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Procédé de commande régulée d’un moteur électrique pour le déplacement d’un mobile et dispositif de commande pour
la mise en oeuvre du procédé.

@ Linvention concerne un procédé de commande réguiée Fia:4

d'un moteur électrique notamment pour une installation -F1g:4_

Selon ie procédé de i'invention, on dispose le iong du
parcours une bande codée (20) de repéres espacés réguliére-
ment qui sont lus par un lecteur (23) solidaire du mobile.

Des moyens de comptage (28) permettent de connaitre
la position absolue du mobile et des moyens (30} de
connaitre sa vitesse & partir du comptage des repéres. .20 28

Ces moyens sont suivis par I'unité centrale de traitement !
{31) qui envoie au moteur une commande de tension : T
régulée. I
Application aux installations neuves et & la rénovation 1
d'installations existantes. l;l 23
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PROCEDE DE COMMANDE REGULEE D'UN MOTEUR ELECTRIQUE POUR LE

DEPLACEMENT D'UN MOBILE ET DISPOSITIF DE COMMANDE POUR LA MISE

EN OEUVRE DU PROCEDE

L'invention concerne un procédé de commande régulée d'un moteur
électrique pour le déplacement d'un mobile le long d'un parcours
déterminég comprenant des niveaux d'arret et des zones de
déplacement entre les niveaux. '
L'invention concerne également un dispositif de commande régulée
d'un moteur électrique pour la mise en oeuvre du procédé.
Notamment mais non exclusivement, 1'invention s'applique & la
commande régulée d'un moteur @&lectrique entrainant le
déplacement d'un monte-charge, d'un ascenseur, d'un chariot pour
une installation de stockage, de manutention.

Plus précisément, dans le cas d'installation d'ascenseurs, il
est actuellement recherché un confort optimum pour les
utilisateurs qui se traduit par wune accélération et une
décélération progressive de la cabine, et une absence totale de
secousse,

Cette sensation de confort optimum pour un utilisateur est un
des buts recherchés par la présente invention.

I1 est actuellement connu d'atteindre une progressivité des
variations de vitesse, au démarrage et au freinage, au moyen
d'une régulation @&lectronique qui pilote 1'alimentation
électrique du moteur.
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Ce mode de commande constitue une amélioration nette au niveau
du confort des utilisateurs par rapport aux installations
antérieures ol le moteur é&lectrique comprenait une ou deux
vitesses et ol au moins une partie du freinage &tait obtenue par
un dispositif & friction avec donc des problémes d'usure
mécanique.

En ce qui concerne la réqulatien é&lectronique du moteur, elle
peut s'appliquer & des installations dont le moteur est alimenté
en courant continu notamment des groupes WARD LEONARD.

Ces installations, cependant, .se caractérisent par leur cofiit
élevé et donc ne peuvent 8tre réalisées qu'en nombre limité.
D'autres installations & moteur é&lectrique alternatif, 1le plus
souvent triphasé, sont pourvus d'une ré&gulation é&lectronique
visant, d'une part, @ améliorer le confort des utilisateurs et,
d'autre part, 8 limiter la durée du freinage mécanique et donc &
réduire les problémes d'usure du frein.

De telles régulations, cependant, sont complexes & mettre eh
oeuvre,

Elles nécessitent généralement des informations sur la position
de 1la cabine qui sont données 1le plus souvent par des
contacteurs en gaine que la cabine actionne lors de son passage.
Elles nécessitent é&galement des informations sur la vitesse de
la cabine qui sont données par d'autres moyens, par exemple une
génératrice tachymétrique ou un disque codé monté sur 1'arbre
moteur,

De plus, 1les régulations électroniques actuellement existantes
trouvent difficilement le meilleur compromis entre le confort
des usagers, la progressivité des variations de vitesse et
1'optimisation du temps de ralentissement jusqu'd@ 1'arrét de la
cabine et ceci quelles que soient les conditions d'utilisation
de la cabine, c'est & dire que cette derniére soit en surcharge
ou en souscharge par rapport au contrepoids.

Un des buts de la présente invention est de proposer un procédé
de commande réguiée d'un moteur &lectrique pour le déplacement
d'un moteur le long d'un parcours déterminé, notamment un
ascenseur, qui remédie & ces inconvénients, et qui assure une
parfaite progressivité du ralentissement dans un temps optimum
quelles que soient les conditions de charge du mobile.
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Un autre but de la présente invention est de proposer un procédé
de commande régulée qui peut s'appliquer avantageusement & des
installations déja existantes, moyennant un minimum de
transformation.

Un autre but de 1a présente invention est de proposer un
dispoesitif de commande régulée d'un moteur é&lectrique qui peut
s'intégrer avantageusement dans une installation déjd existante
moyennant un minimum de ‘transformation.

D'autres buts et avantages de la présente invention apparaitront
au cours de la description qui va suivre.

