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der (11) zur Erfassung der Drehzahl der Eingangswelle
(6) angeordnet. Am treibscheibenseitigen Ende einer
Ausgangswelle (8) ist ein zweiter Encoder (12) zur Er-
fassung der Drehzahl der Ausgangswelle (8) angeord-
net. Als Variante kann der zweite Encoder (12), wie mit
unterbrochener Linie gezeigt, anstelle der Drehzahl der
Ausgangswelle (8) die Drehzahl der Treibscheibe (9)
oder die Bewegung der Seile (3) erfassen. Die Signale
der Encoder (11,12) werden einer Auswerteelektronik
(13) zugefihrt, die je nach Resultat der Auswertung ei-
nen Sicherheitskreis (14) einer Aufzugssteuerung un-
terbricht und/oder eine Seilbremse (15) aktiviert. Anstel-
le der Encoder kdnnen auch Resolver verwendet wer-
den.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Aufzugsantrieb be-
stehend aus einem eine Eingangswelle antreibendem
Antriebsmotor, wobei die Eingangswelle an den Ein-
gang eines Getriebes angeschlossen ist und am Getrie-
beausgang eine Ausgangswelle angeschlossen ist, an
der eine Seile tragende und antreibende Treibscheibe
angeordnet ist und mittels der Seile eine Aufzugskabine
und ein Gegengewicht tragbar und bewegbar sind.
[0002] Aus der Patentschrift US 4 493 479 ist eine Si-
cherheitseinrichtung zur Uberwachung eines Aufzugs-
antriebes bekannt geworden. Ein Motor treibt eine Ein-
gangswelle eines Getriebe an, das die Drehzahl des
Motors reduziert. Das Getriebe gibt die reduzierte Dreh-
zahl an eine Ausgangswelle weiter, die eine Seiltrommel
antreibt. Die Drehzahl der Eingangswelle und die Dreh-
zahl der Ausgangswelle wird mittels eines mechani-
schen Detektors tGiberwacht. Falls eine Abweichung der
in fester Relation zueinander stehenden Drehzahlen der
Eingangswelle und der Ausgangswelle auftritt, 16st der
Detektor eine die Seiltrommel stillsetzende Bremse aus.
[0003] Ein Nachteil der bekannten Einrichtung liegt
darin, dass die Uberwachung der Eingangswelle und
der Ausgangswelle einen grossen Aufwand an mecha-
nischen Teilen notwendig macht, die wiederum einen
grossen Aufwand an Unterhalt erfordern. Zudem ist der
mechanische Detektor mit seiner grossen Anzahl von
Einzelteilen insbesondere in rauher Umgebung sto-
rungsanfallig. Kleine Drehzahlunterschiede zwischen
der Eingangswelle und der Ausgangswelle sind kaum
detektierbar.

[0004] Hier will die Erfindung Abhilfe schaffen. Die Er-
findung, wie sie in Anspruch 1 gekennzeichnet ist, 16st
die Aufgabe, die Nachteile der bekannten Einrichtung
zu vermeiden und einen Detektor zu schaffen, der einen
Aufzugsantrieb mit Eingangswelle und Ausgangswelle
zuverlassig Uberwacht.

[0005] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung
sind in den abhangigen Patentanspriichen angegeben.
[0006] Die durch die Erfindung erreichten Vorteile
sind im wesentlichen darin zu sehen, dass bestehende
Aufzugsantriebe mit kleinem Aufwand nachgeriistet
werden kénnen. Der Nachrustsatz ist weitgehend unab-
hangig vom bestehenden Aufzugsantrieb und kann mit
kleinem Aufwand eingebaut werden. Der erfindungsge-
masse Detektor Gberwacht die Wellen dauernd und halt
im Ernstfall den Aufzug sicher an. Bisher wurden die An-
triebswellen der Aufzugsantriebe periodisch mit Ultra-
schall auf Risse untersucht. Solche Messungen sind
kostspielig und geben zudem keine Gewahr fir ein in
jedem Fall sicheres Funktionieren der Aufzugsanlage.
Mit der erfindungsgeméassen Welleniberwachung wer-
den alle mechanischen, an der Ubertragung der Motor-
drehzahl auf die Treibscheibe beteiligten Teile auf Bruch
Uberwacht. Falls eine Welle bricht oder falls ein Getrie-
berad bricht oder sich von der Welle ganz oder teilweise
|6st oder die Zahne der Getrieberader ganz oder teilwei-
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se versagen, wird der Antrieb aufgrund des festgestell-
ten Drehzahlunterschiedes zwischen Eingangswelle
und Ausgangswelle stillgesetzt. Die zur Messung der
Wellendrehzahl notwendigen Sensoren sind in der An-
ordnung nicht an einen bestimmten Wellenort gebun-
den. Der erfindungsgemasse Detektor kann aufgrund
der Grosse der Drehzahlabweichung die adaquate Not-
massnahme einleiten wie beispielsweise die Bremse
sofort auslésen oder die Fahrt bis zum néchsten Stock-
werk weiterfihren.

