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des Testverfahrens

(67)  Die Erfindung betrifft in einem ersten Aspekt ein
Testverfahren einer Aufzugsanlage mit einer Steuerein-
heit 11 und mindestens einem Busknoten 13. Dieser Bus-
knoten 13 weist einen ersten Mikroprozessor 14 und ei-
nen zweiten Mikroprozessor 15 auf. Die Steuereinheit 11
und der Busknoten 13 kommunizieren Uber einen Bus
12. Desweiteren sind der erste Mikroprozessor 14 und
der zweite Mikroprozessor 15 liber eine Signalleitung 18
unmittelbar verbunden. Das Testverfahren umfasst fol-
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gende Schritte: von der Steuereinheit 11 wird ein Vorga-
besignal an den ersten Mikroprozessor 14 Ubermittelt,
der erste Mikroprozessor 14 ibermittelt das Signal an
den zweiten Mikroprozessor 15 und der zweite Mikropro-
zessor 15 stellt das Signal fur die Steuereinheit 11 bereit.
Schliesslich verifiziert die Steuereinheit 11, ob das be-
reitgestellte Signal einem von der Steuereinheit 11 er-
warteten Signal entspricht. Ein zweiter Aspekt betrifft ei-
ne Uberwachungseinrichtung zum Durchfiihren des
Testverfahrens.

—18
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Testverfahren einer
Aufzugsanlage und eine Uberwachungseinrichtung zum
Durchfilhren des Testverfahrens gemass dem Gegen-
stand der unabhangigen Anspriiche.

[0002] Herkdmmliche Aufzugsanlagen weisen Sicher-
heitskreise auf, die aus in Serie geschalteten Sicherheits-
elementen bestehen. Diese Sicherheitselemente Uber-
wachen zum Beispiel den Zustand von Schacht- oder
Kabinentiren. Ein solches Sicherheitselement kann ein
Kontakt sein. Ein offener Kontakt zeigt, dass z.B. eine
Ture offen steht und ein potentiell unzuldssiger Tlrzu-
stand aufgetreten ist. Wird nun bei gedtffnetem Kontakt
ein unzuldssiger offener Zustand der Tiren identifiziert,
so wird der Sicherheitskreis unterbrochen. Dies hat zur
Folge, dass ein Antrieb oder Bremsen, die auf die Fahrt
einer Aufzugskabine einwirken, die Aufzugskabine zum
Stillstand bringen.

[0003] Aus der Patentschrift WO 2009/010410 0 A ist
ein Uberwachungseinrichtung fiir eine Aufzugsanlage
bekannt, die Giber eine Steuereinheit sowie mindestens
einen Busknoten und einen Bus verfligt. Der Bus ermdg-
licht eine Kommunikation zwischen den Busknoten und
der Steuereinheit. Der Busknoten tiberwacht mittels ei-
nes Sicherheitselements beispielsweise den Zustand
von Schachttiren. Der Busknoten verfiigt tiber einen er-
sten Mikroprozessor und einen zweiten Mikroprozessor.
Dabei ist der erste Mikroprozessor so ausgelegt, dass er
digitale Vorgabesignale von der Steuereinheitliest, diese
in ein analoges Signal umwandelt und das Sicherheits-
element damit beaufschlagt. Der zweite Mikroprozessor
wiederum misst nach dem Sicherheitselement das ana-
loge Signal und wandelt dieses in ein digitales Signal um.
Der zweite Mikroprozessor stellt der Steuereinheit diese
digitalen Informationen zur Verfligung. Diese Informatio-
nen werden entweder von den Busknoten als digitale Si-
gnale an die Steuereinheit gesandt oder werden von der
Steuereinheit mittels Abfrage angefordert. Wenn der Si-
cherheitsschalter offen steht und der zweite Mikropro-
zessor in der Folge kein analoges Signal misst, sendet
dieser spontan eine negative Statusinformation an die
Steuereinheit.

[0004] Damit ein sicherer Betrieb der Aufzugsanlage
gewabhrleistetwerden kann, muss die einwandfreie Funk-
tionsfahigkeit der beiden Mikroprozessoren, insbeson-
dere des zweiten Mikroprozessors bei Eintreten eines
negativen Statuszustandes, also wenn ein Sicherheits-
element offen steht, wiederkehrend getestet werden. In
WO 2009/010410 0 A wird dazu ein Vorgabesignaltest
vorgeschlagen. Bei diesem Test sendet die Steuerein-
heit unterschiedliche digitale Vorgabesignale an den er-
sten Mikroprozessor. Die Steuereinheit kann aufgrund
der vom zweiten Mikroprozessor bereitgestellten oder
gesendeten digitalen Signale feststellen, ob die beiden
Mikroprozessoren die variierenden Vorgabesignale rich-
tig umsetzen. Ein Vorgabesignal mit dem Wert Null bzw.
einem Fehlerwert stellt einen Spezialfall dar, in dem das
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spontane Ansprechen des zweiten Mikroprozessors pro-
voziert wird. Die Steuereinheit sendet dem ersten Mikro-
prozessor ein digitales Vorgabesignal mit Fehlerwert,
das dieser in ein analoges Vorgabesignal mit Fehlerwert
umsetzt und damit das Sicherheitselement beaufschlagt.
Dadurch wird ein offenes Sicherheitselement simuliert.
Die Steuereinheit erwartet, dass der zweite Mikroprozes-
sor aufgrund des erfassten analogen Vorgabesignals mit
Fehlerwert spontan anspricht und ein digitales Signal an
dies Steuereinheit schickt. Wird diese Erwartungshal-
tung der Steuereinheit erfiillt und werden die anderen
Vorgabesignale richtig umgesetzt, so kann die Steuer-
einheit davon ausgehen, dass sowohl der erste als auch
der zweite Mikroprozessor einwandfrei funktionieren.
[0005] Ein Nachteil solch testbarer Busknoten liegt in
deren nach wie vor relativ teuren Fertigung. In der Mas-
senfertigung dieser Busknoten haben bereits kleine Ko-
steneinsparungen einen grossen Preiseffekt.