A cet effet, elle a pour objet un procé&dé de commande régulée
d'un moteur é&lectrique pour le déplacement d'un mobile 1le long
d'un parcours déterminé comprenant des niveaux d'arrét et des
zones de déplacement entre les niveaux, au long duquel parcours
est disposé un moyen  codé porteur de repéres espacés
réguliérement que, par un lecteur, on détecte et qu'on
comptabilise pour en déduire la vitesse du mobile, ce procédé
étant caractérisé en ce que

- au long du moyen codé, on définit au moins une position de
référence du mobile, & laquelle on associe un repére de
référence du moyen codé,

- on associe & chaque niveau d'arrét un nombre de repéres
comptés depuis le repére de référence, lequel nombre est dit
index de niveau,

- pour chague niveau, a partir de 1'index de niveau
correspondant, on définit un intervalle de repéres correspondant
a la zone de ralentissement du mobile pour atteindre le niveau,
- lors du déplacement du mobile, le nombre de repéres rencontrés
par le lecteur solidaire du mobile est compté algébriquement et,
par comptage/décomptage des repéres, on calcule 1'index de
position du mobile par rapport au repére de référence,

- pour arréter le mobile & un niveau défini, on définit a
1'intérieur de 1'intervalle de repéres correspondant d@ la zone
de ralentissement, une consigne vitesse/écart entre 1'index de
position et 1'index de niveau et on ne pilote la commande
continue de freinage é&lectrique du moteur d'aprés la consigne de
ralentissement qu'a partir du repére de la zone de

ralentissement pour lequel Ta vitesse du mobile est au moins
égale & la vitesse de consigne,
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Le dispositif en vue de 1la commande régulée d'un mobile
comprend, disposé au long du parcours du mobile, un moyen codé,
porteur de repéres espacés réguliérement que,. par un lecteur, on
détecte et qu'on comptabilise pour en déduire la vitesse mobile.
IT est notamment caractérisé& par le fait qu'il comprend en
combinaison ,

- sur le moyen codé, au moins un repére de référence
correspondant & une position de référence du mobile,

- un lecteur solidaire du mobile pour la Tecture des repéres.du
moyen codé,

- des moyens de comptage algébrique du nombre de repéres
rencontrés par le lecteur au cours des déplacements du mobile et
- par comptage/décomptage des repéres, des moyens de calcul de
1'index de position du mobile,

- des moyens de traitement pour envoyer au moteur électrique une
commande continue de tension de freinage progressif @&
1'intérieur d'un intervalle défini de repéres correspondant &
une zone de ralentissement, 'la dite commande é&tant déterminée
d'aprés 1'écart entre 1'index de position du moteur et 1'index
de niveau et 1'écart entre la vitesse du mobile et la vitesse de
consigne pour 1'index de position.

L'invention sera mieux comprise & 1'aide de la description qui
va suivre, qui pour faciliter sa compré&hension sera faite dans
1'application & 1'équipement d'une installation d'ascenseur
existante. ‘
Cette application, naturellement, n'est pas limitative et telle
que cela ressortira de maniére é&vidente de la description,
1'invention s'applique également a d'autres types

d'installations et en particulier & des installations neuves
d'ascenseurs.

-

Dans cette application & une installation existante, 1'invention
sera mieux comprise & 1'aide du dessin en annexe qui représente
schématiquement

- figure 1 : une vue d'une installation d'ascenseur,

- figure 2 : une vue du circuit électrique d'alimentation du
moteur électrique,

- figure 3 : une illustration du moyen cod& et de son lecteur,

- figure 4 : une vue schématique illustrant le traitement des
signaux recueillis par le lecteur du moyen codé,
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- figure 5 : une courbe fllustrant l1a commande de régulation
pour la mise en mouvement de la cabine de 1'ascenseur,
- fiqure 6 : une courbe illustrant la commande de réqulation

‘pour le ralentissement de la cabine d'ascenseur,

- figure 7 : une courbe 1illustrant 1la phase finale de
ralentissement,

Dans 1la figure 1, on a représentéd schématiquement une
installation d*ascenseur 1, qui de maniére connue comprend une
cabine 2, un contrepoids 3 et un moteur &lectrique 4 entrainant
un cable 6. | o

La cabine 2 est mobile & 1'intérieur d'une gaine 5, 1le long de
moyens de guidage appropriés, cette gaine définissant son
parcours prédéterminé,

La cabine dessert en outre des niveaux qui ont été schématisés i
titre d'illustration de 7 & 10.

Pour une installation déjad existante, 1'invention s'applique
pour des moteurs é&lectriques d'entrainement triphasés & une
vitesse ou bien & deux vitesses, et dans ce dernier cas, seuls
les enroulements correspondant & 1‘'une des vitesses seront
utilises.

L'installation électrique de commande comprend principalement
des moyens de manoeuvre sch&matisés en 11 dans la figure 2.

Ces moyens recoivent des informations concernant la sécurité de
1'installation, par exemple, des contacts de serrure qui ont é&té
schématisés en 12, ainsi que d'autres informations relatives a
la sécurité de 1'installation qui n'ont pas été représentées.
Les moyens de manoeuvre 11 recoivent é&galement des ordres de
déplacement, notamment en provenance des boutons d'appel de 1la
cabine aux différents niveaux schématisés en 13 et des boutons
d'envoi de la cabine schématisés en 14,

Enfin, les moyens de manoeuvre recoivent des informations sur la
position de la cabine 2 & 1'intérieur de la gaine 5 qui sont
généralement délivrés par des contacteurs schématisés en 15
disposés @ 1'intérieur de la gaine.

D'une maniére courante, ces contacteurs sont situés tant & la
hauteur des différents niveaux que de part et d'autre de ces
niveaux, a3 1'entrée des zones de ralentissement.
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Les moyens de manoceuvre 11 traitent, généralement, de maniére
combinatoire, 1'ensemble de ces informations et déterminent
d*une part la stratégie de déplacement de 1la cabine 2, et,
d'autre part, les ordres annexes tels que 1'ouverture des
portes.

