EP 2 499 077 B1

(1 9) Europdisches

Patentamt

European
Patent Office
Office européen

des brevets

(11) EP 2 499 077 B1

(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT

(45) Veroffentlichungstag und Bekanntmachung des
Hinweises auf die Patenterteilung:
02.04.2014 Patentblatt 2014/14

(21) Anmeldenummer: 10768262.7

(22) Anmeldetag: 25.10.2010

(51)

(86)

(87)

Int CI.:
B66B 1/34 (2006.01)

Internationale Anmeldenummer:
PCT/EP2010/066078

Internationale Veroffentlichungsnummer:
WO 2011/057890 (19.05.2011 Gazette 2011/20)

(54) AUFZUGANLAGE
Lift assembly

Installation d’ascenseur

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL AT BE BG CH CY CZDE DK EE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILT LULV MC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR

(30) Prioritat: 12.11.2009 EP 09175774

(43) Veroffentlichungstag der Anmeldung:
19.09.2012 Patentblatt 2012/38

(73) Patentinhaber: Inventio AG
6052 Hergiswil (CH)

(72) Erfinder:
¢ OGAVA, Mario
Randolph, NJ 07869-1215 (US)

(74)

(56)

KANNO, Renato
13084-012 Barao Sao Geraldo-Campinas (BR)

Vertreter: Hirschberger, Petra et al
Inventio AG

Seestrasse 55

6052 Hergiswil (CH)

Entgegenhaltungen:

EP-A2- 1 493 708 WO-A1-2004/106209
WO-A1-2006/099770  US-A- 3 158 228
US-A1- 2008 087 502

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des europaischen
Patents im Europaischen Patentblatt kann jedermann nach MaRgabe der Ausfiihrungsordnung beim Européischen
Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuihr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentliibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 2 499 077 B1 2

Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung betrifft eine Aufzuganlage mit zu-
mindest einer Aufzugkabine, die mittels zumindest eines
Tragmittels von einer Antriebsmaschineneinheit antreib-
bar ist.

[0002] AusderEP 1493708 A2ist eine Aufzuganlage
mit einer Aufzugkabine und einem Gegengewicht be-
kannt, die an einem mit der Aufzugkabine und dem Ge-
gengewicht verbundenen Tragmittel aufgehangt sind.
Dabei ist das Tragmittel als Zahnriemen ausgestaltet, so
dass in Abhangigkeit von den Umdrehungen des An-
triebs fir die Aufzugkabine die Bewegung der Aufzugka-
bine bestimmt ist. Dadurch kann auf Grund der Umdre-
hungen der Antriebsmaschine die Position der Aufzug-
maschine in dem Schacht bestimmt werden, so dass kei-
ne Positionsbestimmungsmittel indem Schacht erforder-
lich sind.

[0003] Die aus der EP 1 493 708 A2 bekannte Auf-
zugsanlage hat den Nachteil, dass ein prazises Anhalten
auf einem Stockwerk lber die Lebensdauer der Aufzu-
ganlage nicht gewahrleistet werden kann, da bei den als
Tragmittel verwendeten Zahnriemen gewisse Langen-
veranderungen unvermeidbar sind.

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Aufzuganla-
ge zu schaffen, bei der die Positionsbestimmung der Auf-
zugkabine auf einfache Weise realisiert ist. Insbesonde-
re ist es eine Aufgabe der Erfindung, eine Aufzuganlage
zu schaffen, bei der trotz der Einfachheit der Positions-
bestimmung die Genauigkeit des Anhaltens der Aufzug-
kabine an einer Haltestelle nur geringfiigig durch Lange-
nanderungen des Tragmittels beeinflusst ist.

[0005] Die Aufgabe wird durch eine erfindungsgemas-
se Aufzuganlage mit den Merkmalen des Anspruchs 1
sowie durch ein Verfahren mit den Merkmalen des An-
spruchs 8 geldst.

[0006] Durchdieinden Unteranspriichenaufgefiihrten
Massnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen der in
den Anspriichen 1 und 8 angegebenen Aufzuganlage
moglich.

[0007] Es ist anzumerken, dass ein Tragmittel neben
der Funktion des Ubertragens der Kraft einer Antriebs-
maschineneinheit auf die Aufzugkabine, um die Aufzug-
kabine zu Bewegen, auch die Funktion haben kann, die
Aufzugkabine zu tragen.

[0008] Unter dem Begriff "Bewegung der Aufzugkabi-
ne" ist insbesondere ein Heben oder Senken der Auf-
zugkabine zu verstehen, wobei die Aufzugkabine durch
eine oder mehrere Fiihrungsschienen geflihrt sein kann.
[0009] Beieiner der Ausfiihrungsformen der Aufzugs-
anlage umfasst die Aufzugsanlage eine Lastmessein-
richtung zum Erfassen der Beladung der Aufzugkabine,
und die Kompensationseinrichtung bewirkt, dass die Kor-
rektur der gespeicherten Haltestellen-Positionswerte un-
ter Einbeziehung eines zuséatzlichen Korrekturfaktors er-
folgt, der eine Langenanderung des Synchronriemens
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infolge von Lastanderungen in der Aufzugkabine kom-
pensiert. Bei zwischen zwei durch den Positionssensor
ausgeldsten Korrekturvorgangen stattfindenden Lastan-
derungen, kann die Kompensationseinrichtung eine ent-
sprechende L&ngendnderung des Synchronriemens
rechnerisch ermitteln und eine entsprechende Korrektur
der Haltestellen-Positionswerte veranlassen.

Solche Korrekturen infolge von Lastadnderungen werden
dabei den aus der Auswertung der Referenzposition re-
sultierenden Korrekturen Uberlagert. Ungenaues Anhal-
ten der Aufzugkabine an Haltestellen infolge von durch
unterschiedliche Belastung der Aufzugkabine verur-
sachten Langenanderungen des Synchronriemens,
kann dadurch weitgehend vermieden werden.

[0010] Beieiner weiteren méglichen Ausfiihrungsform
der Aufzugsanlage umfasst die Aufzuganlage eine Tem-
peraturmesseinrichtung, und die Kompensationseinrich-
tung bewirkt zusatzlich, dass die Messung des Verfahr-
wegs unter Einbeziehung eines weiteren Korrekturfak-
tors erfolgt, der eine Langenanderung des Synchronrie-
mens infolge von Temperaturdanderungen kompensiert.
Solche Korrekturen infolge von Temperaturanderungen
werden dabei den aus der Auswertung der Referenzpo-
sition resultierenden Korrekturen Uberlagert. Dadurch
kédnnen wahrend Zeitraumen, in denen die Aufzugkabine
nie den Positionssensor passiert, Langenanderungen
des Synchronriemens infolge von Temperaturschwan-
kungen kompensiert werden.

