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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung einer Aufzuganlage gemass An-
spruch 1 und ein Verfahren zur Erzeugung eines Stock-
werksignals bei einer Aufzuganlage gemass Anspruch
13.

[0002] Die EP 2516304 B1 offenbart den Oberbegriff
der Anspriiche 1 und 13, und beschreibt eine Stockwerk-
positionserkennungsvorrichtung einer Aufzuganlage mit
einer Sensoreinheit und einer Auswerteeinrichtung zur
Erzeugung eines zwei Zustdnde aufweisenden Stock-
werksignals. Die an einer Aufzugkabine angeordnete
Sensoreinheit verfiigt Uber insgesamt fiinf Hall-Senso-
ren. Im Bereich eines Stockwerks ist ein Permanentma-
gnet so angeordnet, dass bei einer Annaherung an das
Stockwerk die genannten Hall-Sensoren jeweils eine
Stockwerkspositionskenngrésse ausgeben, die von ei-
ner Entfernung des entsprechenden Hall-Sensors von
dem Permanentmagneten abhangig ist. Zwei der Hall-
Sensoren werden als so genannte Hauptsensoren be-
zeichnet, deren Stockwerkspositionskenngréssen fir die
Erzeugung des Stockwerksignals miteinander vergli-
chen werden. Wenn die beiden Stockwerkspositions-
kenngrdssen der beiden Hauptsensoren gleich gross
sind und die Stockwerkspositionskenngréssen der an-
deren Hall-Sensoren vorgegebene Bedingungen erfiil-
len, wechselt die Auswertevorrichtung den Zustand des
Stockwerksignals. Die drei anderen Hall-Sensoren wer-
den insbesondere bendtigt, um sicherzustellen, dass die
Auswerteeinrichtung nur reagiert, wenn sich der Perma-
nentmagnet in der Nahe der Sensoreinheit befindet.
[0003] Demgegeniiber ist es insbesondere die Aufga-
be der Erfindung, eine kostengiinstige Stockwerkpositi-
onserkennungsvorrichtung einer Aufzuganlage und ein
Verfahren zur Erzeugung eines Stockwerksignals bei ei-
ner Aufzuganlage, welches kostenglinstig ausfiihrbar ist,
vorzuschlagen. Erfindungsgemass wird diese Aufgabe
mit einer Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung mit
den Merkmalen des Anspruchs 1 und einem Verfahren
mit den Merkmalen des Anspruchs 13 geldst.

[0004] Die erfindungsgemasse Stockwerkpositionser-
kennungsvorrichtung einer Aufzuganlage verfligt tGber
eine Sensoreinheit und eine Auswerteeinrichtung zur Er-
zeugung eines zwei Zustéande aufweisenden Stockwerk-
signals. Das Stockwerksignal kann die zwei Zustande
"im Stockwerkbereich" oder "ausserhalb des Stockwerk-
bereichs" annehmen, wobei auch weitere Zustande
denkbar sind. Die Sensoreinheit weist einen ersten Hall-
Sensor zur Erzeugung einer ersten Stockwerksposi-
tionskenngrésse und einen zweiten Hall-Sensor zur Er-
zeugung einer zweiten Stockwerkspositionskenngrésse
auf. Die Auswerteeinrichtung ist dazu vorgesehen, das
Stockwerksignal basierend auf einem Vergleich der ers-
ten und der zweiten Stockwerkspositionskenngrésse zu
erzeugen. Erfindungsgemass ist die Auswerteeinrich-
tung dazu vorgesehen zu priifen, ob die erste und/oder
zweite Stockwerkspositionskenngrésse grosser als ein
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erster Schwellwert ist und das Stockwerksignal basie-
rend auf dem Ergebnis der genannten Priifung zu erzeu-
gen.