Les moyens de manoeuvre 11 pilotent des moyens d'actionnement 16
du moteur qui sont généralement constitués par des contacteurs
susceptibles de relier les différentes phases du réseau aux.
bornes des enroulements du moteur électrique 4. -
En fonction de la stratégie de fonctionnement définie par les.
moyens de manoeuvre, les ordres transmis aux moyens
d'actionnement sont des ordres de montée ou de descente,
dtaccélération, de passage en grande vitesse, le cas échéant en
petite vitesse, ainsi que des ordres de freinage.

La figure 2 représente schématiquement une liaison 18 entre les
moyens de manoeuvre 11 et les moyens d'actionnement 16 -par
laquelle transitent ces ordres et une liaison 17, par laquelle
transitent les informations relatives & la sécuritd.
L'installation é&lectrique du moteur de commande 4 comprend
également une commande non représentée de la tomb&ée ou de ta
levée du frein.

L*invention propose de remplacer la liaison directe 18 par des
moyens de commande régulée 19, qui, en réponse aux ordres de
montée, descente, mise en mouvement, freinage en provenance des
moyens de manoeuvre 11, envoient aux moyens d'actionnement 16
une commande de tension régulée apte & assurer le confort
optimum des utilisateurs, ,

Selon 1'invention, on dispose le 1dng du parcouré prédéterminé
du mobile, c'est & dire & 1'intérieur de 1la gaine 5 de
1'ascenseur un moyen 20 codé par des repéres réguliérement
espacés. ,

Un tel moyen est représenté & titre d'illustration en figure 3
sous la forme d'une bande 21, percée & intervalles ré&qguliers par
des perforations oblongues d'axe horizontal 22.

Les repéres 22 de la bande codée 21 sont lus par un lecteur 23
solidaire de la cabine 2.

La figure 3 représente a8 titre d'illustration le lecteur 23 sous
la forme d'un étrier dont les deux branches s'étendent de part
et d'autre de la bande 21.
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Les branches de 1'étrier 23 sont &quipées de lecteurs optiques,
qui, d'une maniére connue, dé&livrent des impulsions fur et &
mesure qu'ils rencontrent des perforations 22 de la bande 21.
Avantageusement, 1'étrier 23 est équipé de deux ensembles de
lecteurs optiques 24, 25 dont 1'écartement "e" mesuré& dans la
direction définie par 1a bande 21 est é&gal au quart du pas "p"
entre deux perforations 22 successives, & un nombre entier prés
de pas "p". '

Cette disposition permet avantageusement de multiplier par
quatre la précision des distances mesurées le long de la bande
21 et d'obtenir une information sur le sens de déplacement du
lecteur 23 le long de la bande 21, & partir d'un traitement
logique des signaux transmis par les ensembles de lecteurs 24,
25.

A titre d'exemple non limitatif, on a obtenu de bons résultats
au moyen d'une bande métallique 21 réalisée en un alliage
d'aluminium de soixante millimétres de large, présentant des
perforations 22 de trente cing millimétres de large, de trois
millimétres de hauteur dont 1le pas d'écartement est de huit
millimétres.

Ceci n'‘est donné naturellement qu'ad titre d'illustration.

Le moyen codé 20 est positionné par tout moyen approprié& dans la
gaine 5 de 1'installation, & laquelle il est solidarisé.

Pour déterminer la position de la cabine, on définit sur le
moyen codé 20 au moins un repére de référence 26 qui correspond
de préférence & une position de référence de la cabine 2
schématisée en 27 et par exemple la position de l1a cabine 2 a
son niveau le plus bas. |

Lors de déplacements de la cabine 2, le passage des ensembles de
lecteurs optiques 24, 25 devant les perforations successives 22
de la bande codée 21 provoque des impulsions qui sont transmises
au moyen de commande régulée 19,

En se référant & la figqure 4, ces impulsions sont tout d'abord
mises en forme au niveau des moyens 28, qui déterminent le
nombre de repéres rencontrés, et le sens de déplacement de la
cabine,



10

15

20

25

30

35

0192513

Ensuite, par comptage/décomptage des repéres rencontrés depuis
le repére de référence 26, on détermine au niveau des moyens 29
1'index de position IP de la cabine, c'est & dire le nombre de
repéres situés entre le lecteur 23 de la cabine et le repére de
référence 26 de la bande.

On détermine éga]ement, la vitesse de la cabine au niveau des
moyens 30, & partir du comptage des repéres recontrés par le
lecteur 23 et donc & partir des variations de 1'index de
position I,. | S

Compte tenu du mode adopté pour connajtre la position absolue de
la cabine, 1'index de position et 1a vitesse de 1a cabine sont
connues au niveau des moyens 29 et 30 d'une maniére séquentielle
qui, 11 faut le souligner, est particuliérement bien adaptée au
traitement numérique qui est effectué en aval.

Le lecteur déterminant lui-méme 1le sens de déplacement, il
incrémente directement et automatiquement 1le compteur dans Tle
sens convenable, ce qui évite toute erreur qui, pendant 1'arrét
de la cabine, est due & des comptages d'impulsions non dirigées:
consécutives & des secousses pendant les <chargement et
déchargement de la cabine,.