[0011] Beieiner weiteren méglichen Ausfiihrungsform
der Aufzugsanlage ist die Referenzposition so angeord-
net, dass die zwischen der Treibscheibe und der Aufzug-
kabine vorhandene Lange des Synchronriemens beim
Passieren der Referenzposition durch die Aufzugkabine
mindesten 50% der im Betrieb auftretenden Maximallan-
ge entspricht. Damitwird eine Ladngenanderung des Syn-
chronriemens Uber eine grosse Riemenlange erfasst,
was fureine ausreichende Genauigkeit bei der Ermittlung
des Korrekturfaktors zum Korrigieren aller Haltestellen-
Positionswerte entscheidend ist.

[0012] Beieiner weiteren méglichen Ausfiihrungsform
der Aufzugsanlage ist die Referenzposition im Bereich
einer Haupthaltestelle der Aufzuganlage angeordnet.
Durch eine solche Anordnung ist gewahrleistet, dass die
Aufzugkabine den Positionssensor bzw. die Referenz-
position ausreichend oft Giberfahrt, so dass die Korrektur
der in der Steuerung gespeicherten Haltestellen-Positi-
onswerte ausreichend oft durchgefiihrt wird. Als
Haupthaltestelle istjede Haltestelle zu verstehen, die von
der Aufzugkabine Uberdurchschnittlich oft angefahren
wird. Beispiele fiir solche Haupthaltestellen sind Halte-
stellen im Erdgeschoss oder Haltestellen, die zum Um-
steigen zwischen verschiedenen Aufziigen vorgesehen
sind (Sky Lobbies).

[0013] Beieiner weiteren méglichen Ausfiihrungsform
der Aufzugsanlage sind in der Aufzuganlage mehr als
eine Referenzposition mit je einem zugeordneten Posi-
tionssensor angeordnet. Eine solche Ausfiihrungsform
ist vorteilhaft, wenn keine Stelle im Fahrbereich der Auf-
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zugkabine existiert, die ausreichend weit von der An-
triebsmaschineneinheit entfernt ist und ausreichend oft
von der Aufzugkabine angefahren wird.

[0014] Beieiner weiteren méglichen Ausfiihrungsform
der Aufzugsanlage umfasst die Aufzuganlage neben ei-
nem zumindestzum Antreiben und Positionieren der Auf-
zugkabine dienenden Synchron-Riemen wenigstens ein
weiteres Tragmittele, wobei dieses Tragmittel mit einer
nicht angetriebenen, leer laufenden Tragmittelscheibe
zusammenwirkt und nur zum Tragen der Aufzugkabine
dient.

Bei einer solchen Ausflihrungsform kann der zumindest
eine Synchron-Riemen von der Tragfunktion wenigstens
teilweise entlastet werden, was die Lebensdauer des Ub-
licherweise als Zahnriemen ausgefiihrten Synchron-Rie-
mens wesentlich erhéht.

Die vorstehend beschriebenen Funktionen zur Korrektur
der der HaltestellenPositionswerte sind auch bei dieser
Ausfiihrungsform anwendbar.

[0015] Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der
nachfolgenden Beschreibung anhand der beigefligten
Zeichnung naher erlautert. Es zeigt:

Fig. 1 eine Aufzuganlage mit einer Aufzugkabine in
einer schematischen Darstellung entsprechend ei-
nem Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

[0016] Fig. 1 zeigt eine Aufzuganlage 1 mit einem Auf-
zugschacht 2, einer Aufzugkabine 3, einem Gegenge-
wicht 4 und Tragmitteln 5, 6. Der Aufzugschacht 2 ist
durch seitliche Wande 7, 8 sowie einen Boden 9 be-
grenzt. Die Aufzuganlage 1 ist schematisch dargestellt,
wobeimehrere Stockwerke 10, 11 vorgesehen sind, iber
die im Betrieb Personen, Gegenstande oder andere Las-
ten in die Aufzugkabine 3 hinein oder wieder aus dieser
heraus gelangen kénnen. Dabei sind in diesem Ausfiih-
rungsbeispiel exemplarisch die Stockwerke 10, 11 dar-
gestellt, wobei auch eine deutlich grossere Anzahl an
Stockwerken 10, 11 vorgesehen sein kann.

[0017] Das Stockwerk 10 bestimmt eine Haltestelle
10’. Das Stockwerk 11 bestimmt eine Haltestelle 11°.
[0018] Die Aufzugkabine 3 und das Gegengewicht 4
sind mit den Tragmitteln 5, 6 verbunden. Die Tragmittel
5, 6 sind Uber Treibscheiben 12, 13 einer Antriebsma-
schineneinheit 14 geflihrt. Dadurch sind die Aufzugkabi-
ne 3 und das Gegengewicht 4 an den Tragmitteln 5, 6
aufgehangt.

[0019] An der Antriebsmaschineneinheit 14 ist eine
Wegmesseinrichtung in Form eines Impulsgebers 15 an-
geordnet, die die Umdrehungen der Treibscheiben 12,
13 der Antriebsmaschineneinheit 14 erfassen. Die Auf-
I6sung des Impulsgebers 15 ist dabei an die Ausgestal-
tung der Antriebsmaschineneinheit 14, insbesondere der
Treibscheiben 12, 13, angepasst. Beide Tragmittel 5, 6
sind als Synchron-Riemen ausgestaltet, die schlupffrei
mit den Treibscheiben zusammenwirken. Die Synchron-
Riemen haben die Form von Zahnriemen, und die Treib-
scheiben sind als Zahnriemenscheiben ausgefihrt.
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Uber den Impulsgeber 15 ist somit eine Bewegung der
Aufzugkabine 3 lber die Tragmittel 5, 6 erfassbar, wobei
der Impulsgeber 15 so ausgestaltet sein kann, dass eine
Bewegung der Aufzugkabine 3 im Millimeterbereich er-
fassbar ist. Dabei korrelieren die Umdrehungen der An-
triebsmaschineneinheit 14 mit der von der Aufzugkabine
3 zuriickgelegten Wegstrecke, da die Tragmittel 5, 6 oh-
ne Schlupf von den Treibscheiben 12, 13 angetrieben
sind.