[0005] Die Kombination aus Vergleich der beiden
Stockwerkspositionskenngréssen und Priifung, ob eine
oder beide Stockwerkspositionskenngréssen grosser als
ein erster Schwellwert sind, ermdglicht eine kostenglins-
tige Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung, mit wel-
cher gleichzeitig eine genaue Bestimmung der Position
der Aufzugkabine in Bezug zu einem Stockwerk der Auf-
zuganlage mdglich ist. Durch den Vergleich der ersten
und/oder zweiten Stockwerkspositionskenngrosse mit
dem genannten ersten Schwellwert kann auf einfache
Weise festgestellt werden, ob sich die Stockwerkpositi-
onserkennungsvorrichtung im Bereich eines Magnetmit-
tels befindet oder nicht. Unter "im Bereich eines Magnet-
mittels befinden" soll in diesem Zusammenhang verstan-
den werden, dass ein Hall-Sensor sich so in einem Ma-
gnetfeld eines Magnetmittels befindet, dass das Magnet-
feld zu einer signifikanten bzw. messbaren Erhéhung des
Sensorsignals und damit der Stockwerkspositionskenn-
grosse fuhrt.

[0006] Die Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
bzw. die Auswerteeinrichtung Ubermittelt das Stockwerk-
signal Uber eine Kommunikationsverbindung an eine
Aufzugsteuerung der Aufzuganlage. Die Aufzugsteue-
rung verwendet das Stockwerksignal insbesondere fir
die genaue Positionierung einer in einem Aufzugschacht
verfahrbaren Aufzugkabine an einem Stockwerk bzw. ei-
ner einem Stockwerk zugeordneten Schachttir. Um die
Position eines Stockwerks in einer Fahrtrichtung der Auf-
zugkabine zu kennzeichnen, ist im Aufzugschacht we-
nigstens ein Magnetmittel an einer die Position des
Stockwerks charakterisierenden Stelle angebracht. Das
Magnetmittel kann beispielsweise an der dem Stockwerk
zugeordneten Schachttiir und die Stockwerkpositionser-
kennungsvorrichtung an der Aufzugkabine, insbesonde-
re an einer Kabinentlr der Aufzugkabine angeordnet
sein. Damit kann die Aufzugsteuerung mit Hilfe des
Stockwerksignals die Kabinentiir und damit die Kabine
genau gegenuber der Schachttir des Stockwerks posi-
tionieren. Das genannte Magnetmittel kann auch als Teil
der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung angese-
hen werden.

[0007] Wenn das Magnetmittel an der richtigen Posi-
tion im Aufzugschacht und die Stockwerkpositionserken-
nungsvorrichtung an der richtigen Position an der Auf-
zugkabine angeordnet sind, zeigt der Zustand "im Stock-
werkbereich" des Stockwerksignals an, dass die Aufzug-
kabine korrekt gegentiber dem Stockwerk positioniert ist.
Dann kann insbesondere die Kabinentir gedffnet wer-
den, womit insbesondere in bekannter Weise auch die
dem Stockwerk zugeordnete Schachttiir gedffnet wird.
Der Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" des
Stockwerkbereichs zeigt in diesem Fall an, dass sich die
Aufzugkabine nicht in unmittelbarer Nahe zu einem
Stockwerk oder zumindest noch nicht ganz korrekt ge-
genuber dem Stockwerk positioniert ist und dass insbe-
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sondere die Kabinentir nicht gedffnet werden kann.
[0008] Die Bezeichnungen "im Stockwerkbereich" und
"ausserhalb des Stockwerkbereichs" sind nur beispiel-
hafte Bezeichnungen fiir zwei unterschiedliche Zustande
des Stockwerksignals.

[0009] Unter einer "Stockwerkpositionskenngrosse”
soll in diesem Zusammenhang insbesondere ein Sen-
sorsignal oder ein aufbereitetes Sensorsignal eines Hall-
Sensors verstanden werden, das durch das Magnetfeld
eines Magnetmittels erzeugt wird. Unter einer "Auswer-
teeinrichtung" soll in diesem Zusammenhang insbeson-
dere eine Elektronikeinheit zur Verarbeitung analoger
und/oder digitaler elektrischer Signale verstanden wer-
den. Unter"dazu vorgesehen" sollin diesem Zusammen-
hang insbesondere speziell ausgestattet, ausgelegt
und/oder programmiert verstanden werden. Unter einem
"Magnetmittel" soll in diesem Zusammenhang insbeson-
dere ein Mittel zur Erzeugung eines Magnetfelds verstan-
den werden, insbesondere ein Permanentmagnet in zy-
lindrischer oder quaderférmigen Form. Vorzugsweise
sind die beiden genannten zwei Hall-Sensoren in einem
bekannten raumlichen Abstand zueinander angeordnet,
wodurch eine sehr genaue Bestimmung der Position des
Stockwerks erreicht werden kann.

