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Aufzug

(57)  Bei dieser Mehrdeckkabine (2) weist das unte-
re Deck (3) einen zur Feinpositionierung vorgesehenen
Rampenantrieb (15) auf. Der als Rampe dienende
Deckboden (21) ist um eine Drehachse (22) drehbar
und mittels Aktuatoren (19) des Rampenantriebes (15)
auf und ab bewegbar. An einer Deckschwelle ist ein
Sensor angeordnet, der eine an einer Stockwerk-
schwelle angeordnete Marke ortet. Falls der Sensor bis
zum Stockwerkhalt der Mehrdeckkabine (2) die Marke
Uberfahren hat, wird der Rampenantrieb (15) entgegen
der Fahrtrichtung der Mehrdeckkabine (2) vor dem
Stockwerkhalt aktiviert, bis der Sensor und die Marke
auf gleicher Héhe stehen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Fein-
positionierung mindestens eines Decks einer Mehr-
deckkabine flir einen Aufzug, wobei mindestens ein
Deck seine Deckschwelle des Deckbodens auf das
Stockwerkniveau positioniert.

[0002] Ausder Schrift WO 98/09906 ist ein Aufzug mit
einer Doppeldeckkabine eines Aufzuges bekannt ge-
worden, bei der das obere Deck an die Oberkante des
zu bedienenden Stockwerkes anpassbar ist. Das obere
Deck besteht aus einer festen Plattform und aus einer
vertikal verschiebbaren Plattform. Auf der festen Platt-
form abgestitzte Aktuatoren bewegen die verschiebba-
re Plattform auf bzw. ab, bis die obere Plattform bindig
mit der Oberkante des zu bedienenden Stockwerkes
steht, wobei Positionssensoren die Bewegung der Platt-
form steuern.

[0003] Ein Nachteil der bekannten Einrichtung liegt
darin, dass die an vier Ecken angetriebene, bewegliche
Plattform verkanten kann. Zwischen der Plattform und
dem Stockwerk kann dadurch ein Absatz entstehen,
was eine erhebliche Unfallgefahr fir die einsteigenden
bzw. aussteigenden Aufzugspassagiere darstellt.
[0004] Hier will die Erfindung Abhilfe schaffen. Die Er-
findung, wie sie in Anspruch 1 gekennzeichnet ist, |6st
die Aufgabe, die Nachteile der bekannten Einrichtung
zu vermeiden und eine Mehrdeckkabine mit mindestens
einem an das Stockwerk niveaumassig anpassbaren
Deck zu schaffen, das ein sicheres Einsteigen bzw. Aus-
steigen fur die Aufzugspassagiere erlaubt.

[0005] Die durch die Erfindung erreichten Vorteile
sind im wesentlichen darin zu sehen, dass mit der erfin-
dungsgemassen Mehrdeckkabine die Leistungsfahikeit
des Mehrdeckaufzuges verbessert werden kann, weil
die Feinpositionierung des oder der Decks in kurzerer
Zeit vorgenommen werden kann. Ausserdem ist die er-
findungsgemasse Konstruktion mechanisch robuster,
was sich wiederum positiv auf die Zuverlassigkeit der
Mehrdeckkabine im Aufzugsbetrieb auswirkt. Weiter
vorteilhaft ist, dass der Boden als Rampe bewegt wird,
was mit einem kleineren Antrieb machbar ist.

[0006] Anhand der beiliegenden Figuren wird die vor-
liegende Erfindung naher erlautert.

[0007] Es zeigen:

Fig. 1 eine Mehrdeckkabine bestehend aus einem
unteren Deck mit einem Rampenantrieb und beste-
hend aus einem oberen Deck,

Fig. 2 einen Schnitt entlang der Linie A-A der Fig.
1 der Mehrdeckkabine im Aufzugsschacht,

Fig. 3 einen Ausschnitt B und einen Ausschnitt C
eines als Rampe ausgebildeten Deckbodens eines

Kabinendecks,

Fig. 4 die Rampe in abgesenkter Stellung zur Fein-
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positionierung des Decks,

Fig. 5 die Rampe in angehobener Stellung zur Fein-
positionierung des Decks,

Fig. 6 eine Ausfiihrungsvariante der mit der Rampe
beweglichen Deckschwelle,

Fig. 7 die Rampe mit der Deckschwelle gemass Fig.
6 in abgesenkter Stellung zur Feinpositionierung
des Decks und

Fig. 8 die Rampe mit der Deckschwelle gemass Fig.
6 in angehobener Stellung zur Feinpositionierung
des Decks.