[0020] Die im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel in
Form eines Impulsgebers 15 vorhandene Wegmessein-
richtung ist Uber eine Signalleitung 16 mit einer Steue-
rung 17 der Aufzuganlage 1 verbunden. Die Steuerung
17 ist wiederum Uber eine Signalleitung 18 mit der An-
triebsmaschineneinheit 14 verbunden, um die Antriebs-
maschineneinheit 14 anzusteuern. Dadurch kann die
Steuerung 17 die Bewegung der Aufzugkabine 3 mittels
der

[0021] Antriebsmaschineneinheit 14 steuern.
Selbstverstandlich kann die Wegmesseinrichtung auch
in einer anderen Form vorhanden sein. So kann bei-
spielsweise der Weg des Synchronriemens im Bereich
der Treibscheibe mittels eines Synchron-Messrades di-
rekt am Synchronriemen erfasst werden. Es kénnen
auch andere Formen von Messeinrichtungen verwendet
werden, um die Umdrehungen der Antriebsmaschinen-
einheit 14 bzw. der Treibscheibe 12, 13 detektieren, bei-
spielsweise mechanische Zahler.

[0022] An der Wand 7 ist ein Positionssensor 20 an-
gebracht, der Uber eine Signalleitung 21 mit der Steue-
rung 17 verbunden ist. Der Positionssensor 20 hat die
Aufgabe, der Steuerung zu signalisieren, wenn die Auf-
zugkabine 3 eine Referenzposition 24 passiert. In diesem
Ausflhrungsbeispiel ist der Positionssensor 20 im Be-
reich des Stockwerks 10 und somit im Bereich der Hal-
testelle 10’ angeordnet. Wenn beispielsweise die Auf-
zugkabine 3 von oben zu der Haltestelle 10’ fahrt, dann
erfasst in der mit Fig. 1 dargestellten Referenzposition
24 der Aufzugkabine 3 der Positionssensor 20 ein an der
Aufzugkabine 3 angebrachtes Referenzelement 22. In
diesem Ausfiihrungsbeispiel ist das Referenzelement 22
im Bereich einer Unterseite 25 der Aufzugkabine 3 an-
geordnet. Ein Referenzelement 22 kann in Form eines
aktiven Elements, beispielsweise in Form eines Infrarot-
Lichtstrahlsenders, vorhanden sein. Es kann aber auch
als passives Element vorhanden sein, beispielsweise als
Reflektor, der mit einem Positionssensor 20 in Form ei-
nes Reflektionslichttasters zusammenwirkt, oder als
Dauermagnet, der einen Positionssensor 20 in Form ei-
nes Magnetschalters betatigt.

[0023] Der Positionssensor 20 bzw. die Referenzposi-
tion 24 kann irgendwo entlang des Aufzugschachts 2 an-
geordnet sein. Um eine ausreichende Anhaltegenauig-
keit gewahrleisten zu kénnen, ist die durch den Positi-
onssensor 20 erfasste Referenzposition der Aufzugka-
bine 3 jedoch so angeordnet, dass, wenn die Aufzugka-
bine ihre Referenzposition durchfahrt, die zwischen der
Treibscheibe 12 und der Aufzugkabine 3 vorhandene



5 EP 2 499 077 B1 6

Lange der Synchronriemens mindestens 30%, besser
mindestens 50% der Lange entspricht, die zwischen
Treibscheibe und Aufzugkabine im Betrieb maximal auf-
treten kann.

[0024] Die Steuerung 17 weist eine Speichereinrich-
tung 27 und eine Kompensationseinrichtung 26 auf.
[0025] Vor der regularen Inbetriebnahme der Aufzug-
anlage 1, oder beispielsweise nach einer Steuerungs-
panne, wird die Aufzugsteuerung initialisiert. Dabei wird
die Aufzugkabine 3 mit manuell aktivierten Steuerbefeh-
len zu der Referenzposition 24 gefahren. Ein der Refe-
renzposition 24 zugeordneter Positionswert, der zweck-
massigerweise dem Abstand zwischen der Treibscheibe
12 und der Referenzposition entspricht, wird in die Spei-
chereinrichtung 27 eingegeben und gespeichert. An-
schliessend wird die Aufzugkabine 3, wiederum mit ma-
nuell aktivierten Steuerbefehlen, von der Referenzposi-
tion aus zu allen Haltestellen 10, 11’ gefahren. Die Po-
sitionen der einzelnen Haltestellen 10, 11°, d. h. deren
Haltestellen-Positionswerte, werden jeweils mit Hilfe der
in Form des Impulsgebers 15 vorhandenen Wegmess-
einrichtung erfasst und ebenfalls in der Speichereinrich-
tung 27 temporar gespeichert. Dabei ergeben sich die
Haltestellen-Positionswerte durch Subtraktion der zwi-
schen der Referenzposition 24 und der jeweiligen Halte-
stelle gefahrenen Strecke vom Positionswert der Refe-
renzposition.

[0026] Bei einer der mdglichen Ausfihrungsformen
der Erfindung wird beim Initialisieren der Steuerung 17
an jeder der Haltestellen 10°, 11’ temporéar ein Haltestel-
lensensor 28 angebracht. Diese Haltestellensensoren
werden entweder mittels provisorisch verlegten Kabeln
mit der Steuerung verbunden, oder die Signale der Hal-
testellensensoren 28 werden mittels drahtloser Funkver-
bindung an die Steuerung Ubermittelt. Nach dem Anbrin-
gen der Haltestellensensoren 28 wird eine handgesteu-
erte oder durch die Steuerung gesteuerte Lernfahrt ent-
lang des im Wesentlichen gesamten vorgesehenen
Fahrwegs der Aufzugkabine 3 durchgeflihrt. Bei dieser
Lernfahrt wird mit Hilfe des eine Wegmesseinrichtung
bildenden Impulsgebers 15 laufend eine aktuelle Aufzug-
kabinenposition durch die Steuerung 17 erfasst. Beim
Durchfahren der Referenzposition 24 wird auf Grund ei-
nes Signals des Positionssensors 20 ein dieser Refe-
renzposition 24 zugeordneter Referenzpositionswert ge-
speichert, und beim Passieren der Haltestellen 10°, 11’
werden anhand von Signalen der Haltestellensensoren
28 die den Positionen der Haltestellen entsprechenden
Haltestellen-Positionswerte temporéar registriert und ge-
speichert. Nach Beendigung der Lernfahrt, bzw. nach
Beendigung der Installationsphase, werden die Halte-
stellensensoren 28 wieder demontiert.