L'unité de traitement numérique 31 des moyens de commande
régulée 19 située en aval des moyens 29, 30 est de tout type
approprié et comprend de préférence un microprocesseur ainsi que
son environnement habituel,

Cette unité comprend également des tables de mémoire qui sont
par exemple du type RAM sauvegardées, ou du type ROM effacables.
Ces tables sont par exemple accessibles au moyen d'un terminal
d'accés 32 et sont en principe programmées une fois pour toutes
lors de la mise en route de 1'instaliation.

Parmi ces tables, 1la table 33 d'index de niveau contient les
index de niveau Iy c'est & dire les différents nombres de
repéres situés entre les repéres associés aux différents niveaux
7 @ 10 de 1'installation et le repére de ré&férence 26.
Egalement, la table 34 d'index de ralentissement contient les
index de ralentissement IR’ qui sont associés aux différents
index de niveau IN et qui définissent sur le moyen codé 20 les
zones de ralentissement pour atteindre un niveau défini.
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Plus exactement, dans le cas d'une installation déjad existante,
ces 1index de ralentissement correspondent sensiblement aux
anciens contacteurs situés en gaine qui é&tatent situés a
l1'entrée d'une zone de ralentissement pour atteindre un niveau
défini.

En fait, dans le cas d'une installation déjad existante, lorsque
1'index de position IP atteint la valeur de 1'un des index de
ralentissement IR, un signal AN 35 est envoyé par les moyens de
commande régulés 19 en direction des moyens de manoeuvre 11 et
ceux-ci, en retour, envoient un ordre de ralentissement si la
cabine doit s'arréter au niveau associé & 1'index de
ralentissement.

Au niveau des moyens de commande régqulée 19 , cet ordre de
ralentissement n'est en fait interprété que comme une validation
du ralentissement et c'est 1'unité centrale de traitement 31 qui
détermine le repére a partir duquel la commande de
ralentissement sera effectivement appliquée au moteur é&lectrique
4,

Ainsi, les tables d'index de niveau 33 et d'index de
ralentissement 34, permettent de supprimer les contacteurs en
gaine 15, et les moyens de commande régqulée 19 générent des
signaux qui, vus des moyens de manoeuvre 11, sont semblables aux
signaux émis par les anciens contacteurs 15.

Dans certains cas, cependant, 1les contacteurs 15 peuvent étre
maintenus. _
L'unité centrale de traitement 31 contient également en mémoire
d'autres tables de paramétres, notamment une table 36 contenant
les paramétres de mises en mouvement de la cabine 2, wune table
37 contenant des paramétres“de ralentissement de la cabine ainsi
qu'une table 38 contenant les paramétres d'initialisation,
L'unité centrale de traitement 31 comprend des moyens de
traitement, tels qu'un microprocesseur, et des moyens de
mémorisation du logiciel de traitement. ‘