[0006] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es
also ein Testverfahren einer Aufzugsanlage bzw. eine
Uberwachungseinrichtung zum Durchfiihren des Test-
verfahrens bereitzustellen, die eine glinstige Herstellung
der Uberwachungseinrichtung, insbesondere der Bus-
knoten ermaéglichen.

[0007] Die Aufgabe wird durch ein Testverfahren und
eine Uberwachungseinrichtung geméss den unabhngi-
gen Anspriichen geldst.

[0008] Ein erster Aspekt betrifft eine Uberwachungs-
einrichtung einer Aufzugsanlage mit einer Steuereinheit
und mindestens einem Busknoten. Der Busknoten weist
einen ersten Mikroprozessor und einen zweiten Mikro-
prozessor auf Die Steuereinheit und der Busknoten kom-
munizieren Uiber einen Bus. Die Uberwachungseinrich-
tung zeichnet sich dadurch aus, dass der erste Mikro-
prozessor und der zweite Mikroprozessor unmittelbar
Uber eine Signalleitung verbunden sind.

[0009] Ineinem zweiten Aspekt ist die Uberwachungs-
einrichtung Teil eines Testverfahrens. Das Verfahren
umfasst folgende Schritte: von der Steuereinheit wird ein
Vorgabesignal an den ersten Mikroprozessor Gbermittelt,
der erste Mikroprozessor Ubermittelt das Signal Uber die
Signalleitung an den zweiten Mikroprozessor und der
zweite Mikroprozessor stellt das Signal fur die Steuer-
einheit bereit. Schliesslich verifiziert die Steuereinheit,
ob das bereitgestellte Signal einem von der Steuereinheit
erwarteten Signal entspricht.

[0010] Der Vorteil dieser Uberwachungseinrichtung
liegt darin, dass beim Testverfahren das von der Steu-
ereinheit gesendete und dann im ersten Mikroprozessor
umgesetzte Vorgabesignal durch den ersten Mikropro-
zessor Uber eine Signalleitung an den zweiten Mikropro-
zessor gesendet wird. Denn diese Signalleitung verbin-
det den ersten Mikroprozessor und den zweiten Mikro-
prozessor direkt, so dass die zweite Signalleitung den
ersten Mikroprozessor und den zweiten Mikroprozessor
unmittelbar verbindet. Besonders vorteilhaft ist die bus-
knoteninterne Anordnung der Signalleitung. Da diese Si-
gnalleitung keine zusatzlichen Elemente wie ein Sicher-
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heitselement oder einen Schalter beinhaltet und sehr
kurz gestaltet werden kann, ist ihr Widerstand sehr klein.
Signale kénnen also mit sehr geringem Energieaufwand
vom ersten an den zweiten Mikroprozessor gesendet
werden. Dementsprechend ist im Vergleich zum ein-
gangs beschriebenen Busknoten ein Signalverstarker
von geringer Leistungsfahigkeit einsetzbar. Der Buskno-
ten ist also besonders gulnstig herstellbar.

[0011] Ineinerersten Auspragung des Testverfahrens
sendet die Steuereinheit ein Vorgabesignal mit einem
ersten Wert an einen Busknoten. Als Antwort stellt der
Busknoten ein Signal mit einem zweiten Wert bereit. Die
Steuereinheit verifiziert dann, ob der zweite bereitgestell-
te Wert dem ersten gesendeten Wert zuordenbar ist. Der
zweite Wert ist dann dem ersten Wert zuordenbar, wenn
der zweite bereitgestellte Wert einem von der Steuerein-
heit als Antwort auf den ersten Wert erwarteten zweiten
Wert entspricht. Falls der zweite bereitgestellte Wert zu-
ordenbar ist, ist der Test bestanden. Wenn der zweite
bereitgestellte Wert dem ersten Wert nicht zuordenbar
ist, so gilt der Test als nicht bestanden. Desweiteren liest
der erste Mikroprozessor des Busknotens, das von der
Steuereinheit gesendete Vorgabesignal mit dem ersten
Wert und setzt dieses Vorgabesignal in ein busknoten-
internes Signal um, das der erste Mikroprozessor an den
zweiten Mikroprozessor Uber die Signalleitung Gbermit-
telt. Der zweite Mikroprozessor liest dieses Signal, setzt
dieses in ein Antwortsignal mit einem zweiten Wert um
und stellt das Antwortsignal der Steuereinheit bereit.
[0012] In einer bevorzugten ersten Ausfiihrung stellt
das Vorgabesignal einen ersten digitalen Stromwert dar.
Der erste Mikroprozessor liest diesen Stromwert ein und
setzt diesen in ein analoges Stromsignal mit einer Strom-
stérke um, das dem ersten digitalen Stromwert des Vor-
gabesignals entspricht. Der erste Mikroprozessor beauf-
schlagt die Signalleitung mit dem analogen Stromsignal.
Der zweite Mikroprozessor misst die Stromstarke des
analogen Stromsignals und wandelt die gemessene
Stromstarke in ein digitales Signal mit zweitem Strom-
wert um, der dem gemessenen Stromwert entspricht.
Dieses digitale Signal stellt der zweite Mikroprozessor
der Steuereinheit als Antwortsignal bereit. Die Steuer-
einheit verifiziert, ob der zweite Stromwert dem ersten
gesendeten Stromwert zuordenbar ist bzw. diesem ent-
spricht.