[0027] Im Betrieb der Aufzuganlage 1 passiert die Auf-
zugkabine 3immer wieder die Referenzposition 24. Beim
Passieren der Referenzposition 24 sendet der Positions-
sensor 20 der Steuerung 17 Uber die Signalleitung 21
oder Uber Funk das Referenzsignal. Zugleich erfasst der
Impulsgeber 15 laufend die momentane Aufzugkabinen-
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position der Aufzugkabine, die Uber die Signalleitung 16
an die Steuerung 17 GUbermittelt wird. Das Referenzsignal
bewirkt, dass in der Steuerung 17 die mit Hilfe des Im-
pulsgebers 15 erfasste momentane Aufzugkabinenposi-
tion mit dem der Referenzposition zugeordneten Positi-
onswert verglichen wird. Bei Feststellung einer Differenz
zwischen der von der Wegmesseinrichtung bzw. dem
Impulsgeber 15 ermittelten Aufzugkabinenposition und
der in der Speichereinrichtung 27 gespeicherten Refe-
renzposition 24, bewirkt die Kompensationseinrichtung
26 eine Korrektur der in der Speichereinrichtung 27 ge-
speicherten Haltestellen-Positionswerte der Haltestellen
10’, 11’ unter Einbeziehung eines von der festgestellten
Differenz abhangigen Korrekturfaktors. Die korrigierten
Haltestellen-Positionswerte bewirken dann, dass die
Aufzugkabine auch bei verénderter Tragmittellange wie-
der ausreichend genau an den Haltestellen 10’, 11’ an-
gehalten wird. Dadurch kénnen beispielsweise wahrend
des Aufzugbetriebs auftretende Langenanderungen der
Tragmittel 5, 6, die infolge von Betriebsbelastungen,
durch Temperaturschwankungen oder auf Grund von Al-
terungsvorgangen auftreten, korrigiert werden.

[0028] In diesem Ausflihrungsbeispiel ist genau eine
Referenzposition 24 vorgesehen. Dabeiistgenau ein Po-
sitionssensor 20 der Referenzposition 24 zugeordnet.
Bis zu einer gewissen Forderhdhe der Aufzuganlage
kann die Steuerung 17 durch Zusammenwirkung mit der
Kompensationseinrichtung 26 ein ausreichend genaues
Anfahren aller Haltestellen 10°, 11’ gewahrleisten, ohne
dass fest installierte Haltestellensensoren erforderlich
sind. Durch Verwendung von zwei oder mehreren tber
die Férderhohe verteilt angeordneten Positionssensoren
20, zusammen mit entsprechend erweiterten Steue-
rungs- und Kompensationseinrichtungen, kann die An-
haltegenauigkeit auch bei Aufzuganlagen mit grossen
Férderhéhen gewahrleistet werden.

[0029] Die Referenzposition 24 ist vorteilhafterweise
so anzuordnen, dass die zwischen der Treibscheibe 12
und der Aufzugkabine 3 vorhandene Lénge des Syn-
chronriemens beim Passieren der Referenzposition 24
durch die Aufzugkabine 3 einem relativ grossen Anteil
der im Betrieb auftretenden Maximalldnge entspricht.
Unter einem "relativ grossen Anteil" soll dabei verstan-
den werden, dass die zwischen der Treibscheibe 12 und
der Aufzugkabine 3 vorhandene Lénge des Synchron-
riemens beim Passieren der Referenzposition 24 durch
die Aufzugkabine 3 wenigstens 30%, vorteilhafterweise
wenigstens 50% der im genannten Bereich im Betrieb
auftretenden Maximallange entspricht. Zweckmassiger-
weise istim vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel die Refe-
renzposition 24 im Bereich eines Erdgeschosses oder
eines Untergeschosses angeordnet. Durch Anordnung
der mindestens einen Referenzposition nach diesen Re-
geln, werden Ladngenanderungen der Tragmittel 5, 6 Gber
eine grosse Messlange erfasst, wodurch ausreichend
genaue Korrekturen der Haltestellenpositionen aller Hal-
testellen 10°, 11’ ermdglicht werden.

[0030] Im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel ist die
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Referenzposition 24 im Bereich einer Haupthaltestelle
10’angeordnet. Als Haupthaltestellen sind insbesondere
solche Haltestellen zu betrachten, die im Erdgeschoss
liegen, oder Haltestellen, die zum Umsteigen zwischen
verschiedenen Aufziigen vorgesehen sind (so genannte
Sky Lobbies). Durch eine solche Anordnung der Refe-
renzposition 24 wird erreicht, dass diese so oft als mog-
lich durch die Aufzugkabine Uberfahren wird, wodurch
die Korrektur der in der Steuerung gespeicherten Halte-
stellen-Positionswerte ausreichend oft stattfindet. Als
Haupthaltestelle kann jede Haltestelle verstanden wer-
den, die von der Aufzugkabine tberdurchschnittlich oft
angefahren wird.

[0031] Jedes Mal, wenn der Positionssensor 20 er-
fasst, dass die Aufzugkabine 3 die Referenzposition 24
passiert, kann die Kompensationseinrichtung 26 die in
der Speichereinrichtung 27 gespeicherten Haltestellen-
positionen fir die Haltestellen 10°, 11’ aktualisieren. Da-
mit kann trotz vorhandener Langenanderungen der Syn-
chronriemen 5, 6 gewahrleistet werden, dass die Aufzug-
kabine mit ausreichender Genauigkeit an den Haltestel-
len 10°, 11’ anhalt. Zweckmassigerweise wird jeweils ein
Korrekturwert fiir eine bestimmte Haltestelle dadurch er-
rechnet, dass die erfasste Differenz zwischen demin der
Speichereinrichtung 27 gespeicherten Referenzpositi-
onswert und dem an der Referenzposition 24 iber den
Impulsgeber 15 erfassten Positionswert der Aufzugkabi-
ne mit einem Korrekturfaktor multipliziert wird. Dieser
Korrekturfaktor entsprichtin etwa dem Verhaltnis des Ab-
stands zwischen der Treibscheibe und der Haltestelle
zum Abstand zwischen der Treibscheibe und der Refe-
renzposition.

[0032] Die Aufzuganlage gemass vorliegendem Aus-
fuhrungsbeispiel kann ferner eine Lastmesseinrichtung
30 aufweisen, die im vorliegenden Ausflihrungsbeispiel
eine Bodenplatte 31 der Aufzugkabine 3 sowie Lastsen-
soren 32, 33 umfasst. Die Lastmesseinrichtung 30 misst
die momentane Beladung der Aufzugkabine 3. Das Ei-
gengewicht der Aufzugkabine 3 wird abgesehen von der
Bodenplatte 31 in diesem Ausfiihrungsbeispiel nicht auf
die Lastsensoren 32, 33 Ubertragen.

[0033] Bei einer anderen Ausfiihrungsform kann die
gesamte Aufzugkabine 3 Uber eine Lastmesseinrichtung
an den Tragmitteln 5, 6 aufgehangt sein.

