Fisura Ultimo

kp/m

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS

Flexion positiva
Momento de servicio Cortante

Referencia Momento Rigidez Segun la clase de exposicion (1) Ultimo

Ultimo Fisura Total Fisura I I M

kp-m/m Mp-m2/m kp-m/m kp/m
P25-1 16177.4 5698.3 6478.1/6478.17329.3 10642.2 12334.4
P25-2 22487.3'5698.3 6547.4/6547.4 11121.3 |14485.2 16208.0
P25-3 22548.4 5698.3 6578.0/6578.0 11763.5 |16595.3 18318.0
P25-4 24006.1 5698.3 6683.0/6683.0 11671.8 |19704.4 |21467.9
P25-5 24485.2 5698.3 6698.3/6698.3 11814.5 |21641.2 23404.7
Flexion negativa B 500 S, Ys=1.15
Refuerzo Momento ultimo Momento Rigidez Cortante
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Flexion negativa B 500 S, Ys=1.15

Refuerzo Momento Gltimo 'Momento Rigidez Cortante
Superior Tipo Macizado Fisura  Total Fisura|Ultimo
kp-m/m kp-m/m  Mp-m?/m kp/m

@8 c/130 4617.7 4617.7 4118.2 6563.7/491.3 13170.2
@8 c/120 6034.7 |6034.7 4118.2 6650.4 639.1 12823.6
@10 ¢/130 7166.2 |7166.2 4118.2 6719.7 756.4 12599.4
@10 c/120 8878.7 8878.7 4118.2 6823.6 933.7 12925.6
@12 c/130 10244.6 10234.5 4118.2 6907.21072.4/12742.1
@16 c/200 12069.3 12059.1 4118.2 7017.31257.9/12742.1
@16 ¢/170 14006.1 13995.9 4118.2 7133.5/1451.6 12742.1
@16 c/150 15912.3/15902.1 4118.2 7308.91640.2/12742.1

(1) Segun la clase de exposicion:

-Clase I:  Ambiente agresivo (Ambiente III)

-Clase Il: Ambiente exterior (Ambiente II)

-Clase Ill: Ambiente interior (Ambiente I)

1.1.9.2.- Medicién armados de placas aligeradas

e Grupo de Plantas Numero 1: Forjado 1. NuUmero Plantas Iguales: 1

Longitud Diametro

a8 @10

0.15p+ 2.15+0.15p = 2.45 44 -
2.50 480 -
2.65 320 -
2.75 160 -
2.80 160 -
3.55+0.15p =3.70  -- 344
Total m 4316.60 3043.80 1272.80
Tot. kg+10% 2184.46 1321.26 863.20
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e Grupo de Plantas Numero 2: Forjados 2 y 3. Numero Plantas Iguales: 2

Longitud Diametro
a8 @10
0.15p+ 2.15+0.15p = 2.45 - 48

0.15p+ 2.19+0.15p = 2.49 108 -
2.50 318 -
2.65 212 -
2.75 106 -
2.80 106 -
3.55+0.15p =3.70 - 228

Total m 3175.22/2214.02| 961.20

X 2 =6350.44/4428.04 1922.40

Tot. kg+10% 1612.95 961.07 651.88
X 2 =3225.901922.14/1303.76

e Grupo de Plantas Numero 3: Forjados 4. Numero Plantas Iguales: 1

Longitud Diametro

a8 @10

0.65+0.15p=0.80 54 --
0.80+0.15p=0.95 54 --
0.15p+ 2.15+0.15p = 2.45 48 -
2,50 318 --
2.65 212 -
2.75 160 -
2.80 160 --
2.90 108 --

3.55+0.15p=3.70  -- 344

Total m 4042.90/2770.101272.80
Tot. kg+10% 2065.65 1202.45 863.20
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Diametro

a8

@10

Total m 14709.94 10241.94
Tot. kg+10% 7476.01 4445.85

4468.00
3030.16

1.1.9.3.- Medicion de placas aligeradas

e Grupo de Plantas Numero 1: Forjado 1.

Numero Plantas Iguales: 1

Total grupo:

Referencia Longitud (m)|Cantidad [Subtotal| Total

P25-1 1.87 4 7.48
1.93 30 57.90
5.00 60 300.00

5.50 60 330.00|695.38 m
P25-1 (Ancho:30) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:40) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:50) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:70) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:90) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m

P25-1 (Ancho:100) 1.87 1 187 1.87m

Total forjado:|926.55 m

926.55m

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS
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e Grupo de Plantas Numero 2: Forjados 2 y 3. Numero Plantas Iguales: 2

Referencia Longitud (m)|Cantidad |Subtotal| Total (x2)
P25-1 1.87 4 7.48

1.93 30 57.90

5.00 40 200.00

5.50 40 220.00{ 970.76 m
P25-1 (Ancho:30) 1.93 2 3.86| 7.72m
P25-1 (Ancho:40) 1.87 1 1.87

1.93 2 3.86

5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 95.46m
P25-1 (Ancho:50) 1.93 2 3.86

5.00 4 20.00

5.50 4 22.00f 91.72m
P25-1 (Ancho:60) 1.87 1 1.87| 3.74m
P25-1 (Ancho:70) 1.93 2 3.86| 7.72m
P25-1 (Ancho:90) 1.93 2 3.86

5.00 4 20.00

5.50 4 22.00) 91.72m

Total forjado: 2 x 634.42=|1268.84 m

Total grupo: 2 x 634.42=|1268.84 m

e Grupo de Plantas Numero 3: Forjados 4. Numero Plantas Iguales: 1

Referencia Longitud (m)|Cantidad|Subtotal| Total
P25-1 1.89 4 7.56
1.93 30 57.90

5.00 50 250.00
5.50 60 330.00{645.46 m

P25-1 (Ancho:30) 1.93 2 3.86

5.00 2 10.00

5.50 4 22.00| 35.86 m
P25-1 (Ancho:40) 1.93 2 3.86

5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:50) 1.93 2 3.86

5.00 4 20.00

5.50 4 22.00| 45.86 m

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 20



Universidad
de La Laguna

Escuela Superior de

e oo o O Anexo Cimentacion y Estructura
Referencia Longitud (m)|Cantidad|Subtotal| Total
P25-1 (Ancho:70) 1.93 2 3.86

5.00 2 10.00
5.50 4 22.00| 35.86 m
P25-1 (Ancho:90) 1.93 2 3.86
5.00 4 20.00
5.50 4 22.00| 45.86 m
P25-1 (Ancho:100) 1.89 1 1.89] 1.89m
Total forjado: 856.65m
Total grupo: 856.65m
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1.1.10.- Listado de elementos de cimentacion

1.1.10.1.- Listado de zapatas

1.1.10.1.1.- Descripci

on

Referencias |Geometria Armado

P1, P9, P10, |Zapata cuadrada|X: 4812c/30

P18 Ancho: 110.0 cm|Y: 4@12c/30
Canto: 40.0 cm

P2, P3, P7, P8,|Zapata cuadrada|X: 21@12c¢/12

P11, P12, P16, |Ancho: 260.0 cm|Y: 21@12c/12

P17 Canto: 60.0 cm

P4, P5, P6, Zapata cuadrada|X: 1116c¢/20

P13, P14, P15 |Ancho: 235.0 cm|Y: 11216¢/20
Canto: 50.0 cm

1.1.10.1.2.- Medicién

Referencias: P1, P9, P10y P18 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @12
Parrilla inferior - Armado X Longitud (m) 4x1.23| 4.92
Peso (kg) 4x1.09| 4.37
Parrilla inferior - Armado Y Longitud (m) 4x1.23| 4.92
Peso (kg) 4x1.09| 4.37
Totales Longitud (m) 9.84
Peso (kg) 8.74| 8.74
Total con mermas Longitud (m) 10.82
(10.00%) Peso (kg) 9.61 9.61

Referencias: P2, P3, P7, P8, P11, P12, P16y P17 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @12
Parrilla inferior - Armado X Longitud (m) 21x2.44 51.24
Peso (kg) 21x2.17 45.49
Parrilla inferior - Armado Y Longitud (m) 21x2.44 51.24
Peso (kg) 21x2.17 45.49
Totales Longitud (m) 102.48
Peso (kg) 90.98 90.98
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B 500 S, Ys=1.15 Total

@12

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)

112.73

100.08 100.08

Referencias: P4, P5, P6, P13, P14y P15 B 500 S, Ys=1.15| Total
Nombre de armado 216
Parrilla inferior - Armado X Longitud (m) 11x2.19 24.09

Peso (kg) 11x3.46 38.02
Parrilla inferior - Armado Y Longitud (m) 11x2.19 24.09

Peso (kg) 11x3.46 38.02
Totales Longitud (m) 48.18

Peso (kg) 76.04/76.04
Total con mermas Longitud (m) 53.00
(10.00%) Peso (kg) 83.64/83.64
Resumen de medicion (se incluyen mermas de acero):

B 500 S, Ys=1.15 (kg) Hormigon Encofrado
(m?3) (m?)
Elemento 212 216 Total HA-25, Limpieza
Yc=1.5
Referencias: P1, P9, P10y P18 4x9.61 38.44 4x0.48 4x0.12 4x1.44
Referencias: P2, P3, P7, P8, P11, P12, | 8x100.08 800.64 8x4.06 8x0.68 8x5.76
P16y P17
Referencias: P4, P5, P6, P13, P14y 6x83.64 501.84 6x2.76 6x0.55 6x4.22
P15
Totales 839.08/ 501.84 1340.92 50.95 9.21 77.16
1.1.10.1.3.- Comprobacién
Referencia: P1
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:312¢/30
Comprobacién Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
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Referencia: P1
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:312¢c/30

Comprobacion Valores Estado
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.729 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.748 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 23163.5 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 226583.2 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 1.90 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 1.71 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.71 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 0.00 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 56.48 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 40 cm Cumple
Espacio para anclar arrangques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P1: Calculado: 33 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
- Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0009 Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0009 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.001
-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0006 Cumple

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 24




Escuela Superior

Universidad
de La Laguna

Ingenieria y
Seccion de Ingenieria Industrial

s Anexo Cimentacion y Estructura

Referencia: P1
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:312¢c/30

Comprobacion Valores Estado
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0005 Cumple
Diametro minimo de las barras:

- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méaximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién”. Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 15 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccion X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccion Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P2

Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12c¢/12 Yi:@12c/12
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Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.908 kp/cm? Cumple
-Tensién maxima en situaciones persistentes: Méaximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.915 kp/cmz? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 80772.6 % |Cumple

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 47.34 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 47.05 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 43.87 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 43.63 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 290.44 t/m2 Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple

Espacio para anclar arranques en cimentacion: -
p p q Minimo: 30 cm

-P2: Calculado: 53 cm Cumple

Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple

Cuantia minima necesaria por flexion:

Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P2
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méaximo: 30 cm
-Armado inferior direccién X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccién Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccién X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccion Y hacia arriba: Minimo: 28 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 29 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P3
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12
Comprobacién Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
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Referencia: P3
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.836 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.843 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 80586.8 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 45.39 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 45.12 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 42.07 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 41.84 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 278.52 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arrangues en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P3: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
- Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0016 Cumple

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 28




Escuela Superior

Universidad
de La Laguna

Ingenieria y
Seccion de Ingenieria Industrial

s Anexo Cimentacion y Estructura

Referencia: P3
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0015 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P4
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16c¢/20 Yi:d16c/20
Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P4
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.951 kp/cm? Cumple
-Tensién méaxima en situaciones persistentes: Méaximo: 2.5 kp/cm?2

Calculado: 1.959 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 74566.6 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 35.21 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 34.96 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 39.74 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 39.52 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 305.49 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P4: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P4
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Calculado: 52 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 36 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 37 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P5

Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:@216c/20
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P5
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.782 kp/cm? Cumple
-Tensién méaxima en situaciones persistentes: Méaximo: 2.5 kp/cm?2

Calculado: 1.79 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccién Y: Reserva seguridad: 63762.3 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 31.94 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 31.74 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 36.05 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 35.87 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 277.15 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P5: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P5
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 33 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 52 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P6

Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:@216c/20
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P6
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Méaximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.951 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.959 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 73259.1 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 35.21 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 34.97 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 39.74 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 39.52 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 305.49 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arrangues en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P6: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P6
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Calculado: 52 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 36 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 37 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P7

Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12c¢/12 Yi:@12c/12
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P7
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.836 kp/cm? Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.843 kp/cm? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 78092.8 % |Cumple

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 45.39 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 45.12 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 42.07 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 41.85t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 278.52 t/m2 Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm

-PT: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P7
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0015 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direcciéon X hacia der: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P8
Dimensiones: 260 x 260 x 60
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Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tensién media en situaciones persistentes: Méaximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.908 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.916 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 77092.0 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 47.33 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 47.06 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 43.87 t Cumple
-En direccién Y: Cortante: 43.64 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Méximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 290.44 t/m?2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P8: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccién X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P8
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 28 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 29 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P9
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:@12c/30
Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P9
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Méximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.729 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Méximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.753 kp/cm? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 23194.4 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 75209.1 % |Cumple

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 1.90 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 1.71 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.71 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 0.00 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 56.49 t/m? Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 40 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm

-P9: Calculado: 33 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0009 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0009 Cumple
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Referencia: P9
Dimensiones: 110 x 110 x 40

Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.001

-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0006 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0005 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Célculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 15 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: P10
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Méximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.733 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Méximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.765 kp/cm? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 23508.1 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 34111.8 % |Cumple

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 1.90 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 1.72 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.72 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 0.00 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 56.63 t/m? Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 40 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm

-P10: Calculado: 33 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0009 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0009 Cumple
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Referencia: P10
Dimensiones: 110 x 110 x 40

Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.001

-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0006 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0005 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Célculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 15 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: P11
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.908 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.916 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 69378.1 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 47.34 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 47.07 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 43.87 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 43.66 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 290.45 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arrangues en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P11: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
- Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P11
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direcciéon X hacia der: Minimo: 29 cm

Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 29 cm

Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 29 cm

Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 28 cm

Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P12
Dimensiones: 260 x 260 x 60
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Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tensién media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.836 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.844 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 69895.5 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 45.39 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 45.14 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 42.07 t Cumple
-En direccién Y: Cortante: 41.86 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Méximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 278.52 t/m?2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P12: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccién X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccién Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0016 Cumple
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Referencia: P12
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0015 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P13
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16c¢/20 Yi:d16c/20
Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P13
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Méaximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.951 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.96 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 64677.7 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 35.21 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 34.98 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 39.74 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 39.54 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 305.49 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P13: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P13
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Calculado: 52 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 36 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P14

Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:@216c/20
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P14
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.782 kp/cm? Cumple
-Tensién maxima en situaciones persistentes: Méaximo: 2.5 kp/cm?2

Calculado: 1.791 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 56593.6 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 31.94 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 31.75 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 36.05 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 35.89 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 277.15 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P14: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P14
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 33 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 52 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 52 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P15

Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:@216c/20
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P15
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.951 kp/cm? Cumple
-Tensién méaxima en situaciones persistentes: Méaximo: 2.5 kp/cm?2

Calculado: 1.96 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 65695.0 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 35.21 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 34.98 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 39.74 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 39.54 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 305.49 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 50 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P15: Calculado: 42 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.002 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.002 Cumple
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Referencia: P15
Dimensiones: 235 x 235 x 50
Armados: Xi:@16¢/20 Yi:316c/20

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Avrticulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0021 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0021 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 16 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Mé&ximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Calculado: 52 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 37 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 36 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P16

Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12c¢/12 Yi:@12c/12
Comprobacion Valores Estado
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Referencia: P16
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.836 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.844 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 71887.7 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 45.39 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 45.13 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 42.07 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 41.86 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 278.52 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arrangues en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P16: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
- Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P16
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0015 Cumple
Diametro minimo de las barras:
-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 28 cm
Calculado: 57 cm Cumple
- Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 27 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P17
Dimensiones: 260 x 260 x 60
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Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tensién media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.908 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.916 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 72342.6 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 47.34 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 47.07 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 43.87 t Cumple
-En direccién Y: Cortante: 43.65 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Méximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 290.45 t/m?2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 60 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm
-P17: Calculado: 53 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccién X: Calculado: 0.0016 Cumple
-Armado inferior direccién Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0016
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0016 Cumple
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Referencia: P17
Dimensiones: 260 x 260 x 60
Armados: Xi:@12¢/12 Yi:d12c/12

Comprobacion Valores Estado
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0016 Cumple
Didmetro minimo de las barras:
- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 12 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 12 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién X hacia der: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Minimo: 29 cm
Calculado: 57 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 29 cm
Calculado: 56 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 28 cm
Calculado: 56 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P18
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:@12c/30
Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P18
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Méximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.733 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Méximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.761 kp/cm? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 22930.8 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 49131.6 % |Cumple

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 1.90 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 1.72 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.72 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 0.00 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 56.63 t/m? Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 40 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 30 cm

-P18: Calculado: 33 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0009 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0009 Cumple
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Referencia: P18
Dimensiones: 110 x 110 x 40
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado
Cuantia minima necesaria por flexion:

Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.001

-Armado inferior direccion X: Minimo: 0.0006 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0005 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién méxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méaximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Calculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Longitud de anclaje:

Criterio del libro "Célculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.

INTEMAC, 1991 Minimo: 15 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién X hacia der: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién X hacia izq: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS

59




ULl

Escuela Superior de
Ingenieria y Tecnologia
Seccion de Ingenieri

Universidad
de La Laguna

a Industrial

1.1.10.2.- Listado de zapatas corridas

1.1.10.2.2.- Descripcion

Referencias

Geometria

Anexo Cimentacion y Estructura

Armado

M2

Vuelo a la izquierda: 195.0 cm
Vuelo a la derecha: 0.0 cm
Ancho total: 225.0 cm

Canto de la zapata: 100.0 cm

Inferior Longitudinal: @16¢/20
Inferior Transversal: @16¢/20
Superior Longitudinal: @16¢/20
Superior Transversal: @16c¢/20

M3

Vuelo a la izquierda: 190.0 cm
Vuelo a la derecha: 0.0 cm
Ancho total: 220.0 cm

Canto de la zapata: 45.0 cm

Inferior Longitudinal: @12c¢/25
Inferior Transversal: @12c¢/20

M4

Vuelo a la izquierda: 85.0 cm
Vuelo a la derecha: 0.0 cm
Ancho total: 115.0 cm

Canto de la zapata: 45.0 cm

Inferior Longitudinal: @12c¢/25
Inferior Transversal: @12c/25

M5

Vuelo a la izquierda: 85.0 cm
Vuelo a la derecha: 0.0 cm
Ancho total: 115.0 cm

Canto de la zapata: 45.0 cm

Inferior Longitudinal: @12c/25
Inferior Transversal: @12c¢/25

M6

Vuelo a la izquierda: 0.0 cm
Vuelo a la derecha: 85.0 cm
Ancho total: 115.0 cm

Canto de la zapata: 45.0 cm

Inferior Longitudinal: @12c/25
Inferior Transversal: @12¢/25

M1

Vuelo a la izquierda: 0.0 cm
Vuelo a la derecha: 90.0 cm
Ancho total: 120.0 cm

Canto de la zapata: 45.0 cm

Inferior Longitudinal: @12c¢/25
Inferior Transversal: @12¢/25

M7

Vuelo a la izquierda: 25.0 cm
Vuelo a la derecha: 25.0 cm
Ancho total: 80.0 cm

Canto de la zapata: 30.0 cm

Inferior Longitudinal: @12¢/30

Inferior Transversal: @12¢/30

1.1.10.2.3.- Medicién

Referencia: M2

B 500 S, Ys=1.15 Total

Nombre de armado

Armadura superior - Transversal

@10

Longitud (m)
Peso (kg)

16

26x2.45 63.70
26x3.87 100.54
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Referencia: M2

Nombre de armado

Anexo Cimentacion y Estructura

B 500 S, Ys=1.15 Total

@10 716

Armadura superior - Longitudinal

Longitud (m)
Peso (kg)

11x5.14 56.54
11x8.11 89.24

Armadura inferior - Transversal

Longitud (m)
Peso (kg)

26x2.39 62.14
26x3.77 98.08

Armadura inferior - Longitudinal

Longitud (m)

11x5.14 56.54

Peso (kg) 11x8.11 89.24
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 22x1.46 32.12

Peso (kg) 22x0.90 19.80
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 22x1.46 32.12

Peso (kg) | 22x0.90 19.80
Totales Longitud (m)  64.24 238.92

Peso (kg)

39.60 377.10416.70

Total con mermas
(10.00%)

Referencia: M3
Nombre de armado

Armadura inferior - Transversal

Armadura inferior - Longitudinal

Longitud (m)
Peso (kg)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m)

Arranques - Transversal - Derecha

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

70.66 262.81
43.56 414.81 458.37

B 500 S, Ys=1.15 Total

12

31x2.33 72.23
31x2.07 64.13

9x6.14 55.26

9x5.45 49.06
26x0.97 25.22
26x0.86 22.39
26x0.97 25.22
26x0.86 22.39

177.93

157.97 157.97

195.72
173.77 173.77

Referencia: M4
Nombre de armado

Armadura inferior - Transversal

Armadura inferior - Longitudinal

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15 | Total

@10 @12

165x1.28/211.20
165x1.14/187.51

4x41.14/164.56
4x36.53 146.10
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Referencia: M4 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @10 @12
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 166x0.92 152.72
Peso (kg) |166x0.57 94.16
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 166x0.92 152.72
Peso (kg) |166x0.57 94.16
Totales Longitud (m)  305.44 375.76
Peso (kg) 188.32| 333.61521.93
Total con mermas Longitud (m) 335.98 413.34
(10.00%) Peso (kg) 207.15 366.97 574.12
Referencia: M5 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @12
Armadura inferior - Transversal Longitud (m) 85x1.28 108.80
Peso (kg) 85x1.14 96.60
Armadura inferior - Longitudinal Longitud (m) 4x21.14| 84.56
Peso (kg) 4x18.77 75.08
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 86x0.97| 83.42
Peso (kg) 86x0.86 74.06
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 86x0.97| 83.42
Peso (kg) 86x0.86| 74.06
Totales Longitud (m) 360.20
Peso (kg) 319.80 319.80
Total con mermas Longitud (m) 396.22
(10.00%) Peso (kg) 351.78 351.78
Referencia: M6 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @10 712
Armadura inferior - Transversal Longitud (m) 185x1.28 236.80
Peso (kg) 185x1.14 210.24
Armadura inferior - Longitudinal Longitud (m) 4x46.14/184.56
Peso (kg) 4x40.96 163.86
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 186x0.92 171.12
Peso (kg) |186x0.57 105.50
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 186x0.92 171.12
Peso (kg) 186x0.57 105.50
Totales Longitud (m) 342.24 421.36
Peso (kg) 211.00 374.10585.10
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Referencia: M6 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @10 @12
Total con mermas Longitud (m)| 376.46 463.50
(10.00%) Peso (kg) 232.10| 411.51 643.61
Referencia: M1 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @10 @12
Armadura inferior - Transversal Longitud (m) 109x1.33/144.97
Peso (kg) 109x1.18/128.71
Armadura inferior - Longitudinal Longitud (m) 5x27.14/135.70
Peso (kg) 5x24.10/120.48
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 110x0.92 101.20
Peso (kg) 110x0.57 62.39
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 110x0.92 101.20
Peso (kg) 110x0.57 62.39
Totales Longitud (m) 202.40 280.67
Peso (kg) 124,78, 249.19 373.97
Total con mermas Longitud (m) 222.64/ 308.74
(10.00%) Peso (kg) 137.26) 274.11 411.37
Referencia: M7 B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 210 @12
Armadura inferior - Transversal Longitud (m) 18x0.93 16.74
Peso (kg) 18x0.83 14.86
Armadura inferior - Longitudinal Longitud (m) 3x5.14 15.42
Peso (kg) 3x4.56 13.69
Arranques - Transversal - Izquierda Longitud (m) 22x0.77 16.94
Peso (kg) 22x0.47 10.44
Arranques - Transversal - Derecha Longitud (m) 22x0.77 16.94
Peso (kg) 22x0.47 10.44
Totales Longitud (m)] 33.88 32.16
Peso (kg) 20.88 28.5549.43
Total con mermas Longitud (m)| 37.27 35.38
(10.00%) Peso (kg) 22.97 31.4054.37
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Resumen de medicion (se incluyen mermas de acero):

B 500 S, Ys=1.15 (kg) Hormigdn (m?3) Encofrado
(m2)

Elemento 710 @12 @ @16 Total HA-25, Yc=1.5 Limpieza
Referencia: M2 43.56 414.81 458.37 11.92 1.19 10.60
Referencia: M3 173.77 173.77 6.24 1.39 5.67
Referencia: M4 207.15 366.97 574.12 21.37 4.75 37.17
Referencia: M5 351.78 351.78 11.02 2.45 19.17
Referencia: M6/232.10 411.51 643.61 23.96 5.32 41.67
Referencia: M1 137.26 274.11 411.37 14.74 3.28 24.57
Referencia: M7 22.96 31.41 54.37 1.27 0.42 3.18
Totales 643.03/1609.55/414.81 2667.39 90.53 18.80  142.03

1.1.10.2.3.- Comprobacién

Referencia: M2
Dimensiones: 225 x 100

Armados: Xi:@16c¢/20 Yi:316¢/20 Xs:@16¢/20 Ys:@16c¢/20

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 0.769 kp/cm?