[0007] Anhand der beiliegenden Figuren wird die vor-
liegende Erfindung naher erlautert.

[0008] Es zeigen:

Fig. 1
eine schematische Darstellung einer Aufzugsanla-
ge mit der erfindungsgemassen Sicherheitseinrich-
tung,

Fig. 2

eine schematische Darstellung eines Detektors zur
Uberwachung einer Eingangswelle und einer Aus-
gangswelle,

Fig. 3
ein Ausfiihrungsbeispiel der Encoder zur Erfassung
der Wellendrehzahlen,

Fig. 4
ein Ausflihrungsbeispiel zur Auswertung der Enco-
dersignale,

Fig. 5
Einzelheiten der Encoderauswertung,

Fig. 6
ein Ausfiihrungsbeispiel zur Detektion von Uberge-
schwindigkeit,

Fig. 7 Einzelheiten der Geschwindigkeitsdetektion,

Fig. 8, Fig. 9 und Fig. 10
ein Ausfiihrungsbeispiel mit Resolvern anstelle der
Encoder.

[0009] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
ner Aufzugsanlage mit der erfindungsgemassen Sicher-
heitseinrichtung. Eine in einem nicht dargestellten Auf-
zugsschacht verfahrbare Aufzugskabine 1 mit Tlren 2
ist mittels Seilen 3 mit einem im Aufzugsschacht ver-
fahrbaren Gegengewicht 4 verbunden. Ein Elektromo-
tor 5 treibt eine Eingangswelle 6 eines Getriebes 7 an.
An einer Ausgangswelle 8 des Getriebes 7 ist eine die
Seile 3 antreibende und tragende Treibscheibe 9 ange-
ordnet. Das Getriebe 7 weist beispielsweise eine an der
Eingangswelle 6 angeordnete Schnecke 7.1 und ein an
der Ausgangswelle 8 angeordnetes Schneckenrad 7.2
an. Andere Getriebearten wie beispielsweise ein Stirn-
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radgetriebe sind auch denkbar. Am getriebeseitigen En-
de der Eingangswelle 6 ist eine Betriebsbremse 10 vor-
gesehen.

[0010] Am motorseitigen Ende der Eingangswelle 6
ist ein erster Encoder 11 zur Erfassung der Drehzahl der
Eingangswelle 6 angeordnet. Am treibscheibenseitigen
Ende der Ausgangswelle 8 ist ein zweiter Encoder 12
zur Erfassung der Drehzahl der Ausgangswelle 8 ange-
ordnet. Als Variante kann der zweite Encoder 12, wie
mit unterbrochener Linie gezeigt, anstelle der Drehzahl
der Ausgangswelle 8,die Drehzahl der Treibscheibe 9
oder die Bewegung der Seile 3 erfassen. Die Signale
der Encoder 11,12 werden einer Auswerteelektronik 13
zugefluihrt, die je nach Resultat der Auswertung einen
Sicherheitskreis 14 einer nicht dargestellten Aufzugs-
steuerung unterbricht und/oder eine Seilbremse 15 ak-
tiviert. Anstelle der Seilbremse 15 kann beispielsweise
eine auf die Treibscheibe einwirkende Scheibenbremse
vorgesehen sein. Auswerteelektronik 13 und Encoder
11,12 bilden einen Detektor zur Uberwachung der Dreh-
zahl der Eingangswelle 6 und der Ausgangswelle 8 und
zur Erzeugung von Aktorsignalen.