[0034] Die Lastmesseinrichtung 30 ist Gber eine Sig-
nalleitung 34 mit der Steuerung 17 verbunden. Die von
der Lastmesseinrichtung 30 erfasste momentane Bela-
dung der Aufzugkabine 3 wird von der Kompensations-
messeinrichtung 26 als weitere Grésse berilcksichtigt,
um die in der Speichereinrichtung 27 gespeicherten Hal-
testellenpositionen zu korrigieren. Auf Grund der Bela-
dung der Aufzugkabine 3 und der Elastizitat der Tragmit-
tel kommt es zu Ladngenanderungen der Tragmittel 5, 6.
Die Grosse dieser lastabhdngigen Langenanderungen
ist proportional zur aktuell sich zwischen der Treibschei-
be 12, 13 und der Aufzugkabine 3 erstreckenden Lange
des Tragmittels, d. h. in etwa proportional zum Haltestel-
len-Positionswerten der Haltestelle, in deren Bereich
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sich die Aufzugkabine momentan befindet. Der effektiv
einzurechnende Korrekturfaktor lasst sich zweckmassi-
gerweise dadurch bestimmen, dass durch Belastungs-
versuche im Bereich der Referenzposition 24 die dort in
Abhangigkeit von der Kabinenbelastung auftretenden
Langenanderungen der Tragmittel ermittelt werden. Ein
entsprechender lastproportionaler Faktor kann dann in
der Steuerung gespeichert werden. Die Berechnung der
Korrekturwerte der Haltestellen-Positionswerte in Ab-
hangigkeit von der jeweils aktuellen Belastungssituation
und der aktuellen Haltestelle erfolgt in der Steuerung 17.
[0035] Vorzugsweise wird wahrend des Aufzugbe-
triebs die jederzeit von der Lastmesseinrichtung 30 er-
fasste Beladung der Aufzugkabine 3 auch zur Korrektur
der mit Hilfe des Positionssensors 20 ermittelten Lange-
nanderungen der Tragmittel 12, 13 verwendet. Die beim
Passieren der Referenzposition 24 festgestellte Diffe-
renz zwischen der von der Wegmessung ermittelten Auf-
zugkabinenposition und der gespeicherten Referenzpo-
sition wird dabei um die durch die Belastung verursachte
Langenanderung der Tragmittel bzw. der Synchronrie-
men 5, 6 korrigiert. Dadurch wird erreicht, dass die mit
Hilfe des Positionssensors 20 ermittelte Langenande-
rung der Tragmittel und der daraus abgeleitete Korrek-
turfaktor zur Korrektur der Haltestellen-Positionswerte
sich stets auf die unbelastete Aufzugkabine beziehen.
Die effektive Korrektur der Haltestellen-Positionswerte
ergibt sich dann durch Uberlagerung des aus der Kabi-
nenbelastung resultierenden Korrekturfaktors tber den
mit Hilfe des Positionssensors ermittelten Korrekturfak-
tor. Damit wird die Funktion der Kompensationseinrich-
tung 26 zur Korrektur der Haltestellen-Positionswerte
vereinfacht und universell anwendbar.

[0036] Mit dem vorgeschlagenen System der Belas-
tungskompensation lasst sich ausserdem eine Aufzug-
anlage 1 mit Niveauregulierung fur die Aufzugkabine 3
realisieren. Wird an einer Haltestelle in der Aufzugkabine
3 die Kabinenbelastung erhéht oder reduziert, so kann
die Steuerung auf Grund der ohnehin registrierten Daten
(Ladngenénderung der Tragmittel in Funktion der Belas-
tung, aktuell vorhandene Tragmittelldnge zwischen
Treibscheibe und Aufzugkabine, gemessene Belas-
tungsanderung) eine auftretenden Langenanderung der
Tragmittel berechnen und durch eine entsprechende
Kompensationsbewegung der Antriebsmaschinenein-
heit 14 bzw. der Treibscheibe 12, 13 korrigieren bzw.
kompensieren.

[0037] In einer weiteren mdglichen Ausfiihrungsform
der erfindungsgemassen Aufzugsanlage 1 umfasst die-
se ausserdem eine Temperaturmesseinrichtung 40. Mit
Hilfe der von der Temperaturmesseinrichtung tber eine
Signalleitung 41 an die Steuerung gemeldeten Umge-
bungstemperatur, kann die Steuerung 17 den Einfluss
der Umgebungstemperatur auf die L&ngenanderung der
Tragmittel kompensieren. Ein der Steuerung einzuge-
bender Temperaturkompensationsfaktor wird bei der Er-
mittlung der Korrektur der Haltestellen-Positionswerte
analog zum vorstehend beschriebenen Korrekturfaktor
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zur Kompensation der Kabinenbelastung dem mit Hilfe
des Positionssensors ermittelten Korrekturfaktor tberla-
gert. Damit wird erreicht, dass die Korrektur der gespei-
cherten Haltestellen-Positionswerte unter Einbeziehung
eines Korrekturfaktors erfolgt, der eine La&ngendnderung
des Synchronriemens 6 infolge von Temperaturanderun-
gen kompensiert.

[0038] Fig. 2 zeigt eine mogliche Ausfiihrungsform der
Erfindung, bei welcher die Tragmittel 5.2 und 6.2 unter-
schiedliche Funktionen erflillen. Das Tragmittel 5.2 dient
ausschliesslich dazu, die Aufzugkabine 3 zu tragen. Es
ist daher von der Aufzugkabine Uber eine nicht angetrie-
bene, d. h. leer laufende Tragrolle 35 zum Gegengewicht
4 (Fig. 1) gefiihrt und muss nicht als Synchronriemen
ausgefiihrt sein. Das Tragmittel 6.2 ist ein Synchronrie-
men, vorzugsweise ein Zahnriemen, und wird synchron
zu den Umdrehungen der Antriebsmaschineneinheit 14
Uber die schlupffrei mit dem Synchronriemen zusam-
menwirkende Treibscheibe 36 angetrieben, wobei der
Synchronriemen zweckmassigerweise eine geringere
Last zu tragen hat. Der Vorteil einer solchen Ausfih-
rungsform liegt darin, dass die jeweils geeignetsten Rie-
menarten fir die beiden unterschiedlichen Funktionen
zur Anwendung kommen kénnen.