[0010] Die Auswerteeinrichtung kann insbesondere
als ein programmierbarer Mikrocontroller ausgefiihrt
sein, welcher ein Ausgangsmodul, beispielsweise in
Form eines so genannten High-Side-Schalters oder ei-
nes so genannten PNP-Transistors ansteuert. Das Aus-
gangsmodul erzeugt dann das an die Aufzugsteuerung
Ubermittelte Stockwerksignal. Es ist auch denkbar, dass
das Stockwerksignal direkt von der Auswerteeinrichtung
an die Aufzugsteuerung ubermittelt wird.

[0011] Die einzelnen Komponenten der Stockwerkpo-
sitionserkennungsvorrichtung sind insbesondere ge-
meinsam in einem Gehduse, vorzugsweise in einem
Kunststoffgehduse angeordnet. Das Kunststoffgehause
weist beispielsweise in Fahrtrichtung der Aufzugkabine
eine Lange von 60 - 120 mm auf. Die Sensoreinheit kann
insbesondere auch mehr als zwei Hall-Sensoren, bei-
spielsweise drei oder vier Hall-Sensoren aufweisen. Die
Hall-Sensoren sind insbesondere so nebeneinander an-
geordnet, dass sie einen Abstand von Sensormitte zu
Sensormitte von 20 - 30 mm aufweisen. Die Hall-Senso-
ren sind dabei so angeordnet, dass sie im montierten
Zustand der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
in Fahrtrichtung der Aufzugkabine nebeneinander ange-
ordnet sind. Die Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung und das Magnetmittel werden so montiert, dass die
Hall-Sensoren einen Abstand senkrecht zur Fahrtrich-
tung der Aufzugkabine von beispielsweise 5 - 25 mm
zum Magnetmittel aufweisen.

[0012] Der erste Hall-Sensor und der zweite Hall-Sen-
sor sind so angeordnet, dass bei einer Anndherung an
ein Stockwerk die Annaherung aus der ersten Stock-
werkspositionskenngrdsse vor der zweiten Stockwerks-
positionskenngrdsse ableitbar ist. Darunter ist zu verste-
hen, dass bei einer Annaherung der Stockwerkpositions-
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erkennungsvorrichtung an ein Stockwerk und damit an
ein Magnetmittel die erste Stockwerkspositionskenn-
grosse vor der zweiten Stockwerkspositionskenngrésse
ansteigt und damit ein Eintauchen in ein Magnetfeld an-
zeigt. Die beiden Hall-Sensoren sind also so angeordnet,
dass der erste Hall-Sensor vor dem zweiten Hall-Sensor
in das Magnetfeld des Magnetmittels eintaucht.

[0013] Die Auswerteeinrichtung ist ausserdem dazu
vorgesehen, dem Stockwerksignal den Zustand "im
Stockwerkbereich" zuzuweisen, wenn die zweite Stock-
werkspositionskenngrosse grosser oder gleich wie die
erste Stockwerkspositionskenngrésse und gleichzeitig
die erste und/oder zweite Stockwerkspositionskenngros-
se, insbesondere die zweite Stockwerkspositionskenn-
grosse grosser als der genannte erste Schwellwert ist.
Der erste Schwellwert ist dabei so gewahlt, dass die
Stockwerkspositionskenngrésse nur dann grdsser als
der erste Schwellwert ist, wenn sich der zugehdrige Hall-
Sensorim Bereich des Magnetmittels befindet, die Stock-
werkspositionskenngrdsse also durch die Annaherung
zum Magnetmittel iber den ersten Schwellwert angestie-
gen ist.