[0013] Anstatt des Stromwerts ist auch ein Span-
nungswert, ein Frequenzwert, ein Einschaltdauerwert
oder ein Codewert vorgebbar. Entsprechend beauf-
schlagt der erste Mikroprozessor die Signalleitung mit
einem analogen Signal, das einen dieser Werte umfasst.
[0014] Alternativ beaufschlagt der erste Mikroprozes-
sor die Signalleitung mit einem digitalen Signal, das ei-
nen Codewert besitzt, das vorzugsweise einem Code-
wert des Vorgabesignals entspricht. Dieser Codewert
wird vom zweiten Mikroprozessor gelesen und entspre-
chend der Steuereinheit bereitgestellt. Die Wandlung
des digitalen Signals in ein analoges Signal und wieder
zurilick in ein digitales Signal im ersten bzw. zweiten Mi-
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kroprozessor entfallt hier. Bei dieser Alternative kann der
Codewert irgendeine Zahl oder eine Zahlenfolge darstel-
len

[0015] Vorzugsweise werden bei diesem Testverfah-
ren zumindest zwei Abfragen mit zwei unterschiedlichen
Vorgabewerten durchgefiihrt. Falls der Wert des bereit-
gestellten Antwortsignals zweimal den zwei unterschied-
lichen Werten der Vorgabesignale zuordenbar ist, gilt der
Test als bestanden.

[0016] Vorzugsweise fuhrt die Steuereinheit das Test-
verfahren des Busknotens in wiederkehrenden Zeitinter-
vallen durch. Das Zeitintervall richtet sich nach der Zu-
verlassigkeit der eingesetzten ersten und zweiten Mikro-
prozessoren und liegt zwischen 1 und 100s.

[0017] Bei einer negativen Verifikation des bereitge-
stellten digitalen Signals bzw. bei Nichtbestehen des
Tests werden von der Steuereinheit Massnahmen ergrif-
fen, um die Aufzuganlage in einen sicheren Betriebszu-
stand zu bringen.

[0018] In einer weiteren Auspragung des Testverfah-
rens sendet die Steuereinheit ein Vorgabesignal, das ei-
nen Fehlerwert beinhaltet, an einen Busknoten. Bei die-
sem Test wird ein von einem Sicherheitselement dem
zweiten Mikroprozessor bereitgestelltes Signal, das ei-
nen unsicheren Zustand der Aufzuganlage darstellt, si-
muliert. Hierbei erwartet die Steuereinheit, dass der ge-
testete Busknoten spontan ein Antwortsignal an die Steu-
ereinheit Ubermittelt. Ein Stromnullwert, Spannungsnull-
wert, Frequenznullwert oder ein Einschaltdauernullwert
entsprechen einem solchen Fehlerwert. Mittels einer die-
ser Nullwerte wird beispielsweise ein offen stehendes
Sicherheitselement, das als Sicherheitsschalter ausge-
legt ist, simuliert. Ebenso kann ein Codewert einen un-
sicheren Zustand der Aufzuganlage bzw. einen Fehler-
wert darstellen.

[0019] Dabei sendet die Steuereinheit ein Vorgabesi-
gnal miteinem Fehlerwert an den ersten Mikroprozessor.
Dieser liest den Wert ein und beaufschlagt die buskno-
teninterne Signalleitung miteinem Signal, das einen Feh-
lerwert besitzt. Der zweite Mikroprozessor liest dieses
Signal mit dem Fehlerwert ein und Ubermittelt spontan
ein Antwortsignal an die Steuereinheit. Auch hier ist das
vom ersten Mikroprozessor Uiber die zweite Signalleitung
Ubermittelte Signal ein analoges oder ein digitales Signal.
[0020] Im Folgenden wird die Erfindung anhand meh-
rerer Ausflihrungsbeispiele und zwei Figuren verdeut-
licht und weiter im Detail beschrieben. Es zeigen:

Fig.1 eine schematische Ansicht einer ersten Aus-
fiihrung der Uberwachungseinrichtung; und

Fig.2 eine schematische Ansicht einer zweiten Aus-
fiihrung der Uberwachungseinrichtung;

[0021] Wie eingangs beschrieben sind die vorliegende
Uberwachungseinrichtung 10 und das vorliegende Test-
verfahren besonders geeignet fir den Einsatz in Auf-
zugsanlagen.