Patentanspriiche
1. Aufzuganlage (1), umfassend

- eine an zumindest einem als Synchronriemen
(6) ausgebildeten Tragmittel (5, 6) aufgehangte
Aufzugkabine (3),

- eine Antriebsmaschineneinheit (14) die den
Synchronriemen (6) und damit die Aufzugkabi-
ne (3) uUber eine schlupffrei mit dem Synchron-
riemen (6) zusammenwirkende Treibscheibe
(12) bewegen kann,

- eine Wegmesseinrichtung (15) zum Messen
eines Verfahrwegs des Synchronriemens (6) im
Bereich der Treibscheibe zwecks Ermittlung ei-
ner Aufzugkabinenposition;

- eine Steuerung (17), die die Antriebsmaschi-
neneinheit (14) auf Grund von in der Steuerung
(17) gespeicherten Haltestellen-Positionswer-
ten und der ermittelten Aufzugkabinenposition
so ansteuert, dass die Aufzugkabine (3) an zwei
oder mehr

Haltestellen (10’, 11’) anhaltbar ist; dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Aufzugsanlage weiter
umfasst:

- einen Positionssensor (20), der der Steuerung
signalisiert, wenn die Aufzugkabine (3) eine Re-
ferenzposition (24) passiert, und

- eine Kompensationseinrichtung (26), die auf
Grund einer beim Passieren der Referenzposi-
tion (24) festgestellten Differenz zwischen der
von der Wegmesseinrichtung (15) ermittelten
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Aufzugkabinenposition und der Referenzpositi-
on (24) eine Korrektur der gespeicherten Halte-
stellen-Positionswerte unter Einbeziehung ei-
nes von der festgestellten Differenz abhangigen
Korrekturfaktors bewirkt.

Aufzuganlage nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Aufzugsanlage (1) eine Lastmesseinrich-
tung (30) zum Erfassen der Beladung der Aufzug-
kabine (3) umfasst, und dass die Kompensationsein-
richtung (26) zusatzlich bewirkt, dass die Korrektur
der gespeicherten Haltestellen-Positionswerte unter
Einbeziehung eines Korrekturfaktors erfolgt, der ei-
ne Langenanderung des Synchronriemens (6) infol-
ge von Lastédnderungen in der Aufzugkabine (3)
kompensiert.

Aufzuganlage nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Aufzuganlage (1) eine Temperaturmess-
einrichtung (40) umfasst, und dass die Kompensa-
tionseinrichtung (26) zusatzlich bewirkt, dass die
Korrektur der gespeicherten Haltestellen-Positions-
werte unter Einbeziehung eines Korrekturfaktors er-
folgt, der eine Langenanderung des Synchronrie-
mens (6) infolge von Temperaturdanderungen kom-
pensiert.

Aufzuganlage nach einem der Anspriiche 1-3,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Referenzposition (24) so angeordnet ist,
dass beim Passieren der Referenzposition (24)
durch die Aufzugkabine (3) die zwischen der Treib-
scheibe (12) und der Aufzugkabine (3) vorhandene
Lange des Synchronriemens mindesten 50% der im
Betrieb auftretenden Maximallange entspricht.

Aufzuganlage nach einem der Anspriiche 1-3,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Referenzposition (24) im Bereich einer
Haupthaltestelle (10’) der Aufzuganlage (1) ange-
ordnet ist.

Aufzuganlage nach einem der Anspriiche 1-3,
dadurch gekennzeichnet,

dass in der Aufzuganlage (1) mehr als eine Refe-
renzposition (24) angeordnet sind.

Aufzuganlage nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Aufzuganlage (1) neben einem zumindest
zum Antreiben und Positionieren der Aufzugkabine
dienenden Synchron-Riemen wenigstens ein weite-
res Tragmittel (6) umfasst, wobei dieses Tragmittel
(6) mit einer nicht angetriebenen, leer laufenden
Tragmittelscheibe (13) zusammenwirkt und nur zum
Tragen der Aufzugkabine dient.
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Verfahren zum Betreiben einer Aufzuganlage (1) mit
einer an zumindest einem als Synchronriemen (6)
ausgebildeten Tragmittel (5, 6) aufgehangten Auf-
zugkabine (3), einer Antriebsmaschineneinheit (14),
die den Synchronriemen (6) und damit die Aufzug-
kabine (3) Uber eine schlupffrei mit dem Synchron-
riemen (6) zusammenwirkende Treibscheibe (12)
bewegen kann, einer Wegmesseinrichtung (15) zum
kontinuierlichen Erfassen einer Aufzugkabinenposi-
tion durch Messen eines Verfahrwegs des Syn-
chronriemens (6) im Bereich der Treibscheibe, und
mit einer Steuerung (17),

wobei das Verfahren die folgenden Schritte umfasst:

- Ansteuern der Antriebsmaschineneinheit (14)
durch die Steuerung (17) unter Einbeziehung
von gespeicherten Haltestellen-Positionswer-
ten und der erfassten Aufzugkabinenposition

- Bewegen der Aufzugkabine (3) zwischen meh-
reren Haltestellen (10°, 11’) und Anhalten an
mehreren Haltestellen;

- Feststellen einer Differenz zwischen der von
der Wegmesseinrichtung (15) kontinuierlich er-
fassten Aufzugkabinenposition und einem einer
Referenzposition (24) zugeordneten Positions-
wert, beim Passieren der Referenzposition (24)
durch die Aufzugkabine (3),

- Korrigieren der Haltestellen-Positionswerte
unter Einbeziehung eines von der festgestellten
Differenz abhangigen Korrekturfaktors.

Verfahren zum Initialisieren einer Steuerung (17) ei-
ner Aufzuganlage (1) mit einer an zumindest einem
als Synchronriemen (6) ausgebildeten Tragmittel (5,
6) aufgehangten Aufzugkabine (3), einer Antriebs-
maschineneinheit (14), die den Synchronriemen (6)
und damit die Aufzugkabine (3) tber eine schlupffrei
mit dem Synchronriemen (6) zusammenwirkende
Treibscheibe (12) bewegen kann, einer Wegmess-
einrichtung (15) zum kontinuierlichen Erfassen einer
Aufzugkabinenposition durch Messen eines Ver-
fahrwegs des Synchronriemens (6) im Bereich der
Treibscheibe,

dadurch gekennzeichnet,

- dass an jeder Haltestelle (10’, 11°) der Aufzu-
ganlage (1) ein Haltestellensensor (28) ange-
bracht wird,

- dass die Steuerung (17) einen Initialisierungs-
vorgang steuert, bei dem die Aufzugkabine (3)
eine Lernfahrt entlang des im Wesentlichen ge-
samten Fahrwegs der Aufzugkabine (3) aus-
fuhrt,

- dass bei der Lernfahrt mit Hilfe einer Wegmes-
seinrichtung (15) laufend die Aufzugkabinenpo-
sition erfasst wird,

- dass bei der Lernfahrt die Aufzugkabine (3)
die durch einen Positionssensor (20) erfassbare
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Referenzposition (24) passiert, wobei ein dieser
Referenzposition zugeordneter Referenzpositi-
onswert registriert und gespeichert wird,

- dass anhand von Signalen der Haltestellen-
sensoren (28) die den Haltestellen zugeordne-
ten Haltestellen-Positionswerte temporar regis-
triert werden, und

- dass die Haltestellensensoren (28) nach der
Installationsphase wieder demontiert werden.