-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm? Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los

coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 32.3 % Cumple

-En direccion Y:

Reserva seguridad: 682060.6 %

Cumple

Flexién en la zapata:

-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: -89.98 t-m Cumple

Cortante en la zapata:

-En direccién X: Cortante: 0.00 t Cumple
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Referencia: M2

Dimensiones: 225 x 100

Armados: Xi:@16c¢/20 Yi:316c/20 Xs:16¢/20 Ys:@16c/20

Comprobacion Valores Estado

-En direccion Y: Cortante: 45.16 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:

- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 28 t/m? Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 100 cm Cumple

Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 17 cm

-M2: Calculado: 92 cm Cumple

Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple

-Armado superior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple

-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple

-Armado superior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple

Diametro minimo de las barras:

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Minimo: 12 mm

- Parrilla inferior: Calculado: 16 mm Cumple

- Parrilla superior: Calculado: 16 mm Cumple

Separacién maxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple

-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple

-Armado superior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple

-Armado superior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple

Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Calculo de Estructuras de

Cimentacion". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple

-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
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Referencia: M2

Dimensiones: 225 x 100

Armados: Xi:@16c¢/20 Yi:316c/20 Xs:16¢/20 Ys:@16c/20

Comprobacion Valores Estado
-Armado superior direccion X: Calculado: 20 cm Cumple
-Armado superior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 16 cm
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 16 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 16 cm Cumple
-Armado sup. direccioén Y hacia arriba: Calculado: 19 cm Cumple
-Armado sup. direccién Y hacia abajo: Calculado: 19 cm Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
- Armado superior direccion Y: Minimo: 0.0007
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0011 Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Célculo de estructuras de cimentacion”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
- Armado sup. direccion Y hacia arriba: Minimo: 26 cm

Calculado: 129 cm Cumple
-Armado sup. direccién Y hacia abajo: Minimo: 0 cm

Calculado: 0 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: M3
Dimensiones: 220 x 45
Armados: Xi:@12¢/25 Yi:@312c/20
Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.51 kp/cm? Cumple
-Tension méxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 2.337 kp/cm? Cumple
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Referencia: M3
Dimensiones: 220 x 45
Armados: Xi:@12¢/25 Yi:3d12¢c/20

Comprobacion

Valores

Estado

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccién X:

-En direccién Y:

Reserva seguridad: 425.6 %

Reserva seguridad: 100000.0 %

Cumple

Cumple

Flexion en la zapata:

-En direccién X:

Momento: 0.00 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 18.04 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.00 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 109.32 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 94.92 t/m? Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 45 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 20 cm
-M3: Calculado: 38 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0013 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:
-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0006
Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0013 Cumple
Diametro minimo de las barras:
-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm
Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
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Referencia: M3
Dimensiones: 220 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:3d12¢c/20

Comprobacion Valores Estado
Separacién maxima entre barras:
Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méaximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 20 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Célculo de estructuras de cimentacién”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccion Y hacia arriba: Minimo: 15 cm

Calculado: 165 cm Cumple
-Armado inf. direccion Y hacia abajo: Minimo: 0 cm

Calculado: 0 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: M4
Dimensiones: 115 x 45
Armados: Xi:@12c¢/25 Yi:@12c/25
Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.968 kp/cm? Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 2.191 kp/cm? Cumple
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Referencia: M4
Dimensiones: 115 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los

coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccién X: Reserva seguridad: 1715.9%  |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
Flexion en la zapata:

-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 135.33 t-m Cumple
Cortante en la zapata:

-En direccion X: Cortante: 0.00 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 510.92 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:

- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 123.23 t/m? Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 45 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 17 cm

-M4: Calculado: 38 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple
Cuantia minima necesaria por flexion:

-Armado inferior direccion Y: Minimo: 0.0007

Articulo 42.3.2 de la norma EHE-08 Calculado: 0.0011 Cumple
Diametro minimo de las barras:

- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
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Referencia: M4
Dimensiones: 115 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Separacién maxima entre barras:
Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Separacién minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién”. Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccién Y: Calculado: 25 cm Cumple
Longitud de anclaje:
Criterio del libro "Calculo de estructuras de cimentaci6on”, J. Calavera. Ed.
INTEMAC, 1991
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Minimo: 15 cm

Calculado: 60 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Minimo: 0 cm

Calculado: 0 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm
-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: M5
Dimensiones: 115 x 45
Armados: Xi:@12¢/25 Yi:@12c/25
Comprobacién Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 1.917 kp/cm?
-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm? Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm? Cumple
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Referencia: M5
Dimensiones: 115 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los

coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 57022.4 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 85606.7 % |Cumple
Flexion en la zapata:

-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 0.00 t-m Cumple
Cortante en la zapata:

-En direccion X: Cortante: 0.00 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 247.14 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:

- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 119.86 t/m? Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 45 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 20 cm

-M5: Calculado: 38 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple
Diametro minimo de las barras:

- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:

Avrticulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Méaximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
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Referencia: M5
Dimensiones: 115 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacion". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

- Armado inferior direccién X: Calculado: 25 cm Cumple
- Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: M6
Dimensiones: 115 x 45
Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado

Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros

-Tension media en situaciones persistentes: Maximo: 2 kp/cm?2

Calculado: 1.975 kp/cm? Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.999 kp/cm? Cumple

Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 24281.0 % |Cumple

-En direccion Y: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple

Flexién en la zapata:
-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 0.00 t-m Cumple

Cortante en la zapata:

-En direccién X: Cortante: 0.00 t Cumple
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Referencia: M6
Dimensiones: 115 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
-En direccion Y: Cortante: 597.68 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:

- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 120.58 t/m? Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 45 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 17 cm

-Mé: Calculado: 38 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009

-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple
Diametro minimo de las barras:

-Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Calculo de Estructuras de

Cimentacion”. Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccion Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: M1
Dimensiones: 120 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:
Criterio de CYPE Ingenieros
-Tension media en situaciones persistentes: Méaximo: 2 kp/cm?

Calculado: 1.824 kp/cm? Cumple
-Tensién méaxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm?

Calculado: 1.906 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:
Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos
para todas las combinaciones de equilibrio.
-En direccion X: Reserva seguridad: 4489.9 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 120451.3 % |Cumple
Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple
-En direccion Y: Momento: 0.00 t-m Cumple
Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.00 t Cumple
-En direccion Y: Cortante: 308.79 t Cumple
Compresion oblicua en la zapata:
- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2
Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 108.87 t/m2 Cumple
Canto minimo: Minimo: 25 cm
Avrticulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 45 cm Cumple
Espacio para anclar arranques en cimentacion: Minimo: 17 cm
-M1: Calculado: 38 cm Cumple
Cuantia geométrica minima:
Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.001 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.001 Cumple
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Referencia: M1
Dimensiones: 120 x 45

Armados: Xi:@12¢/25 Yi:d12c/25

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo de las barras:

- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacion del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple
Separacién maxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm

- Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Separacién minima entre barras:

Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de

Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm

-Armado inferior direccion X: Calculado: 25 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 25 cm Cumple
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: M7

Dimensiones: 80 x 30
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:@d12c/30
Comprobacion Valores Estado
Tensiones sobre el terreno:

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 1.972 kp/cm?

-Tension media en situaciones persistentes: Méaximo: 2 kp/cm?2 Cumple
-Tension maxima en situaciones persistentes: Maximo: 2.5 kp/cm? Cumple
Vuelco de la zapata:

Si el % de reserva de seguridad es mayor que cero, quiere decir que los
coeficientes de seguridad al vuelco son mayores que los valores estrictos exigidos

para todas las combinaciones de equilibrio.

-En direccion X: Reserva seguridad: 18766.0 % |Cumple
-En direccion Y: Reserva seguridad: 100000.0 % |Cumple
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Referencia: M7
Dimensiones: 80 x 30
Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado

Flexion en la zapata:
-En direccion X: Momento: 0.00 t-m Cumple

-En direccion Y: Momento: 0.00 t-m Cumple

Cortante en la zapata:
-En direccion X: Cortante: 0.00 t Cumple

-En direccion Y: Cortante: 46.58 t Cumple

Compresion oblicua en la zapata:

- Situaciones persistentes: Maximo: 509.68 t/m?2

Criterio de CYPE Ingenieros Calculado: 51.01 t/m?2 Cumple

Canto minimo: Minimo: 25 cm

Articulo 58.8.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Espacio para anclar arranques en cimentacion: .
P P q Minimo: 17 cm

-M7: Calculado: 23 cm Cumple

Cuantia geométrica minima:

Articulo 42.3.5 de la norma EHE-08 Minimo: 0.0009
-Armado inferior direccion X: Calculado: 0.0013 Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 0.0013 Cumple

Diametro minimo de las barras:

- Parrilla inferior: Minimo: 12 mm

Recomendacién del Articulo 58.8.2 (norma EHE-08) Calculado: 12 mm Cumple

Separacion maxima entre barras:

Articulo 58.8.2 de la norma EHE-08

-Armado inferior direccién X:

Maximo: 30 cm

Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
Separacioén minima entre barras:
Criterio de CYPE Ingenieros, basado en: J. Calavera. "Célculo de Estructuras de
Cimentacién". Capitulo 3.16 Minimo: 10 cm
-Armado inferior direccion X: Calculado: 30 cm Cumple
-Armado inferior direccion Y: Calculado: 30 cm Cumple
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Referencia: M7
Dimensiones: 80 x 30

Armados: Xi:@12¢/30 Yi:4d12¢/30

Comprobacion Valores Estado
Longitud minima de las patillas: Minimo: 12 cm

-Armado inf. direccién Y hacia arriba: Calculado: 15 cm Cumple
-Armado inf. direccién Y hacia abajo: Calculado: 15 cm Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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1.1.10.3.- Listado de vigas de atado
1.1.10.3.1.- Descripcion

Referencias|Tipo|Geometria Armado

[P4 - P13] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P6 - P15] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P13 - P14] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P14 - P15] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2312
Estribos: 1x@8c/30

[P4 - P5] C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 212
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8¢/30

[P5-P6] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2012
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2@12
Estribos: 1x@8c/30

[P5 - P14] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8¢/30

[P6 - P7] C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2@12
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P7 - P8] C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2@12
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P15 - P16] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P7 - P16] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2312
Estribos: 1x@8c/30

[P12 - P13] |C.1 |Ancho: 40.0 cm|Superior: 2812
Canto: 40.0 cm |Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30
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Referencias

Tipo

Geometria

Armado

[P3 - P4]

C1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P3 - P12]

Cl

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P2 - P3]

Cl1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2@12
Estribos: 1x@8c/30

[P11 - P12]

C1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P2 - P11]

Ci1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P10 - P11]

C1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P1-P2]

C1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P1 - P10]

Cl

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P8 - P9

Cl

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P9 - P18]

Cl

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P8 - P17]

Ci1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P16 - P17]

Ci1

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30

[P17 - P18]

Cl

Ancho: 40.0 cm
Canto: 40.0 cm

Superior: 2012
Inferior: 2012
Estribos: 1x@8c/30
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Anexo Cimentacion y Estructura

Referencia: [P4 - P13] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 17x1.41 23.97
Peso (kg) 17x0.56 9.46
Totales Longitud (m) 23.97 29.20
Peso (kg) 9.46 25.9235.38
Total con mermas Longitud (m) 26.37| 32.12
(10.00%) Peso (kg) 10.41 28.5138.92

Referencia: [P6 - P15] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48|12.96
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 17x1.41 23.97
Peso (kg) 17x0.56 9.46
Totales Longitud (m) 23.97 29.20
Peso (kg) 9.46 25.9235.38
Total con mermas Longitud (m) 26.37 32.12
(10.00%) Peso (kg) 10.41 28.5138.92

Referencia: [P13 - P14] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 212
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 14.10 21.20
Peso (kg) 5.56/ 18.82/24.38
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Referencia: [P13 - P14] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12 20.7026.82
Referencia: [P14 - P15] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410/ 21.20
Peso (kg) 5.56 18.8224.38
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12 20.7026.82
Referencia: [P4 - P5] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 78 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410/ 21.20
Peso (kg) 5.56 18.8224.38
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12 20.7026.82
Referencia: [P5 - P6] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 8 212
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
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Referencia: [P5 - P6] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60

Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10

Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410 21.20

Peso (kg) 5.56/ 18.82/24.38
Total con mermas Longitud (m) 15,51 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12) 20.70/26.82

Referencia: [P5 - P14]
Nombre de armado

Armado viga - Armado inferior

Armado viga - Armado superior

Armado viga - Estribo

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15

8

17x1.41
17x0.56

23.97
9.46

26.37
10.41

@12

2x7.30
2x6.48

2x7.30
2x6.48

29.20
25.92

32.12
28.51

Total

14.60
12.96

14.60
12.96

23.97

9.46

35.38

38.92

Referencia: [P6 - P7] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410/ 21.20
Peso (kg) 5.56 18.8224.38
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12 20.70 26.82
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Referencia: [P7 - P8] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 11x1.41 1551
Peso (kg) 11x0.56 6.12
Totales Longitud (m) 1551 23.20
Peso (kg) 6.12| 20.60/26.72
Total con mermas Longitud (m) 17.06 25.52
(10.00%) Peso (kg) 6.73 22.66/29.39

Referencia: [P15 - P16]
Nombre de armado

Armado viga - Armado inferior

Armado viga - Armado superior

Armado viga - Estribo

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15

8

10x1.41
10x0.56

14.10
5.56

1551
6.12

@12

2x5.30
2x4.71

2x5.30
2x4.71

21.20
18.82

23.32
20.70

Total

10.60
9.41

10.60
9.41

14.10

5.56

24.38

26.82

Referencia: [P7 - P16] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 16x1.41 22.56
Peso (kg) 16x0.56 8.90
Totales Longitud (m) 2256 29.20
Peso (kg) 8.90 25.9234.82
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Referencia: [P7 - P16] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Total con mermas Longitud (m) 24.82 32.12
(10.00%) Peso (kg) 9.79] 28.51 38.30
Referencia: [P12 - P13] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410/ 21.20
Peso (kg) 5.56 18.8224.38
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12 20.7026.82
Referencia: [P3 - P4] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.30/10.60
Peso (kg) 2x4.71| 9.41
Armado viga - Estribo Longitud (m) 10x1.41 14.10
Peso (kg) 10x0.56 5.56
Totales Longitud (m) 1410/ 21.20
Peso (kg) 5.56/ 18.8224.38
Total con mermas Longitud (m) 1551 23.32
(10.00%) Peso (kg) 6.12| 20.70 26.82
Referencia: [P3 - P12] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 8 212
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48|12.96
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Referencia: [P3 - P12] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60

Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 16x1.41 22.56

Peso (kg) 16x0.56 8.90
Totales Longitud (m) 2256 29.20

Peso (kg) 8.90| 25.92/34.82
Total con mermas Longitud (m) 2482 32.12
(10.00%) Peso (kg) 9.79 28.51/38.30

Referencia: [P2 - P3]
Nombre de armado

Armado viga - Armado inferior

Armado viga - Armado superior

Armado viga - Estribo

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15

8

11x1.41
11x0.56

1551
6.12

17.06
6.73

@12

2x5.80
2x5.15

2x5.80
2x5.15

23.20
20.60

25.52
22.66

Total

11.60
10.30

11.60
10.30

1551

6.12

26.72

29.39

Referencia: [P11 - P12] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 11x1.41 15.51
Peso (kg) 11x0.56 6.12
Totales Longitud (m) 15.51] 23.20
Peso (kg) 6.12 20.60 26.72
Total con mermas Longitud (m) 17.06| 25.52
(10.00%) Peso (kg) 6.73 22.6629.39
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Referencia: [P2 - P11] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 16x1.41 22.56
Peso (kg) 16x0.56 8.90
Totales Longitud (m) 2256 29.20
Peso (kg) 8.90| 25.92/34.82
Total con mermas Longitud (m) 2482 32.12
(10.00%) Peso (kg) 9.79 28.51/38.30

Referencia: [P10 - P11]
Nombre de armado

Armado viga - Armado inferior

Armado viga - Armado superior

Armado viga - Estribo

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15

8

14x1.41
14x0.56

19.74
7.79

21.71
8.57

@12

2x5.80
2x5.15

2x5.80
2x5.15

23.20
20.60

25.52
22.66

Total

11.60
10.30

11.60
10.30

19.74

7.79

28.39

31.23

Referencia: [P1 - P2] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 14x1.41 19.74
Peso (kg) 14x0.56 7.79
Totales Longitud (m) 19.74) 23.20
Peso (kg) 7.79 20.60 28.39
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Referencia: [P1 - P2] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Total con mermas Longitud (m) 21.71 25.52
(10.00%) Peso (kg) 8.57| 22.6631.23
Referencia: [P1 - P10] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado a8 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 21x1.41 29.61
Peso (kg) 21x0.56 11.68
Totales Longitud (m) 29.61 29.20
Peso (kg) 11.68 25.92|37.60
Total con mermas Longitud (m) 32.57| 32.12
(10.00%) Peso (kg) 12.85 28.51/41.36
Referencia: [P8 - P9] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 14x1.41 19.74
Peso (kg) 14x0.56 7.79
Totales Longitud (m) 19.74) 23.20
Peso (kg) 7.79] 20.6028.39
Total con mermas Longitud (m) 21.71] 25.52
(10.00%) Peso (kg) 8.57| 22.6631.23
Referencia: [P9 - P18] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 8 212
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x7.30/14.60
Peso (kg) 2x6.48|12.96
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Referencia: [P9 - P18] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x7.30/14.60

Peso (kg) 2x6.48/12.96
Armado viga - Estribo Longitud (m) 21x1.41 29.61

Peso (kg) 21x0.56 11.68
Totales Longitud (m) 29.61 29.20

Peso (kg) 11.68 25.9237.60
Total con mermas Longitud (m) 32.57 32.12
(10.00%) Peso (kg) 12.85 28.5141.36

Referencia: [P8 - P17]
Nombre de armado

Armado viga - Armado inferior

Armado viga - Armado superior

Armado viga - Estribo

Totales

Total con mermas
(10.00%)

Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)
Longitud (m)
Peso (kg)

B 500 S, Ys=1.15

8

16x1.41
16x0.56

22.56
8.90

24.82
9.79

@12

2x7.30
2x6.48

2x7.30
2x6.48

29.20
25.92

32.12
28.51

Total

14.60
12.96

14.60
12.96

22.56

8.90

34.82

38.30

Referencia: [P16 - P17] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado 28 12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 11x1.41 15.51
Peso (kg) 11x0.56 6.12
Totales Longitud (m) 15.51] 23.20
Peso (kg) 6.12 20.60 26.72
Total con mermas Longitud (m) 17.06| 25.52
(10.00%) Peso (kg) 6.73 22.6629.39
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Referencia: [P17 - P18] B 500 S, Ys=1.15 Total
Nombre de armado @28 @12
Armado viga - Armado inferior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Armado superior Longitud (m) 2x5.80/11.60
Peso (kg) 2x5.15/10.30
Armado viga - Estribo Longitud (m) 14x1.41 19.74
Peso (kg) 14x0.56 7.79
Totales Longitud (m) 19.74 23.20
Peso (kg) 7.79] 20.60/28.39
Total con mermas Longitud (m) 21.71 25.52
(10.00%) Peso (kg) 8.57 22.66/31.23

Resumen de medicion (se incluyen mermas de acero):