[0022] Fig.1 zeigt eine erste Ausfihrungsform der
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Uberwachungseinrichtung 10. Die Uberwachungsein-
richtung 10 verfligt Giber eine Steuereinheit 11 und min-
destens einen Busknoten 13. Die Kommunikation zwi-
schen der Steuereinheit 11 und dem Busknoten 13 er-
folgt Uber einen Bus 12. Es kénnen also zwischen dem
Busknoten 13 und der Steuereinheit 11 Daten in beide
Richtungen Uber den Bus geschickt werden. Der Bus-
knoten 13 selbst umfasst einen ersten Mikroprozessor
14 und einen zweiten Mikroprozessor 15. Der erste Mi-
kroprozessor 14 bzw. der zweite Mikroprozessor 15 sind
jeweils so ausgelegt, dass ersterer Vorgabesignale von
der Steuereinheit 11 empfangt und letzterer Zustandsin-
formationen als Antwortsignale der Steuereinheit 11 be-
reitstellt. Der Busknoten 13 ist zudem Uber eine buskno-
tenexterne Signalleitung 17.1, 17.2 mit einem Sicher-
heitselement 16 verbunden, wobei ein erster Teil 17.1
der busknotenexternen Signalleitung den ersten Mikro-
prozessor 14 mit dem Sicherheitselement 16 verbindet
und ein zweiter Teil 17.2 der busknotenexternen Signal-
leitung das Sicherheitselement 16 mit dem zweiten Mi-
kroprozessor 15 verbindet. Schliesslich sind der erste
Mikroprozessor 14 und der zweite Mikroprozessor 15
Uber eine busknoteninterne Signalleitung 18 direkt mit-
einander verbunden.

[0023] Die Steuereinheit 11, der Bus 12 und der min-
destens eine Busknoten 13 bilden ein Bussystem. Inner-
halb dieses Bussystems besitzt jeder Busknoten 13 eine
eigene, eindeutige Adresse. Uber diese Adresse erfolgt
der Nachrichtenaufbau zwischen der Steuerung 11 und
einem Busknoten 13.

[0024] Die Steuereinheit 11 gibt tber den Bus 12 digi-
tale Vorgabesignale an den ersten Mikroprozessor 14.
Die Steuereinheit adressiert dabei einen bestimmten
Busknoten 13 und teilt dem ersten Mikroprozessor 14
das Vorgabesignal mit. Der erste Mikroprozessor 14
empfangt dieses Vorgabesignal und generiert dem Vor-
gabesignal entsprechend ein analoges Signal, das auf
die busknotenexterne Signalleitung 17.1, 17.2 beauf-
schlagt wird. Das analoge Signal kann eine bestimmte
Spannung, Stromstérke, Frequenz oder Einschaltdauer-
wert sein.

[0025] Das Sicherheitselement 16 zeigt den Zustand
eines sicherheitsrelevanten Elements. So findet das Si-
cherheitselement 16 z.B. als Tirkontakt, Riegelkontakt,
Pufferkontakt, Klappenkontakt, Fahrschalter oder Not-
stoppschalter Anwendung. Als Sicherheitsschalter ist
das Sicherheitselement 16 beispielsweise so ausgelegt,
dass ein geschlossenes Sicherheitselement 16 einen si-
cheren Zustand und ein offenes Sicherheitselement 16
einen potentiell gefahrlichen Zustand einer Aufzugsan-
lage darstellt.

[0026] Bei geschlossenem Sicherheitselement 16
misst der zweite Mikroprozessor 15 hinter dem Sicher-
heitselement 16 das ankommende analoge Signal tUber
die busknotenexterne Signalleitung 17.2. Nach der Mes-
sung wandelt der zweite Mikroprozessor 15 das gemes-
sene analoge Signalin ein digitales Signal um. Derzweite
Mikroprozessor 15 stellt schliesslich das digitale Signal

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

der Steuereinheit 11 bereit.

[0027] Das Sicherheitselement 16 Uberwacht bei-
spielsweise den Zustand einer Kabinen- oder einer
Schachttire. Bei einem gedffneten Zustand einer dieser
Turen steht das Sicherheitselement 16 ebenfalls offen
und zeigt damit einen potentiell gefahrlichen Zustand der
Aufzuganlage an. Hierbei wird die busknotenexterne Si-
gnalleitung 17.1, 17.2 unterbrochen. Wie oben beschrie-
ben misst der zweite Mikroprozessor 15 das hinter dem
Sicherheitselement 16 ankommende analoge Signal. Bei
einem offen stehenden Sicherheitselement 16 ist dieses
analoge Signal vom zweiten Mikroprozessor 15 nicht
mehr messbar. Der zweite Mikroprozessor 15 misst in
diesem Fall ein analoges Signal mit einem Fehlerwert
des Werts Null. Je nach Art des analoges Signals liegt
also ein Fehlerstrom mit einem Stromwert von 0 mA, eine
Fehlerspannung mit einem Spannungswert von 0 mV,
eine Fehlerfrequenz mit einem Frequenzwert von 0 Hz
oder ein Fehlereinschaltdauerwert mit einem Einschalt-
dauerwert von 0 %. Wird nun ein Fehlerwert vom zweiten
Mikroprozessor 15 gemessen, sendet der zweite Mikro-
prozessor 15 aufgrund des gemessenen Fehlerwerts
spontan ein digitales Signal iber den Bus 12 an die Steu-
ereinheit 11.