[0008] Figuren 1 und 2 zeigen eine in einem Aufzugs-
schacht 1 verfahrbare Mehrdeckkabine 2 bestehend
aus einem unteren Deck 3 und einem oberen Deck 4.
Beim unteren Deck ist die Decktir 5 gezeigt, die als Te-
leskoptiir ausgebildet ist und mehrere Turblatter 6 auf-
weist. Die obere Decktur ist mit 5.1 bezeichnet. Die Tur-
blatter 6 sind oben an einer Tirfihrung 7 aufgehangt
und gefiihrt, wobei ein Tirantrieb 8 die Turblatter 6 be-
wegt. Der Aufzugsschacht 1 wird gebildet aus Schacht-
wénden 9, wobei je Stockwerk eine Offnung vorgesehen
ist, die dem Zugang zur Mehrdeckkabine 2 dient. In Fig.
2 ist ein ungeradzahliges Stockwerk 10 und ein gerad-
zahliges Stockwerk 11 gezeigt. Die Offnung in der
Schachtwand wird von einer Stockwerktir 12 bzw. von
einer Stockwerktiir 13 abgeschlossen. Die Stockwerk-
tuir 12 wird von einer in einem Kadmpfer 14 angeordneten
Tarfihrung geflhrt und mittels der unteren Decktir 5
bewegt.

[0009] Das untere Deck 3 ist mit einem Rampenan-
trieb 15 versehen, der unterhalb des Decks 3 an einer
Tragkonstruktion 16 angeordnet ist. Die Tragkonstrukti-
on 16 ist fest verbunden mit einem Tragrahmen 17 des
Decks 3. Der Rampenantrieb 15 besteht aus einer An-
triebseinheit 18, die beispielsweise ein Hydraulikantrieb
oder ein Pneumatikantrieb sein kann und aus Aktuato-
ren 19, die beispielsweise Hydraulikzylinder oder Pneu-
matikzylinder sein kénnen, wobei die Zylinder Uber Lei-
tungen 20 mit der Antriebseinheit 18 verbunden sind.
Mit den Aktuatoren 19 kann der als Rampe ausgebildete
Deckboden 21 des unteren Decks 3 angehoben oder
abgesenkt werden. Einzelheiten dazu sind in den Aus-
schnitten B und C der Fig. 2 gezeigt. Als Rampenantrieb
15 kénnen auch als Aktuatoren 19 wirkende Spindelan-
triebe vorgesehen sein. Anstelle des unteren Decks 3
kann das obere Deck 4 mit einem Rampenantrieb 15
und einer Rampe oder beide Decks 3,4 mit einem Ram-
penantrieb 15 und einer Rampe ausgerustet sein.
[0010] Mit dem als Rampe ausgebildeten Boden 21
des Decks 3,4 werden die Hohenabweichungen inner-
halb der Stockwerke 11,12 ausgeglichen, wobei das ei-
ne Deck 3,4 biindig mit dem Stockwerk nivelliert wird
und das andere Deck 3,4 mittels der beweglichen Ram-
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pe das Stockwerkniveau einstellt. Welches Deck 3,4
das Stockwerkniveau einstellt, ist abhangig davon, ob
das jeweilige Deck 3,4 nur ungeradzahlige Stockwerke
oder auch geradzahlige Stockwerke bedient.

[0011] Fig. 3 zeigt die Ausschnitte B und C der Fig. 2.
Der als Rampe dienende Deckboden 21 ist einenends
mittels einer Drehachse 22 drehbar gelagert, wobei die
Drehachse 22 beidseits mit dem Tragrahmen 17 ver-
bunden ist. Am Deckboden 21 ist anderenends eine
Deckschwelle 23 angeordnet, die der unteren Fiihrung
der Decktlr 5 dient. Die Deckschwelle 23 besteht aus
einer ersten Halfte 23.1 und einer zweiten Halfte 23.2,
die mittels Schrauben 24 verbunden sind, wobei die
Halften 23.1,23.2 einen V-férmigen Schlitz 25 bilden, in
den die Decktir 5 eintaucht und in dem die Decktir 5
gefihrt wird. Der V-férmige Schlitz 25 dient als Aus-
gleich beim Heben und Senken des Deckbodens 21,
wobei eine klemmfreie Flhrung der Decktlr 5 in jeder
Lage des Deckbodens 21 gewahrleistet ist. Unterhalb
der ersten Halfte 23.1 der Deckschwelle 23 ist ein Sen-
sor 26 angeordnet, der eine unterhalb einer Stockwerk-
schwelle 27 angeordnete Marke 28 ortet. Sensor 26 und
Marke 28 kénnen auch in den Schwellen 23,27 integriert
sein.

[0012] Fig. 3 zeigt den Deckboden 21 in der horizon-
talen Lage 29. Fig. 4 zeigt den Deckboden 21 um die
maximale Distanz du aus der horizontalen Lage 29 nach
unten ausgelenkt. Das untere Ende des Turblattes 6
taucht etwa um die Distanz du weniger tief in den V-for-
migen Schlitz 25 ein. Fig. 5 zeigt den Deckboden 21 um
die maximale Distanz do aus der horizontalen Lage 29
nach oben ausgelenkt. Das untere Ende des Tirblattes
6 taucht etwa um die Distanz do tiefer in den V-férmigen
Schlitz 25 ein. Die maximalen Distanzen du,do kénnen
einige cm betragen.