[0014] Bei der beschriebenen Anordnung des ersten
und zweiten Hall-Sensors wird die zweite Stockwerks-
positionskenngrdsse dann gleich oder grésser als die
erste Stockwerkspositionskenngrésse, wenn sich das
Magnetmittel zwischen den beiden Hall-Sensoren befin-
det. Die Position der Stockwerkpositionserkennungsvor-
richtung gegeniiber dem Magnetmittel und damit gegen-
Uber einem Stockwerk kann so sehr genau bestimmt wer-
den. DerVergleich der beiden Stockwerkspositionskenn-
gréssen kann aber nur dann ein sinnvolles Ergebnis lie-
fern, wenn sich wenigstens einer der beiden Hall-Sen-
soren im Bereich eines Magnetmittels befinden. Wenn
sich ein Hall-Sensor nicht im Bereich eines Magnetmit-
tels befindet, so schwankt die von ihm gelieferte Stock-
werkspositionskenngrdsse zufallig um einen so genann-
ten Ruhepegel. Wenn zwei zufallig um Ruhepegel
schwankende Stockwerkspositionskenngréssen mitein-
ander verglichen werden, ist das Ergebnis des Ver-
gleichs auch zufallig und kann nicht zur Erzeugung des
Stockwerksignals herangezogen werden. Durch die ne-
ben dem Vergleich der beiden Stockwerkspositions-
kenngréssen weitere Bedingung, dass die erste
und/oder zweite Stockwerkspositionskenngrésse gros-
ser als der erste Schwellwert sein muss, wird sicherge-
stellt, dass dem Stockwerksignal nur dann der Zustand
"im Stockwerkbereich" zugewiesen wird, wenn sich der
erste und/oder zweite Hall-Sensor und damit die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung im Bereich
eines Magnetmittels befindet.

[0015] Der beschriebene Ruhepegel der Hall-Senso-
ren kann insbesondere auch zur Festlegung des ersten
Schwellwerts verwendet werden. Der erste Schwellwert
kann beispielsweise auf ein Vielfaches, beispielsweise
das Drei- bis Funffache des Ruhepegels des entspre-
chenden Hall-Sensors festgelegt werden. Der genannte
Ruhepegel kann dabei fiir einen bestimmten Typ von
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Hall-Sensor fest vorgegeben werden, bei der Produktion
der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung gemes-
sen oder nach der Installation der Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung in einer Aufzuganlage in einer so
genannten Lernfahrt bestimmt werden. Beispielsweise
kann der erste Schwellwert bei einer Speisung des Hall-
Sensors mit 2 V zwischen 20 und 40 mV betragen.
[0016] Die oben genannte Aufgabe wird auch durch
ein erfindungsgemasses Verfahren zur Erzeugung eines
Stockwerksignals bei einer Aufzuganlage geldst. Das
Stockwerksignal kann dabei zwei Zustande "im Stock-
werkbereich" oder "ausserhalb des Stockwerkbereichs"
annehmen. Eine erste Stockwerkspositionskenngrésse
wird mittels eines ersten Hall-Sensors und eine zweite
Stockwerkspositionskenngrésse mittels eines zweiten
Hall-Sensors einer Sensoreinheit erzeugt, wobei der ers-
te Hall-Sensor und der zweite Hall-Sensor so angeordnet
sind, dass bei einer Annaherung an ein Stockwerk die
Annaherung aus der ersten Stockwerkspositionskenn-
grosse vor der zweiten Stockwerkspositionskenngrésse
ableitbar ist. Das Stockwerksignal wird von einer Aus-
werteeinrichtung basierend auf einem Vergleich der ers-
ten und der zweiten Stockwerkspositionskenngrdsse er-
zeugt. Erfindungsgemass priift die Auswerteeinrichtung,
ob die erste und/oder zweite Stockwerkspositionskenn-
grosse grosser als ein erster Schwellwert ist und erzeugt
das Stockwerksignal basierend auf dem Ergebnis der
genannten Prifung. Die Auswerteeinrichtung weist dem
Stockwerksignal den Zustand "im Stockwerkbereich" zu,
wenn die zweite Stockwerkspositionskenngrésse gros-
ser oder gleich wie die erste Stockwerkspositionskenn-
grosse und die erste Stockwerkspositionskenngrésse
und/oder zweite Stockwerkspositionskenngrésse gros-
ser als der erster Schwellwert ist.

[0017] Die Erlauterungen und weiteren Eigenschaften
der erfindungsgemassen Stockwerkpositionserken-
nungsvorrichtung gelten sinngemass auch fir das erfin-
dungsgemasse Verfahren.