En sortie, 1'unité centrale de traitement commande les
actionneurs 16 qui déterminent le sens de rotation du moteur et
relient les enroulements du moteur 4 aux différentes phases du
réseau en passant par un é&tage de puissance 39 é&galement
commandé par 1'unité centrale de traitement et, par exemple,
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constitué par des ensembles de thyristors ou de tout autre moyen
électronique approprié&, qui permet de doser 1'énergie délivrée
depuis le réseau au moteur électrique 4.
Ainsi, dans le cas d'une installation dé&jd existante, les moyens
de commande régulée 19 sont disposés entre les moyens de
manoeuvre 11 et les moyens d'actionnement 16 du moteur.
Les moyens de commande ré&qgulée 19 recoivent en provenance des
moyens de manoeuvre 11 les ordres de déplacement en montée et en
descente ainsi que les ordres de ralentissement.
Compte tenu de ces ordres et des informations regues du lecteur
23 du moyen codé 20, 1les moyens de commande régulée 19 générent
une commande qui est exercée sur les actionneurs 16 du moteur et
sur 1'étage de thyristors 39.
De préférence, cette commande est du type gradateur c'est & dire
qu'elle consiste & piloter pour chaque alternance de secteur, la
durée pendant laquelle chaque thyristor est conducteur. i
La commande type gradateur des thyristors peut cependant é&tre
remplacée par une commande plus complexe.
Outre 1les moyens de commande régulée 19, le dispositif de
commande régulée comprend de pré&férence une interface d'entrée
40 pour les moyens de manoeuvre 11 et une interface de sortie 41
pour les moyens d'actionnement 16.
Selon 1les cas, la distinction entre 1'unité centrale de
traitement 31, les moyens 29 pour déterminer la position absolue
de la cabine 2 et les moyens 30 pour dé&terminer sa vitesse, peut
étre moins marquée que ce que fait ressortir la figure 4 et 1la
description ci-dessus pour des raisons de compréhension de
1'invention, -
En fait, 1le comptage des impulsions et le calcul de la vitesse
de la cabine peuvent &tre réalisés par le microprocesseur de
1'unité centrale de traitement 31, c'est @ dire que les moyens
28, 29, 30, 31 peuvent &tre regroupés par exemple sur une méme
carte électronique, sous un méme logiciel global de traitement.
IT faut souligner que, contrairement & certaines installations
qui mettent en oeuvre une bande codée permettant de déterminer
par lecture directe 1la position de la cabine, dans 1le cas-
présent, la position absolue de 1la cabine est obtenue par
comptage/décomptage.
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Par rapport aux dispositifs existants mettant en oeuvre une
bande codée, 1'invention pré&sente 1'avantage que le code de 1la
bande 21, c'est & dire les perforations 22, est particuliérement
simple en regard des codes qui permettent d'obtenir directement
la position absolue de la cabine.
Ces derniers codes en effet nécessitent le dé&codage complexe
d'un nombre timportant d'informations par exemple sous la forme
de perforations qui sont disposées ou bien horizontalement sur
la bande codée ou bien verticalement.
Pour connaitre 1a vitesse du mobile, 11 est nécessaire de
traiter ces informations complexes ou d'adjoindre un dispositif
tel qu'une génératrice tachymétrique indépendante.
En regard des dispositifs comprenant un disque codé monté sur
1'arbre moteur, 1'invention présente 1'avantage d'une plus
grande précision dans la détermination de 1la position de 1la
cabine, é&tant donné qu'il n'y a pas lieu de tenir compte du
glissement des cables,
Dans le but d'initialiser les moyens de commande régulée, en
particulier 1'index de position IP’ ou de réinitialiser
notamment aprés une coupure de courant, 1'invention prévoit au
moins un et de préférence deux repéres d'initialisation 42, 43
sur le moyen codé 20.
Ces repéres 42, 43 déterminent sur le moyen codé 20, trois
zones, une zone basse 44, une zone haute 46 et une zone
intermédiaire 45,
Le lecteur 23 outre les ensembles de lecture optique 24, 25 est
équipé de contacteurs 47, 48 qui sont sensibles aux repéres 42,
43,
Par exemple, les repéres 42, 43 sont constitués par des ferrites
orientés en sens contraire, et les contacteurs 47, 48 sont des
contacteurs magnétiques & mémoire mécanique également orientés
en sens contraire.
Ainsi, quelles que soient les circonstances, 1la position de la
cabine dans 1‘'une des trois zones 44, 45, 46 est connue en
permanence aux moyens de contacteurs 47, 48.
Aprés une coupure de courant et donc la perte de 1'index de
position 29, si la cabine 2 se trouve dans la zone intermédiaire
45, les moyens de commande régulée 19 réagiront & un ordre de
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montée ou de descente qu'ils exécuteront, quelque soit le niveau
sélectionné, jusqu'a ce que le lecteur 23 de 1la cabine 2
rencontre 1'un des deux repéres d'initialisation 42, 43.
Ceci provoque au niveau des moyens de commande régulée 19 1la
réinitialisation de 1'index de position 29 et commande ensuite
1tarrét de la cabine @ la station immédiatement inférieure ou
immédiatement supérieure selon les cas puis éventuellement le
déplacement de la cabine vers la station sé@lectionnée.
Les moyens de commande régulée 19 ne commanderont le mouvement
de la cabine 2 que pour une montée si elle se trouve dans 1la
zone basse 44, auquel cas, leur initialisation se fera & 1la
rencontre du repére haut 43 ou bien inversement pour une
descente si 1la cabine se trouve dans la zone haute 46 avec
initialisation au repére bas 42.
Le dispositif de commande réguiée selon 1'invention est donc
particuliérement avantageux pour équiper 1les installations
existantes, é&tant donné qu'il est autonome et ne nécessite pas
la mise en place de moyens optionnels en fonction de
1'installation dé&ja existante.
Pour des installations neuves, naturellement, 1la mise en place
du dispositif de 1'invention ne pose aucun probléme,
La figure 5 illustre la mise en mouvement de la cabine 2 d'une
station d'arrét vers une station sélectionnée.
Pour cette mise en mouvement, les moyens de manoeuvre 11
délivrent un ordre de levée du frein et un ordre de mouvement
dans un sens déterminé par exemple une montée, ce qui positionne
les actionneurs 16 de fagon que le moteur soit alimenté& pour une
rotation dans le sens désiré.
La commande des thyristors de 1'étage de puissance 39 est
initialement sensiblement nulle et donc 1les thyristors sont
sensiblement fermés.
Les moyens de commande réguiée 19 délivrent aux gachettes de
thyristors une commande incrémentée, en boucle ouverte, et
1'incrémentation est réalisée selon deux modes principaux
différents.
Selon un premier mode correspondant & un couple entrainant
exercé par la cabine 2 sur 1le moteur 4, Tla commande des

thyristors 39 est incrémentée dans le temps par un incrément
faible if.



10

15

20

25

30

35

13

019251
De cette facon, c'est le couple entrainant de 1a cabine qui ag
principalement, dans la premiére phase de mise en mouvement de
la cabine d'ol une grande impression de confort pour les
utilisateurs.
Ensuite, compte tenu de 1'incrémentation, 1'effet du moteur
devient prédominant et la cabine accélére jusqu'a atteindre une
vitesse voisine de la vitesse nominale de déplacement V
correspondant & 1'ouverture totale des thyristors.
Pour ce mode, les variations de vitesse sont représentées dans
la fiqure 5, par la courbe 50, qui présente une forme en *S*
dont le départ est sensiblement 1inéaire et qui se stabilise

sensiblement au dessus de la valeur VN.

Ce mode de commande réqulée du moteur é&lectrique 14 est adopté
par les moyens de commande régulée 19 pour un couple entrainant
exercé par l'ensemble cabine/contrepoids sur le moteur, <c'est a

dire notamment pour une montée & charge vide et une descente a
pleine charge.

N

Dans le cas inverse, pour un couple résistant, c'est & dire dans
le cas d'une descente & vide ou d'une montée & pleine charge, la
commande des thyristors 39 qui initialement est sensiblement
nulle est incrémentée également avec un incrément faible if.'
Le couple résistant exercé par la cabine entraine l1a cabine dans
le sens inverse du sens désiré, ce qui est immédiatement détecté
au niveau de 1'index de position IP qui varie de maniére
irrationnelle.