[0028] Dank der eindeutigen Adresse des Busknotens
13 ist die Steuereinheit 11 fahig den Fehler genau zu
lokalisieren. Gegebenenfalls ergreift die Steuereinheit 11
Massnahmen, um den Fehler zu beheben oder den Auf-
zugin einen sicheren Betriebsmodus zu tberfiihren. Die-
se Betriebsmodi umfassen u.a. die Aufrechterhaltung ei-
ner Restverfiigbarkeit des Aufzugs in einem sicheren
Fahrbereich der Aufzugskabine, die Evakuation einge-
schlossener Passagiere, ein Notstopp oder schliesslich
die Alarmierung von Wartungs- und Servicepersonal, um
eingeschlossene Passagiere zu befreien und/oder um
einen von der Steuereinheit nicht behebbaren Fehler zu
beseitigen.

[0029] Der sichere Betrieb eines Busknotens 13 hangt
primar von der Funktionsféhigkeit des ersten Mikropro-
zessors 14 und des zweiten Mikroprozessors 15 ab. Ins-
besondere muss sichergestellt sein, dass folgende
Schritte fehlerfrei vom ersten und zweiten Mikroprozes-
sor 14, 15 durchgefiihrt werden: Umsetzung des Vorga-
besignals in ein analoges Signal im ersten Mikroprozes-
sor 14, Messung des analogen Signals im zweiten Mi-
kroprozessor 15, Bereitstellung des Antwortsignals
durch den zweiten Mikroprozessor 15 sowie das spon-
tane Verhalten des zweiten Mikroprozessors 15 bei Mes-
sung eines analogen Signals mit einem Fehlerwert.
[0030] Bei einem ersten Test wird das Funktionsver-
haltens eines Busknotens 13 bei der Umsetzung eines
Vorgabesignals im Normalbetrieb Giberprift. Hierbei sen-
det die Steuereinheit 11 ein Vorgabesignal mit einem
Strom-, Spannungs-, Frequenz- oder Einschaltdauer-
wert in digitaler Form an einen ausgewahlten Busknoten
13 mittels Angabe der Adresse des Busknotens 13. Die-
ses Vorgabesignal wird in bestimmten Zeitintervallen er-
neuert, d.h. die Steuereinheit 11 sendet dem Busknoten
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13 ein Vorgabesignal mit einem neuen Strom-, Span-
nungs-, Frequenz- oder Einschaltdauerwert. Vorzugs-
weise unterscheidet sich der neue Wert vom vorherge-
henden Wert. Innerhalb eines solchen Zeitintervalls er-
zeugt der erste Mikroprozessor 14 gemass Vorgabesi-
gnal ein entsprechendes analoges Signal. Der erste Mi-
kroprozessor 14 beaufschlagt die busknoteninterne Si-
gnalleitung 18 mit diesem analogen Signal. Der zweite
Mikroprozessor 15 misst dieses analoge Signal und stellt
den gemessenen Wert als digitales Antwortsignal bereit.
Im Takt des Zeitintervalls adressiert die Steuereinheit 11
den zweiten Mikroprozessor 15 des Busknotens 13 und
verschafft sich Uber eine Lesefunktion die Daten des als
digitalen Antwortsignals bereitgestellten Strom-, Span-
nungs-, Frequenz- oder Einschaltdauerwerts.

[0031] Die Zeitintervalle zwischen solchen Vorga-
be-Abfrage-Zyklen sind grundsétzlich frei einstellbar und
hangen primar von der Zuverlassigkeit der Busknoten-
komponenten ab. Vorzugsweise dauern diese Zeitinter-
valle mehrere Sekunden. Bei hoher Zuverlassigkeit las-
sen sich auch Zeitintervalle von 100s oder léanger ein-
stellen.

[0032] Die Steuereinheit 11 fihrt dieses Testverfahren
mit allen Busknoten 13 der Reihe nach durch und prift
deren Resonanz. D.h. die digitalen Vorgabesignale und
die von den jeweiligen zweiten Mikroprozessoren 15 be-
reitgestellten digitalen Antwortsignale werden von der
Steuereinheit 11 verifiziert bzw. zugeordnet. Falls die
Vorgabesignale mit den bereitgestellten digitalen Ant-
wortsignalen zuordenbar sind, erkennt die Steuereinheit
11, dass der erste Mikroprozessor 14 und der zweite Mi-
kroprozessor 15 bei der Umsetzung eines Vorgabesi-
gnals im Normalbetrieb richtig funktionieren.