- B500S, Ys=1.15 Hormigon (m3) Encofrado

(kg) (m?)
Elemento 28 212 Total HA-25, Yc=1.5 Limpieza
Referencia: [P4 - P13] | 10.41) 28.51 38.92 0.74 0.19 3.72
Referencia: [P6 - P15] | 10.41 28.51 38.92 0.74 0.19 3.72
Referencia: [P13 - P14] 6.12| 20.70 26.82 0.42 0.11 2.12
Referencia: [P14 - P15] 6.12) 20.70 26.82 0.42 0.11 2.12
Referencia: [P4 - P5] 6.12 20.70 26.82 0.42 0.11 2.12
Referencia: [P5 - P6] 6.12 20.70 26.82 0.42 0.11 2.12
Referencia: [P5 - P14] | 10.41 28.51 38.92 0.74 0.19 3.72
Referencia: [P6 - P7] 6.12 20.70 26.82 0.40 0.10 2.02
Referencia: [P7 - P8] 6.73 22.66 29.39 0.46 0.12 2.32
Referencia: [P15 - P16] 6.12) 20.70 26.82 0.40 0.10 2.02
Referencia: [P7 - P16] 9.79 28.51 38.30 0.70 0.18 3.52
Referencia: [P12 - P13] 6.12) 20.70 26.82 0.40 0.10 2.02
Referencia: [P3 - P4] 6.12| 20.70 26.82 0.40 0.10 2.02
Referencia: [P3 - P12] 9.79| 28.51 38.30 0.70 0.18 3.52
Referencia: [P2 - P3] 6.73 22.66 29.39 0.46 0.12 2.32
Referencia: [P11 - P12] 6.73 22.66 29.39 0.46 0.12 2.32
Referencia: [P2 - P11] 9.79| 28.51 38.30 0.70 0.18 3.52
Referencia: [P10 - P11] 8.57 22.66 31.23 0.58 0.15 2.92
Referencia: [P1 - P2] 8.57 22.66 31.23 0.58 0.15 2.92
Referencia: [P1 - P10] | 12.85 28.51 41.36 0.94 0.24 4.72
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.~ B500 S, Ys=1.15 Hormigén (m?3) Encofrado
(kg) (m2)
Elemento 78 @12 | Total|HA-25, Yc=1.5 Limpieza
Referencia: [P8 - P9] 8.57| 22.66 31.23 0.58 0.15 2.92
Referencia: [P9 - P18] | 12.85 28.51 41.36 0.94 0.24 4.72
Referencia: [P8 - P17] 9.79 28.51 38.30 0.70 0.18 3.52
Referencia: [P16 - P17] 6.73 22.66 29.39 0.46 0.12 2.32
Referencia: [P17 - P18] 8.57 22.66 31.23 0.58 0.15 2.92
Totales 206.25 603.47 809.72 14.44 3.61 72.20

1.1.10.3.3.- Comprobacién

Referencia: C.1 [P4 - P13] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 2012

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado

Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm|Cumple

Separacién minima armadura longitudinal:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Separacién maxima estribos:

-Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P6 - P15] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P13 - P14] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P13 - P14] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: C.1 [P14 - P15] (Viga de atado)

-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm

-Armadura superior: 2812

-Armadura inferior: 2012

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8¢/30

Referencia: C.1 [P14 - P15] (Viga de atado)

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P4 - P5] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P5 - P6] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P5 - P14] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P5 - P14] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: C.1 [P6 - P7] (Viga de atado)

-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm

-Armadura superior: 2812

-Armadura inferior: 2012

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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Referencia: C.1 [P6 - P7] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P7 - P8] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P15 - P16] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P7 - P16] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P7 - P16] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: C.1 [P12 - P13] (Viga de atado)

-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm

-Armadura superior: 2812

-Armadura inferior: 2012

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm

-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:

- Sin cortantes: Maximo: 30 cm

Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8¢/30

Referencia: C.1 [P12 - P13] (Viga de atado)

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P3 - P4] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P3 - P12] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
- Armadura inferior: Calculado: 28 cm Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P2 - P3] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P2 - P3] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P11 - P12] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8¢/30

Referencia: C.1 [P11 - P12] (Viga de atado)

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P2 - P11] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P10 - P11] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
- Armadura inferior: Calculado: 28 cm Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P1 - P2] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P1 - P2] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P1 - P10] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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Referencia: C.1 [P1 - P10] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P8 - P9] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: C.1 [P9 - P18] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8¢/30

Comprobacion Valores Estado
Didmetro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacién minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién méxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P8 - P17] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 212
-Estribos: 1x@8c/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm
Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacién minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
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Referencia: C.1 [P8 - P17] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Méximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P16 - P17] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple
Separacion minima entre estribos: Minimo: 2 cm
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 29.2 cm Cumple
Separacién minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
- Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm Cumple

Separacion maxima armadura longitudinal:

Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08
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Referencia: C.1 [P16 - P17] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 212

-Armadura inferior: 212

-Estribos: 1x@8c¢/30

Comprobacion Valores Estado
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: C.1 [P17 - P18] (Viga de atado)
-Dimensiones: 40.0 cm x 40.0 cm
-Armadura superior: 2812
-Armadura inferior: 2012
-Estribos: 1x@8¢/30
Comprobacion Valores Estado
Diametro minimo estribos: Minimo: 6 mm

Calculado: 8 mm  |Cumple

Separacion minima entre estribos:

Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08

Minimo: 2 cm

Calculado: 29.2 cm|Cumple
Separacion minima armadura longitudinal:
Articulo 69.4.1 de la norma EHE-08 Minimo: 2 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple
Separacién maxima estribos:
-Sin cortantes: Maximo: 30 cm
Articulo 44.2.3.4.1 de la norma EHE-08 Calculado: 30 cm  |Cumple
Separacién maxima armadura longitudinal:
Articulo 42.3.1 de la norma EHE-08 Maximo: 30 cm
-Armadura superior: Calculado: 28 cm  |Cumple
-Armadura inferior: Calculado: 28 cm  |Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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1.1.10.4.- Listado de placas de anclaje

1.1.10.4.1.- Descripcion

Referencias Placa base Disposicion Rigidizadores Pernos
P1, P9, P10, |Ancho X: 450 mm|Posicion X: Centrada|Paralelos X: - 4@20 mm L=30 cm
P18 Ancho Y: 500 mm|Posicién Y: Centrada|Paralelos Y: - Prolongacién recta

Espesor: 18 mm

P2, P3, P4, P5,/Ancho X: 350 mm|Posicion X: Centrada|Paralelos X: 2(100x0x10.0) 416 mm L=30 cm
P6, P7, P8, Ancho Y: 350 mm|Posicién Y: Centrada|Paralelos Y: 2(100x0x10.0) |Prolongacion recta
P11, P12, P13, |Espesor: 15 mm
P14, P15, P16,
P17

1.1.10.4.- Medicidén

1.1.10.4.1.- Medicion de pernos de placas de anclaje

Pilares Pernos Acero Longitud Peso Totales Totales
m kp m kp
P1, P9, P10, P18 1620 mm L=36 B 400 S, Ys=1.15 16 x 0.36 16 x
cm (corrugado) 0.88

P2, P3, P4, P5, P6,

P7,
P8, P11, P12, P13, |56@16 mm L=35 B400S, Ys=1.15 56 x 0.35 56 x
P14, cm (corrugado) 0.55
P15, P16, P17
25.38 45.15
Totales 25.38 45.15

1.1.10.4.2.- Medicién de pernos de placas de anclaje

Pilares Acero Peso kp | Totales kp

P1, P9, P10, P18 S275) 4x31.79

P2, P3, P4, P5, P6, P7,
P8, P11, P12, P13, P14,
P15, P16, P17 S27514 x 19.92

406.04

Totales 406.04
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1.1.10.4.2.- Comprobacién

Referencia: P1

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta
-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 60 mm
3 diametros Calculado: 370 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 30 mm
1.5 diametros Calculado: 40 mm Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 23 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:
- Traccion: Méximo: 5.228 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 3.66 t

Calculado: 0.019 t Cumple
-Traccion + Cortante: Méaximo: 5.228 t

Calculado: 0.027 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 10.243 t

Calculado: O t Cumple

Tension de Von Mises en vastago de pernos:

Maximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 11.7742 kp/cm?

Cumple

Aplastamiento perno en placa:

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa

Maximo: 19.222 t
Calculado: 0.019 t

Cumple

Tension de Von Mises en secciones globales:
-Derecha:

-lzquierda:

- Arriba:

- Abajo:

Maximo: 2669.77 kp/cm?

Calculado: 615.673 kp/cm?2
Calculado: 615.673 kp/cm?
Calculado: 904.792 kp/cm?2

Calculado: 904.792 kp/cm?2

Cumple
Cumple
Cumple

Cumple

Flecha global equivalente:

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos

-Derecha:

-lzquierda:

Minimo: 250

Calculado: 2453.1

Calculado: 2453.1
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Referencia: P1

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado
- Arriba: Calculado: 1263.48 Cumple
- Abajo: Calculado: 1263.48 Cumple

Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm2

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo

Calculado: 0 kp/cm? Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P2

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 didmetros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 didmetros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:
-Traccion: Méximo: 4.182 t
Calculado: O t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t
Calculado: 0.114 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.163 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: 0 t Cumple
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Referencia: P2

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Tensién de Von Mises en vastago de pernos: Méximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 109.509 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.114 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 465.855 kp/cm?|Cumple
-Izquierda: Calculado: 465.855 kp/cm?|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm2

Tensién por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P3

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm

-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)
Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méaximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
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Referencia: P3

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacién Valores Estado
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
- Cortante: Maximo: 2.928 t

Calculado: 0.11 t Cumple
-Traccion + Cortante: Méximo: 4.182 t

Calculado: 0.157 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 105.171 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.11 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 446.551 kp/cm?2|Cumple
-lzquierda: Calculado: 446.551 kp/cm?|Cumple
- Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones
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Referencia: P4

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.11 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0.158 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 105.62 kp/cm? |Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.11 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 394.915 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 394.915 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
-Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
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Referencia: P4

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo

Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P5

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigén:
- Traccion: Méximo: 4.182 t
Calculado: 0 t Cumple
- Cortante: Maximo: 2.928 t
Calculado: 0.117 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.167 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 111.687 kp/cm?|Cumple
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Referencia: P5

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.117 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 358.081 kp/cm?|Cumple
-1zquierda: Calculado: 358.081 kp/cm?|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensi6n por traccién de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P6

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple

Separacion minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méaximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigén:
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Referencia: P6

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.111t Cumple
-Traccion + Cortante: Méximo: 4.182 t

Calculado: 0.158 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 106.164 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.111 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 394.795 kp/cm?2|Cumple
-lIzquierda: Calculado: 394.795 kp/cm?2|Cumple
- Arriba: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm2

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P7

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P7

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.111 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0.159 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 106.259 kp/cm?|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.111 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 446.222 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 446.222 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
-Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
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Referencia: P7

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo

Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P8

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigén:
- Traccion: Méximo: 4.182 t
Calculado: 0 t Cumple
- Cortante: Maximo: 2.928 t
Calculado: 0.116 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.166 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 111.199 kp/cm?2|Cumple
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Referencia: P8

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS

Comprobacion Valores Estado
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.116 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 465.387 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 465.387 kp/cm?|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensi6n por traccién de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P9

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm

-Pernos: 4320 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre pernos: Mfnimo: 60 mm

3 diametros Calculado: 370 mm Cumple
Separacion minima pernos-borde: Minimo: 30 mm

1.5 diametros Calculado: 40 mm Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 23 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Méximo: 5.228 t

Calculado: O t Cumple
-Cortante: Maximo: 3.66 t
Calculado: 0.02 t Cumple
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Referencia: P9

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado
-Traccion + Cortante: Méximo: 5.228 t

Calculado: 0.029 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Méximo: 10.243 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Méximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 12.4166 kp/cm2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 19.222 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.02 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 617.794 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 617.794 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 907.931 kp/cm?2|Cumple
- Abajo: Calculado: 907.931 kp/cm?2|Cumple

Flecha global equivalente:

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Minimo: 250

-Derecha: Calculado: 2444.75 Cumple
-lzquierda: Calculado: 2444.75 Cumple
- Arriba: Calculado: 1259.18 Cumple
- Abajo: Calculado: 1259.18 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensién por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P10
-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 4@20 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

Comprobacién Valores Estado

Separacién minima entre pernos: Minimo: 60 mm

3 diametros Calculado: 370 mm Cumple
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Referencia: P10

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado
Separacioén minima pernos-borde: Minimo: 30 mm
1.5 diametros Calculado: 40 mm Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 23 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:
-Traccion: Maximo: 5.228 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 3.66 t

Calculado: 0.022 t Cumple
-Traccion + Cortante: Méximo: 5.228 t

Calculado: 0.032 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Maximo: 10.243 t

Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 13.7745 kp/cm?2|Cumple
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 19.222 t
Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.022 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 614.127 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 614.127 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 902.584 kp/cm?2|Cumple
-Abajo: Calculado: 902.584 kp/cm?2|Cumple
Flecha global equivalente:
Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Minimo: 250
-Derecha: Calculado: 2459.48 Cumple
-Izquierda: Calculado: 2459.48 Cumple
- Arriba: Calculado: 1266.77 Cumple
- Abajo: Calculado: 1266.77 Cumple
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Referencia: P10

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?
Tensién por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P11
-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta
-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)
Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacion minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 didmetros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:
- Traccion: Maximo: 4.182 t
Calculado: O t Cumple
- Cortante: Méximo: 2.928 t
Calculado: 0.121 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.172 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: 0 t Cumple

Tensién de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 115.468 kp/cm?

Cumple
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Referencia: P11

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.121 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 467.482 kp/cm?|Cumple
-1zquierda: Calculado: 467.44 kp/cm? |Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensi6n por traccién de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P12

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple

Separacion minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méaximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigén:
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Referencia: P12

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.115t Cumple
-Traccion + Cortante: Méximo: 4.182 t

Calculado: 0.165 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 110.539 kp/cm2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.115t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 448.315 kp/cm?2|Cumple
-lIzquierda: Calculado: 448.075 kp/cm?2|Cumple
- Arriba: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm2

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P13

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P13

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.115t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0.165t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 110.441 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.115t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 396.542 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 396.527 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
-Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
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Referencia: P13

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo

Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P14

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigén:
- Traccion: Méximo: 4.182 t
Calculado: 0 t Cumple
- Cortante: Maximo: 2.928 t
Calculado: 0.121 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.173 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 115.965 kp/cm?|Cumple
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Referencia: P14

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.121 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 359.846 kp/cm?|Cumple
-1zquierda: Calculado: 359.804 kp/cm?|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensi6n por traccién de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P15

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado

Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple

Separacion minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méaximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigén:
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Referencia: P15

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.115t Cumple
-Traccion + Cortante: Méximo: 4.182 t

Calculado: 0.164 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: O t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 109.898 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.115t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 396.494 kp/cm?2|Cumple
-lIzquierda: Calculado: 396.424 kp/cm?2|Cumple
- Arriba: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm2 Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm2

Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P16

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 4@16 mm L=30 cm Prolongacidn recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacién Valores Estado
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Referencia: P16

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Separacién minima entre pernos: Minimo: 48 mm

3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm

1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Méximo: 50

-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple

Anclaje perno en hormigon:

-Traccion: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0 t Cumple
-Cortante: Méximo: 2.928 t

Calculado: 0.114 t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t

Calculado: 0.163 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t

Calculado: 0 t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Maximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 109.446 kp/cm?2|Cumple

Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.114 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 447.966 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 448.122 kp/cm?2|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
-Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
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Referencia: P16

-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta
-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm

Comprobacion Valores Estado
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?
Tensién por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
Referencia: P17
-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta
-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)
Comprobaciéon Valores Estado
Separacion minima entre pernos: Minimo: 48 mm
3 diametros Calculado: 291 mm Cumple
Separacién minima pernos-borde: Minimo: 24 mm
1.5 diametros Calculado: 30 mm Cumple
Esbeltez de rigidizadores: Maximo: 50
-Paralelos a X: Calculado: 17.9 Cumple
-Paralelos a Y: Calculado: 17.5 Cumple
Longitud minima del perno: Minimo: 18 cm
Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigén:
- Traccion: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0 t Cumple
- Cortante: Maximo: 2.928 t
Calculado: 0.119°t Cumple
-Traccién + Cortante: Maximo: 4.182 t
Calculado: 0.17 t Cumple
Traccién en vastago de pernos: Maximo: 6.557 t
Calculado: O t Cumple

Tensién de Von Mises en vastago de pernos:

Méaximo: 3883.31 kp/cm?
Calculado: 113.782 kp/cm?

Cumple
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Referencia: P17

-Placa base: Ancho X: 350 mm Ancho Y: 350 mm Espesor: 15 mm
-Pernos: 416 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada
-Rigidizadores: Paralelos X: 2(100x0x10.0) Paralelos Y: 2(100x0x10.0)

Comprobacion Valores Estado
Aplastamiento perno en placa: Maximo: 12.815 t

Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.119 t Cumple
Tension de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 467.248 kp/cm?2|Cumple
-Izquierda: Calculado: 467.206 kp/cm?|Cumple
-Arriba: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
- Abajo: Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Flecha global equivalente: Minimo: 250

Limitacion de la deformabilidad de los vuelos Calculado: 100000 Cumple
Tensién de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?

Tensi6n por traccién de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm?2 Cumple

Se cumplen todas las comprobaciones

Referencia: P18
-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 4320 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicioén: Posicion X: Centrada Posicion Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado

Separacién minima entre pernos: Minimo: 60 mm

3 diametros Calculado: 370 mm Cumple

Separacion minima pernos-borde: Minimo: 30 mm

1.5 diametros Calculado: 40 mm Cumple

Longitud minima del perno: Minimo: 23 cm

Se calcula la longitud de anclaje necesaria por adherencia. Calculado: 30 cm Cumple
Anclaje perno en hormigon:
-Traccion: Maximo: 5.228 t

Calculado: Ot Cumple
-Cortante: Maximo: 3.66 t

Calculado: 0.021 t Cumple
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Referencia: P18

-Placa base: Ancho X: 450 mm Ancho Y: 500 mm Espesor: 18 mm
-Pernos: 420 mm L=30 cm Prolongacion recta

-Disposicién: Posicion X: Centrada Posicién Y: Centrada

Comprobacion Valores Estado
-Traccion + Cortante: Méaximo: 5.228 t

Calculado: 0.031 t Cumple
Traccion en vastago de pernos: Méaximo: 10.243 t

Calculado: 0t Cumple
Tension de Von Mises en vastago de pernos: Méaximo: 3883.31 kp/cm?

Calculado: 13.1092 kp/cm?2 |Cumple
Aplastamiento perno en placa: Maximo; 19.222 t
Limite del cortante en un perno actuando contra la placa Calculado: 0.021 t Cumple
Tensién de Von Mises en secciones globales: Maximo: 2669.77 kp/cm?
-Derecha: Calculado: 616.832 kp/cm?2 |Cumple
-Izquierda: Calculado: 616.832 kp/cm?2 |Cumple
-Arriba: Calculado: 906.534 kp/cm?2 |Cumple
- Abajo: Calculado: 906.534 kp/cm?2 |Cumple
Flecha global equivalente:
Limitacién de la deformabilidad de los vuelos Minimo: 250
-Derecha: Calculado: 2448.64 Cumple
-lzquierda: Calculado: 2448.64 Cumple
-Arriba: Calculado: 1261.18 Cumple
-Abajo: Calculado: 1261.18 Cumple
Tension de Von Mises local: Maximo: 2669.77 kp/cm?2
Tension por traccion de pernos sobre placas en voladizo Calculado: 0 kp/cm? Cumple
Se cumplen todas las comprobaciones
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1.1.11.- Comprobacién E.L.U. Pilares

En las tablas de comprobacion de pilares de acero no se muestran las
comprobaciones con coeficiente de aprovechamiento inferior al 10%.

“I: Limitacion de esbeltez

lw: Abolladura del alma inducida por el ala comprimida
Nc: Resistencia a compresion

NMyMz: Resistencia a flexién y axiles combinados
My: Resistencia a flexion eje Y

Vz: Resistencia a corte Z

MiVz: Resistencia a cortante Z y momento torsor combinados
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Secciéon Posicién Ne |[NMvyMz |Aprov. N MXX Myy Qx Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) |(kN) |(kN)

Cabeza |Cumple |[Cumple [1.7 |2.0 2.0 G, QW Ne,NMyMz  [6.53 |0.02 0.08 -0.05 |-0.04 |Cumple
Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple [1.8 [2.2 2.2 G, QW Ne,NMyMz [6.96 |0.11 -0.05 |-0.05 |-0.04 |Cumple

Cabeza |Cumple |Cumple (3.2 [3.7 3.7 G, QW Ne,NMyMz |12.22 |-0.23  |0.01 -0.01 [-0.19 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple (3.3 3.8 3.8 G, QW Ne,NMyMz |12.64 |0.23 -0.02  |-0.01 |-0.19 |Cumple

Cabeza |Cumple |[Cumple [4.8 |5.2 5.2 G, QW Ne,NMvMz  [18.04 |-0.17 |0.03 -0.02 |-0.09 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple (4.9 |5.1 5.1 G, QW Ne,NMyMz |18.46 |0.06 -0.03  |-0.02 |-0.09 |Cumple

Cabeza |Cumple |Cumple |6.6 |6.9 6.9 G, QW Ne,NMyMz [27.47 |0.04 0.04 -0.07 |0.04 |Cumple
Forjado 1 (-10.5--9 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple |6.7 (6.8 6.8 G, QW Ne,NMyMz |27.63 |0.01 -0.03 -0.07 |0.04 |Cumple
Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne My |Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple|14.2|/0.4 |0.4|145 |0.4 145 |G,Q® N¢,Mv,Vz,NMyMz,M:Vz |55.10 |0.23 |0.00 |0.00(-0.28|Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|14.2|1.5 [0.4|15.6 |0.4 |156 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [55.47 [0.82 |0.00 |0.00(-0.28|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|21.5(3.5 (2.324.7 (2.3 [24.7 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [83.63 |-1.91 |0.00 |0.00|-1.76|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|21.6(3.4 [2.324.7 |2.3 [24.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [84.00 [1.86 |0.00 |0.00|-1.76|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|28.82.7 [1.3/31.3 1.3 |31.3 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.16|-1.50 |0.00 |0.00|-1.02|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|28.9/1.2 [1.3/30.0 |1.3 [30.0 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.53|0.68 |0.00 |0.00|-1.02|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|40.4/0.5 |0.640.9 0.6 [40.9 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [167.60{0.29 |0.00 |0.00|0.46 |Cumple

Forjado 1 (-10.5 - -9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|40.4/< 0.1/0.6 |40.4 |0.6 [40.4 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.72|-0.01 |0.00 |0.00(|0.46 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne My |Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple|13.6/0.4 [0.3/13.9 0.3 [13.9 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [52.77 |0.22 |-0.01 |0.01|-0.27|Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|13.6/1.4 [0.3]15.0 |0.3 |15.0 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz [53.14 [0.79 |0.01 |0.01|-0.27|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|20.6(3.3 [2.2(23.7 2.2 [23.7 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [80.15 |-1.83 |0.00 |0.00|-1.68|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|20.7|3.2 |2.2|23.7 |2.2 |23.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [80.52 [1.79 |0.00 |0.00|-1.68|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|27.6/2.6 |1.3|30.0 [1.3 [30.0 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MVz |107.54|-1.44 |0.00 |0.00(-0.97|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|27.7|1.2 [1.3]28.8 |1.3 |28.8 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [107.90/0.65 |0.00 |0.00(-0.97|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|38.7/0.5 |0.6|39.2 |0.6 [39.2 |G, QWM N¢,My,Vz,NMyMz,MiVVz |1160.70/0.27 |0.00 |0.01|0.44 |Cumple