Cette variation irrationnelle détectée par 1'unité centrale de
traitement 31 entraine 1'augmentation de 1'incrément de commande
des thyristors 39 qui passe & une valeur d'incrément fort iF'

La courbe 51 représente les variations du carré de la vitesse du
mobile pour ce mode de démarrage. v

La courbe 51 présente une partie initiale 52 située en dessous
de 1'axe horizontal, puis elle présente une forme en "S" qui se
stabilise au voisinage de la vitesse nominale VN'

I1 faut souligner que le mouvement inverse de la cabine au
démarrage est tout a fait limité.

En effet, dans le <cas oG 1le pas "p" d'écartement des
perforations est de huit millimétres, le mouvement inverse de la
cabine est détecté dés la premiére impulsion transmise par les



10

15

20

25

30

35

14
0192513

lecteurs optiques 24, 25, aprés un parcours du quart de ce pas,
soit aprés wune distance de 1'ordre de deux millimétres
seulement.
Ces deux modes de mises en mouvement du mobile par une
incrémentation faible ou forte, selon que le couple exercé par
la cabine sur Te moteur est entrainant ou résistant, permettent
d'assurer un confort optimum pour les utilisateurs. .
Les figqures 6 et 7 sont relatives au ralentissement du mobile,
en vue de 1'arréter & un niveau N auquel est associé 1'index de
niveau IN’ ainsi qu'un index de ralentissement Ips qui sont
respectivement mémorisés dans les tables 33 et 34.
Au cours du déplacement de la cabine 2, lorsque 1'index de
position IP atteint la valeur Ip de 1'index de ralentissement,
1'unité centrale de traitement 31 adresse au moyen de manoeuvre
11 une information AN 35 indiquant 1'approche du niveau N.
Etant donné, dans 1le cas présent, que le niveau N est
sélectionné, 1les moyens de manoeuvre 11 adressent aux moyens de
commande régulée 19 un ordre de ralentissement de fagon &
stabiliser la cabine au niveau N.
Au niveau de 1'unité centrale de traitement 31, les commandes de
ralentissement sont générés en référence a une consigne de
vitesse en fonction de 1'écart entre ]findex de position IP de
la cabine et 1'index de niveauIN.
La consigne de vitesse 54 représentée en figure 6 est constituée
par une courbe oblique qui est 1linéaire et s'8tend sur un
intervalle ZR correspondant & la zone de ralentissement de 1la
cabine. ,
Compte tenu du sens de déplacement de la cabine, cette zone de
ralentissement ZR est limit@e par un dindex IZR a partir duquel
les moyens de commande régulée sont susceptibles de gé&nérer une
commande de ralentissement, et de 1'autre coO0té 1la zone est
limitée par 1'index IN du niveau.
Généralement, 1'index IZR est situé aprés 1'index de
ralentissement IR qui a validé 1a commande de ralentissement.
Ceci correspond & une diminution de la course de ralentissement
de la cabine 2 que les moyens de commande régulée permettent
d'obtenir.
La courbe oblique 54 sur la zone de ralentissement ZR décroit
depuis la vitesse nominale Vy Jusqu'a une vitesse nulle,
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E1le correspond & une décélération constante qui, & titre
d'exemple, peut étre de 1'ordre de 0,50 m/sz.
Selon 1'invention, 1les moyens de commande régulée générent une
commande de ralentissement & 1'intérieur de 1la zone de
ralentissement ZR uniquement dés que, pour un index de position
défini, la vitesse du mobile est égale ou supérieure & 1la
vitesse de consigne,
En se référant & la figure 6, 1la courbe 56 correspond & une
vitesse de déplacement du mobile sensiblement supérieure & la
vitesse VN.
Dans ce cas, la commande de ralentissement générée par les
moyens 19 est appliquée dés que 1'index de position IP a atteint
la valeur I;p c'est & dire dé&s le point 57.
Par contre, pour la courbe 58 qui correspond & une vitesse
sensiblement inférieure a 1la vitesse VN la commande de
ralentissement du moteur n'est générée qu'a partir de 1'index de
position IP pour Tlequel la vitesse du mobile correspond & la
vitesse de consigne, c'est a dire le point 59.
Avantageusement, dans le cas o0 le mobile est encore en phase de
mise en mouvement Tlorsque 1'ordre de ralentissement arrive,
notamment pour un parcours de courte distance, la commande
d'accélération du moteur est maintenue jusqu'd@ ce que la vitesse
du mobile recoupe la courbe de vitesse de consigne.
Ceci est schématisé en figure 6 par la courbe en traits mixtes
60 et la commande d'accélération est maintenue jusqu'au point 61
de croisement avec la courbe de consigne.
Dans un premier temps du ralentissement de la cabine 2, les
moyens de commande régulée 19 ferment 1les thyristors 39 et
commandent une inversion de phases au niveau des actionneurs 16.
Ensuite, les moyens générent en continu une commande variable
sur les thyristors qui dépend principalement de 1'écart entre
1'index de position IP et 1'index de niveau IN. et de 1'écart
entre la vitesse du mobile et la vitesse de consigne.
De préférence, 1la consigne dépend &galement de la variation de
vitesse du mobile,.
Au niveau des thyristors 39 d'alimentation du moteur 4, la
commande de  ralentissement consiste en une variation de leur

ouverture en fonction de 1'index de position I, et de la vitesse
de la cabine.
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IT faut souligner que 1le ralentissement est wuniquement
électrique, par une 1inversion de phases qui est maintenue
jusqu'a 1'arrét de la cabine.
La commande de ralentissement générée par les moyens de commande
régulée 19 tend & réduire 1'écart entre la vitesse du mobile et
la vitesse de consigne qui devient faible en fin de
ralentissement ainsi que le montre la figure 6.