[0033] In einem zweiten Test wird ein gedffnetes Si-
cherheitselement 16 simuliert. Die Steuereinheit 11 si-
muliert das gedffnete Sicherheitselement 16 dadurch,
dass ein Vorgabesignal mit einem Fehlerwert von 0 mA,
0 mV, 0 Hz oder 0% einem bestimmten Busknoten 13 3
vorgegeben wird. Dieses digitale Vorgabesignal mit Feh-
lerwert wird vom ersten Mikroprozessor 14 in ein analo-
ges Signal mit Fehlerwert umgesetzt. In einem nachsten
Schritt wird das analoge Signal vom ersten Mikroprozes-
sor 14 der busknoteninternen Signalleitung 18 beauf-
schlagt. Der zweite Mikroprozessor 15 misst dieses ana-
loge Signal und meldet sich bei einwandfreier Funktions-
weise spontan bei der Steuereinheit 11. Dieser Test ga-
rantiert bei positivem Ausgang, dass jede Offnung eines
Sicherheitselements 16 zu einer spontanen Ubermittlung
eines digitalen Antwortsignals des Busknotens 13 an die
Steuereinheit 11 fuhrt.

[0034] Dieser zweite Test wird zeitlich wiederkehrend
fur jeden Busknoten 13 durchgefiihrt. Die Testzeit ist da-
bei weitgehend von der Geschwindigkeit der Datenliber-
mittlung Uber den Bus 12 abhangig und betragt in der
Regel 50 bis 100 ms. Die Haufigkeit des Null-Vorgabe-
tests richtet sich primar nach der Zuverlassigkeit des ver-
wendeten zweiten Mikroprozessors 15. Je zuverlassiger
der zweite Mikroprozessor 15 desto seltener muss dieser
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getestet werden, damit ein sicherer Betrieb des Aufzugs
gewahrleistet werden kann.

[0035] In der Regel wird der Vorgabetest mit Fehler-
wert mindestens einmal taglich durchgefiihrt. Dieser Test
kann aber auch im der Gréssenordnung von Minuten
oder Stunden wiederholt werden.

[0036] Fig. 2 zeigt eine zweite Ausfliihrungsform der
Uberwachungseinrichtung 10. Diese Uberwachungsein-
richtung 10 umfasst ebenfalls eine Steuereinheit 11, min-
destens einen Busknoten 13 und einen Bus 12, der die
Steuereinheit 11 mit einem Busknoten 13 verbindet. Der
Busknoten 13 verflgt entsprechend der ersten Ausfiih-
rungsform aus Fig. 1 Uber einen ersten Mikroprozessor
14 und einen zweiten Mikroprozessor 15, die Uiber eine
busknoteninterne Signalleitung 18 miteinander verbun-
den sind.

[0037] Abweichend vom ersten Beispiel ist ein berlih-
rungsloses Sicherheitselement 16.1, 16.2 Uber eine bus-
knotenexterne Signalleitung 17 mit dem zweiten Mikro-
prozessor 15 verbunden. Das berlhrungslose Sicher-
heitselement 16.1, 16.2 umfasst hier beispielsweise ei-
nen RFID-Tag 16.2 und eine RFID-Leseeinheit 16.1. Der
RFID-Tag 16.2 und die RFID-Leseeinheit 16.1 verfligen
je Uber eine Induktionsspule. Die RFID-Leseeinheit sei-
tige Induktionsspule wird mit elektrischer Energie ver-
sorgt und regt bei Unterschreiten eines gewissen Ab-
stands die RFID-Tag seitige Induktionsspule an. Hierbei
Ubertragt der RFID-Tag 16.2 einen digitalen Codewert
Uber die beiden Induktionsspulen an die RFID-Leseein-
heit 16.1. Die RFID-Leseeinheit 16.1 liest diesen digita-
len Codewert ein und setzt diesen Codewert in ein ana-
loges Signal mit demselben Codewert um. Entsprechend
beaufschlagt die RFID-Leseeinheit 16.1 die busknoten-
externe Signalleitung 17 mit dem analogen Signal. Der
zweite Mikroprozessor 15 misst dieses analoge Signal
setzt es in ein digitales Antwortsignal mit dem Codewert
um und stellt dieses fiir die Steuereinheit 11 1 bereit.
[0038] Das berlihrungslose Sicherheitselement 16.1,
16.2 Uberwacht beispielsweise den Zustand einer Kabi-
nen- oder Schachttlire. Solange eine solche Tire ge-
schlossen ist, bleibt der Abstand zwischen dem RFID-
Tag 16.2 und der RFID-Leseeinheit 16.1 gentigend klein,
um eine Ubertragung des digitalen Codewerts zu ermég-
lichen. Entsprechend stellt der zweite Mikroprozessor 15
ein digitales Signal mit dem herausgelesenen Codewert
des RFID-Tags 16.2 der Steuereinheit 11 bereit. Bei ei-
ner gedffneten Tire, die einen potentiellen unsicheren
Zustand der Aufzuganlage darstellt, hingegen wird die
Ubertragung des Codewerts an die RFID-Leseeinheit
16.1 unterbrochen. Die RFID-Leseeinheit 16.1 liest also
keinen Codewert bzw. einen Fehlerwert. Entsprechend
misst auch der zweite Mikroprozessor 15 ein Signal mit
Fehlerwert. In dieser Situation Gbermittelt der zweite Mi-
kroprozessor 15 ein digitales Signal spontan an die Steu-
ereinheit 11.