Forjado 1 (-10.5 - -9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|38.8|< 0.1/0.6 (38.8 0.6 |38.8 |G,QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |1160.81|-0.01 |0.00 |0.01(0.44 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne My |Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple|10.0/1.7 |1.3|11.7 |1.3 |11.7 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |38.98 |-0.96 |-0.02 |0.02|-1.00|Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple(10.1(2.1 [1.3]12.1 |1.3 |12.1 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz [39.35 [1.18 |0.01 |0.02|-1.00|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|16.7(2.7 [1.9/19.2 1.9 |19.2 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [65.16 |-1.47 |0.01 |0.00|-1.43|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|16.8/2.9 [1.9]19.5 |1.9 |19.5 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |65.53 [1.60 |0.00 |0.00|-1.43|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|23.5|2.6 [1.3|259 [1.3 |25.9 |G, QWM Nc,Mv,Vz,NMyMz,MVz |91.34 |-1.44 |0.00 |0.00(-0.98|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|23.6/1.2 [1.324.6 |1.3 [24.6 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [91.70 |0.66 |0.00 |0.00(-0.98|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|34.3/0.5 |0.6|34.7 |0.6 [34.7 |G,Q®M N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.14/0.27 |0.00 |0.00|0.44 |Cumple

Forjado 1 (-10.5 - -9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|34.3|< 0.1/0.6 (34.3 0.6 (343 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.25|-0.01 |0.00 |0.00|0.44 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 138




ULl

Ing

1.1.11.5.-P5

Universidad
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne My |Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple|6.6 4.2 |2.4|10.5 |2.4 |10.5 |G, QWM N¢,Mv,Vz,NMyMz,M:Vz |25.80 |-2.30 |0.00 |0.00|-1.85|Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple (6.7 |3.0 [2.4|9.5 24 |95 G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [26.17 [1.68 |0.00 |0.00|-1.85|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|13.32.1 [1.6(15.3 |1.6 |153 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |51.98 |-1.15 |0.00 |0.00|-1.22|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|13.4[2.7 [1.6(159 |1.6 159 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MVz |52.34 |1.48 |0.00 |0.00|-1.22|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|20.1|2.7 |1.3|22.6 |1.3 |22.6 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MVz |78.15 |-1.52 |0.00 |0.00(-1.03|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|20.2/11.2 |1.3|21.3 [1.3 |21.3 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |78.51 |0.69 |0.00 |0.00{-1.03|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|31.1/0.5 |0.6|31.6 |0.6 [31.6 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |128.94/0.29 |0.00 |0.00(|0.47 |Cumple

Forjado 1 (-10.5 - -9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|31.1|< 0.1]0.6 (31.1 0.6 |31.1 |G, QW Ne¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |129.05|-0.02 |0.00 |0.00(0.47 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccién |Posicion Ne |[My |Vz |[NMyMz|MiVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza|Comp.
(%) |(%) [(%)|(%) (%) |(%) (kN)  |(kN-m)|(kN-m) (kN) |(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple(10.0{1.7 |1.3|11.7 |13 |11.7 |G, QO N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |38.98 |-0.96 |0.02 |-0.02|-1.00|Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|10.1/12.1 |1.3]12.1 [1.3 |12.1 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz|39.35 |1.18 |-0.01 |[-0.02|-1.00|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|16.7|2.7 |1.9]19.2 [1.9 |19.2 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |65.16 |-1.47 |-0.01 |0.01 |-1.43|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|16.8/2.9 |1.9]/19.5 [1.9 |19.5 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz |65.53 |1.60 |0.00 [0.01 |-1.43|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|23.5|2.6 |1.3/25.9 |1.3 |25.9 |G, QM N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |91.34 |-1.44 |0.00 |0.00 |-0.98|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|23.6/1.2 |1.3]24.7 [1.3 |24.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz|91.70 |0.66 |0.00 |0.00 |-0.98|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple(34.3|0.5 |0.6|34.7 |0.6 |[34.7 |G,Q® N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.14|0.27 |0.00 |0.00 [0.44 |Cumple

Forjado 1 (-10.5--9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|34.3/< 0.1/0.6(34.3 [0.6 |34.3 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.25|-0.02 |0.00 |0.00 [0.44 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne |[My |Vz [NMyMz|MiVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza|Comp.
(%) (%) |(%0)|(%)  |(%) (%) (kN) | (kN-m) (kN-m)|(kN) |(kN)

Cabeza |Cumple|Cumple|13.6|0.4 |0.3/13.9 |0.3 |13.9 |G, QM Ne,Mv,Vz,NMyMz,MVz |52.77 |10.22 |0.01 |-0.01|-0.27 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|13.6/1.4 |0.3/15.0 [0.3 |15.0 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |53.14 |0.79 |-0.01 |-0.01|-0.27|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|20.6/3.3 |2.2|23.7 (2.2 |23.7 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |80.15 |-1.84 |0.00 |0.00 |-1.68|Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|20.7|3.2 |2.2/23.7 (2.2 |23.7 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz [80.52 (1.79 |0.00 |0.00 |-1.68|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|27.6|2.6 |1.3/30.0 |1.3 |30.0 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |107.54|-1.44 |0.00 |0.00 |-0.97|Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|27.7|1.2 |1.3/28.8 |1.3 |28.8 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz|107.90(/0.65 |0.00 |0.00 [-0.97|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple(38.7|0.5 |0.6/39.2 |0.6 |39.2 |G, QM N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |160.70|0.27 |0.00 |-0.01|0.44 |Cumple

Forjado 1 (-10.5--9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|38.8|< 0.1]|0.6 |38.8 0.6 |38.8 |G,QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |160.81|-0.02 |0.00 |-0.01|0.44 |Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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1.1.11.8.- P8

Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones Esfuerzos pésimos
Tramo Seccion |Posicion Ne My |Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) (kN)|(kN)
Cabeza |Cumple|Cumple|14.2|/0.4 |0.4|145 |0.4 145 |G,Q® N¢,Mv,Vz,NMyMz,M:Vz |55.10 |0.23 |0.00 |0.00(-0.28|Cumple
Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|14.2|1.5 [0.4|15.6 |0.4 |156 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |55.47 |0.82 |0.00 |0.00|-0.28|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|21.5(3.5 (2.324.7 (2.3 [24.7 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [83.63 |-1.91 |0.00 |0.00|-1.76|Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|21.6(3.4 [2.324.7 |2.3 [24.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [84.00 [1.86 |0.00 |0.00|-1.76|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|28.82.7 [1.3/31.3 1.3 |31.3 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.16|-1.50 |0.00 |0.00|-1.02|Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|28.9/1.2 [1.3/30.0 |1.3 [30.0 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.53|0.68 |0.00 |0.00|-1.02|Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|40.4/0.5 |0.640.9 0.6 [40.9 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [167.60(0.28 |0.00 |0.00|0.46 |Cumple
Forjado 1 (-10.5 - -9 m) |HE 320 B
Pie Cumple|Cumple |40.4|< 0.1/0.6 |40.5 0.6 |40.5 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.71|-0.02 |0.00 |0.00(|0.46 |Cumple
Notas:
1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
1.1.11.9.- P9
Seccion de acero laminado
Comprobaciones Esfuerzos pésimos
Tramo Seccion Posicion Ne |[NMyMz |Aprov. N MXX Myy Qx |Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) |(kN) |(kN)
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccién Posicién Ne |[NMvyMz |Aprov. N MXX Myy Qx |Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) |(kN) |(kN)
Cabeza |Cumple |Cumple (1.7 |2.0 2.0 G, QW Ne,NMyMz [6.52 |0.02 -0.08 0.05 |-0.04 |Cumple
Forjado 4 (-3 -0 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |1.8 (2.2 2.2 G, QW Ne,NMvMz [6.95 |0.11 0.05 0.05 |-0.04 [Cumple
Cabeza |[Cumple |[Cumple (3.2 |3.7 3.7 G, QW Ne,NMyMz |12.22 |-0.23 |-0.01 |0.01 |-0.19 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple (3.3 |3.8 3.8 G, QW Ne,NMyMz [12.64 (0.23 0.02 0.01 |-0.19 |Cumple
Cabeza |Cumple |[Cumple [4.8 |5.2 5.2 G, QW Ne,NMvMz [18.04 |-0.17 |-0.03 |0.02 |-0.09 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple (4.9 |5.1 5.1 G, QW Nc,NMyMz |18.47 |0.06 0.03 0.02 |-0.09 |Cumple
Cabeza |Cumple |[Cumple [6.6 |6.9 6.9 G, QW Ne,NMvMz  |27.48 |0.04 -0.04 |0.07 |0.05 |Cumple
Forjado 1 (-10.5--9 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple 6.7 |6.8 6.8 G, QW Nc,NMyMz  |27.64 [0.00 0.03 0.07 |0.05 |Cumple
Notas:
1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
1.1.11.10.- P10
Seccion de acero laminado
Comprobaciones Esfuerzos pésimos
Tramo Seccién Posicién Ne [NMvyMz |Aprov. N MXX Myy Qx Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) |(%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) [(kN) |(kN)
Forjado 4 (-3 -0 m) HE 320 B |Cabeza |Cumple |Cumple |1.7 |2.0 2.0 G, QW Ne,NMyMz |6.53 |-0.02 0.08 -0.05 |0.04 |Cumple
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion Posicién Ne [NMvyMz |Aprov. N MXX Myy Qx Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) |(%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) |(kN) |(kN)

Pie Cumple |Cumple |1.8 |2.2 2.2 G, QW Ne,NMyMz |6.96 |-0.11 -0.05 -0.05 |0.04 |Cumple

Cabeza |Cumple |Cumple (3.2 |3.7 3.7 G, QW Ne,NMyMz [12.25 |0.23 0.01 -0.01 |0.19 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple |3.3 |3.8 3.8 G, QW Ne,NMyMz {12.67 |-0.23 -0.02 -0.01 (0.19 |Cumple

Cabeza |Cumple |Cumple |4.8 |5.2 5.2 G, QW Ne,NMyMz 18.09 |0.17 0.03 -0.02 (0.10 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple (4.9 |5.1 5.1 G, QW Ne,NMyMz |18.51 |-0.07 |-0.03 |-0.02 |0.10 |Cumple

Cabeza |Cumple |[Cumple [6.6 6.9 6.9 G, QW Ne,NMvMz  [27.55 |-0.04 |0.04 -0.07 |-0.06 |Cumple
Forjado 1 (-10.5 - -9 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple |6.7 6.8 6.8 G, QW Ne,NMyMz |27.71 |0.02 -0.02  |-0.07 |-0.06 |Cumple
Notas:

1 1.35.-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne |Mv |Vz |[NMyMz MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) |(%)  |(%) |(%) (kN)  |(kN-m)|(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple |Cumple|14.2|0.4 (0.4 145 |0.4 (145 |G, QWM N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |55.10 |-0.23 |0.00 |0.00(0.27 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |14.2|1.5|0.4 |15.6 0.4 [156 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |55.47 |-0.82 |0.00 |0.00|0.27 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple |21.5|3.5 2.3 |24.7 2.3 247 |G, QO Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [83.63 |1.92 |0.00 |0.00(1.76 |Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |21.6(3.4 |2.3 [24.7 2.3 247 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |84.00 |-1.86 |0.00 |0.00|1.76 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|28.8/2.7(1.3|31.3 |1.3 |31.3 |G, QWM N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz [112.16|1.50 |0.00 |0.00(1.02 |Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |28.9(1.2 1.3 |30.0 1.3 (30.0 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.53|-0.69 |0.00 |0.00|1.02 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple |40.4|0.5 |0.6 |40.9 0.6 (409 |G,Q®M N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.60(-0.27 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Forjado 1 (-10.5--9m) [HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |40.4|0.1 |0.6 |40.5 0.6 [40.5 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.72|0.04 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion | Posicion Ne |[Mv |Vz |[NMyMz MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%)  |(%) |(%) (kN) | (kN-m)|(kN-m) (kN) | (kN)

Cabeza |Cumple |Cumple|13.6|0.4(0.3|13.9 |0.3 |13.9 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MVz |52.77 |-0.22 |-0.01 |0.01(0.27 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |13.6(1.4|0.3|15.0 0.3 [15.0 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz |53.14 |-0.79 |0.01 |0.01|0.27 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|20.6(3.3|2.2(23.7 (2.2 |23.7 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz |80.15 |1.84 |0.00 |0.00(1.68 |Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |20.7(3.2|2.2|23.7 (2.2 (23.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MVz |80.52 |-1.78 |0.00 |0.00(1.68 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|27.6|2.6(1.3|30.0 |1.3 |30.0 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [107.54|1.44 |0.00 |0.00|0.98 |Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |27.7]1.2(1.3|28.8 |1.3 (28.8 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |107.90|-0.66 |0.00 |0.00|0.98 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|38.7|0.5/0.6(39.2 [0.6 |39.2 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz |160.70|-0.26 |0.00 |0.01|-0.46|Cumple

Forjado 1 (-10.5--9m) [HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |38.8|0.1 |0.6 (38.8 0.6 (388 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |160.81|0.04 |0.00 |0.01|-0.46|Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 146




ULl

Ing

1.1.11.13.- P13

Universidad
de La Laguna

Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne |Mv |Vz |[NMyMz MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) |(%)  |(%) |(%) (kN)  |(kN-m)|(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple |Cumple|10.0{1.7 (1.3 |11.7 |1.3 |11.7 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,M:Vz |38.98 |0.96 |-0.02 |0.02(1.00 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |10.1|2.1 1.3 |12.1 1.3 [12.1 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [39.35 |-1.18 |0.01 |0.02|1.00 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple [16.7|2.7 |1.9 |19.2 1.9 [19.2 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |65.16 |1.47 |0.01 |0.00|1.43 |Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |16.8(2.9 1.9 (19.5 1.9 (195 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |65.53 |-1.60 |0.00 |0.00|1.43 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|23.5(2.6(1.3|25.9 |1.3 |25.9 |G, QW Nc¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |91.34 |1.44 |0.00 |0.00(0.98 |Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |23.6(1.2 |1.3 [24.7 1.3 [24.7 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |91.70 |-0.66 |0.00 |0.00|0.98 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|34.3|0.5(0.6 |34.7 |0.6 |34.7 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.14|-0.26 |0.00 |0.00|-0.46|Cumple

Forjado 1 (-10.5--9m) [HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |34.3/0.1 0.6 34.4 0.6 (344 |G,Q® N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.25|0.04 |0.00 |0.00|-0.46|Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne |Mv |Vz |[NMyMz MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) |(%)|(%)  |(%) |(%) (kN) | (kN-m)|(kN-m) (kN) | (kN)

Cabeza |Cumple |Cumple|6.6 (4.2(2.4|10.5 |2.4 |10.5 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |25.80 |2.30 |0.00 |0.00(1.85 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |6.7 |3.0(2.4|9.5 24 195 G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MVz |26.17 |-1.68 |0.00 |0.00(1.85 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple |13.3|2.1 /1.6 |15.3 1.6 (153 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [51.98 |1.15 |0.00 |0.00(1.22 |Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |13.4(2.7 |1.6 [15.9 1.6 (159 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |52.34 |-1.48 |0.00 |0.00|1.22 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|20.1|2.7(1.3|22.6 |1.3 |22.6 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz [78.15 |1.52 |0.00 |0.00(1.03 |Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |20.2]1.3(1.3|21.3 1.3 [21.3 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |78.51 |-0.69 |0.00 |0.00(1.03 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|31.1|0.5/0.6(31.6 [0.6 |31.6 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |128.94|-0.28 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Forjado 1 (-10.5--9m) [HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |31.1/0.1 |0.6 [31.2 0.6 [31.2 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |129.05|0.04 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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1.1.11.15.- P15

Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones Esfuerzos pésimos
Tramo Seccion  |Posicion Ne |Mv |Vz |[NMyMz|MVz| Aprov. N Mxx [Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |[Comp.
(%) |(%)|(%)|(%)  |(%) (%) (kN) | (kN-m) |(kN-m) (kN) |(kN)
Cabeza |Cumple|Cumple|10.0/1.7 |1.3[11.7 |1.3 |11.7 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [38.98 |0.96 |0.02 |-0.02|/1.00 |Cumple
Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple|10.1|2.1 1.3 12.1 |1.3 |12.1 |G, QW Ne,My,Vz,NMyMz,MiVz [39.35 |-1.18 |-0.01 |-0.02|1.00 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|16.7|2.7 |1.9(19.2 [1.9 |19.2 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |65.16 |1.47 |-0.01 |0.01 |1.43 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple|16.8|2.9 1.9 19.5 1.9 |19.5 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |65.53 |-1.60 |0.00 0.01 |1.43 |Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|23.5/2.6(1.3(25.9 |1.3 |25.9 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz [91.34 |1.44 |0.00 |0.00 |0.98 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple|23.6|1.2 (1.3 [24.7 |1.3 |24.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |91.70 |-0.66 |0.00 0.00 |0.98 |Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|34.3|/0.5|0.6 [34.7 0.6 |34.7 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.14]-0.26 |0.00 |0.00 |-0.46/Cumple
Forjado 1 (-10.5--9 m) |HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |34.3|0.1 /0.6 |34.3 0.6 (343 |G,QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |142.25/0.04 |0.00 |0.00 |-0.46/Cumple
Notas:
1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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1.1.11.16.- P16

Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones Esfuerzos pésimos
Tramo Seccion |Posicién Ne |Mv |[Vz |[NMyMz|MVz|Aprov. N Mxx [Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |[Comp.
(%) |(%)|(%)|(%)  |(%) (%) (kN) | (kN-m) |(kN-m) (kN) |(kN)
Cabeza |Cumple|Cumple|13.6/0.4|0.3(13.9 |0.3 |13.9 |G, QW N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |52.77 |-0.22 |0.01 |-0.01|0.27 |Cumple
Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple|13.6|1.4 |0.3[15.0 0.3 |15.0 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |53.14 |-0.79 |-0.01 |-0.01|0.27 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|20.6/3.3 2.2(23.7 (2.2 |23.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz [80.15 |1.84 |0.00 0.00 |1.68 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple|Cumple|20.7|3.2|2.2(23.7 |2.2 |23.7 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |80.52 |-1.78 |0.00 |0.00 |1.68 |Cumple
Cabeza |Cumple|Cumple|27.6/2.61.3(30.0 |1.3 |30.0 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |107.54|1.44 |0.00 |0.00 |0.98 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple|27.7|1.2 |1.3(28.8 |1.3 |28.8 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MiVz |107.90|-0.66 |0.00 |0.00 |0.98 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|38.7/0.5(0.6(39.2 [0.6 |39.2 |G, QW Nc,My,Vz,NMyMz,MVz |160.70|-0.26 |0.00 |-0.01|-0.46 Cumple
Forjado 1 (-10.5--9m) |HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |38.8|0.1 |0.6 |38.8 0.6 |38.8 |G,QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |160.81/0.04 |0.00 |-0.01|-0.46/Cumple
Notas:
1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccion |Posicion Ne |Mv |Vz |[NMyMz MVz|Aprov. N Mxx |Myy |Qx |Qy |Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) |(%)  |(%) |(%) (kN)  |(kN-m)|(kN-m) (kN)|(kN)

Cabeza |Cumple |Cumple|14.2|0.4 (0.4 145 |0.4 (145 |G, QWM N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz |55.10 |-0.23 |0.00 |0.00(0.28 |Cumple

Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |14.2|1.5|0.4 |15.6 0.4 [156 |G, QW Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz |55.47 |-0.82 |0.00 |0.00|0.28 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple |21.5|3.5 2.3 |24.7 2.3 247 |G, QO Ne,Mv,Vz,NMyMz,MiVz [83.63 |1.92 |0.00 |0.00(1.76 |Cumple

Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |21.6(3.4 |2.3 [24.7 2.3 247 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |84.00 |-1.86 |0.00 |0.00|1.76 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple|28.8/2.7(1.3|31.3 |1.3 |31.3 |G, QWM N¢,Mv,Vz,NMyMz,MVz [112.16|1.50 |0.00 |0.00(1.02 |Cumple

Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |28.9(1.2 1.3 |30.0 1.3 (30.0 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz [112.53|-0.69 |0.00 |0.00|1.02 |Cumple
Cabeza |Cumple |Cumple |40.4|0.5 |0.6 |40.9 0.6 (409 |G,Q®M N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.60(-0.27 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Forjado 1 (-10.5--9m) [HE 320 B
Pie Cumple |Cumple |40.4|0.1 |0.6 |40.5 0.6 [40.5 |G, QW N¢,My,Vz,NMyMz,MiVz |167.72|0.03 |0.00 |0.00|-0.48|Cumple

Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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Seccion de acero laminado

Anexo Cimentacion y Estructura

Comprobaciones

Esfuerzos pésimos

Tramo Seccién Posicién Ne |[NMvyMz |Aprov. N MXX Myy Qx |Qy Estado
| lw Naturaleza |Comp.
(%) (%) (%) (kN)  |(kN-m) |(kN-m) |(kN) |(kN)

Cabeza |Cumple |[Cumple [1.7 |2.0 2.0 G, QW Ne,NMvyMz [6.53 |-0.02 |-0.08 |0.05 |0.04 |Cumple
Forjado 4 (-3-0m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple 1.8 |2.2 2.2 G, QW Ne,NMyMz |6.96 |-0.11 |0.05 0.05 |0.04 |Cumple

Cabeza |Cumple |[Cumple (3.2 (3.7 3.7 G, QW Ne,NMyMz [12.25 (0.23 -0.01 |0.01 |0.19 |Cumple
Forjado 3 (-6 - -3 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple (3.3 |3.8 3.8 G, QW Ne,NMyMz [12.67 [-0.23  |0.02 0.01 |0.19 |Cumple

Cabeza |Cumple |[Cumple [4.8 |5.2 5.2 G, QW Ne,NMvMz  [18.09 |0.17 -0.03 [0.02 |0.10 |Cumple
Forjado 2 (-9 - -6 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple (4.9 |5.1 5.1 G, QW Nc,NMyMz |18.51 |-0.07 |0.03 0.02 |0.10 |Cumple

Cabeza |Cumple |Cumple |6.6 |6.9 6.9 G, QW Ne,NMyMz |27.55 |-0.04 -0.04 0.07 |-0.05 |[Cumple
Forjado 1 (-10.5--9 m) HE 320 B