Dans la figure 7, on a schématisé 1la phase finale du
ralentissement du mobile.

Cette figure fait ressortir que la courbe de consigne 54 ne vise
pas exactement 1'index IN sur 1'axe horizontal des index mais un
index situé sensiblement avant 1'index IN compte tenu du sens de
déplacement du mobile.

Lorsque 1'index de position IP atteint une valeur IRF délimitant
une zone de ralentissement final ZRF déterminée, les moyens de
commande régulée 19 calculent en fonction de la vitesse réelle
du mobile, le temps théorique TRF nécessaire pour que lta vitesse
du mobile s'annule.

La commande des thyristors qui était appliquée au passage &
1'index IRF est maintenue au début de la zone ZRF et durant un
laps de temps final prédéterminé, les moyens de commande régulée
générent sur les thyristors une commande de stabilisation
temporaire du rotor.

Par exemple, cette commande consiste & désynchroniser 1la
commande des thyristors par rapport 8 la fréquence du secteur de
fagon a envoyer un courant continu dans les enroulements du
moteur.,

Le 1laps de temps final pendant Tlequel <cette commande de
stabilisation est générée est constant et compte tenu de 1'écart
possible entre la vitesse du mobile et la vitesse de consigne en
phase finale de ralentissement, i1 correspond approximativement
au tiers de 1'intervalle de temps TRF'

La figure 7 représente & titre d'illustration deux courbes 62 et
63, situées de part et d'autre de la courbe de consigne 54,

Les extrémités 1inférieures arrondies des courbes 62 et 63
correspondent &8 la commande de stabilisation du rotor.

Lorsque la vitesse du mobile s'est annulée, 1'unité centrale de
traitement géné&re la commande de tomb&e du frein 64.
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Ensuite, d'une maniére connue, les moyens de manoeuvre 11
commandent 1'ouverture des portes.
Une telle commande de ralentissement ré&qulé permet d'atteindre
le niveau N avec une précision qui, dans 1'exemple évoqué plus
haut, est inférieure 8 plus ou moins deux miliimétres seulement,
sans aucune secousse principalement dans la phase finale du
freinage.
Elle permet en outre d'optimiser le temps du ralentissement
grace & la consigne vitesse/écart d'index.
Le procédé et le dispositif de commande régulée qui viennent
d'étre décrits trouvent une application avantageuse dans le
cadre de la rénovation d'installations existantes.
Dans ce cas, 1le dispositif est autonome et comme cela est
précisé précédemment, il s'intégre facilement dans
1'installation existante.
Notamment, 1les moyens 19 peuvent se présenter sous la forme
d'une carte électronique, contenue & 1'intérieur d'un bofiter,
qui peut étre facilement monté dans 1'installation existante.
Ceci, naturellement, n'est pas limitatif, et le procédé et le
dispositif de 1'invention peuvent é&galement é&tre mis en oeuvre
pour des installations neuves et, dans ce cas, 1les moyens de
manoeuvre 11, les moyens de commande régulée 19 et les moyens
d'actionnement 16 peuvent &tre regroupés dans un méme ensemble.
Enfin, 1'invention concerne non seulement 1les dinstallations
d'ascenseurs mais également les installations de monte charge,
de manutention, de stockage.
Naturellement, 1a présente description n'est donnée qu'd titre
indicatif et 1'on pourrait adopter d'autres mises en oeuvre de
1'invention sans pour autant sortir du cadre de celle-ci.
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1. Procé&dé de commande régulée d'un moteur électrique (4) pour
le déplacement d'un mobile (2) le long d'un parcours déterminé
(5) comprenant des niveaux (7 & 10) et des zones de déplacement
entre les niveaux notamment mais non exclusivement un monte
charge, un ascenseur, le chariot d'une installation de stockage,
de manutention, 1le long du parcours duquel est disposé un moyen
codé (20) porteur de repéres (22) espacés régquliérement que, par
un lecteur (23), on détecte et qu'on comptabilise pour en
déduire la vitesse du mobile, ce procédé &tant CARACTERISE en
ce que

- au long du moyen codé (20), on définit au moins une position
de référence (27) du mobile (2), & laquelle on associe un repére
de référence (26) du moyen codé (20),

- on associe & chaque niveau d'arrét (7 & 10) un nombre de
repéres comptés depuis le repére de référence (26), lequel
nombre est dit index de niveau (IN),

- pour chaque niveau, & partir de 1'index de niveau (IN)
correspondant, on définit wun intervalle de repéres (IZR)
correspondant & la zone de ralentissement (ZR) du mobile (2)
pour atteindre le niveau (N),

- lors du dé&placement du mobile (2), 1le nombre de repéres
rencontrés par le lecteur (23) solidaire du mobile (2) est
compté algébriquement et, par comptage/décomptage des repéres,
on calcule 1'index de position (IP) du mobile par rapport au
repére de référence (26),

- pour arréter le mobile (2) & un niveau défini (N), on définit
a 1'intérieur de 1'intervalle de repéres (ZR) correspondant & la
zone de ralentissement, une consigne vitesse/écart entre 1'index
de position (IP) et 1'index de niveau (IN) et on ne pilote la
commande continue de freinage électrique du moteur d'aprés la
consigne de ralentissement (53) qu'd partir du repére de la zone
de ralentissement (ZR) pour lequel la vitesse du mobile est au
moins égale & la vitesse de consigne.