[0039] Auch bei dieser zweiten Ausfiihrungsform der
Uberwachungseinrichtung 10 wird die zuverldssige
Funktionstiichtigkeit einer Busknotens 13 mittels zweier
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Tests geprift.

[0040] In einem ersten Test sendet die Steuereinheit
11 ein digitales Vorgabesignal mit einem ersten Code-
wert an den ersten Mikroprozessor 14. Der erste Mikro-
prozessor 14 setzt das Vorgabesignal in ein analoges
Signal mit dem Codewert um und beaufschlagt die bus-
knoteninterne Signalleitung 18. Der zweite Mikroprozes-
sor 15 misst dieses analoge Signal und wandeltes in ein
digitales Antwortsignal mit dem gemessenen Codewert
um. Schliesslich stellt der zweite Mikroprozessor 15 das
digitale Antwortsignal fuir die Steuereinheit 11 bereit. Die
Steuereinheit 11 verifiziert, ob der Codewert des Ant-
wortsignals dem Codewert des Vorgabesignals ent-
spricht. Ist der Codewert des Antwortsignals dem Code-
wert des Vorgabesignals zuordenbar, so gilt der Test als
bestanden. Vorzugsweise weicht der Codewert des Vor-
gabesignals vom Codewert des RFID-Tags 16.2 ab.
[0041] Ein zweiter Test betrifft das Simulieren eines
Fehlerwerts und die entsprechend spontane Reaktion
des zweiten Mikroprozessors 15. Dabei sendet die Steu-
ereinheit 11 ein digitales Vorgabesignal mit einem Feh-
lerwert an den ersten Mikroprozessor 14. Der erste Mi-
kroprozessor 14 setzt dieses Vorgabesignal in ein ana-
loges Signal mit dem Fehlerwert um und beaufschlagt
die busknoteninterne Signalleitung 18 mit diesem ana-
logen Signal. Der zweite Mikroprozessor 15 misst das
analoge Signal mit dem Fehlerwert und Gbermittelt spon-
tan ein digitales Antwortsignal an die Steuereinheit 11.
Derzweite Testist positivabgeschlossen, wenn die Steu-
ereinheit 11 die erwartete spontane Reaktion des zwei-
ten Mikroprozessors 15 verifiziert.

[0042] Die Zeitintervalle, in denen die Steuereinheit 11
Vorgabesignale zu Testzwecken an einen Busknoten 13
sendet, sind der ersten Ausfiihrungsform der Uberwa-
chungseinrichtung 10 entsprechend einstellbar.

[0043] Die beiden Testverfahren der zweiten Ausflh-
rungsform der Uberwachungseinrichtung 10 fiihrt die
Steuereinheit 11 ebenfalls fiir jeden Busknoten 13 durch.
[0044] In einer besonders bevorzugten Alternative
wird die busknoteninterne Signalleitung 18 in den beiden
Ausfiihrungsformen der Uberwachungseinrichtung 10
jeweils mit einem digitalen Signal beaufschlagt, das den
unterschiedlichen Werten des Vorgabesignals ent-
spricht.

Patentanspriiche

1. Testverfahren einer Aufzugsanlage mit einer Steu-
ereinheit (11) und mindestens einem Busknoten
(13), der einen ersten Mikroprozessor (14) und einen
zweiten Mikroprozessor (15) aufweist, wobei die
Steuereinheit (11) und der Busknoten (13) Uber ei-
nen Bus (12) kommunizieren und der erste Mikro-
prozessor (14) und der zweite Mikroprozessor (15)
unmittelbar Gber eine Signalleitung (18) verbunden
sind; mit den folgenden Schritten: von der Steuer-
einheit (11) wird ein Vorgabesignal an den ersten
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Mikroprozessor (14) Gbermittelt; der erste Mikropro-
zessor (14) Ubermittelt das Signal Uber die Signal-
leitung (18) an den zweiten Mikroprozessor (15); der
zweite Mikroprozessor (15) stellt das Signal fiir die
Steuereinheit (11) bereit; und die Steuereinheit (11)
verifiziert, ob das bereitgestellte Signal einem von
der Steuereinheit (11) erwarteten Signal entspricht.

Testverfahren nach Anspruch 1, wobei das vom
zweiten Mikroprozessor (15) bereitgestellte Signal
von der Steuereinheit (11) in Zeitintervallen abge-
fragt wird.

Testverfahren nach Anspruch 1, wobei das Zeitin-
tervall vorzugsweise zwischen 1 und 100s einge-
stellt wird.

Testverfahren nach einem der vorangehenden An-
spriiche, wobei aufgrund einer negativen Verifikati-
on des bereitgestellten Signals von der Steuerein-
heit (11) Massnahmen ergriffen werden, um die Auf-
zuganlage in einen sicheren Betriebszustand zu
bringen.

Testverfahren nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Vor-
gabesignal einen Spannungswert, einen Stromwert,
einen Frequenzwert, einen Einschaltdauerwert oder
einen Codewert darstellt.

Testverfahren nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das vom
ersten Mikroprozessor (14) an den zweiten Mikro-
prozessor (15) Ubermittelte Signal tber eine direkte
Signalleitung (18), insbesondere busknoteninterne
Signalleitung (18) Gbermittelt wird.