Pie Cumple |Cumple |6.7 6.8 6.8 G, QW Ne,NMyMz |27.71 |0.01 0.03 0.07 |-0.05 |[Cumple
Notas:

1) 1.35-PP+1.35-CM+1.5-Qa
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1.1.12.- Comprobacién E.L.U. Vigas
1.1.12.1.- Forjado 1

Anexo Cimentacion y Estructura

COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.85 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
B7-P1 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
x:0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P1-P2 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
x:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.6 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P2-P3 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P3-P4 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.®) h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=29.9
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P4-P5 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=29.9
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P5-P6 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.OIN.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =29.9
Cumple
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COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Anexo Cimentacion y Estructura

Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.35m |[Meda=0.00|x: Om  |Veq =0.00|x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P6 -P7 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=299 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =29.9
Cumple
Xx: 0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P7-P8 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.@ N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
x:0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P8-P9 |N.P.Dly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.85m |[Meda =0.00|x: O m  |Veq =0.00|x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
P9-B9 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
Xx: 0.283 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 0.85 m |Mgeg =0.00{x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
B27 - P10|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.@ N.P.®) h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.6 m |[Med=0.00{x:0m  |Veda=0.00|x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P10 - P11|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.@ N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
Xx: 0.325 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.6 m |[Med=0.00{x:0m  |Veda=0.00|x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P11 - P12|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 154




Universidad
de La Laguna

Escuela Superior de
Ingenieria y Tecnologia
Seccién de Ingenieria Industrial

COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Anexo Cimentacion y Estructura

Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vy MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 2.35 m |Med =0.00(x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P12 - P13|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =29.9
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 2.35 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P13 - P14|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.® N.P.® h=29.9 [N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =29.9
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 2.35 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P14 - P15/N.P.D|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=29.9
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 2.35 m |Med =0.00(x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P15 - P16 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=29.9
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ne¢ =0.00(x: 2.6 m [Med =0.00(x: O m VEed = 0.00|x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P16 - P17|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.® N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Med =0.00{x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P17 - P18|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.® N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
x: 0.283 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 0.85 m |Med =0.00{x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
P18 - B28|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®IN.P.() |N.P.® N.P.(0 N.P.10
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 5.863 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veq = 0.00|x: 0.095 m X: 6.241 m|x: 6.619 m CUMPLE
B8-P1 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=12.1 |N.P.® h=12.8 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=12.8
Cumple
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 5.837 m|Meq = 0.00|x: 6.68 m|Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 6.222 m|X: 6.606 m CUMPLE
P1-P10 |N.P.®|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=12.3 |N.P.® h=12.9 |[N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=129
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 0.827 m|Meqd = 0.00(x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P10 - B19|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=12.2 |N.P.® h=129 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=129
Cumple
x:0m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 4.939 m|Med = 0.00(x: 5.7 m |Vea =0.00{x: 0 m X:5.129 m|x: 5.509 m CUMPLE
B31 - B32|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=68.8 |N.P.® h=21.7 |[N.P.® h<0.1 h=0.9 h=15.5 h =68.8
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.946 m |x: 6.619 m CUMPLE
B10 - P2 |N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=22.2 h =59.6
Cumple
X: 0.037 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 3.34 m |Med =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X:0.843 m|x: 0.074 m CUMPLE
P2 -P11 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.3 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=22.1 h =59.3
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.036 m X:5.365 m|x: 0.071 m CUMPLE
P11 - B18|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.7 |[N.P.® h<0.1 h=0.3 h=222 h =59.6
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m X: 5.863 m|x: 6.619 m CUMPLE
B11 - P3 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
Cumple
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 3.34 m |Med =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 0.458 m |x: 0.074 m CUMPLE
P3-P12 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=57.0 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.2 h=57.0
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X: 0.449 m|x: 0.071 m CUMPLE
P12 - B20|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.O® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B12 - P4 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=54.7 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
X: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m Meq = 0.00 CUMPLE
P4 - P13 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.4 |N.P.® h=22.6 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=54.4
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m Med = 0.00 CUMPLE
P13 - B21|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Mgd = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m Med = 0.00 CUMPLE
B13-P5 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10
c | N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =547
umple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m Meq = 0.00 CUMPLE
P5 - P14 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=54.4 |N.P.® h=226 [N.P.® h<0.1 N.P.® h=54.4
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P14 - B22|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=547 |N.P.® h=22.7 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B14 - P6 |N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=54.7 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
x:0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m Meq = 0.00 CUMPLE
P6 - P15 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=54.4 |N.P.® h=22.6 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =544
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P15 - B23|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 5.863 m|x: 6.619 m CUMPLE
B15 - P7 |N.P.®O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 3.34 m |Med =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 0.458 m|x: 0.074 m CUMPLE
P7 - P16 |N.P.®O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=57.0 |N.P.® h=23.7 [N.P.O® h<0.1 h<0.1 h=21.2 h=57.0
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X: 0.449 m|x: 0.071 m CUMPLE
P16 - B24|N.P.®D|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.946 m |x: 6.619 m CUMPLE
B16 - P8 |N.P.®W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=22.2 h =59.6
Cumple
x:0.037 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 3.34 m |Med =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 0.843 m|x: 0.074 m CUMPLE
P8 - P17 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=59.3 |N.P.® h=24.7 [N.P.O® h<0.1 h=0.3 h=221 h =59.3
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:5.365 m|x: 0.071 m CUMPLE
P17 - B25|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.7 |[N.P.O® h<0.1 h=0.3 h=222 h =59.6
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 5.863 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 6.241 m|x: 6.619 m CUMPLE
B17 - P9 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=12.1 |N.P.® h=12.8 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=12.8
Cumple
X: 0.037 m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 5.837 m|Meq = 0.00|x: 6.68 m|Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 6.222 m|x: 6.606 m CUMPLE
P9 - P18 |N.P.W|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=12.3 |N.P.® h=12.9 |[N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=129
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.827 m|Med = 0.00(x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P18 - B26|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=12.2 |N.P.® h=129 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.6 h=129
Cumple
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| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz

MzVy

NMyMz

NMvyMzVyVz

Mt

MiVz

MiVy

Estado

Notacion:

“l: Limitacion de esbeltez

lw: Abolladura del alma inducida por el ala comprimida

Nt Resistencia a traccién

Nc: Resistencia a compresion

My: Resistencia a flexion eje Y

Mz: Resistencia a flexion eje Z

Vz: Resistencia a corte Z

Vy: Resistencia a corte Y

MvyVz: Resistencia a momento flector Y y fuerza cortante Z combinados
MzVy: Resistencia a momento flector Z y fuerza cortante Y combinados
NMvyMz: Resistencia a flexion y axil combinados

NMvyMzVyVz: Resistencia a flexion, axil y cortante combinados

Mt: Resistencia a torsion

MiVz: Resistencia a cortante Z y momento torsor combinados

MiVv: Resistencia a cortante Y y momento torsor combinados

x: Distancia al origen de la barra

h: Coeficiente de aprovechamiento (%)

N.P.: No procede
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| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz MzVy |[NMyMz NMyMzVyVz M MiVz MiVy

Comprobaciones que no proceden (N.P.):

(@) La comprobacion no procede, ya que no hay axil de compresion ni de traccion.

@ LLa comprobacion no procede, ya que no hay axil de traccion.

@ La comprobacién no procede, ya que no hay axil de compresion.

) La comprobacion no procede, ya que no hay momento flector.

®) La comprobacion no procede, ya que no hay esfuerzo cortante.

®) No hay interaccién entre momento flector y esfuerzo cortante para ninguna combinacion. Por lo tanto, la comprobacién no procede.
() No hay interaccion entre axil y momento flector ni entre momentos flectores en ambas direcciones para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobaciéon no
procede.

®) No hay interaccién entre momento flector, axil y cortante para ninguna combinacion. Por lo tanto, la comprobacién no procede.

©) La comprobacion no procede, ya que no hay momento torsor.

(19 No hay interaccién entre momento torsor y esfuerzo cortante para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobacion no procede.
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 0.85 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
B7-P1 |N.P.®|ly £ lwmax N.P.O|N.P.D |N.P.® N.P.(0) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=17.0 |N.P.® h=45 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=17.0
Cumple
X:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.6 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P1-P2 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
X:0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P2-P3 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P3-P4 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P4 -P5 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P5-P6 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=64.4
Cumple
X: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P6-P7 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=64.4
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P7-P8 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O® h<0.1 N.P.® h =86.4
Cumple
Xx: 0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P8-P9 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
x:0.283 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00(x: 0.85 m |[Meq =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
P9-B9 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=17.0 |N.P.® h=45 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=17.0
Cumple
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.85 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
B27 - P10|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=17.0 |N.P.® h=45 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=17.0
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P10 - P11|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
Xx:0.325m
NEd = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Megd = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P11 - P12|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P12 - P13|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.35 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P13 - P14|N.P.®ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Meq =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P14 - P15|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=64.4
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P15 - P16|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
x:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P16 - P17|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O® h<0.1 N.P.® h=86.4
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P17 - P18|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=86.4 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h =86.4
Cumple
Xx: 0.283 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00(x: 0.85 m |[Meq =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
P18 - B28|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=17.0 |N.P.® h=45 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=17.0
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 0.946 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 6.241 m|x: 6.619 m CUMPLE
B8-P1 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=116 |N.P.® h=11.9 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.2 h=11.9
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
x: 0.029 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.237 m|Med = 0.00|x: 6.68 m|Veqd = 0.00|x: 0.029 m Meq = 0.00 CUMPLE
P1-P10 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=16.6 |N.P.® h=48 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h=16.6
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 5.744 m|Meqd = 0.00(x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P10 - B19|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=11.6 |N.P.® h=12.0 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.2 h=12.0
Cumple
x:0m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 4.939 m|Mgd = 0.00|x: 5.7 m |Veda =0.00/x: 0 m X: 5.129 m|x: 5.509 m CUMPLE
B31 - B32|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=64.7 |N.P.® h=20.5 |[N.P.® h<0.1 h=1.3 h=14.8 h =64.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m X: 0.946 m |x: 6.619 m CUMPLE
B10 - P2 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.7 |[N.P.O® h<0.1 h=0.3 h=222 h =59.6
Cumple
X: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Mgg = 0.00(x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.036 m X: 5.365 m|x: 0.071 m CUMPLE
P11 - B18|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=22.2 h =59.6
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.568 m |x: 6.619 m CUMPLE
B11 - P3 |N.P.®|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.036 m X: 5.744 m|x: 0.071 m CUMPLE
P12 - B20|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
c | N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.O® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
umple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B12 - P4 |N.P.®O|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P13 - B21|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=547 |N.P.® h=22.7 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B13 - P5 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P14 - B22|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=54.7 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B14 - P6 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P15 - B23|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h =54.7
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Mgd = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.568 m|x: 6.619 m CUMPLE
B15 - P7 |N.P.®O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.O® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:5.744 m|x: 0.071 m CUMPLE
P16 - B24|N.P.®D|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ngd = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.946 m |x: 6.619 m CUMPLE
B16 - P8 |N.P.®W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=22.2 h =59.6
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m X: 5.365 m|x: 0.071 m CUMPLE
P17 - B25|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.7 [N.P.O® h<0.1 h=0.3 h=222 h =59.6
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 0.946 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m X: 6.241 m|x: 6.619 m CUMPLE
B17 - P9 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=11.7 |N.P.® h=12.0 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.2 h=12.0
Cumple
Xx: 0.029 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.237 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.029 m Meq = 0.00 CUMPLE
P9 - P18 |N.P.W|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=16.6 |N.P.® h=4.8 |[N.P.O h<0.1 N.P.©) h=16.6
Cumple
X: 0.036 m
Ned = 0.00|Neqg = 0.00|x: 5.744 m|Meqd = 0.00(x: O m VEed = 0.00(x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P18 - B26|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
c | N.P.@ N.P.®) h=11.6 |N.P.® h=12.0 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=6.2 h=12.0
umple
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| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz

MzVy

NMyMz

NMvyMzVyVz

Mt

MiVz

MiVy

Estado

Notacion:

“l: Limitacion de esbeltez

lw: Abolladura del alma inducida por el ala comprimida

Nt Resistencia a traccién

Nc: Resistencia a compresion

Myv: Resistencia a flexion eje Y

Mz: Resistencia a flexion eje Z

Vz: Resistencia a corte Z

Vy: Resistencia a corte Y

MvyVz: Resistencia a momento flector Y y fuerza cortante Z combinados
MzVy: Resistencia a momento flector Z y fuerza cortante Y combinados
NMvyMz: Resistencia a flexion y axil combinados

NMvyMzVyVz: Resistencia a flexion, axil y cortante combinados

Mt: Resistencia a torsion

MiVz: Resistencia a cortante Z y momento torsor combinados

MiVv: Resistencia a cortante Y y momento torsor combinados

x: Distancia al origen de la barra

h: Coeficiente de aprovechamiento (%)

N.P.: No procede
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Tramos Estado

| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz MzVy |[NMyMz NMyMzVyVz M MiVz MiVy

Comprobaciones que no proceden (N.P.):

(@) La comprobacion no procede, ya que no hay axil de compresion ni de traccion.

@ LLa comprobacion no procede, ya que no hay axil de traccion.

@ La comprobacién no procede, ya que no hay axil de compresion.

) La comprobacion no procede, ya que no hay momento flector.

®) La comprobacion no procede, ya que no hay esfuerzo cortante.

®) No hay interacciéon entre momento flector y esfuerzo cortante para ninguna combinacion. Por lo tanto, la comprobacién no procede.
() No hay interaccion entre axil y momento flector ni entre momentos flectores en ambas direcciones para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobaciéon no
procede.

®) No hay interacciéon entre momento flector, axil y cortante para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobacion no procede.

©) La comprobacion no procede, ya que no hay momento torsor.

(19 No hay interaccién entre momento torsor y esfuerzo cortante para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobacién no procede.
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COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Anexo Cimentacion y Estructura

Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 0.85 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
B7-P1 |N.P.®|ly £ lwmax N.P.O|N.P.D |N.P.® N.P.(0) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.O h<0.1 N.P.® h=175
Cumple
X:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.6 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P1-P2 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
X:0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P2-P3 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.O h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P3-P4 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=5.7 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =29.9
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P4 -P5 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.O® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P5-P6 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=64.4
Cumple
X: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 2.35 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P6-P7 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h=29.9
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |[Meda=0.00|x: Om  |Veqa =0.00|x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P7-P8 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
Xx: 0.325m
Ned = 0.00|Neg =0.00(x: 2.6 m |Meqd =0.00{x: 0 m VEed = 0.00(x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P8-P9 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(19 N.P.(10)
N.P.® N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.85 m |[Med =0.00|x: O m  |Veqa =0.00|x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
P9-B9 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
x:0.283 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.85m |[Meda =0.00|x: O m  |Veq =0.00|x: 0.283 m Meq = 0.00 CUMPLE
B27 - P10 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(0 N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=175 |N.P.® h=46 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ne¢ =0.00(x: 2.6 m [Med =0.00(x: O m VEed = 0.00|x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P10 - P11|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.® N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Meda=0.00{x: O m  |Ved =0.00|x: 0.325 m Med = 0.00 CUMPLE
P11 - P12|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(19) N.P.(10)
N.P.® N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.35 m |[Med =0.00|x: O m  |Veq =0.00|x: 0.336 m Med = 0.00 CUMPLE
P12 - P13|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =29.9
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.35 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P13 - P14|N.P.®ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.® h=64.4
Cumple
Xx: 0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Meq =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P14 - P15|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=64.4 |N.P.® h=4.1 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=64.4
Cumple
x:0.336 m
Ned = 0.00|Neqd = 0.00(x: 2.35m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.336 m Meq = 0.00 CUMPLE
P15 - P16|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=29.9 |N.P.® h=57 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h=29.9
Cumple
x:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P16 - P17|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =36.6
Cumple
Xx:0.325m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 2.6 m |Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.325 m Meq = 0.00 CUMPLE
P17 - P18|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=36.6 |N.P.® h=6.3 [N.P.O h<0.1 N.P.©) h =36.6
Cumple
Xx: 0.283 m
Ned = 0.00|Neq = 0.00(x: 0.85 m |[Meq =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.283 m Med = 0.00 CUMPLE
P18 - B28|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=175 |N.P.® h=46 |N.P.® h<0.1 N.P.©) h=175
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.241 m|Mgq = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 6.241 m|x: 6.619 m CUMPLE
B8-P1 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=234 |N.P.® h=26.4 [N.P.O® h<0.1 h=1.0 h=71 h=26.4
Cumple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.222 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 6.222 m|x: 6.606 m CUMPLE
P1-P10 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=238 |N.P.® h=26.6 [N.P.® h<0.1 h=1.1 h=7.1 h =26.6
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.449 m|Meqd = 0.00(x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P10 - B19|N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=23.6 |N.P.® h=26.4 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=7.3 h=26.4
Cumple
x:0m
Ned = 0.00|Negd = 0.00|x: 3.42m |Mgd = 0.00|x: 2.85 m|Ved = 0.00/x: 0 m X:3.99m [x:2.85m CUMPLE
B31 - B32|N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=90.8 |N.P.® h=17.8 [N.P.® h<0.1 h=0.6 h=17.8 h =90.8
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m x:1.325 m|x: 6.619 m CUMPLE
B10 - P2 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.8 [N.P.O h<0.1 h=04 h=222 h =59.6
Cumple
X: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.34 m |Med = 0.00|x: 6.68 m|Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 5.069 m|x: 0.074 m CUMPLE
P2 -P11 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.3 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.4 h=22.1 h =59.3
Cumple
X: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: O m VEed = 0.00(x: 0.036 m X:4.987 m|x: 0.071 m CUMPLE
P11 - B18|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.8 [N.P.O) h<0.1 h=0.4 h=22.2 h =59.6
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Mgd = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 0.568 m|x: 6.619 m CUMPLE
B11 - P3 |N.P.®O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
c | N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.O® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h=57.3
umple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MvyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 0.458 m |x: 0.074 m CUMPLE
P3-P12 |N.P.O|ly £ lwmax N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=56.8 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=21.2 h =56.8
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00({x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m X: 5.744 m|x: 0.071 m CUMPLE
P12 - B20|N.P.®W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 3.215 m|Meq = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B12 - P4 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
x:0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |[Med =0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X: 0.843 m|x: 0.074 m CUMPLE
P4 - P13 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=67.3 |N.P.® h=12.1 [N.P.® h<0.1 h=05 h=10.9 h=67.3
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P13 - B21|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 [N.P.® h<0.1 N.P.©) h =547
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.215 m|Meq = 0.00|x: 6.69 m|VEed = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B13 - P5 |N.P.D|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=54.7 |N.P.® h=22.7 |[N.P.® h<0.1 N.P.©) h =547
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00|x: O m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P14 - B22|N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(0 N.P.10
c | N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =547
umple
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Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m Meq = 0.00 CUMPLE
B14 - P6 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.(10) N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Neg = 0.00(x: 3.34 m |Med =0.00{x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.037 m X:0.843 m|x: 0.074 m CUMPLE
P6 - P15 |N.P.®|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=67.3 |N.P.® h=12.1 |[N.P.® h<0.1 h=0.5 h=10.9 h=67.3
Cumple
x: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Med = 0.00/x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m Meq = 0.00 CUMPLE
P15 - B23|N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10) N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=547 |N.P.® h=227 [N.P.O® h<0.1 N.P.® h =54.7
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.215 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Veqd = 0.00|x: 0.095 m x: 0.568 m|x: 6.619 m CUMPLE
B15 - P7 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.O h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
X: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.34 m |Med = 0.00|x: O m VEed = 0.00|x: 0.037 m X: 0.458 m |x: 0.074 m CUMPLE
P7 - P16 |N.P.®|ly £ lwmax N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=56.8 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h=0.3 h=21.2 h =56.8
Cumple
X: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00(x: O m VEed = 0.00(x: 0.036 m X: 5.744 m|x: 0.071 m CUMPLE
P16 - B24|N.P.®W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=57.3 |N.P.® h=23.7 [N.P.® h<0.1 h<0.1 h=21.3 h =573
Cumple
Xx: 0.095 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.215 m|Mgd = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X:1.325 m|x: 6.619 m CUMPLE
B16 - P8 |N.P.M|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.10
N.P.@ N.P.® h=59.6 |N.P.® h=24.8 |[N.P.O® h<0.1 h=04 h=222 h =59.6
Cumple
ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 175




Universidad
de La Laguna

Escuela Superior de
Ingenieria y Tecnologi

a
nd|

1 de Ingenieria Industrial

COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Anexo Cimentacion y Estructura

Tramos Estado
| lw Nt Nc My Mz Vz Vv MyVz MzVy |[NMyMz|NMyMzVyVz|Mt MiVz MiVy
Xx: 0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00(x: 3.34 m |Med = 0.00|x: 6.68 m|Veqd = 0.00|x: 0.037 m x: 5.069 m|x: 0.074 m CUMPLE
P8 - P17 |N.P.O|ly £ lw,max N.P.®|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.® h=59.3 |N.P.® h=24.7 [N.P.® h<0.1 h=0.4 h=22.1 h =59.3
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 3.475 m|Meqd = 0.00({x: 0 m Ved = 0.00(x: 0.036 m X:4.987 m|x: 0.071 m CUMPLE
P17 - B25|N.P.®W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P. |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=59.6 |N.P.® h=24.8 |[N.P.O) h<0.1 h=0.4 h=22.2 h =59.6
Cumple
x:0.095m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.241 m|Med = 0.00|x: 6.69 m|Ved = 0.00(x: 0.095 m X: 6.241 m|X: 6.619 m CUMPLE
B17 - P9 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(0 IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=234 |N.P.® h=26.3 [N.P.O h<0.1 h=1.0 h=7.1 h=26.3
Cumple
x:0.037 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 6.222 m|Med = 0.00|x: 6.68 m|Veqd = 0.00|x: 0.037 m X: 6.222 m|x: 6.606 m CUMPLE
P9 - P18 |N.P.D|ly £ lw,max N.P.®N.P.(D IN.P.® N.P.(10)
N.P.@ N.P.® h=238 |N.P.® h=26.5 [N.P.O h<0.1 h=1.1 h=7.1 h=26.5
Cumple
Xx: 0.036 m
Ned = 0.00|Ned = 0.00|x: 0.449 m|Mgeg = 0.00(x: 0 m VEed = 0.00|x: 0.036 m X:0.071 m|x: 0.071 m CUMPLE
P18 - B26|N.P.W|ly £ lw,max N.P.®O|N.P." |N.P.® N.P.10)
N.P.@ N.P.®) h=23.6 |N.P.® h=26.4 [N.P.® h<0.1 h=1.0 h=7.3 h=26.4
Cumple
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| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz

MzVy

NMyMz

NMvyMzVyVz

Mt

MiVz

MiVy

Estado

Notacion:

“l: Limitacion de esbeltez

lw: Abolladura del alma inducida por el ala comprimida

Nt Resistencia a traccién

Nc: Resistencia a compresion

My: Resistencia a flexion eje Y

Mz: Resistencia a flexion eje Z

Vz: Resistencia a corte Z

Vy: Resistencia a corte Y

MvyVz: Resistencia a momento flector Y y fuerza cortante Z combinados
MzVy: Resistencia a momento flector Z y fuerza cortante Y combinados
NMvyMz: Resistencia a flexion y axil combinados

NMvyMzVyVz: Resistencia a flexion, axil y cortante combinados

Mt: Resistencia a torsion

MiVz: Resistencia a cortante Z y momento torsor combinados

MiVv: Resistencia a cortante Y y momento torsor combinados

x: Distancia al origen de la barra

h: Coeficiente de aprovechamiento (%)

N.P.: No procede
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COMPROBACIONES DE RESISTENCIA (CTE DB SE-A)

Tramos Estado

| lw Nt Nc My ‘Mz ‘Vz Vy MyVz MzVy |[NMyMz NMyMzVyVz M MiVz MiVy

Comprobaciones que no proceden (N.P.):

(@) La comprobacion no procede, ya que no hay axil de compresion ni de traccion.