[0013] Die Aufzugssteuerung kennt die Fahrtrichtung
der Mehrdeckkabine 2. Falls der Sensor 26 bis zum
Stockwerkhalt der Mehrdeckkabine 2 die Marke 28 der
Stockwerkschwelle 27 Uberfahren hat, wird der Ram-
penantrieb 15 entgegen der Fahrtrichtung der Mehr-
deckkabine 2 vor dem Stockwerkhalt aktiviert, bis der
Sensor 26 und die Marke 28 auf gleicher Hohe stehen.
Falls der Sensor 26 bis zum Stockwerkhalt der Mehr-
deckkabine 2 die Marke 28 der Stockwerkschwelle 27
nicht erkannt hat, wird der Rampenantrieb 15 in der
Fahrtrichtung der Mehrdeckkabine 2 vor dem Stock-
werkhalt aktiviert, bis der Sensor 26 und die Marke 28
auf gleicher Héhe stehen.

[0014] Eine weitere Variante betrifft die Voreinstellung
des Deckbodens. Die genaue Lage der Stockwerk-
schwellen kann in einer Lernfahrt beispielsweise mittels
des Schachtinformationssystems erlernt werden. Der
Deckboden kann mit dieser Information bereits wahrend
der Fahrt auf das anzufahrende Stockwerk eingestellt
werden. Voraussetzung ist allerdings eine Einrichtung
(Weggeber, Wegregler) zur Erfassung und Steuerung
des relativen Weges des Deckbodens gegeniliber dem
Tragrahmen der Mehrdeckkabine.
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[0015] Die Figuren 6 bis 8 zeigen eine weitere Aus-
fuhrungsvariante der Deckschwelle 23. Ein Gleitfih-
rungsschuh 30 ist mit der Deckschwelle 23 verbunden
und fuhrt das Turblatt 6 in vertikaler Richtung. Der Gleit-
fuhrungsschuh 30 hat einen kreisférmigen Freiheits-
grad und kann mit seinem zylinderférmigen Fuss die Be-
wegung der Deckschwelle 23 gegenliber dem Turblatt
6 ausgleichen. Fig. 6 zeigt den Deckboden 21 in der ho-
rizontalen Lage 29. Fig. 7 zeigt den Deckboden 21 um
die maximale Distanz du aus der horizontalen Lage 29
nach unten ausgelenkt. Das untere Ende des Tirblattes
6 taucht etwa um die Distanz du weniger tief in den Gleit-
fuhrungsschuh 30 ein. Fig. 8 zeigt den Deckboden 21
um die maximale Distanz do aus der horizontalen Lage
29 nach oben ausgelenkt. Das untere Ende des Turblat-
tes 6 taucht etwa um die Distanz do tiefer in den Gleit-
fihrungsschuh 30 ein.

[0016] Die Figuren 1 bis 8 zeigen eine Rampe zur
Feinpositionierung des Decks einer Mehrdeckkabine,
wobei die Rampe aus dem gesamten Deckboden 21 ge-
bildet wird. In einer weiteren Ausflihrungsvariante kann
die Rampe aus einem Teil des Deckbodens, beispiels-
weise des Schwellenbereiches des Deckbodens gebil-
det werden.

Patentanspriiche

1. Einrichtung zur Feinpositionierung mindestens ei-
nes Decks einer Mehrdeckkabine flr einen Aufzug,
wobei mindestens ein Deck seine Deckschwelle
des Deckbodens auf das Stockwerkniveau positio-
niert,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Deckboden (21) als Rampe schwellensei-
tig an das Stockwerkniveau anpassbar ist.

2. Einrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Deckboden (21) mittels eines Rampenan-
triebes (15) um eine Drehachse (22) schwenkbar
ist.

3. Einrichtung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Drehachse (22) der Deckschwelle (23) ge-
genuberliegt, wobei Aktuatoren (19) des Rampen-
antriebes (15) den Deckboden (21) zur Deck-
schwelle (23) hin positionieren.

4. Einrichtung nach den Anspriichen 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Deckschwelle (23) einen V-férmigen
Schlitz (25) aufweist, wobei der V-férmige Schlitz
(25) als Fihrung einer Decktir (5) und als Aus-
gleich beim Heben und Senken der Deckschwelle
(23) dient.
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5. Einrichtung nach den Anspriichen 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Deckschwelle (23) einen Gleitflihrungs-
schuh (30) mit einem kreisférmigen Freiheitsgrad
aufweist, wobei der Gleitfihrungsschuh (30) mit &
seinem zylinderférmigen Fuss die Bewegung der
Deckschwelle 23 gegentber der Decktir (5) aus-
gleicht.

6. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An- 10
spruche,
dadurch gekennzeichnet,
dass deckseitig ein Sensor (26) und stockwerksei-
tig eine Marke (28) angeordnet sind, wobei der
Rampenantrieb (15) die Rampe auf bzw. ab bewegt 75
bis der Sensor (26) die Marke (28) ortet.

7. Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass eine Einrichtung zur Erfassung und Steue- 20
rung des relativen Weges der Rampe gegeniiber
dem Tragrahmen der Mehrdeckkabine vorgesehen
ist, wobei die Feinpositionierung des Deckbodens
(21 bereits wahrend der Fahrt der Mehrdeckkabine
(2) aufgrund vorbekannter Stockwerkdistanzen er- 25
folgt.
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