[0018] In Ausgestaltung der Erfindung ist die Auswer-
teeinrichtung dazu vorgesehen, fiir die Bestimmung der
ersten und/oder zweiten Stockwerkspositionskenngrds-
se ein erstes Sensorsignal des ersten Hall-Sensors
und/oder ein zweites Sensorsignal des zweiten Hall-Sen-
sors nachzubearbeiten. Damit wird eine besonders hohe
Genauigkeit der Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung ermdglicht. Die Nachbearbeitung kann beispiels-
weise in Form eine Filterung, beispielsweise eine Tief-
pass-Filter erfolgen.

[0019] Die Auswerteeinrichtung istinsbesondere dazu
vorgesehen, das erste und/oder zweite Sensorsignal zu
kalibrieren. Darunter soll in diesem Zusammenhang ver-
standen werden, dass die beiden Sensorsignale so in
Stockwerkspositionskenngréssen umgerechnet wer-
den, dass beide Stockwerkspositionskenngréssen den
selben Maximalwert aufweisen. Unterschiedliche Hall-
Sensoren kénnen auch bei einem gleichen Abstand zum
gleichen Magnetmittel und damit gleichen Magnetfeld
unterschiedliche Sensorsignale ausgeben. Die Hall-
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Sensoren kdnnen also eine so genannte Streuung auf-
weisen. Durch die beschriebene Nachbearbeitung wird
diese Streuung ausgeglichen. Damit kann sichergestellt
werden, dass auch bei verschiedenen Stockwerkpositi-
onserkennungsvorrichtungen dem Stockwerksignal im-
mer bei ziemlich exakt der selben Position der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung gegentber
dem Magnetmittel und damit gegentiber dem Stockwerk
der Zustand "im Stockwerkbereich" zugewiesen wird.
[0020] Die Sensorsignale werden insbesondere da-
durch kalibriert, dass in der Auswerteeinrichtung ein ei-
nem Hall-Sensor zugeordneter, so genannter Kalibrie-
rungsfaktor oder Verstarkungsfaktor abgelegt wird. Um
aus dem Sensorsignal des Hall-Sensors die Stockwerks-
positionskenngrdsse zu berechnen, multipliziert die Aus-
werteeinrichtung den Wert des Sensorsignals mit dem
Kalibrierungsfaktor. Diese Multiplikation kann auch in ei-
ner analogen Schaltung realisiert werden. Die Kalibrie-
rungsfaktoren kénnen beispielsweise so gewahlt wer-
den, dass beide Stockwerkspositionskenngréssen den
selben vorgegebenen Maximalwert aufweisen. Dieser
Maximalwert kann bei einer Speisung der Hall-Sensoren
mit 2 V beispielsweise 200 - 400 mV betragen. Das Be-
stimmen der Kalibrierungsfaktoren wird hier als "Kalib-
rierung" bezeichnet.

[0021] Die beschriebene Kalibrierung kann beispiels-
weise nach der Installation der Stockwerkpositionser-
kennungsvorrichtung in einer Aufzuganlage bei einer so
genannten Lernfahrt durchgefiihrt werden. Dabei wird
die Aufzugkabine mit der an ihr angeordneten
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung langsam im
Aufzugschachtverfahren. Die Stockwerkpositionserken-
nungsvorrichtung fahrt dabei an einem Magnetmittel vor-
bei und die Auswerteeinrichtung erfasst die Sensorsig-
nale der Hall-Sensoren. Dabei kann sie die maximalen
Sensorsignale der einzelnen Hall-Sensoren bestimmen
und die Kalibrierung wie beschrieben durchfiihren. Es ist
auch mdglich, dass bei einer Lernfahrt die Informationen
eines weiteren Positionserkennungssystems, beispiels-
weise eines absoluten Positionserkennungssystems
ausgewertet werden.

[0022] Die Kalibrierung kann auch direkt bei der Pro-
duktion der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
durchgefiihrt werden. Dazu kann beispielsweise das sel-
be Magnetmittel nacheinander in einem gleichen Ab-
stand zu den Hall-Sensoren angeordnet werden, wobei
die Auswerteeinrichtung jeweils das maximale Sensor-
signal bestimmt. Anschliessend kann die Auswerteein-
richtung die Kalibrierung wie beschrieben durchfiihren.
Es ist ebenfalls mdglich, dass zwei gleichartige Magnet-
mittel, die also ein gleiches Magnetfeld erzeugen, gleich-
zeitig im gleichen Abstand vor den Hall-Sensoren ange-
ordnet werden und die Auswerteeinrichtung so die ma-
ximalen Sensorsignale erzeugt.