@ LLa comprobacion no procede, ya que no hay axil de traccion.

@ La comprobacién no procede, ya que no hay axil de compresion.

) La comprobacion no procede, ya que no hay momento flector.

®) La comprobacion no procede, ya que no hay esfuerzo cortante.

®) No hay interaccién entre momento flector y esfuerzo cortante para ninguna combinacion. Por lo tanto, la comprobacién no procede.
() No hay interaccion entre axil y momento flector ni entre momentos flectores en ambas direcciones para ninguna combinacion. Por lo tanto, la comprobacién no
procede.

®) No hay interaccién entre momento flector, axil y cortante para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobacion no procede.

©) La comprobacion no procede, ya que no hay momento torsor.

(19 No hay interaccién entre momento torsor y esfuerzo cortante para ninguna combinacién. Por lo tanto, la comprobacion no procede.
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Referencias:

Anexo Cimentacion y Estructura

Aprovechamiento: Nivel de tensiones (relacion entre la tension maxima y la

admisible). Equivale al inverso del coeficiente de seguridad.

Nx : Axil vertical.

Ny : Axil horizontal.

Nxy: Axil tangencial.

Mx : Momento vertical (alrededor del eje horizontal).

My : Momento horizontal (alrededor del eje vertical).

Mxy: Momento torsor.

Qx : Cortante transversal vertical.

Qy : Cortante transversal horizontal.

Muro M2: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-13.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacién %) NXx Ny | Nxy | Mx My Mxy | Qx | Qy
(1)
(t/m) | (m) | (t/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 0.85| -9.75| -1.09/-0.97| -0.19, 0.13] 0.06| --| --
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 1.03| -2.00|-20.38| 2.14| -0.04| 0.32| 0.02| --| ---
Arm. vert. izq. 1.35| -9.75| -1.09-0.97| 0.93| 0.13/ 0.06] --| --
Arm. horz. izq. 1.45| -1.06| -2.49| 0.23| 0.28/ 2.02| 0.07 --| ---
Hormigon 456| -1.06| -2.49| 0.23| -0.02| 2.02| 0.07| --| --
Arm. transve. 2.70| -6.85| -3.66|-1.99 - - ---|-3.10{-0.94
Forjado 3
Arm. vert. der. 1.13|-12.90| 0.75| 1.54| -0.26| -0.15| -0.09| ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.26| -0.95| -5.07| 0.60| 0.10, 0.17| 0.08 --| --
Arm. vert. izg. 1.13|-12.90, 0.75| 1.54| 0.26| -0.15] -0.09| --| ---
Arm. horz. izq. 0.48| -0.95| -5.07| 0.60| 0.10, 0.17| 0.08 --| --
Hormigon 3.76/-12.90| 0.75| 1.54| 0.26, -0.15| -0.09| ---| ---
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Muro M2: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-13.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |[Nxy| Mx My | Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (t/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) |(t/m)
Arm. transve. 0.99|-12.90| 0.75| 1.54 ---| 1.17| 0.25
Forjado 2

Arm. vert. der. 1.49|-17.09| 1.90| 0.04| -0.34| -0.03] -0.02| ---| ---

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.26| -3.43| 0.83| 5.95| 0.07| -0.27| 0.01] --| -
Arm. vert. izg. 1.49|-17.09| 1.90| 0.04| 0.34| -0.03, -0.02| ---| ---
Arm. horz. izq. 0.13| -3.43| 0.83|5.95| -0.07| -0.27| 0.01] - --
Hormigon 4.88(-17.09| 1.90| 0.04| 0.34| -0.03] -0.02| --| --
Arm. transve. 0.44| -3.43| 0.83]| 5.95 - --- ---|-0.11| 0.51

Forjado 1

Arm. vert. der. 1.40|-20.02| 1.50|2.85| -0.40| -0.02| 0.01| --| --

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.27| -5.07| 0.12| 7.46| 0.10/ -0.05| -0.01| --| ---
Arm. vert. izg. 1.40|-20.02| 1.50|2.85| 0.40, -0.02| 0.01 --| ---
Arm. horz. izq. 0.25| -5.07| 0.12| 7.46| -0.10| -0.05| -0.01| ~--| ---
Hormigon 4.66(-20.02| 1.50| 2.85| -0.40| -0.02| 0.01] - --
Arm. transve. 0.25(-16.44, 1.04| 1.19 - - ---| 0.18] 0.23

Muro M3: Longitud: 600 cm [Nudo inicial: 3.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Pésimos
.. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |[Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t/m)| (t/m)
Forjado 4

Arm. vert. der. 60.08| -8.01|-1.36| 0.97| 8.35| 0.94, -0.05| --| --

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 33.92| -5.83/-0.72| 0.22| 5.17, 1.24| 0.51| --| --
Arm. vert. izq. 92.56| -4.05|-0.59/-0.75| -4.89, -0.69| 0.07| --| --
Arm. horz. izq. 27.04| -5.26/-0.67|-0.58| -3.28| -0.91] 0.32| --| ---
Hormigon 18.81| -8.01|-1.36| 0.97| 8.35| 0.94| -0.05 ---| ---
Arm. transve. 4.44| -6.92|-0.22| 1.01 - - ---14.13|-3.34
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‘ Muro M3: Longitud: 600 cm [Nudo inicial: 3.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |[Nxy| Mx My | Mxy | Qx| Qy
0
(t/m) | (t/m) | (/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t/m)| (t/m)
Forjado 3
Arm. vert. der. 93.41|-12.53|-1.66| 0.69| 5.24| 0.94| 0.06| --| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 26.39|-12.17|-1.48| 0.19| 4.86| 0.86| 0.36] --| ---
Arm. vert. izq. 95.80/-10.73|-1.36/-0.21| -5.17, -0.65| 0.07| ---| ---
Arm. horz. izq. 22.12|-10.95|-1.43| 1.34| -4.18| -0.82| -0.12| ---| --
Hormigon 12.82|-12.53|-1.66| 0.69| 5.24| 0.94| 0.06| --| ---
Arm. transve. 3.58|-12.88|-1.76| 0.58 - --- ---14.28| 0.20
Forjado 2
Arm. vert. der. 71.75/-19.10/-1.80| 0.22| 4.79| 0.81 0.43] ---| -
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 25.75/-19.10|-1.80| 0.22| 4.79| 0.81 0.43] --| -
Arm. vert. izq. 4.79|-19.05|-1.99| 0.50, 4.94| 0.86| 0.07 --| ---
Arm. horz. izq. 0.87|-20.21|-2.15| 0.33| 2.47| 1.15| 0.16| --| ---
Hormigon 13.80/-19.05|-1.99| 0.50, 4.94| 0.86| 0.07| --| ---
Arm. transve. 3.10(-20.21}-2.15| 0.33 ---|3.71] 0.16
Forjado 1
Arm. vert. der. 2.18|-25.20/-1.04|-0.44| -0.50, 0.26] -0.12| ---| -
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.47|-13.78| 0.06/-0.62| 0.28| -0.76] -0.07| --| --
Arm. vert. izq. 3.32|-23.32|-2.07/ 0.31) 2.36| 0.38/ 0.10, --| ---
Arm. horz. izq. 0.46|-24.67|-2.44| 0.33| 1.06/ 0.45/ 0.11] --| --
Hormigon 9.80(-23.32|-2.07| 0.31| 2.36| 0.38] 0.10f --| --
Arm. transve. 1.13|-24.67|-2.44| 0.33 - - ---11.36(-0.02

Muro M4: Longitud: 4100 cm [Nudo inicial: 3.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;-7.00]

‘ Pésimos
__|Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (/m) | (/M) [(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 2.49|-35.49|-5.83| 0.78| -0.71] 0.44| 0.05| --| --
(e=30.0 cm)
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Muro M4: Longitud: 4100 cm [Nudo inicial: 3.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;-7.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion ) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (t/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Arm. horz. der. 0.58| -0.60/-2.51| 0.52/ 0.01] -0.63] 0.11} --| --
Arm. vert. izq. 3.18|-33.78|-8.15|-2.34) 2.14| 0.26/] 0.06| --| --
Arm. horz. izq. 0.61|-33.78|-8.15|-2.34, -0.68| 0.26/] 0.06| ---| --
Hormigon 8.75|-33.78|-8.15|-2.34) 2.14| 0.26/] 0.06| --| --
Arm. transve. 1.32|-15.62|-1.31| 5.78 --- - ---| 1.33| 0.87
Forjado 3
Arm. vert. der. 2.29|-26.29/-5.28| 0.13| -0.53| 0.33] -0.04| --| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.93| -7.00|-3.45| 0.06| -0.14| -1.09] 0.05| --| --
Arm. vert. izq. 3.18|-26.29|-5.28| 0.13, 1.82] 0.33] -0.04| ---| --
Arm. horz. izq. 0.59|-26.29|-5.28| 0.13| -0.53| 0.33| -0.04| --| ---
Hormigdn 8.78/-26.29|-5.28| 0.13| 1.82] 0.33] -0.04| --| --
Arm. transve. 1.19|-11.25|-3.20|-1.15 ---| 0.25|-1.41
Forjado 2
Arm. vert. der. 2.87|-32.90/-6.03| 0.03| -0.66] 0.24 0.01| --| --
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 1.05/-11.70|-4.67|-0.05| 0.23| -1.13] 0.07 --| --
Arm. vert. izq. 3.34|-32.90/-6.03| 0.03| 1.34| 0.24] 0.01 --| --
Arm. horz. izq. 0.59|-32.90/-6.03| 0.03, -0.66] 0.24] 0.01 --| --
Hormigdn 9.29/-32.90(-6.03| 0.03| 1.34| 0.24| 0.01| --| --
Arm. transve. 1.10/-19.01|-4.72|-0.96 - - ----0.02|-1.32
Forjado 1
Arm. vert. der. 3.62|-41.46/-6.32| 0.12| -0.83] 0.23| -0.03| --| --
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.79|-14.18/-5.66| 0.29| -0.28| -0.61| 0.03] - --
Arm. vert. izq. 4.10/-41.46/-6.32| 0.12| 1.54, 0.23| -0.03} - --
Arm. horz. izq. 0.60|-41.46/-6.32| 0.12) 1.54| 0.23| -0.03| --| --
Hormigdn 11.77|-41.46|-6.32| 0.12| 1.54| 0.23] -0.03] --| --
Arm. transve. 0.86(-27.91|-6.84|-2.03 - - ---|-0.23/-1.00
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Muro M5: Longitud: 2100 cm [Nudo inicial: 44.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m)|(t/m) [(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t/m)|(t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 61.39| -7.41|-0.53/-0.04/ 8.33| 1.05| -0.22| ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 35.22| -6.50|-0.62| 0.06| 6.25| 1.35| -0.46| ---| ---
Arm. vert. izg. 98.53| -5.69|-0.72|-0.83| -5.33| -0.67| 0.11| --| --
Arm. horz. izq. 21.36| -6.11|-0.86|-1.70, -3.42| -0.70| 0.12| --| ---
Hormigdn 18.62| -7.41/-0.53|-0.04| 8.33| 1.05 -0.22| ---| ---
Arm. transve. 5.49| -6.74|-1.78| 1.21 ---16.52/0.85
Forjado 3
Arm. vert. der. 82.90/-13.42|-1.93| 0.18| 4.91| 0.62| 0.07| --| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 17.90|-12.55|-1.51|-0.62| 3.66| 0.82] 0.22| ---| ---
Arm. vert. izg. 84.42|-12.21|-1.54|-1.05| -4.77| -0.60| 0.11| --| --
Arm. horz. izq. 18.06|-12.07|-1.56| 1.73| -3.81| -0.62| -0.08| ---| ---
Hormigdn 12.80|-13.42|-1.93| 0.18| 4.91| 0.62, 0.07| ---| ---
Arm. transve. 3.17(-13.53|-2.22| 1.08 - - ---13.78/0.40
Forjado 2
Arm. vert. der. 79.34|-20.00/-2.51| 0.02| 5.46| 0.69| 0.08 ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 16.70|-19.73|-2.57|-0.03] 4.37| 0.93] -0.13] - --
Arm. vert. izg. 82.77|-19.29|-2.44|-0.90| -5.44| -0.69| 0.15 --| ---
Arm. horz. izq. 18.92|-19.28|-2.46|-1.38| -4.66| -0.71) 0.16| ---| ---
Hormigdn 15.37|-20.00|-2.51| 0.02| 5.46] 0.69, 0.08| ---| ---
Arm. transve. 3.65(-20.49/-3.20| 0.74 - - ---14.34/0.45
Forjado 1
Arm. vert. der. 65.27|-26.53|-3.17|-0.02| 5.50, 0.69| -0.18| ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 13.82|-26.53|-3.17|-0.02| 5.50| 0.69, -0.18| ---| ---
Arm. vert. izg. 5.71|-26.53|-3.17|-0.02| 5.50, 0.69, -0.18 ---| ---
Arm. horz. izq. 0.89(-27.97|-5.42| 0.01| 2.31] 0.79| 0.07| --| --
Hormigon 16.88|-26.53|-3.17|-0.02| 5.50| 0.69, -0.18| ---| ---

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS 183



ULl

Universidad
de La Laguna

Anexo Cimentacion y Estructura

Muro M5: Longitud: 2100 cm [Nudo inicial: 44.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]

Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy | Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m) (t/m)|(t/m)
Arm. transve. 2.61|-28.49|-5.57|-0.30 ---/3.11/0.25
Muro M6: Longitud: 4600 cm [Nudo inicial: -2.00;14.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]
Pésimos
.. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) [ (/m)|(t/m) [(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 3.18|-33.79/-8.14|-2.48, -2.14| -0.26] -0.06| ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.61|-33.79|-8.14|-2.48, -2.14| -0.26] -0.06| --| ---
Arm. vert. izq. 2.44|-27.99/-5.68| 0.20| 0.56| -0.26] -0.04| ---| ---
Arm. horz. izq. 0.47| -1.75-3.21| 7.62) 0.83] 0.26/] -0.14| --| -
Hormigon 8.76|-33.79|-8.14|-2.48, -2.14| -0.26] -0.06| ---| --
Arm. transve. 1.32|-15.62|-1.27| 5.53 - - ---1-1.32|-0.87
Forjado 3
Arm. vert. der. 2.97|-24.19/-4.66|-0.01, -1.73] -0.25| -0.01} --| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.50|-24.19/-4.66|-0.01, 0.48| -0.25| -0.01} --| --
Arm. vert. izq. 2.11|-24.19/-4.66/-0.01| 0.48| -0.25| -0.01| --| ---
Arm. horz. izq. 0.43/-11.81|-4.76| 0.04| -0.24| 0.13] 0.02| --| --
Hormigon 8.33|-24.19/-4.66|-0.01, -1.73] -0.25| -0.01} --| --
Arm. transve. 1.20|-11.16|-3.22|-1.31 - - ---|-0.26| 1.41
Forjado 2
Arm. vert. der. 3.05/-31.05|-5.32| 0.08| -1.12| -0.17| -0.02| ---| --
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.59|-12.68|-4.07|-0.50, -0.25| -0.47| -0.00, ---| -
Arm. vert. izq. 2.71|-31.05/-5.32| 0.08, 0.62| -0.17| -0.02| ---| ---
Arm. horz. izq. 0.54(-19.64|-6.24|-0.05| 0.39| 0.14| 0.04| - ---
Hormigon 8.62|-31.05/-5.32| 0.08, -1.12| -0.17| -0.02| ---| ---
Arm. transve. 1.10/-18.87|-4.70|-1.10 - - ---1 0.02| 1.32
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Muro M6: Longitud: 4600 cm [Nudo inicial: -2.00;14.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny [Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (/m) | (/M) [(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Forjado 1

Arm. vert. der. 3.28/-40.52|-6.08| 0.73| -1.61] -0.20| 0.00 --| --

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.52|-33.00(-6.19|-3.99| 0.66| -0.32| 0.12| --| --
Arm. vert. izq. 2.89/-41.18|-5.46| 0.11| 0.82] -0.24| 0.00 --| ---
Arm. horz. izq. 0.46/-26.30(-6.05| 0.01| -0.53] 0.03] -0.00 ---| ---
Hormigon 9.49/-40.52|-6.08| 0.73| -1.61] -0.20| 0.00 --| --
Arm. transve. 1.17|-26.23|-6.69| 1.38 --- - ---| 0.19|-1.39

Muro M1: Longitud: 2700 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: -2.00;14.00]
Pésimos
.. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy| Mx My | Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) [(t/m)|(t/m) [(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 44.01| -5.52|-0.70|-0.13] 5.46| 0.69| -0.15] ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 30.22| 7.50| 1.66| 2.02| 1.16] 0.15] 0.97| --
Arm. vert. izq. 71.97| -7.62|-1.41| 1.16| -8.64| -1.09| 0.60| --| ---
Arm. horz. izq. 84.87| -3.79/-3.80| 3.44| -0.83| -4.43| 1.08] ---
Hormigon 19.05| -7.62|-1.41| 1.16| -8.64| -1.09, 0.60| ---| --
Arm. transve. 10.03| -3.79|-3.80| 3.44 ---1-5.25/10.69
Forjado 3
Arm. vert. der. 84.29|-12.41|-1.57|-1.30| 4.77) 0.60| -0.11| ---| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 20.82|-11.16|-1.49| 1.69| 3.75| 0.65| 0.17| --
Arm. vert. izq. 81.76|-13.41|-1.80|-0.71| -4.89| -0.62| -0.05| ---| ---
Arm. horz. izq. 17.51|-12.24|-1.64| 0.86| -4.55| -0.57, 0.35 ---| --
Hormigdn 12.79|-13.41|-1.80|-0.71| -4.89| -0.62| -0.05| ---
Arm. transve. 3.69| -5.86/-0.28| 2.30 - - ---|-2.30| 3.77
Forjado 2
Arm. vert. der. 86.63|-18.81|-2.38|-0.00| 5.63| 0.71| -0.11| ---| ---
(e=30.0 cm)
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Muro M1: Longitud: 2700 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: -2.00;14.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion ) Nx | Ny [Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (/M) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)| (t/m) | (t/m)
Arm. horz. der. 20.79/-17.44\-2.28| 1.45) 4.23| 0.73| 0.21] ---
Arm. vert. izg. 76.81/-19.47|-2.67|-0.23| -5.30| -0.67| -0.11| ---
Arm. horz. izq. 18.96/-18.10|-2.15| 0.51| -4.96| -0.63| 0.37| ---
Hormigon 15.46/-18.81|-2.38|-0.00| 5.63| 0.71 -0.11|, ---
Arm. transve. 3.12|-21.50(-3.66|-0.55 - - ----3.71/-0.40
Forjado 1
Arm. vert. der. 5.71|-26.37|-3.16|-0.17| -5.49| -0.69| 0.18| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.88|-27.79|-5.39|-0.25| -2.31| -0.79| -0.07| ---
Arm. vert. izg. 92.65/-26.37|-3.16/-0.17, -5.49| -0.69| 0.18] ---
Arm. horz. izq. 15.46|-26.37|-3.16|-0.17| -5.49| -0.69| 0.18] ---
Hormigdn 16.86|-26.37|-3.16/-0.17| -5.49| -0.69, 0.18 ---
Arm. transve. 2.60|-28.42|-5.56|-0.56 ---1-3.11| -0.25

Muro M7: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-7.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacién %) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (t/m) | (t/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t/m) | (t/m)
Forjado 4
Arm. vert. der. 0.48| -5.54/-0.83| 0.18| -0.11| 0.01) 0.03] - ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.97| -3.19/-3.89 0.12| 0.06| -1.07| -0.01| --| ---
Arm. vert. izg. 14.03| 0.29/10.47| 1.10| -0.32| -1.88] 0.09| --| --
Arm. horz. izq. 77.11| 0.29/10.47|1.10, -0.32| -1.88/ 0.09] --| --
Hormigon 2.65| -3.19/-3.89| 0.12| 0.06| -1.07, -0.01| --| --
Arm. transve. 1.37| -1.13| 5.24| 0.37 - - ---|-0.35/-1.60
Forjado 3
Arm. vert. der. 1.00/-11.50| -1.65/-0.10, -0.23| -0.02| -0.01 --| ---
(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.47| -9.78/-2.59| 1.93| 0.20| -0.44, -0.00| ---| ---
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Muro M7: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-7.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Pésimos
. |Aprovechamiento
Planta |Comprobacion %) Nx | Ny |Nxy| Mx My Mxy | Qx | Qy
0
(t/m) | (/M) | (t/m) |(t-m/m)|(t-m/m)|(t-m/m)|(t/m) | (t/m)
Arm. vert. izg. 1.02/|-11.65/-0.56| 0.52| 0.23| -0.08 0.03| --| ---
Arm. horz. izq. 0.43| -6.33| 0.47|-0.00| 0.13| 0.73) 0.03| --| --
Hormigon 3.33|-11.65/ -0.56| 0.52| 0.23| -0.08/ 0.03| ---| ---
Arm. transve. 1.26| -9.93| 5.00| 0.12 ---|-1.43/-0.50
Forjado 2