10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-

zeichnet,

dass die Steuerung (17) bewirkt, dass vor dem Re-
gistrieren der Haltestellen-Positionswerte die Auf-
zugkabine (3) die durch den Positionssensor (20)
erfassbare Referenzposition (24) passiert, wobei die
Referenzposition registriert wird und dieser ein Re-
ferenzpositionswert zugeordnet wird.

Claims

An elevator system (1), comprising

- an elevator car (3) suspended on at least one
supporting means (5, 6) designed as a synchro-
nous belt (6),

- a drive unit (14) which can move the synchro-
nous belt (6) and therefore the elevator car (3)
via a driving pulley (12) interacting in a slip-free
manner with the synchronous belt (6),

- a travel measuring device (15) for measuring
a movement travel of the synchronous belt (6)
in the region of the driving pulley for the purpose
of determining an elevator car position;

- a controller (17) which activates the drive unit
(14) on the basis of stop position values stored
inthe controller (17) and the determined elevator
car position in such a manner that the elevator
car (3) is stoppable at two or more stops (10’,
1),

characterized in that the elevator system com-
prises further:- a position sensor (20) which sig-
nals to the controller when the elevator car (3)
passes a reference position (24), and
-acompensating device (26) which, on the basis
of a difference, which is determined on passing
the reference position (24), between the eleva-
tor car position, which is determined by the travel
measuring device (15), and the reference posi-
tion (24), brings about a correction of the stored
stop position values with incorporation of a cor-
rection factor which is dependent on the deter-
mined difference.

2. The elevator system as claimed in claim 1, charac-

terized in that the elevator system (1) comprises a
load measuring device (30) for detecting the loading
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of the elevator car (3), and in that the compensating
device (26) additionally brings about the correction
of the stored stop position values with incorporation
of a correction factor which compensates for a
change in length of the synchronous belt (6) as a
result of load changes in the elevator car (3).

The elevator system as claimed in claim 2, charac-
terized in that the elevator system (1) comprises a
temperature measuring device (40), and in that the
compensating device (26) additionally brings about
correction of the stored stop position values with in-
corporation of a correction factor which compen-
sates for a change in length of the synchronous belt
(6) as a result of temperature changes.

The elevator system as claimed in one of claims 1-3,
characterized in that the reference position (24) is
arranged in such a manner that, upon the elevator
car (3) passing the reference position (24), the syn-
chronous beltlength presentbetween the driving pul-
ley (12) and the elevator car (3) corresponds to at
least 50% of the maximum length occurring during
operation.

The elevator system as claimed in one of claims 1-3,
characterized in that the reference position (24) is
arranged in the region of a main stop (10’) of the
elevator system (1).

The elevator system as claimed in one of claims 1-3,
characterized in that more than one reference po-
sition (24) is arranged in the elevator system (1).

The elevator system as claimed in one of claims 1
to 6, characterized in that the elevator system (1)
comprises at least one further supporting means (6)
in addition to a synchronous belt serving at least for
driving and positioning the elevator car, wherein said
supporting means (6) interacts with a non-driven,
idling supporting means pulley (13) and serves only
for supporting the elevator car.

A method for operating an elevator system (1) with
an elevator car (3) suspended on at least one sup-
porting means (5, 6) designed as a synchronous belt
(6), adrive unit(14)which can move the synchronous
belt (6) and therefore the elevator car (3) via adriving
pulley (12) interacting in a slip-free manner with the
synchronous belt (6), a travel measuring device (15)
for continuously detecting an elevator car position
by measuring a movement travel of the synchronous
belt (6) in the region of the driving pulley, and with a
controller (17),

wherein the method comprises the following steps:

- activating the drive unit (14) by the controller
(17) with incorporation of stored stop position
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values and the detected elevator car position,

- moving the elevator car (3) between a plurality
of stops (10°, 11’) and stopping at a plurality of
stops;

- determining a difference between the elevator
car position, which is continuously detected by
the travel measuring device (15), and a position
value assigned to a reference position (24), up-
on the elevator car (3) passing the reference po-
sition (24),

- correcting the stop position values with incor-
poration of a correction factor which is depend-
ent on the determined difference.

A method for initializing a controller (17) of an ele-
vator system (1) with an elevator car (3) suspended
on at least one supporting means (5, 6) designed as
a synchronous belt (6), a drive unit (14) which can
move the synchronous belt (6) and therefore the el-
evator car (3) via a driving pulley (12) interacting in
a slip-free manner with the synchronous belt (6), and
a travel measuring device (15) for continuously de-
tecting an elevator car position by measuring a
movement travel of the synchronous belt (6) in the
region of the driving pulley, characterized

- in that a stop sensor (28) is mounted at each
stop (10’, 11°) of the elevator system (1),

- in that the controller (17) controls an initializa-
tion operation, in which the elevator car (3) car-
ries out a learning journey along substantially
the entire travel path of the elevator car (3),

- in that, during the learning journey, the eleva-
tor car position is continuously detected with the
aid of a travel measuring device (15),

- in that, during the learning journey, the eleva-
tor car (3) passes the reference position (24),
which is detectable by a position sensor (20),
wherein a reference position value assigned to
said reference position is registered and stored,
- in that, on the basis of signals from the stop
sensors (28), the stop position values assigned
to the stops are temporarily registered, and

- in that, after the installation phase, the stop
sensors (28) are removed again.

10. The method as claimed in claim 9, characterized in

that the controller (17) causes the elevator car (3)
to pass the reference position (24), which is detect-
able by the position sensor (20), before the stop po-
sition values are registered, wherein the reference
position is registered and the latter is assigned a ref-
erence position value.

Revendications

1.