[0011] Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung des
Detektors zur Uberwachung der Drehzahl der Ein-
gangswelle 6 und der Ausgangswelle 8 und zur Erzeu-
gung von Aktorsignalen. Im gezeigten Ausflhrungsbei-
spiel besteht der erste Encoder 11 aus einer mit der Ein-
gangswelle 6 mitdrehenden Codescheibe 11.1, die
elektrooptisch mittels Sensoren abtastbar ist. Die Code-
scheibe 11.1 weist lichtdurchldssige Markierungen
11.11 auf, die mittels der Sensoren A,A',B,B' elektroop-
tisch abtastbar sind. Der zweite Encoder 12 besteht aus
einer mit der Ausgangswelle 8 mitdrehenden Code-
scheibe 12.1, die elektrooptisch mittels Sensoren ab-
tastbar ist. Die Codescheibe 12.1 weist lichtdurchlassi-
ge Markierungen 12.11 auf, die mittels der Sensoren C,
C',D,D' elektrooptisch abtastbar sind. Die Sensoren A,
A',B,B' sind an einen Schaltkreis 13.1 zur Pulsaufberei-
tung und die Sensoren C,C',D,D' sind an einen Schalt-
kreis 13.2 zur Pulsaufbereitung der Auswerteelektronik
13 angeschlossen. Im weiteren weist die Auswerteelek-
tronik 13 eine Stromversorgung ab Netz 13.3 und eine
Stromversorgung ab Batterie 13.4 auf. Bei Netzausfall
wird die Stromversorgung von der Batterie 13.4 aufrecht
erhalten mindestens bis zum nachsten Halt der Auf-
zugskabine. Die aufbereiteten Pulse der Sensoren A A',
B,B',C,C',D,D' werden einem Diskriminator 13.5 wie in
Fig. 4 gezeigt zugeflihrt und von diesem ausgewertet.
Je nach Auswerteergebnis wird eine Schnittstelle 13.6
des Sicherheitskreises 14 und/oder eine Schnittstelle
13.7 der Seilbremse 15 angesteuert. Falls die Schnitt-
stelle 13.6 den Sicherheitskreis 14 unterbricht, wird eine
Anzeige 13.61 aktiviert. Falls die Schnittstelle 13.7 die
Seilbremse 15 ausldst, wird eine Anzeige 13.71 akti-
viert. Der Diskriminator 13.5 ist lediglich mittels einer Ta-
ste 13.8 rlicksetzbar. Eine Statusanzeige des Diskrimi-
nators 13.5 ist mit 13.9 bezeichnet.

[0012] Fig. 3 zeigt die Anordnung der Sensoren A A',
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B,B',C,C',D,D' der Encoder 11,12 zur Erfassung der
Wellendrehzahlen. Die kreisférmige Codescheibe 11.1
des Encoders 11 ist mit lichtdurchlassigen Markierun-
gen 11.11 und mit lichtundurchléassigen Markierungen
11.12 versehen. Die kreisférmige Codescheibe 12.1
des Encoders 12 ist mit lichtdurchlassigen Markierun-
gen 12.11 und mit lichtundurchlassigen Markierungen
12.12 versehen. Beim ersten Encoder 11 ist der Sensor
B gegeniiber dem Sensor A geometrisch um 90° ver-
setzt. Der Sensorversatz dient der Vorwarts-/Ruck-
wartszahlung des Diskriminators 13.5. Der Sensor A’ ist
gegeniiber dem Sensor A leicht versetzt, damit bei all-
falligem Getriebespiel die Zahlgenauigkeit des Diskrimi-
nators beim Ubergang von einer lichtdurchlissigen
Markierung auf eine lichtundurchlassige Markierung
oder umgekehrt nicht beeintrachtigt wird. Beim zweiten
Encoder 12 ist der Sensor D gegenliber dem Sensor C
geometrisch um 90° versetzt. Der Sensorversatz dient
der Vorwarts-/Ruckwartszéhlung des Diskriminators
13.5. Der Sensor C' ist gegeniiber dem Sensor C leicht
versetzt, damit bei allfalligem Getriebespiel die Zahlge-
nauigkeit des Diskriminators beim Ubergang von einer
lichtdurchlassigen Markierung auf eine lichtundurchlas-
sige Markierung oder umgekehrt nicht beeintrachtigt
wird.