Arm. vert. der. 1.35-19.24/-0.59| 1.21| -0.38 -0.02| -0.02| ---| ---

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.34|-14.65| -3.34| 3.00f 0.29| -0.27| -0.07| ---| ---
Arm. vert. izg. 1.35-19.24/-0.59| 1.21, 0.38 -0.02, -0.02| --| ---
Arm. horz. izq. 0.59/-10.95|-0.58|-0.08| 0.22| 0.86| 0.07| --| --
Hormigon 4.36/-19.24|-0.59| 1.21| 0.38| -0.02| -0.02| ---| ---
Arm. transve. 1.87|-17.79| 2.21|-1.68 - - ---|-2.05/-0.89

Forjado 1

Arm. vert. der. 1.79/-20.47| 1.02|-0.18, -0.41| -0.10, 0.02| --| --

(e=30.0 cm)
Arm. horz. der. 0.32|-20.10|-4.40|-0.03| 0.40| 0.01, 0.02| --| ---
Arm. vert. izg. 2.06|-23.61|-2.01/-0.08| 0.47| -0.05| 0.02| --| ---
Arm. horz. izq. 0.34/-14.30/-0.99| 1.35| 0.29| 0.42, 0.00| --| --
Hormigon 6.42|-23.61|-2.01|-0.08| 0.47| -0.05 0.02| --| --
Arm. transve. 0.33|-21.16|-1.71 2.80 - - ---1-0.38/-0.11
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1.1.13.1.- Listado de armado de muros

Anexo Cimentacion y Estructura

Muro M2: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-13.00]

Armadura vertical

Armadura horizontal

Armadura transversal

Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(em) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas|Diam. (%)
(cm) | (cm)
Forjado 4| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- - - - 100.0 -
Forjado 3| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 2| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 1| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| B8c/10 cm| B8c/10 cm| --- - - - 100.0 -
Muro M3: Longitud: 600 cm [Nudo inicial: 3.00;-13.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(em) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas|Diam. (%)
(cm) | (cm)
Forjado 4| 30.0 | @10c/15 cm| @16¢/15 cm| @8c/10 cm| @8c/10cm| 1 a8 20 30 |100.0 -—-
Forjado 3| 30.0 | @12c/25 cm| @12c¢/25 cm| @8c/10 cm| @#8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 2| 30.0 | @12c/25 cm| @12c/25 cm| @8c/10 cm| @B8c/10 cm| --- 100.0
Forjado 1| 30.0 | @12c/25 cm| @12c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
Muro M4: Longitud: 4100 cm [Nudo inicial: 3.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;-7.00]
Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(em) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas|Diam. (%)
(cm) | (cm)
Forjado 4| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| @#8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 3| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| @#8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 2| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
Forjado 1| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| B8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
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Muro M5: Longitud: 2100 cm [Nudo inicial: 44.00;-7.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]

Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(cm) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas Diam. (%)
(cm) (cm)
Forjado 4| 30.0 | @10c/15 cm| @16c/15 cm| @8c/10 cm| @8c/10 cm 1 a8 20 30 100.0 -
Forjado 3| 30.0 | @12c/25 cm| @12c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- - - - 100.0 -
Forjado 2| 30.0 | @12c/25 cm| @12c¢/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 1| 30.0 | @12c/25 cm| @12c¢/25 cm| @8c/10 cm| @8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Muro M6: Longitud: 4600 cm [Nudo inicial: -2.00;14.00 -> Nudo final: 44.00;14.00]
Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(cm) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas |Diam. (%)
(cm) (cm)
Forjado 4| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| @#8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 3| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
Forjado 2| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
Forjado 1| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| B8c/10 cm| --- 100.0
Muro M1: Longitud: 2700 cm [Nudo inicial: -2.00;-13.00 -> Nudo final: -2.00;14.00]
Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver | Sep.hor Estado
(em) | Izquierda | Derecha | Izquierda | Derecha |Ramas|Diam. (%)
(cm) (cm)
Forjado 4| 30.0 | @20c/25 cm| @20c¢/25 cm| @8c/10 cm| @8c/10 cm 1 a8 20 25 100.0
Forjado 3| 30.0 | @12c/25 cm| @12¢/25 cm| @8c/10 cm| @8c/10 cm 1 a8 10 25 100.0 -—-
Forjado 2| 30.0 | @12c/25 cm| @12c¢/25 cm| @8c/10 cm| @#8c/10 cm| - --- --- --- 100.0 ---
Forjado 1| 30.0 | @10c/25 cm| @10c/25 cm| @8c/10 cm| @8c/10 cm| --- 100.0
Muro M7: Longitud: 500 cm [Nudo inicial: -2.00;-7.00 -> Nudo final: 3.00;-7.00]
Armadura vertical Armadura horizontal Armadura transversal
Espesor F.C.
Planta Sep.ver |Sep.hor Estado
(em) | |zquierda | Derecha | lzquierda | Derecha |Ramas|Diam. (%)
(cm) | (cm)
Forjado 4| 30.0 |@10c¢/25 cm| @10c/25 cm| @10c/20 cm| @8c/20 cm|  --- 100.0
Forjado 3| 30.0 |@10c¢/25cm| @10c/25 cm| @8c/20 cm| @8c/20 cm|  --- 100.0
Forjado 2| 30.0 |@10c/25cm| @10c/25 cm| @8c/20 cm| @8c/20 cm|  --- 100.0
Forjado 1| 30.0 |@10c/25cm| @10c/25 cm| @8c/20 cm| B8c/20 cm| --- - 100.0 -

F.C. = El factor de cumplimiento indica el porcentaje de &rea en el cual el armado y espesor de hormigon

son suficientes.
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1.1.14.- Nucleo de escalera

1.1.14.1.- Datos generales

- Hormigon: HA-25, Yc=1.5

- Acero: B 500 S, Ys=1.15

- Recubrimiento geométrico: 3.0 cm
Acciones:

-CTE

- Cota de nieve: Altitud inferior o igual a 1000 m
1.1.14.2.- Geometria

- Ambito: 1.300 m

- Huella: 0.250 m

- Contrahuella: 0.188 m

- Peldafieado: Hormigonado con la losa
1.1.14.3.- Cargas

- Peso propio: 0.750 t/m?2

- Peldafieado: 0.188 t/m?

- Barandillas: 0.300 t/m

- Solado: 0.100 t/m?

- Sobrecarga de uso: 0.300 t/m?2

1.1.14.4.- Tramos
1.1.14.5.- Geometria

- Planta final: Forjado 4

- Planta inicial: Forjado 1

- Tramos consecutivos iguales: 3
- Espesor: 0.30 m

- Huella; 0.250 m
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- Contrahuella: 0.188 m
- N° de escalones: 16
- Desnivel que salva: 3.00 m

- Meseta sin apoyos

- B

3 A A
N - 1
o[ NE E/\ Euj
)
3 /.C c

> 4

130 175

1.1.14.6.- Resultados

Armadura

Seccion|Tipo Superior|Inferior

A-A Longitudinal|{@10c/20/@10c/20

B-B Longitudinal|@10c/20/@10c¢/20

C-C Longitudinal|{@10c/20/@10c/20

D-D Transversal |(@8c/15 |(@8c/15

E-E Transversal |@10c/20|@10c/20

F-F Transversal |(@8c/15 |(@8c/15

Reacciones (t/m)

Posicion |Peso propio|Cargas muertas|Sobrecarga de uso

Arranque|2.82 1.77 0.99

Entrega |2.79 1.76 0.98
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1.1.15.- Uniones

1.1.15.1.- Especificaciones

Norma:

CTE DB SE-A: Cddigo Técnico de la Edificacion. Seguridad estructural. Acero.

Apartado 8.6. Resistencia de los medios de unidn. Uniones soldadas.
Materiales:
- Perfiles (Material base): S275.

- Material de aportacion (soldaduras): Las caracteristicas mecanicas de los
materiales de aportacién seran en todos los casos superiores a las del material
base. (4.4.1 CTE DB SE-A)

Disposiciones constructivas:

1) Las siguientes prescripciones se aplican a uniones soldadas donde los

espesores de las piezas a unir sean al menos de 4 mm.

2) Los cordones de las soldaduras en angulo no podran tener un espesor de

garganta inferior a 3 mm ni superior al menor espesor de las piezas a unir.

3) Los cordones de las soldaduras en angulo cuyas longitudes sean menores
de 40 mm o 6 veces el espesor de garganta, no se tendran en cuenta para

calcular la resistencia de la unién.

4) En el detalle de las soldaduras en angulo se indica la longitud efectiva del
cordon (longitud sobre la cual el cordon tiene su espesor de garganta
completo). Para cumplirla, puede ser necesario prolongar el cordén rodeando
las esquinas, con el mismo espesor de garganta y una longitud de 2 veces
dicho espesor. La longitud efectiva de un cordon de soldadura debera ser
mayor o igual que 4 veces el espesor de garganta.

5) Las soldaduras en angulo entre dos piezas que forman un angulo b deberan
cumplir con la condicién de que dicho angulo esté comprendido entre 60 y 120

grados. En caso contrario:

- Si se cumple que b > 120 (grados): se considerard que no transmiten

esfuerzos.
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- Si se cumple que b < 60 (grados): se considerardn como soldaduras a tope

con penetracion parcial.

Uniébn en'T"  Union en solape

Comprobaciones:

a) Cordones de soldadura a tope con penetracion total:

En este caso, no es necesaria ninguna comprobacién. La resistencia de

la union sera igual a la de la mas débil de las piezas unidas.

b) Cordones de soldadura a tope con penetracion parcial y con preparacion de

bordes:

Se comprueban como soldaduras en angulo considerando un espesor
de garganta igual al canto nominal de la preparacion menos 2 mm (articulo
8.6.3.3b del CTE DB SE-A).

c) Cordones de soldadura en angulo:

Se realiza la comprobacién de tensiones en cada cordon de soldadura
segun el articulo 8.6.2.3 CTE DB SE-A.

Se comprueban los siguientes tipos de tension:

Tension de Von Mises

Tensioén normal

Donde K = 1.

Los valores que se muestran en las tablas de comprobacion resultan de
las combinaciones de esfuerzos que hacen maximo el aprovechamiento

tensional para ambas comprobaciones, por lo que es posible que aparezcan
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dos valores distintos de la tension normal si cada aprovechamiento maximo

resulta en combinaciones distintas.

1.1.15.2.- Referencias y simbologia

a[mm]: Espesor de garganta del cordon de soldadura en angulo, que sera la

altura mayor, medida perpendicularmente a la cara exterior, entre todos los

triangulos que se pueden inscribir entre las superficies de las piezas que hayan

alcanzado la fusion y la superficie exterior de las soldaduras. 8.6.2.a CTE DB

SE-A

L[mm]: longitud efectiva del cordén de soldadura

Método de representacion de soldaduras

Referencias 1, 2a y 2b

Referencias:

1: linea de la flecha

2a: linea de referencia (linea continua)
2b: linea de identificacion (linea a trazos)
3: simbolo de soldadura

4: indicaciones complementarias

U: Unién
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El cordon de soldadura que se detalla

la flecha.

Designacion

llustracion Simbolo

Soldadura en angulo

Soldadura a tope en 'V' simple (con chaflan)

Soldadura a tope en bisel simple

Soldadura a tope en bisel doble

. . , , T
Soldadura a tope en bisel simple con talén de raiz amplio|fy.

Soldadura combinada a tope en bisel simple y en angulo

Soldadura a tope en bisel simple con lado curvo

Referencia 4

Representacion

Descripcion

Soldadura realizada en todo el perimetro de la pieza

Soldadura realizada en taller
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fj ~.__ |Soldadura realizada en el lugar de montaje

1.1.15.3.- Relacién

Tipo|Cantidad|Nudos

1 |2 P1 (Forjado 1) y P10 (Forjado 1)

2 |2 P1 (Forjado 2) y P1 (Forjado 3)

P2 (Forjado 1), P3 (Forjado 1), P4 (Forjado 1), P5 (Forjado 1),
P6 (Forjado 1), P7 (Forjado 1), P8 (Forjado 1), P11 (Forjado 1),
P12 (Forjado 1), P13 (Forjado 1), P14 (Forjado 1), P15 (Forjado
1), P16 (Forjado 1) y P17 (Forjado 1)

P9 (Forjado 1) y P18 (Forjado 1)

P9 (Forjado 2) y P9 (Forjado 3)

P10 (Forjado 2) y P10 (Forjado 3)

P18 (Forjado 2) y P18 (Forjado 3)

| N| o O b
N| N| N| N N

P1 (Forjado 4) y P10 (Forjado 4)

P2 (Forjado 4), P3 (Forjado 4), P4 (Forjado 4), P6 (Forjado 4),
P7 (Forjado 4), P8 (Forjado 4), P11 (Forjado 4), P12 (Forjado 4),
P13 (Forjado 4), P15 (Forjado 4), P16 (Forjado 4) y P17
(Forjado 4)

10 |2 P9 (Forjado 4) y P18 (Forjado 4)

P2 (Forjado 2), P2 (Forjado 3), P3 (Forjado 2), P3 (Forjado 3),
P4 (Forjado 2), P4 (Forjado 3), P5 (Forjado 2), P5 (Forjado 3),
P6 (Forjado 2), P6 (Forjado 3), P7 (Forjado 2), P7 (Forjado 3),
P8 (Forjado 2), P8 (Forjado 3), P11 (Forjado 2), P11 (Forjado 3),
P12 (Forjado 2), P12 (Forjado 3), P13 (Forjado 2), P13 (Forjado
3), P14 (Forjado 2), P14 (Forjado 3), P15 (Forjado 2), P15
(Forjado 3), P16 (Forjado 2), P16 (Forjado 3), P17 (Forjado 2) y
P17 (Forjado 3)

11 28

12 2 P5 (Forjado 4) y P14 (Forjado 4)
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1.1.15.4.- Memoria de célculo
1.1.154.1.-Tipo 1

Nudos (2): P1 (Forjado 1) y P10 (Forjado 1).

a) Detalle

Anexo Cimentacioén y Estructura
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Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicién HE 320 B a chapa de transicidn v;g. (c)
Seccldn E-E
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b) Descripcion de los componentes de la unidn

Perfiles
‘Geometria Acero
) " Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
il
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
J—3'L'JU—’|'
6.2
3 il jg
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275(2803.3 |4179.4
p —
5
PR S
Viga |IPE 160 8 160 82 7.4 5 S275|2803.3 |4179.4
- i
38
Lt
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275(2803.3 |4179.4
A }
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor | fy fu
Esquema Tipo
(mm)  [(mm) [(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicion o 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
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C) Comprobacion

1) Pilar superior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Anexo Cimentacion y Estructura

Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion i Sn t t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplcm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) | (kp/cm?)|(%)  |(kp/cm?) (%)
Soldadura del ala superior|10 |103.4 |103.4 |4.3 206.9 |5.26 |103.4 |(3.09 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 99.8 99.8 17.1 201.7 |5.13 |99.8 2.98 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |103.9 |103.9 (4.3 207.9 |5.29 [103.9 |3.11 |4179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion (mm Sn tr t Valor  |Aprov. s Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm2) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior|10 |103.4 |103.4 |4.3 206.9 |5.26 |103.4 |3.09 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 99.8 99.8 17.1 201.7 |5.13 |[99.8 2.98 [4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |103.9 [103.9 (4.3 207.9 |5.29 |103.9 |(3.11 (4179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 240
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
o a fu
Descripcion mm) [* t t Valor  |Aprov. s, Aprov. (kp/cm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 381.3 |660.5 |16.79 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
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4) Viga (b) IPE

240

Anexo Cimentacion y Estructura

Soldaduras en angulo

‘Tensién de Von Mises Tension normal
a fu
Descripcion A A A b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 380.2 658.5 16.74 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
5) Viga (c) IPE 80
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tension normal
a fu
Descripcion A A A b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 106.5 [1845 469 0.0 0.00 |4179.4 |0.85
6) Viga (d) IPE 160
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p (mm) S t tu Valor Aprov. |s Aprov. (kplem?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 316.6 8.05 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
d) Medicién
Soldaduras
fu . L i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En angulo
10 1151
3 250
4179.4
4 500
En el lugar de montaje En angulo
6 450
10 1151
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Chapas
. ) ) Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (kg)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
1.1.15.4.2.- Tipo 2
Nudos (2): P1 (Forjado 2) y P1 (Forjado 3).
a) Detalle
L
r o 4 o P 4
Plorggerr T ¥ La— Pl pparr T Rergmenor
el gr, = ST T = | i I PO | ] g
. ,i.l;[ IR _ | Bl S N = o
\;’ HESHE 1 . L ﬁ REZHE _I;:_ : REINE .
SeccionC-C IEI' :vJ Seccion D-D
Seccion A - A
s
a ; 4
e 1 g T
_“,\t_-—mwr : THEINE L ‘qJ
Ly ?J Seccion F - F
S:cmén B-IB
weiy
N we el e, s
| pa T e
2 T [ | — E—
il |r =t
3 T Tpw
Detalle de soldaduras; Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicion HE 320 B a chapa de transicién Fn.;;
Seccion E- E

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS

201



Universidad
de La Laguna
a

Anexo Cimentacion y Estructura

b) Descripcion de los componentes de la unién

Perfiles
‘Geometria Acero
) L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
J—3'L'JU—’|'
5
e
Viga |IPE 160 3 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
] '
6.2
S il 3@
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275|2803.3 |4179.4
j —
3:8
PN -
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275(2803.3 |4179.4
A }
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor ) fy fu
Esquema Tipo
(mm)  [(mm) [(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicion o 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
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c) Comprobacion
1) Pilar superior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Anexo Cimentacion y Estructura

Tensién de Von Mises Tensién normal
" a fu
Descripcion mm® tr t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) | (kp/cm?)|(%)  |(kp/cm?) (%)
Soldadura del ala superior|10 |79.4 79.4 3.0 158.9 [4.04 |794 2.37 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.7 73.7 11.7 148.8 (3.78 |73.7 221 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |60.8 60.8 3.0 121.8 |3.10 |60.8 1.82 14179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
o a fu
Descripcion mml® tr t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior |10  (79.4 79.4 3.0 158.9 [4.04 |79.4 2.37 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.7 73.7 11.7 148.8 [3.78 |73.7 2.21 ]4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |60.8 60.8 3.0 121.8 (3.10 |60.8 1.82 |4179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 240
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) sn t tu Valor  |Aprov. |s» Aprov. (kp/cm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 351.9 609.5 15.50 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
4) Viga (b) IPE 160
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion i) Sn ta t Valor Aprov. |s» Aprov. (kplcm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 140.5 243.4 6.19 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
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5) Viga (c) IPE 80

Soldaduras en angulo

‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion n A n b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 103.5 |179.2 |456 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
6) Viga (d) IPE 160
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion N A N b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 133.0 |230.3 |5.85 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicion
Soldaduras
fu ) » i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En &ngulo
10 1151
3 420
4179.4
4 250
En el lugar de montaje En &ngulo
6 450
10 1151
Chapas
) ) ) Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (ka)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
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1.1.15.4.3.-Tipo 3

Anexo Cimentacioén y Estructura

Nudos (14): P2 (Forjado 1), P3 (Forjado 1), P4 (Forjado 1), P5 (Forjado 1),
P6 (Forjado 1), P7 (Forjado 1), P8 (Forjado 1), P11 (Forjado 1), P12 (Forjado
1), P13 (Forjado 1), P14 (Forjado 1), P15 (Forjado 1), P16 (Forjado 1) y P17

(Forjado 1).

a) Detalle
P
> o " >
TR T T Tt
. o I s I e CRm—
1 i I a2 R
damd T )e / Y dand 1|
e / \ | Ft
1 e - 1 ppen
g ¢ o F.r o
Secein C-C 2 :J Seccin D- D
Seccion A - A
PoooA
a #
- I R
T / '
N o
d £
[ o SecciénF - F
Seccion B - B
2 L |—h= = |
] |
:»»J’i
Tl i€
Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transiciin HE 320 B a chapa de transk
Seccin E - E
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b) Descripcion de los componentes de la unidn

Perfiles
‘Geometria Acero
) L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
il
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
J—31'10—"'
11.1
1 jg;v
Viga |IPE 550 5 550 210 17.2 11.1 S275(2803.3 |4179.4
L
5
PR S
Viga |IPE 160 8 160 82 7.4 5 S275|2803.3 |4179.4
- i
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor ) fy fu
Esquema Tipo
(mm)  [(mm) [(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicion e 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
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c) Comprobacion
1) Pilar superior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Anexo Cimentacion y Estructura

Tension de Von Mises Tension normal
Descripcion ?mm) A t t Valor |Aprov.|s» Aprov. ?Ilp em?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) | (kp/cm?)|(%)  |(kp/cm?) (%)
Soldadura del ala superior |10 [625.0 [625.0 (26.3 1250.8 [31.80 |625.0 [18.69 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 615.3 [615.3 [104.2 |1243.7 |31.62 |615.3 |18.40 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 [625.1 [625.1 [26.3 1251.1 |31.81 |625.1 [18.70 |4179.4 |0.85

2) Pilar inferior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tension normal
Descripcion ?mm A th t Valor |Aprov. |s» Aprov. ?Ilp em?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior|{10 |625.0 |625.0 |26.3 1250.8 |31.80 [625.0 |18.69 [4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 615.3 |615.3 |104.2 |1243.7 |31.62 |615.3 |18.40 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |625.1 |625.1 |26.3 1251.1 |31.81 |625.1 (18.70 |4179.4 |0.85

3) Viga (a) IPE 550

Soldaduras en angulo

‘Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) Sn t ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |7 0.0 0.0 609.2 1055.2 |26.82 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
4) Viga (b) IPE 550
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion | tr ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |7 0.0 0.0 609.2 1055.2 |26.83 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
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5) Viga (c) IPE 160

Soldaduras en angulo

‘Tensién de Von Mises Tension normal
a fu
Descripcion A A A b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 |8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
6) Viga (d) IPE 160
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p (mm) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) W
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 |8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicion
Soldaduras
fu . L i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En angulo
10 1151
3 340
4179.4
6 450
En el lugar de montaje En angulo
7 1240
10 1151
Chapas
) ) ) Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (kg)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
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1.1.154.4.-Tipo 4

Nudos (2): P9 (Forjado 1) y P18 (Forjado 1).

a
L
< © “ @ <
r . N r r . q
T or supence 7 o saperios or superce T ¥
e FE PSR
,Gl et E.] — I'“" ':.] ¢ IE'
W g | l T ey :[ Ty TR l L
T / \ ERTE R
WHE = e R
Pl sforx puar et || Bl fonr
. E THE@OE ] T
L + L b +
< @ w @ =
L o
SeccionC-C a a SeccionD-D
Seccién A - A
o
PooA
¢ @ <
“ r N
— .
Pas et i spere T
s | It . I - .
o i e e RN i —t—w"-hs_‘,. 3
- P
A b P
Pior eforior || Flar réoror
L p |
¢ 's ¢
L Pl Seccién F - F
o a
SeccionB-B
viga (0
L NPT N it
= 7 =] . B o
—b= | EbE -
- - - L= L
T il
Lt — e fE——m
] N @ a1
Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicion HE 320 B a chapa de transicién
Seccion E - E

b) Descripcion de los componentes de la union

Perfiles
Geometria Acero
Cant Anch E E del
B Desalen anto ncho spesor spesor de f &
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
it
+
Pilar |HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
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Anexo Cimentacion y Estructura

Perfiles
‘Geometria Acero
t Anch E E I
S| Desaen Canto ncho spesor spesor de ; -
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
6.2
S il 3@
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275|2803.3 |4179.4
j —
3:8
PN -
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275(2803.3 |4179.4
A }
5
PR S
Viga |IPE 160 2 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
- i
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor | fy fu
Esquema Tipo
(mm) [(mm) |(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicién e 340 360 S275 |2803.3 4179.4
340
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c) Comprobacion
1) Pilar superior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Anexo Cimentacion y Estructura

Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion mm® tr t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) | (kp/cm?)|(%)  |(kp/cm?) (%)
Soldadura del ala superior|10 |103.4 |103.4 |4.3 207.0 |5.26 |103.4 |(3.09 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 99.7 99.7 17.1 201.7 |5.13 |99.7 2.98 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |103.7 |103.7 (4.3 207.6 |5.28 |103.7 |3.10 |4179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
o a fu
Descripcion mml® tr t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior|{10 |103.4 |103.4 (4.3 207.0 |5.26 |103.4 |(3.09 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 99.7 99.7 17.1 201.7 |5.13 |99.7 2.98 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |103.7 |103.7 |4.3 207.6 |5.28 |103.7 |3.10 |4179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 240
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) sn t tu Valor  |Aprov. |s» Aprov. (kp/cm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 381.3 660.4 16.79 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
4) Viga (b) IPE 240
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion | tr ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 380.2 658.5 16.74 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
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5) Viga (c) IPE 160

Soldaduras en angulo

‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion n A n b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 [8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
6) Viga (d) IPE 80
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion N A N b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 106.5 1845 469 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicion
Soldaduras
fu ) » i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En &ngulo
10 1151
3 250
4179.4
4 500
En el lugar de montaje En &ngulo
6 450
10 1151
Chapas
) ) ) Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (ka)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
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1.1.15.4.5.- Tipo 5
Nudos (2): P9 (Forjado 2) y P9 (Forjado 3).