Installation d’ascenseur (1) comprenant
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- une cabine d’ascenseur (3) qui est suspendue
aau moins un élément porteur (5, 6) congu com-
me une courroie synchrone (6),

- une unité formant machine motrice (14) qui
peut déplacer la courroie synchrone (6) et, ainsi,
la cabine d’ascenseur (3) par l'intermédiaire
d’une poulie motrice (12) coopérant sans pati-
nage avec la courroie synchrone (6),

- un dispositif de mesure de déplacement (15)
pour mesurer une course de déplacement de la
courroie synchrone (6) dans la zone de la poulie
motrice, en vue de déterminer une position de
cabine d’ascenseur ;

- une commande (17) qui commande l'unité for-
mant machine motrice (14) sur la base de va-
leurs de position d’arrét qui sont stockées par la
commande (17), etde la position de cabine d’as-
censeur déterminée, de telle sorte que la cabine
(3) puisse s’arréter a deux arréts (10, 11°) ou
plus ;

caractérisée en ce que l'installation d’ascen-
seur comprend par ailleurs :

- un capteur de position (20) qui signale a la
commande le moment ou la cabine (3) franchit
une position de référence (24), et

- un dispositif de compensation (26) qui, sur la
base d’une différence, constatée lors du fran-
chissement de la position de référence (24), en-
tre la position de cabine d’ascenseur détermi-
née par le dispositif de mesure de déplacement
(15) et la position de référence (24), provoque
une correction des valeurs de position d’arrét
stockées, en utilisant un facteur de correction
qui est fonction de la différence constatée.

Installation d’ascenseur selon la revendication 1, ca-
ractérisée en ce que l'installation d’ascenseur (1)
comprend un dispositif de mesure de charge (30)
pour détecter le chargement de la cabine d’ascen-
seur (3), et en ce que le dispositif de compensation
(26) fait en supplément que la correction des valeurs
de position d’arrét stockées est réalisée a I'aide d’'un
facteur de correction qui compense une variation de
longueur de la courroie synchrone (6) a la suite de
variations de charge dans la cabine (3).

Installation d’ascenseur selon la revendication 2, ca-
ractérisée en ce que l'installation d’ascenseur (1)
comprend un dispositif de mesure de température
(40) et en ce que le dispositif de compensation (26)
fait en supplément que la correction des valeurs de
position d’arrét stockées est réalisée a l'aide d’'un
facteur de correction qui compense une variation de
longueur de la courroie synchrone (6) a la suite de
variations de température.

Installation d’ascenseur selon I'une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisée en ce que la position de
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référence (24) est disposée de telle sorte que lors
du franchissement de la position de référence (24)
par la cabine d’ascenseur (3), lalongueur de la cour-
roie synchrone qui existe entre la poulie motrice (12)
et la cabine (3) corresponde a au moins 50 % de la
longueur maximale qui apparait en fonctionnement.

Installation d’ascenseur selon I'une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisée en ce que la position de
référence (24) est disposée dans la zone d’un arrét
principal (10°) de l'installation d’ascenseur (1).

Installation d’ascenseur selon I'une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisée en ce que plus d’'une po-
sition de référence (24) sont disposées dans l'instal-
lation d’ascenseur (1).

Installation d’ascenseur selon 'une des revendica-
tions 126, caractérisée en ce quel'installationd’as-
censeur (1) comprend, en plus d’'une courroie syn-
chrone servant au moins a entrainer et a positionner
la cabine d’ascenseur, au moins un autre élément
porteur (6), étant précisé que cet élément porteur (6)
coopeére avec une poulie d’élément porteur (13) non
entrainée, tournant a vide, qui sert seulement a por-
ter la cabine d’ascenseur.

Procédé pour faire fonctionner une installation d’as-
censeur (1) comportant une cabine d’ascenseur (3)
qui est suspendue a au moins un élément porteur
(5, 6) congu comme une courroie synchrone (6), une
unité formant machine motrice (14) qui peutdéplacer
la courroie synchrone (6) et, ainsi, la cabine d’'as-
censeur (3) par 'intermédiaire d’'une poulie motrice
(12) coopérant sans patinage avec la courroie syn-
chrone (6), un dispositif de mesure de déplacement
(15) pour la détection continue d’'une position de ca-
bine d’ascenseur grace a la mesure d’'une course de
déplacement de la courroie synchrone (6) dans la
zone de la poulie motrice, et une commande (17),
étant précisé que le procédé comprend les étapes
suivantes :

- commande de I'unité formant machine motrice
(14) par la commande (17) a l'aide de valeurs
de position d’arrét stockées et de la position de
cabine d’ascenseur détectée ;

- déplacement de la cabine d’ascenseur (3) en-
tre plusieurs arréts (10, 11°), et arrét a plusieurs
arréts ;

- constatation d’'une différence entre la position
de cabine détectée de maniére continue par le
dispositif de mesure de déplacement, et une va-
leur de position affectée a une position de réfé-
rence (24), lors du franchissement de ladite po-
sition de référence (24) par la cabine d’ascen-
seur (3),

- correction des valeurs de position d’arrét a
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l'aide d’un facteur de correction qui est fonction
de la différence constatée.

9. Procédé pour initialiser une commande (17) d’'une
installation d’ascenseur (1) comportant une cabine 5
d’ascenseur (3) qui est suspendue a au moins un
élément porteur (5, 6) congu comme une courroie
synchrone (6), une unité formant machine motrice
(14) qui peut déplacer la courroie synchrone (6) et,
ainsi, la cabine d’ascenseur (3) par l'intermédiaire 10
d’'une poulie motrice (12) coopérant sans patinage
avec la courroie synchrone (6), un dispositif de me-
sure de déplacement (15) pour la détection continue
d’une position de cabine d’ascenseur grace ala me-
sure d’'une course de déplacement de la courroie 15
synchrone (6) dans la zone de la poulie motrice,
caractérisé

- en ce qu’un capteur d’arrét (28) est installé a
chaque arrét (10’, 11°) de linstallation d’ascen- 20
seur (1),

- en ce que la commande (17) commande une
opération d’initialisation lors de laquelle la cabi-

ne d’ascenseur (33) effectue un trajet d’appren-
tissage pratiquement tout le long de la course 25
de ladite cabine (3),

- en ce que lors du trajet d’apprentissage, la
position de cabine d’ascenseur est détectée en
permanence a l'aide d’un dispositif de mesure

de déplacement (15), 30
- en ce que lors du trajet d’apprentissage, la
cabine d’ascenseur (3) franchit la position de
référence (24) apte a étre détectée par un cap-

teur de position (20), étant précisé qu’une valeur

de position de référence affectée a cette position 35
de référence est enregistrée et stockée,

-en ce qu’al'aide de signaux des capteurs d’ar-

rét (28), les valeurs de position d’arrét affectées

aux arréts sont stockées temporairement, et

- en ce que les capteurs d’arrét (28) sont rede- 40
montés aprés la phase d’installation.

10. Procédé selon larevendication 9, caractérisé en ce
que la commande (17) fait qu’avant I'enregistrement
des valeurs de position d’arrét, la cabine d’ascen- 45
seur (3) franchit la position de référence (24) apte a
étre détectée par le capteur de position (20), étant
précisé que la position de référence est enregistrée
et qu’une valeur de position de référence lui est af-
fectée. 50
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