[0013] Andere Arten von Encodern sind auch még-
lich. Beispielsweise kann ein Band mit schwarzen und
weissen Markierungen auf der Welle oder auf einem
Wellenflansch aufgeklebt werden, wobei der Encoder
die schwarzen und weissen Markierungen auf dem Re-
flexionsprinzip erfasst. Auf dem Magnetprinzip arbeiten-
de Encoder sind auch méglich.

[0014] Mit den Signalen der Sensoren A,B bzw. mit
den Signalen der Sensoren C,D ist eine Redundanz ge-
geben. Bei Ausfall je eines Sensors bleibt die Informa-
tion der Wellendrehzahl erhalten. Ausserdem kann mit
den zweifach vorhandenen Sensoren eine Selbsttest-
schaltung realisiert werden, indem die einzelnen Signa-
le Uber ein UND Glied zusammengefiihrt werden. Falls
ein Signal fehlt I6st das UND Glied eine Fehlermeldung
aus.

[0015] Fig. 4 und Fig. 5 zeigen Einzelheiten des Dis-
kriminators 13.5. Die Sensoren A,A',B,B' sind an den
Schaltkreis 13.1 zur Pulsaufbereitung und die Sensoren
C,C",D,D' sind an den Schaltkreis 13.2 zur Pulsaufbe-
reitung angeschlossen. Die Signale der Sensoren A A’,
B,B' werden einem Zahlervorwahlkreis Zv zugefiihrt,
der mittels einer Tastatur Ta einstellbar ist. Mit dem ein-
stellbaren Zahlervorwahlkreis Zv wird bei gleichlaufen-
den Wellen 6,8 die Anzahl Pulse der Sensoren A,A' bzw.
B,B' mit der Anzahl Pulse der Sensoren C,C' bzw. D,D'
gleichgesetzt. Die Signale der Sensoren A,A' werden
mittels eines ODER Gliedes verknupft, wobei das eine
oder das andere Signal oder beide zusammen den Aus-
gangszustand des Gliedes beeinflussen kénnen. Damit
werden beispielweise durch Getriebespiel verursachte
Fehlimpulse beim Sensoriibergang von einer Markie-
rung auf die andere Markierung der Codescheiben ver-
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mieden. Sinngemass werden die Signale der Sensoren
B,B',C,C'D,D'mittels ODER Gliedern verknipft.

[0016] Der Ausgang des Zahlervorwahlkreises Zv ist
an einen Vorwarts-/Riickwartszahler Z1 angeschlos-
sen, der aus den ODER verkn(ipften Pulsen der Senso-
ren A,A',B,B' die Drehrichtung der Eingangswelle 6 er-
kennt und die Pulse inkremental zahlt.

[0017] Die ODER verknipften Pulse der Sensoren C,
C'D,D'werden einem Vorwarts-/Rickwartszahler Z2 zu-
gefihrt, der die Drehrichtung der Ausgangswelle 8 er-
kennt und die Pulse inkremental zahlt.

[0018] Wie in Fig. 4 und Fig. 5 gezeigt werden die
Ausgange der Zahler Z1,Z2 bitweise an eine Aquiva-
lenzschaltung Ae angeschlossen, wobei das niederwer-
tigste Bit QA nicht tberwacht wird und folglich eine Aus-
I6sung der Seilbremse 15 und des Sicherheitskreises
14 bei einem Unterscheid von +3 Pulsen erfolgt. Die
gleichwertigen Bits QB werden einem Vergleicher = zu-
gefiihrt, der bei Gleichheit den Eingang eines UND Glie-
des mit einer logischen "1" beaufschlagt. Sinngemas-
ses gilt fur die gleichwertigen Bits QC. Bei je einer logi-
schen "1" an den Eingangen des UND Gliedes beauf-
schlagt der Ausgang des UND Gliedes die Schnittstel-
len 13.6,13.7 mit einer logischen "1". Sobald die logi-
sche "1" an den Eingangen der Schnittstellen 13.6,13.7
abfallt werden die Seilbremse 15 und der Sicherheits-
kreis 14 aktiviert.