[0023] In Ausgestaltung der Erfindung ist die Auswer-
teeinrichtung dazu vorgesehen, dem Stockwerksignal ei-
ne festlegbare Zeitspanne nach einem Wechsel vom Zu-
stand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" in den Zu-
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stand "im Stockwerkbereich" wieder den Zustand "aus-
serhalb des Stockwerkbereichs" zuzuweisen. Das
Stockwerksignal weist damit lediglich eine Flanke auf,
wenn die zweite Stockwerkspositionskenngrésse gros-
ser oder gleich wie die erste Stockwerkspositionskenn-
grosse wird und die erste Stockwerkspositionskenngros-
se und/oder zweite Stockwerkspositionskenngrosse
grosser als der erster Schwellwert ist. Damit werden vor-
teilhafterweise nur zwei Hall-Sensoren bendétigt, was ei-
ne besonders kostenglinstige und bauraumsparende
Ausfiihrung der Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung ermdglicht. Diese Ausgestaltung kann beispielswei-
se dann vorteilhaft sein, wenn die Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung eine altere Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung ersetzen soll, die ein derartiges
Stockwerksignal erzeugt. Die genannte Zeitspanne kann
beispielsweise eine Dauer zwischen 1 und 100 ms, ins-
besondere 10 ms aufweisen.

[0024] In Ausgestaltung der Erfindung weist die Sen-
soreinheit einen dritten Hall-Sensor zur Erzeugung einer
dritten Stockwerkspositionskenngrdosse auf, der gegen-
Uber dem zweiten Hall-Sensor so angeordnet ist, dass
bei einem Entfernen von einem Stockwerk das Entfernen
aus der zweiten Stockwerkspositionskenngrdsse vor der
dritten Stockwerkspositionskenngrdosse ableitbar ist.
Darunter ist zu verstehen, dass bei einem Entfernen der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung von einem
Stockwerk und damit von einem Magnetmittel die zweite
Stockwerkspositionskenngrésse vor der dritten Stock-
werkspositionskenngrdsse abfallt. Die beiden Hall-Sen-
soren sind also so angeordnet, dass sich der zweite Hall-
Sensor vor dem dritten Hall-Sensor aus dem Magnetfeld
des Magnetmittels entfernt. Die Auswerteeinrichtung ist
ausserdem dazu vorgesehen, dem Stockwerksignal aus-
gehend vom Zustand "im Stockwerkbereich" den Zu-
stand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" zuzuweisen,
wenn die dritte Stockwerkspositionskenngrésse grosser
als die zweite Stockwerkspositionskenngrésse und die
zweite und/oder dritte Stockwerkspositionskenngrésse
grosser als ein zweiter Schwellwert ist.

[0025] Damit kann mit nur einem weiteren Hall-Sensor
sicher und genau erkannt werden, wenn sich die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung und damit
die Aufzugkabine wieder von einem Magnetmittel und
damit von einem Stockwerk entfernt. Die Stockwerkpo-
sitionserkennungsvorrichtung ist damit besonders kos-
tengiinstig.

[0026] Es wird insbesondere geprift, ob die zweite
Stockwerkspositionskenngrésse grosser als der zweite
Schwellwert ist. Der zweite Schwellwert kann insbeson-
dere gleich gross wie der erste Schwellwert sein. Fir die
Erzeugung der dritten Stockwerkspositionskenngrosse
aus dem dritten Sensorsignal des dritten Hall-Sensors
gilt das selbe wie fur die Erzeugung der ersten und zwei-
ten Stockwerkspositionskenngrosse.