2. Procédé selon la revendication 1 caractérisé par le fait
qu'en phase finale de freinage, au passage & un repére dont
1'écart avec le repére du niveau est dé&fini,
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- on calcule en fonction de 1la vitesse instantanée du mobile
(2), 1'intervalle de temps (TRF) nécessaire pour atteindre une
vitesse nulle,
- on maintient 1la consigne de freinage é&lectrique continu
Jusqu'a un laps de temps final défini durant lequel on envoie au
moteur (4) une commande &lectrique de stabilisation du rotor, et
enfin,
- on laisse tomber le frein.
3. Procédé selon la revendication 2 caractérisé par le fait que
1'on détermine la consigne (53) vitesse/&cart entre 1'index de
position (I,) et 1'index de niveau (IN) en dehors de la phase
finale de freinage de fagon & chercher & atteindre, & vitesse
nulle, un point situé sensiblement avant le repére de niveau
(IN) compte tenu du sens de déplacement du mobile.
4. Procédé selon la revendication 1 caractérisé par le fait que
pour la mise en mouvement du mobile (2), d'un niveau dé&fini vers
un niveau sélectionné,
- on relache le frein,
- aprés reldchement du frein, on envoie au moteur une commande
de tension initialement sensiblement nulle et incrémentée dans
le temps avec un incrément faible (if) correspondant & un couple
entrainant exercé par le mobile sur le moteur (4),
- on observe la variation de 1'index de position (IP) et si
cette variation correspond & un mouvement inverse de celui
sélectionné, on augmente la valeur de 1'incrément pour 1la
commande de tension, de fagon'é envoyer au moteur une commande
de tension incrémentée dans le temps avec un incrément fort (iF)

-~

correspondant & un couple résistant exercé par le mobile (2) sur
le moteur (4).

5. Procédé selon 1'une quelconque des revendications 1 & 4
caractérisé par le fait que

- on délimite au moyen-d*au moins deux repéres d'initialisation
du moyen codé (20) sur le parcours du mobile, deux zones de
ralentissements extrémes (44, 46) et une zone intermédiaire
(45),

- on mémorise constamment la position du mobile dans 1'une des
trois zones et,

- on réinitialise 1'index de position (IP) d'aprés 1'un des
repéres d'initialisation (42, 43).
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6. Dispositif en vue de la commande régulée d'un mobile par le
procédé selon 1'une queliconque des revendications 1 & 5,
comprenant, disposé au long du parcours du mobile, un moyen codé
(20) porteur de repéres (22) espacés réguliérement que, par un
lecteur (23), on détecte et qu'on comptabilise pour en déduire
la vitesse mobile, ce dispositif étant caractérisé par le fait
qu'il comprend en combinaison
- sur le moyen cod& (20), au moins un repére de référence (26)
correspondant & une position de référence (27) du mobile (2),
- un Tlecteur (23) solidaire du mobile pour la lecture des
repéres (22) du moyen codé& (20),
- des moyens de comptage algébrique du nombre de repéres
rencontrés par le lecteur (23) au cours des dé&placements du
mobile (2) et
- par comptage/décomptage des repéres, des moyens de calcul (29)‘
de 1'index de position (IP) du mobile, ‘
- des moyens de traitement (31) pour envoyer au moteur
électrique (4) une commande continue de tension de freinage

-

progressif & 1'intérieur d'un intervalle dé&fini de repéres (IZR)
correspondant & une zone de ralentissement, 1la dite commande
étant déterminée d'aprés 1'écart entre 1'index de position (IP)
du moteur et 1'index de niveau (IN) et 1'écart entre la vitesse
du mobile et la vitesse de consigne pour 1'index de position
(1p). |

7. Dispositif selon la revendication 6 caractérisé par le fait
qu'il comprend par ailleurs des moyens (31) pour envoyer au
moteur é&lectrique (4) une commande de tension de mise en
mouvement initialement sensiblement nulle et incrémentée dans le
temps avec un incrément faible (1f) correspondant & un couple
entrainant exercé par le mobile (2) sur le moteur (4), des
moyens pour analyser 1la premiére variation de 1'index de
position, et des moyens pour augmenter la valeur de 1'incrément
d une valeur d'incrément fort (iF) si 1'index de position varie
dans le sens inverse de celui sélectionné.

8. Dispositif selon 1a revendication 6 caractérisé par le fait
qu'il comprend sur la bande codée (21) au moins deux repéres
d'initialisation (42, 43) qui délimitent deux zones de
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ralentissement extrémes (44, 46) et une zone intermédiaire (45)
et des moyens de mémorisation permanents (47, 48) de la position
du mobile dans 1'une des trois zones (44, 45, 46).
9, Dispositif selon la revendication 6 ou 7 caractérisé par le
fait qu'il comprend un interface d'entrée (40) pour les ordres
de mises en mouvement et les ordres de ralentissement en
provenance de moyens de manoeuvre (11) d'une dinstallation
existante et un interface de sortie (41) vers 1les moyens
d'actionnement (16) du moteur (4) de la dite installation.
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