[0019] Fig. 6 und Fig. 7 zeigen ein Ausfiihrungsbei-
spiel zur Detektion der Geschwindigkeit bzw. der Dreh-
zahl Gber den Nominalwerten der Eingangswelle 6 und
der Ausgangswelle 8. Die Signale der Sensoren A,B
werden einem Vorwartszahler Z3 zugefiihrt, der mittels
einer Tastatur Ta einstellbar ist. Die Signale der Senso-
ren C,D werden einem Vorwartszahler Z4 zugefihrt, der
mittels einer Tastatur Ta einstellbar ist. Mit der Tastatur
Ta werden die Zahler Z3,Z4 bei Nenngeschwindigkeit
bzw. bei Nenndrehzahl auf eine maximale Impulszahl
inc = nominal speed eingestellt, wobei die Getriebe-
Ubersetzung sowie die Pulsrate (Anzahl Inkremente)
der Sensoren A,B,C,D berlcksichtigt werden. Die Zah-
ler Z3,Z4 werden periodisch im Zeitinterval t, ¢ zurtick-
gesetzt. Der Resetimpuls wird mittels Oszillator Os und
Frequenzteiler Fr erzeugt. Bei Nenngeschwindigkeit
bzw. bei Nenndrehzahl erreicht die Impulszahl im Zeit-
punkt der Riicksetzung den Wert inc = nominal speed.
Falls die Impulszahl rascher als bei Nenngeschwindig-
keit ansteigt wird der Wertinc = overspeed Uberschritten
und ein Signal an ein ODER Glied Od1 gelegt, das die
Schnittstelle 13.6 der Seilbremse 15 bzw. die Schnitt-
stelle 13.7 des Sicherheitskreises 14 aktiviert. Das Si-
gnal kann von einem der beiden Zahler Z3,Z4 oder von
beiden Zahlern Z3,Z4 ausgehen. Wie in Fig. 7 gezeigt
liegen zwischen den Werten inc = nominal speed und
inc = overspeed zwei Impulse. Der erste Impuls auf die
héchstwertige Binarstufe des Zahlers 23,74 liegt unter-
halb des Wertes inc = overspeed. Der zweite Impuls auf
die héchstwertige Binarstufe des Zahlers Z3,Z4 liegt
oberhalb des Wertes inc = overspeed, wobei der zweite
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Impuls die héchstwertige Binarstufe kippt. Das Kippsi-
gnal beaufschlagt wie oben erwéhnt das ODER Glied
Od1. Zur redundanten Bremsauslésung wird das ne-
gierte Ausgangssignal des Zahlers Z3 bzw. Z4 einem
ODER Glied Od2 zugefiihrt, wobei das negierte Aus-
gangssignal des ODER Gliedes Od2 an die Schnittstelle
13.6 der Seilbremse 15 bzw. an die Schnittstelle 13.7
des Sicherheitskreises 14 gelegt wird.

[0020] Zur Sicherheit der Welleniberwachung kén-
nen die beteiligten Schaltkreise doppelt vorhanden sein,
wobei diese unabhangig voneinander arbeiten. Sobald
unterschiedliche Ergebnisse vorliegen, werden die Seil-
bremse 15 und/oder der Sicherheitskreis 14 aktiviert.
[0021] Anstelle der Encoder 11,12 kénnen auch Re-
solver 11,12 verwendet werden. Fig. 8 zeigt den prinzi-
piellen Aufbau und die Funktionsweise eines Resolvers
11,12, der ein absolutes Signal pro Umdrehung liefert
und unempfindlich gegeniiber Vibrationsbelastung und
Temperatur ist. Aufgrund seines mechanischen Auf-
baus bleibt seine Winkelinformation auch bei Span-
nungsausfall erhalten. Der Resolver 11,12 besteht aus
einem Stator 38 und einem von der Welle 6 angetriebe-
nen Rotor 39 und dient der Messung von Winkelpositio-
nen. Am Stator 38 ist eine erste Statorwicklung 40 und
eine zweite Statorwicklung 41 sowie am Rotor 39 eine
Rotorwicklung 42 angeordnet. Die Rotorwicklung 42
wird durch eine mittels Oscillator O erzeugte Wechsel-
spannung Uo mit konstanter Amplitude und Frequenz,
beispielsweise 5000 Hz erregt. Die zweite Statorwick-
lung 41 ist gegenliber der ersten Statorwicklung 40 um
90° verschoben angeordnet. Durch elektromagnetische
Kopplung erzeugt die Spannung Uo an den Klemmen
der Statorwicklungen 40, 41 die beiden Spannungen
Usin bzw. Ucos. Diese beiden Spannungen haben die
gleiche Frequenz wie Uo. Die Amplitude ist aber propor-
tional zum Sinus bzw. Cosinus des mechanischen Win-
kels 6. Die Speisung der Rotorwicklung 42 erfolgt Giber
einen Oszillator 43. Bei einem Resolver mit einem Pol-
paar durchlauft die Amplitude der beiden Spannungen
Usin und Ucos jeweils eine Sinusschwingung pro me-
chanische Umdrehung.