Testverfahren nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass minde-
stens zwei Vorgabesignale mit einem unterschiedli-
chen Wert von der Steuereinheit (11) an den ersten
Mikroprozessor (14) gesendet wird und die Steuer-
einheit verifiziert, ob das jeweils vom zweiten Mikro-
prozessor (15) bereitgestellte Signal einem von der
Steuereinheit (11) erwarteten Signal entspricht.

Testverfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass ein Vorgabesignal
mit einem Fehlerwert von der Steuereinheit (11) an
den ersten Mikroprozessor (14) gesendet wird und
die Steuereinheit (11) verifiziert, ob der zweite Mi-
kroprozessor (15) spontan ein Signal an die Steuer-
einheit (11) Gbermittelt.

Uberwachungseinrichtung (10) dazu ausgelegt das
Testverfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8
auszuflihren, mit einer Steuereinheit (11) und min-
destens einem Busknoten (13), der einen ersten Mi-
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kroprozessor (14) und einen zweiten Mikroprozes-
sor (15) aufweist, wobei die Steuereinheit (11) und
der Busknoten (13) Uber einen Bus (12) kommuni-
zieren und der erste Mikroprozessor (14) und der
zweite Mikroprozessor (15) unmittelbar tber eine
zweite Signalleitung (18) verbunden sind.

Uberwachungseinrichtung (10) nach Anspruch 9,
wobei die Signalleitung (18) den ersten Mikropro-
zessor (14) und den zweiten Mikroprozessor (15)
direkt verbindet.

Uberwachungseinrichtung (10) nach einem der An-
spriiche 9 oder 10, wobei die Signalleitung (18) den
ersten Mikroprozessor (14) und den zweiten Mikro-
prozessor (15) unterbruchlos verbindet.

Uberwachungseinrichtung (10) nach einem der An-
spriiche 9 bis 11, wobei die Signalleitung (18) bus-
knotenintern angeordnet ist.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

12



EP 2 607 286 A1

v 10
/13

— 18

— 11

IIIIII

Fig. 1



EP 2 607 286 A1

’/'10

—11

/13

B L A L T

— 18

Fig. 2



EP 2 607 286 A1

des brevets

Européisches
Patentamt
European
Patent Office
Office européen

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE

Nummer der Anmeldung

EP 11 19 4235

SONNENMOSER ASTRID [CH]; HEINZ KURT [CH])
22. Januar 2009 (2009-01-22)

* Zusammenfassung; Anspriiche 1-16;
Abbildungen 1-3 *

* Seite 5, Zeile 18 - Seite 9, Zeile 27 *

w

Kategorid Kennzeichr;:r:%](;essgga:zuhrzsqltz“rzit Angabe, soweit erforderlich, Eﬁi;ﬁjm IK\hﬁnSIE?.IEIL‘J(I\f(;-IOHP%ER
X WO 2010/097404 Al (INVENTIO AG [CH]; 1,2, INV.
SONNENMOSER ASTRID [CH]; MICHEL DAVID 4-10,12 | B66B13/22
[CH]; HESS MAR) B66B5/00
2. September 2010 (2010-09-02)
A * Zusammenfassung; Abbildungen 3, 14, 15 *|3,11
* Seite 7, Zeile 25 - Seite 13, Zeile 20 *
* Seite 18, Zeile 27 - Seite 19, Zeile 24
*
X,D |WO 2009/010410 Al (INVENTIO AG [CH]; 1-10

RECHERCHIERTE
SACHGEBIETE (IPC)

B66B
Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschluBdatum der Recherche Prufer
Den Haag 31. Mai 2012 Bleys, Philip

EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE

X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet

Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer
anderen Veroéffentlichung derselben Kategorie

A : technologischer Hintergrund

O : nichtschriftliche Offenbarung

P : Zwischenliteratur Dokument

T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundséatze
E : dlteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
nach dem Anmeldedatum verdffentlicht worden ist
D : in der Anmeldung angeftihrtes Dokument
L : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument

& : Mitglied der gleichen Patentfamilie, Ubereinstimmendes

10



EP 2 607 286 A1

ANHANG ZUM EUROPAISCHEN RECHERCHENBERICHT

UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 11 19 4235

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europaischen Recherchenbericht angefiihrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben (ber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Europaischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

EPO FORM P0461

31-05-2012
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefuhrtes Patentdokument Verdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
WO 2010097404 Al 02-09-2010 AU 2010217638 Al 29-09-2011
CN 102333717 A 25-01-2012
EP 2401221 Al 04-01-2012
SG 173848 Al 29-09-2011
US 2011303492 Al 15-12-2011
WO 2010097404 Al 02-09-2010
WO 2009010410 Al 22-01-2009 AU 2008277777 Al 22-01-2009
CN 101754920 A 23-06-2010
EP 2167413 Al 31-03-2010
JP 2011502908 A 27-01-2011
KR 20100043185 A 28-04-2010
RU 2010105545 A 27-08-2011
WO 2009010410 Al 22-01-2009

Fur nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : siehe Amtsblatt des Europaischen Patentamts, Nr.12/82

1"




EP 2 607 286 A1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gré3ter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA tibernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente

« WO 20090104100 A [0003] [0004]

12



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