Anexo Cimentacioén y Estructura

a) Detalle
P
< o et o <
r “ _r r 9
T bia e Pl g T
ET - y TE s =—t—=ccy ‘]g
Viga (e)  F = = :“‘" Viga (b Mga(d) | — = i vigaie
- — E4 E _— 1 1 T P
_ l.: a1 I
kb R o
| Pilar infesior Pilar inferior | Pilar inferior |
7‘\;‘; HE 3208 HE3Z0B 74;.,7” HE3Z0B | —
[ + L Ly «J
< (1] w L <
Seccion C-C Ln' 'UJ Seccion D - D
Seccién A -
v
" r 8
Pilar su%rlnsr ¥ Pilar suEnur T
5] " s ‘T————'
Viga (a e I mlm Viga (b) Ygaid) } =] viga(c)
EL FETH0 TPE 160 —3 £ 2 A T PE 180
e P
Filar inferior Plar mferior |
A p T FEms HEZ208 1 4
! g ¢
Ly + Seccion F - F
(4] o
Seccién B- B
o
m—ngﬁg% 240 rﬂ,r‘“_&
— o Jiga (o /I‘ilji’—}}[%
i A A
8 — 7
'?'EJ
20 Tty
Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicién HE 320 B a chapa de transicién
1 Viga (c.
TPE 160
Seccién E-E
b) Descripcién de los componentes de la unién
Perfiles
Geometria Acero
. S Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
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Perfiles
‘Geometria Acero
) L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
J—31'10—"'
5
e
Viga |IPE 160 3 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
] '
6.2
S il 3@
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275|2803.3 |4179.4
j —
3:8
PN -
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275(2803.3 (4179.4
A }
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor i fy fu
Esquema Tipo
(mm)  [(mm) [(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicion o 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
¢) Comprobacién
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1) Pilar superior HE 320 B

Soldaduras en angulo

Anexo Cimentacion y Estructura

Tension de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion mm® tr t Valor  |Aprov.|s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) | (kp/cm?2)|(%)  |(kp/cm?) (%)
Soldadura del ala superior|10 |79.4 79.4 3.0 158.8 [4.04 |79.4 2.37 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.7 73.7 11.7 148.8 [3.78 |73.7 2.20 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |60.9 60.9 3.0 121.8 |3.10 |60.9 1.82 |4179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tensién normal
o a fu
Descripcion mm)|> ta ty Valor  |Aprov. |s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior |10 |79.4 79.4 3.0 158.8 [4.04 |79.4 2.37 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.7 73.7 11.7 148.8 |3.78 |73.7 2.20 |4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |60.9 60.9 3.0 121.8 [3.10 [60.9 1.82 14179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 240
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion | tn t Valor  |Aprov. s, Aprov. (kp/cm2) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |4 0.0 0.0 352.5 610.6 15.52 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

4) Viga (b) IPE 160
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Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tensiéon normal
a fu
Descripcion A A A b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 140.9 244.1 6.21 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85
5) Viga (c) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tension normal
a fu
Descripcién a R A b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 133.0 230.3 5.85 0.0 0.00 [4179.4 |0.85
6) Viga (d) IPE 80
Soldaduras en angulo
‘Tensién de Von Mises Tension normal
fu
Descripcién A R A b
p i S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del aima |3 ‘0.0 ‘0.0 ‘103.5 179.2 |456 0.0 0.00 |4179.4 |0.85

d) Medicién
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Soldaduras
fu . o ) Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En &ngulo
10 1151
3 420
4179.4
4 250
En el lugar de montaje En &ngulo
6 450
10 1151
Chapas
) : ] Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (kg)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
1.4.6.-Tipo 6

Nudos (2): P10 (Forjado 2) y P10 (Forjado 3).

a) Detalle
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r Al
A i o r S i
Fﬂahwagenw T k3 P\\sLsugeanol T L ¥ o :\WJSIJ?\W
V‘\gaz -‘ —T /I T— ‘ma‘n = T % I Ll ] vE‘ . Viga = R “"3
et 1 A e -
Piar inferior | Piar inferior | Pilar inferior
" 1 5 I HEINB B I
[ l Ly Ly Al
Seccion C-C L.:? LJ Seccion D- D
Seccion A - A
(5] [=]
L
4 & g
m v I :";I:arsa.lpnenur P\\a’r‘su%r I
—]V —] V'? b; < FE_(E]}_J_V' 5““ ‘ N ﬁ‘> }S%Ea(a]
L !) = t’[ . '
Pilar_inferior Pilar nfenor
W;ﬁ—f
¢ b 4
Ly il Seccion F - F
Seccion B -
| ‘wga‘a
W%%%\ 240 ey ’Eﬁ%ﬁx /u&
&M 225 n 8l 225 ~,
. = il’/ | Fibs N
g F : ————1
o 3 _\:“w_—‘“_ll. - :—_ —:“{—‘“_t.x
Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicién HE 320 B a chapa de transicién rgg:;g)
Seccion E - E
b) Descripcion de los componentes de la union
Perfiles
Geometria Acero
. L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
11.5
g
Pilar |HE320B |§ 320 300 20.5 115 S275(2803.3 |4179.4
J—BUL"—’L
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Perfiles
‘Geometria Acero
) L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
6.2
S | £
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275|2803.3 |4179.4
j —
5
e
Viga |IPE 160 3 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
] '
3.8
i
T EX
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275|2803.3 |4179.4
- i
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor | iy fu
Esquema Tipo
(mm) [(mm) |(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicién e 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
c) Comprobacion
1) Pilar superior HE 320 B
Soldaduras en angulo
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Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion ) tn ty Valor  |Aprov.|ss AIOV.| 1 rem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior {10  [61.1 61.1 3.0 122.3 [3.11 [61.1 1.83 (4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.8 73.8 11.7 149.1 |3.79 |73.8 2.21 ]4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |79.5 79.5 3.0 159.0 |4.04 |79.5 2.38 |4179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) S 1 t Valor  |Aprov. s Aprov. (kp/cm?) B
(kp/cm2) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior|10 |61.1 61.1 3.0 122.3 (3.11 |61.1 1.83 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.8 73.8 11.7 149.1 |3.79 |73.8 2.21 ]4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |79.5 79.5 3.0 159.0 |4.04 |79.5 2.38 |4179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) Sn t ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 140.9 244.0 6.20 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
4) Viga (b) IPE 240
Soldaduras en angulo
Descripcion a Tensién de Von Mises Tension normal |fu bw
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(mm) |s~ ta t Valor Aprov. |s~ Aprov. |(kp/cm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |4 0.0 0.0 353.1 611.5 15.55 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85

5) Viga (c) IPE 80

Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tensiéon normal
L a fu
Descripcion Sn t ty Valor  |Aprov. |s» Aprov. bw

(mm) (kp/cm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 103.5 179.2 456 0.0 0.00 [4179.4 |0.85

6) Viga (d) IPE 160

Soldaduras en angulo

Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p (mm) S t tu Valor Aprov. |s Aprov. (kplem?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 133.0 230.3 |5.85 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

d) Medicién
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Soldaduras
fu . o ) Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En &ngulo
10 1151
3 420
4179.4
4 250
En el lugar de montaje En &ngulo
6 450
10 1151
Chapas
) : ] Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (kg)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
1.4.7.-Tipo 7

Nudos (2): P18 (Forjado 2) y P18 (Forjado 3).

a) Detalle
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o o
< m = o <
“ rt
A N 3 roo ; Ml
Y, T Piar superior Pilar superior N Pilar superior T~
HE320B HE320B HE 320 B
Vigae) b 'T ?‘ {  Vigalg) bt I Viga (al Viga (d) | 'I T‘ | v
i b]
TEW o el :[ e PEB —[—rp%—(‘g&‘
~ Fre / APt s
g (3) - a4 Digm |
PE 160 ap 125 IPE 240
P
o Pilar infenor Piar inferor Pilar inferior |
A HEIZXE A HEIZB HEIXE ] X L
L J L, L J
< o w o <
SeccionC-C a o Seccion D-D
Seccion A -
o a
r* 9
f > q
T — Pilar superiar Pilar superior T~ T
HE320B HE 320 B
T h Viga (d) 1w
I R e '
sl ]
N v apoes
N
T
Pilar inferior | Pilar inferior |
HE 208 :j L’ HE 3208 | [ ‘J
o @ <
Ly pul Seccion F - F
o a
Seccion B -

Cnag; o

i

mé?rﬁ%\ s

) l_i /_EE% [ g 5; : i \ Viga (a)
g | | Wit %4:
T e
Detalle de soldaduras: Pilar inferior Detalle de soldaduras: Pilar superior
HE 320 B a chapa de transicion HE 320 B a chapa de transicion
Seccion E-E
b) Descripcién de los componentes de la unién
Perfiles
Geometria Acero
. L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy i
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
11.5
g
Pilar |HE320B |§ 320 300 20.5 115 S275(2803.3 |4179.4
J—3'{111"—'|‘
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Perfiles
‘Geometria Acero
) L Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion P P fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
6.2
S | £
Viga |IPE 240 g 240 120 9.8 6.2 S275|2803.3 |4179.4
j —
5
e
Viga |IPE 160 3 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
] '
3.8
i
T EX
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275|2803.3 |4179.4
- i
Elementos complementarios
Geometria Acero
Pieza Ancho |Canto |Espesor | iy fu
Esquema Tipo
(mm) [(mm) |(mm) (kp/cm?)  |(kp/cm?)
2
Chapa de transicién e 340 360 22 S275 |2803.3 4179.4
340
c) Comprobacion
1) Pilar superior HE 320 B
Soldaduras en angulo
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Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion ) tn ty Valor  |Aprov.|ss AIOV.| 1 rem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior {10  [61.1 61.1 3.0 122.3 [3.11 [61.1 1.83 (4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.9 73.9 11.7 149.1 |3.79 |73.9 2.21 ]4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |79.5 79.5 3.0 159.2 |4.05 |79.5 2.38 |4179.4 |0.85
2) Pilar inferior HE 320 B
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) S 1 t Valor  |Aprov. s Aprov. (kp/cm?) B
(kp/cm2) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%)  |(kp/cm?)|(%)
Soldadura del ala superior|10 |61.1 61.1 3.0 122.3 (3.11 |61.1 1.83 |4179.4 |0.85
Soldadura del alma 6 73.9 73.9 11.7 149.1 |3.79 |73.9 2.21 ]4179.4 |0.85
Soldadura del ala inferior |10 |79.5 79.5 3.0 159.2 |4.05 |79.5 2.38 |4179.4 |0.85
3) Viga (a) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) Sn t ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 140.9 244.0 6.20 |0.0 0.00 |[4179.4 |0.85
4) Viga (b) IPE 240
Soldaduras en angulo
Descripcion a Tensién de Von Mises Tension normal |fu bw
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(mm) |s~ ta t Valor Aprov. |s~ Aprov. |(kp/cm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |4 0.0 0.0 353.1 611.6 15.55 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

5) Viga (c) IPE 160

Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tensiéon normal
L a fu
Descripcion Sn t ty Valor  |Aprov. |s» Aprov. bw

(mm) (kp/cm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 133.0 |230.3 |5.85 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

6) Viga (d) IPE 80

Soldaduras en angulo

Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p (mm) S t tu Valor Aprov. |s Aprov. (kplem?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 103.5 179.2 456 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

d) Medicién
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Soldaduras
fu . o ) Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
6 450
En taller En angulo
10 1151
3 420
4179.4
4 250
En el lugar de montaje En &ngulo
6 450
10 1151
Chapas
) : ] Dimensiones Peso
Material Tipo Cantidad
(mm) (kg)
Chapas 1 340x360x22 21.14
S275
Total 21.14
1.4.8.- Tipo 8

Nudos (2): P1 (Forjado 4) y P10 (Forjado 4).

a) Detalle
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LIS
R ¢ r > &
Viga{t) | Viga (d Viga (b) |} Viga (a Viga (d) —|_Viga(c)
= -/'/l j’% e Tﬂ%‘w%ﬂlj E I 7#?112'& 2t ?E#(— L\x = TPE B0
Vga (o).~ ~D
: | 3 o Y
Seccion C-C lﬂ’ ‘0‘ Seccion D -D
Seccién A - A
S
f 5 &
Viga (a) | =i Viga(b) Viga(d) | ; ja tc
gy PEI0 i!, :[ LRI rp%qﬁ—l—' -
L e
;T”
Ly pl Seccion F - F
Seccién B -
N ma ]
PR /ﬁ‘};&
Viga (¢}
Seccién E - E
b) Descripcién de los componentes de la unién
Perfiles
Geometria Acero
. N Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/ecm?)|(kp/cm?)
(mm)  |[(mm) (mm) (mm)
1.5
T
Pilar [HE320B |g§ 320 300 20.5 11.5 S275(2803.3 (4179.4
J—EUU—'L
44
il
T %
Viga |IPE 120 & 120 64 6.3 4.4 S275|2803.3 |4179.4
g m—
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Perfiles
‘Geometria Acero
t Anch E E I
S| Desaen Canto ncho spesor spesor de ; -
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
5
PR S
Viga |IPE 160 2 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
- i
3:8
PN -
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275(2803.3 |4179.4
A }
¢) Comprobacion
1) Viga (a) IPE 120
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tensién normal
o a fu
Descripcion mm) [* t tu Valor  |Aprov. |s» Aprov. (kp/cm?) b
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 714.7 1237.8 |31.47 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85
2) Viga (b) IPE 120
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion (mm) sn tn t Valor  |Aprov. s, Aprov. (kp/cm2) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 716.3 1240.7 |31.54 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85
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3) Viga (c) IPE 80
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Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A bw
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 106.5 1845 469 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
4) Viga (d) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion " A A b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 |8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicién
Soldaduras
fu ) . i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
4179.4  |En el lugar de montaje En angulo |3 490
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Anexo Cimentacion y Estructura

Nudos (12): P2 (Forjado 4), P3 (Forjado 4), P4 (Forjado 4), P6 (Forjado 4), P7 (Forjado 4), P8 (Forjado
4), P11 (Forjado 4), P12 (Forjado 4), P13 (Forjado 4), P15 (Forjado 4), P16 (Forjado 4) y P17 (Forjado

4).
a) Detalle
ER
viga) F F’ 'm—l | g z | @ | ’E; :—‘ |
: R T 1w ®83 ;
| P ) l P
e [ / \ ) —
F 1
1 e - | | e
L J N L J
Ly pl
Seccion C-C a o Seccion D-D
Seccion A- A
LY
1 i a9
e R I — s 1 T
f'f \V\ T
Pilar Pilar
REZAR Y REINE
¢ 4 Y
Ly pl Seccion F - F
S:ccu.‘m B-B
| Viga (d]
PE 160
e APE
Seccion E-E
b) Descripcion de los componentes de la union
Perfiles
Geometria Acero
. S Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion fy fu
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm)  |(mm) (mm) (mm)
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Anexo Cimentacion y Estructura

Perfiles
‘Geometria Acero
t Anch E E I
S| Desaen Canto ncho spesor spesor de ; -
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
kil
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275(2803.3 (4179.4
J—3'L'JU—'|'
11.1
1 jg;v
Viga |IPE 550 2 550 210 17.2 111 S275|2803.3 |4179.4
L
5
MO
Viga |IPE 160 2 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
- i
¢) Comprobacién
1) Viga (a) IPE 550
Soldaduras en angulo
Tension de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion (mm) sn tn t Valor  |Aprov. |s» Aprov. (kp/cm?) B
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |7 0.0 0.0 609.4 1055.5 |26.83 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85

2) Viga (b)

IPE 550

Soldaduras en angulo
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‘Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |7 0.0 0.0 609.4 |1055.5 |26.83 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
3) Viga (c) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion N A N b
p ) S t t Valor  |Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm2) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 |8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
4) Viga (d) IPE 160
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A b
p [ S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 |8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicién
Soldaduras
fu ) » ) Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo
(kp/cm?) (mm) (mm)
3 340
4179.4 En el lugar de montaje En angulo
7 1240
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1.4.10.- Tipo 10
Nudos (2): P9 (Forjado 4) y P18 (Forjado 4).

Anexo Cimentacioén y Estructura

a) Detalle
a o
P
i & r 5 4
i L = + ] I % R TS : ’I P
e - P
- Hec P p="1 R |~
™. viga (a) Viga (b)
IPE 120 IPE 120
| Piar Pilar pilar |
1 p T Re3ms HE3208 | " [ S
o + L o
< @ w @ <
SeccionC-C 2 'oJ Seccién D - D
Seccién A - A
LA
J 5 4
Ef%%’—u%—.!;: T I ﬁ%%ii B é— A it
e = P P
Pilar Pilar |
4 | HE320B AE3208 | |
+ » «
w @ <«
L P Seccion F - F
Seccion B -
Viga (d)
PE80
Viga (b) 3 (3]
PE 120; :‘\PE 120
T =
i Viga (¢
1PE 160
Seccion E - E
b) Descripcién de los componentes de la union
Perfiles
Geometria Acero
. S Canto |Ancho Espesor Espesor del
Pieza|Descripcion fy i
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm)  [(mm) (mm) (mm)
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Perfiles
‘Geometria Acero
t Anch E E I
S| Desaen Canto ncho spesor spesor de f .
Esquema total delala |del ala alma Tipo
(kp/cm?)|(kp/cm?)
(mm) (mm) (mm) (mm)
1.5
il
£
Pilar [HE320B |§ 320 300 20.5 11.5 S275|2803.3 |4179.4
J—EUU—'L
44
3 i —:2
Viga |IPE 120 & 120 64 6.3 4.4 S275(2803.3 |4179.4
i E—
3.8
Viga |IPE 80 g 80 46 5.2 3.8 S275|2803.3 |4179.4
] i
5
e
Viga |IPE 160 3 160 82 7.4 5 S275(2803.3 |4179.4
] '
c) Comprobacion
1) Viga (a) IPE 120
Soldaduras en angulo
Tensién de Von Mises Tensién normal
L a fu
Descripcion i) Sn ta t Valor Aprov. |s» Aprov. (kplcm?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 714.7 1238.0 |31.47 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

ESTRUCTURA Y DISENO DE UN SISTEMA DE PARKING ROBOTIZADOS

235




Universidad
de La Laguna
a

Anexo Cimentacion y Estructura

2) Viga (b) IPE 120

Soldaduras en angulo

Tension de Von Mises Tension normal
a fu
Descripcion A R A b
p ) S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?) w
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) (%) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 714.1 1236.8 |31.44 |0.0 0.00 [4179.4 |0.85

3) Viga (c) IPE 160

Soldaduras en angulo

Tensién de Von Mises Tensién normal
a fu
Descripcion A A A bw

p [ S t t Valor Aprov. |s Aprov. (kplcm?)
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%b) (kp/cm?) |(%)

Soldadura del alma |3 0.0 0.0 182.8 |316.6 [8.05 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85

4) Viga (d) IPE 80

Soldaduras en angulo

Tensién de Von Mises Tension normal
L a fu
Descripcion (mm) Sn t ty Valor  |Aprov. [s» Aprov. (kplem?) bw
(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(kp/cm?) |(%) (kp/cm?) |(%)
Soldadura del alma |3 0.0 0.0 106.5 184.5 469 |0.0 0.00 |4179.4 |0.85
d) Medicién
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Anexo Cimentacion y Estructura

Soldaduras

fu . o i Espesor de garganta Longitud de cordones
Ejecucion Tipo

(kp/cm?) (mm) (mm)

4179.4 En el lugar de montaje En angulo |3 490

1.4.11.- Tipo 11
Nudos (28): P2 (Forjado 2), P2 (Forjado 3), P3 (Forjado 2), P3 (Forjado 3), P4 (Forjado 2), P4 (Forjado
3), P5 (Forjado 2), P5 (Forjado 3), P6 (Forjado 2), P6 (Forjado 3), P7 (Forjado 2), P7 (Forjado 3), P8
(Forjado 2), P8 (Forjado 3), P11 (Forjado 2), P11 (Forjado 3), P12 (Forjado 2), P12 (Forjado 3), P13
(Forjado 2), P13 (Forjado 3), P14 (Forjado 2), P14 (Forjado 3), P15 (Forjado 2), P15 (Forjado 3), P16
(Forjado 2), P16 (Forjado 3), P17 (Forjado 2) y P17 (Forjado 3).

a) Detalle

b < @
a9