[0022] Fig. 9 zeigt den Verlauf der Resolverspannung
Usin bzw. Ucos bei einer Amplitude U in Abhangigkeit
des Winkels 6. Falls die Eingangswelle 6 und die Aus-
gangswelle 8 im Gleichlauf sind bzw. der Winkel 6 des
ersten Resolvers 11 mit dem Winkel 6 des zweiten Re-
solvers 12 Ubereinstimmen, ergibt sich bei einer Ampli-
tude Uvon 0,5 derin Fig. 7 gezeigte resultierende Span-
nungsverlauf Usin bzw. Ucos. Der gezeigte Absolutwert
Ua wird wie folgt berechnet: Ua = |(U1*sin61 +
U2*sin62) | + |(U1*cos61 + U2*cos62) |[1] wobei sich 1
auf den ersten Resolver 11 und 2 auf den zweiten Re-
solver 12 bezieht. Falls der eine Resolver gegenulber
dem anderen Resolver im Winkel 6 abweicht, verandert
sich der Absolutwert Ua. Bei einer Winkeldifferenz von
180° ist der Absolutwert Ua null.

[0023] Die unterschiedlichen Drehzahlen der Wellen
6,8 werden resolverseitig beispielsweise durch Getrie-
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be, Riemenvorgelege oder unterschiedliche Resolver-
polzahlen ausgeglichen.

[0024] Fig. 10 zeigt eine konktrete Schaltung 13.5 zur
Auswertung der Resolversignale. Der nach der Formel
[1] berechnete Absolutwert Ua wird einer ersten Relais-
spule R1 zugeflihrt, deren Kontakt den elektrischen
Kreis Ks der Seilbremse 15 6ffnet, sobald die Spannung
Ua den Wert x unterschreitet. Bei gedffnetem Kreis Ks
wird die Seilbremse 15 und der Sicherheitskreis 14 aus-
gelést. Eine Batteriespannung Ub beaufschlagt eine
zweite Relaisspule R2, deren Kontakt den elektrischen
Kreis Ks der Seilbremse 15 und/oder den Sicherheits-
kreis 14 geschlossen halt. Bei Ubergeschwindigkeit der
Wellen 6,8 unterschreitet die Differenz (Ub - Ua) den
Wert y, wobei der elektrische Kreis Ks der Seilbremse
15 und/oder der Sicherheitskreis 14 gedffnet wird.
[0025] Anstelle der in Fig. 10 gezeigten konkreten
Schaltung 13.5 kann eine Resolverschnittstelle vorge-
sehen sein, die die Resolversignale auswertet und in di-
gitale Werte konvertiert. Die Resolverschnittstelle ist an
ein Bussystem angeschlossen, an dem ein mit Software
realisierter Diskriminator und die Schnittstellen zum Si-
cherheitskreis und zur Seilbremse angeschlossen sind.
[0026] Der Diskriminator 13.5 kann beispielsweise
auch mit Software realisiert sein. Die Anzahl Impulse
der Sensoren A,A',B,B' werden unter Beriicksichtigung
der Sensoraufldsung und des Ubersetzungsverhaltnis-
ses des Getriebes 7 mit der Anzahl Impulse der Senso-
ren C,C',D,D' verglichen. Falls eine ausserhalb einer To-
leranzgrenze liegende Abweichung feststellbar ist, wird
die Schnittstelle 13.6 und/oder die Schnittstelle 13.7 an-
gesteuert.

[0027] Der Softwarediskriminator 13.5 kann mit einer
Lernschlaufe das Ubersetzungsverhéltnis des Getrie-
bes 7 selbsttatig feststellen. Die Impulse der Sensoren
AA'.B,B',C,C' D,D' werden wahrend einer bestimmten
Zeit unter Berlcksichtigung der Sensorauflésung ge-
zahlt. Aus dem Impulsverhaltnis der beiden Kanale wird
das Ubersetzungsverhéltnis des Getriebes 7 ermittelt.

Patentanspriiche

1. Sicherheitseinrichtung zur Uberwachung eines
Aufzugsantriebes bestehend aus einem eine Ein-
gangswelle (6) antreibendem Antriebsmotor (5),
wobei die Eingangswelle (6) an den Eingang eines
Getriebes (7) angeschlossen ist und am Getriebe-
ausgang eine Ausgangswelle (8) angeschlossen
ist, an der eine Seile (3) tragende und antreibende
Treibscheibe (9) angeordnet ist und mittels der Sei-
le (3) eine Aufzugskabine (1) und ein Gegengewicht
(4) tragbar und bewegbar sind,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Uberwachung der Bewegung der Ein-
gangswelle (6) mittels Encoder (11) und die Uber-
wachung der Bewegung der Ausgangswelle (8)
bzw. der Treibscheibe (9) mittels Encoder (12) er-
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folgt und

dass eine vom Vergleich der Signale der Encoder
(11,12) abhéngige Aktivierung einer die Seile (3)
stillsetzenden Bremse (15) und/oder eines Sicher-
heitskreises (14) vorgesehen ist.

Sicherheitseinrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass je Encoder (11,12) Sensoren (A,A',B,B',C,C',
D,D' zur Uberwachung der Wellenbewegung in
zweifacher Ausflihrung vorgesehen sind.

Sicherheitseinrichtung nach einem der Anspriiche
1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass ein Diskriminator (13.5) zur Auswertung der
Sensorsignale vorgesehen ist, der bei voneinander
abweichenden Wellenbewegungen oder bei Uber-
drehzahl der Wellen (6,8) die Bremse (15) und/oder
den Sicherheitskreis (14) aktiviert.

Sicherheitseinrichtung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Diskriminator (13.5) einen Zahlkreis (Ta,
Zv,Z1) zur Auswertung der Sensorsignale der Ein-
gangswelle (6) und einen Zahlkreis (Z2) zur Aus-
wertung der Sensorsignale der Ausgangswelle (8)
aufweist, wobei die Zahlkreise an eine Aquivalenz-
schaltung (Ae) angeschlossen sind, die bei vonein-
ander abweichenden Wellenbewegungen die
Bremse (15) und/oder den Sicherheitskreis (14) ak-
tiviert.

Sicherheitseinrichtung nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Diskriminator (13.5) einen Zahlkreis (Ta,
Z3) zur Auswertung der Sensorsignale der Ein-
gangswelle (6) und einen Zahlkreis (Ta,Z4) zur Aus-
wertung der Sensorsignale der Ausgangswelle (8)
aufweist und die Zahlkreise an einen Oszillator (Os)
angeschlossen sind, wobei bei Uberdrehzahl der
Wellen (6,8) bzw. bei Uberschreitung der Oszillator-
frequenz eine Logikschaltung (Od1,0d2) die Brem-
se (15) und/oder den Sicherheitskreis (14) aktiviert.

Sicherheitseinrichtung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass als Sensor je Welle (6,8) ein Resolver vorge-
sehen ist, der eine Resolverspannung Usin bzw.
Ucos bei einer Amplitude U in Abhangigkeit des
Winkels 6 der Welle erzeugt, wobei der Diskrimina-
tor (13.5) einen Absolutwert Ua nach der Formel
Ua = I(U1*sin61 + U2*sinB2)| + |(U1*cosb1 +
U2*cos62)| berechnet und in Abhdngigkeit der
Spannung Ua die Bremse (15) und/oder den Si-
cherheitskreis (14) aktiviert.
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