[0027] In Ausgestaltung der Erfindung weist die Sen-
soreinheit einen dritten Hall-Sensor zur Erzeugung einer
dritten Stockwerkspositionskenngrésse und einen vier-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ten Hall-Sensor zur Erzeugung einer vierten Stockwerks-
positionskenngrdsse auf. Der dritte Hall-Sensor und der
vierte Hall-Sensor sind so angeordnet, dass bei einem
Entfernen von einem Stockwerk das Entfernen aus der
dritten Stockwerkspositionskenngrésse vor der vierten
Stockwerkspositionskenngrésse ableitbar ist. Die Aus-
werteeinrichtung ist dazu vorgesehen, dem Stockwerk-
signal den Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs"
zuzuweisen, wenn die vierte Stockwerkspositionskenn-
grosse grosser als die dritte Stockwerkspositionskenn-
grosse und die dritte und/oder vierte Stockwerksposi-
tionskenngrdsse grosser als ein dritter Schwellwert ist.
[0028] Damit kann der Bereich, in dem bei einer Vor-
beifahrt an einem Magnetmittel und damit an einem
Stockwerk das Stockwerksignal den Zustand "im Stock-
werkbereich" hat, sehr flexibel eingestellt werden. Es
kann beispielsweise so eingestellt werden, dass der ge-
nannte Bereich eine Lange von 20 - 30 mm aufweist. Die
Flexibilitat wird dadurch erreicht, dass die Zuweisung des
Zustands "im Stockwerkbereich" in Abhangigkeitder ers-
ten und zweiten Stockwerkspositionskenngrésse und
das Zuriicksetzen auf den Zustand "ausserhalb des
Stockwerkbereichs" in Abhangigkeit der dritten und vier-
ten Stockwerkspositionskenngrésse erfolgt. Das Setzen
und Zuriicksetzen sind also unabhangig voneinander.
[0029] Es wird insbesondere geprift, ob die dritte
Stockwerkspositionskenngrésse grésser als der dritte
Schwellwert ist. Der dritte Schwellwert kann insbeson-
dere gleich gross wie der erste und/oder zweite Schwell-
wert sein. Fur die Erzeugung der dritten und vierten
Stockwerkspositionskenngrésse aus dem dritten und
vierten Sensorsignal des dritten und vierten Hall-Sensors
gilt das selbe wie fiir die Erzeugung der ersten und zwei-
ten Stockwerkspositionskenngrdsse. Es erfolgt insbe-
sondere auch eine Nachbearbeitung, im Speziellen wer-
den die Sensorsignale kalibriert.

[0030] In Ausgestaltung der Erfindung ist die Auswer-
teeinrichtung dazu vorgesehen, automatisiert eine Kali-
brierung durchzufiihren, wenn alle Sensorsignale gros-
ser als ein vierter Schwellwert sind.

[0031] Durch die automatisierte Durchfiihrung der Ka-
librierung muss die Auswerteeinrichtung keine Eingabe-
schnittstelle aufweisen, mit der eine Kalibrierung gestar-
tet werden kann. Damit ist die Auswerteeinrichtung ein-
fach und kostenglinstig realisierbar.

[0032] Zur Durchfiihrung der Kalibrierung kénnen bei-
spielsweise zum Abschluss der Produktion der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung vier gleich-
artige Magnetmittel, also Magnetmittel mit gleichem Ma-
gneftfeld, in jeweils gleichem Abstand zu den vier Hall-
Sensoren angeordnet werden. Der Abstand ist dabei so
gewahlt, dass alle vier Sensorsignale sicher grosser als
der vierte Schwellwert sind. Ist diese Bedingung erfillt,
so fihrt die Auswerteeinrichtung automatisch eine Kali-
brierung durch. Dazu wird fiir jeden Hall-Sensor ein Ka-
librierungsfaktor bestimmt, mit dem das jeweilige Sen-
sorsignal bei der Erzeugung der Stockwerkspositions-
kenngrésse multipliziert wird. Die Kalibrierungsfaktoren
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werden so bestimmt, dass alle Stockwerkspositions-
kenngrdssen den selben Maximalwert aufweisen. Es wa-
re auch moglich, dass die Kalibrierungsfaktoren so be-
stimmt werden, dass nur die erste und zweite, sowie die
dritte und vierte Stockwerkspositionskenngrdsse jeweils
gleiche Maximalwerte aufweisen.

[0033] Der vierte Schwellwert kann insbesondere
gleich gross wie dererste, zweite und/oder dritte Schwell-
wert sein.

[0034] Bei einer korrekten Festlegung des vierten
Schwellwerts kann es im realen Betrieb der Stockwerk-
positionserkennungsvorrichtung in einer Aufzuganlage
nie vorkommen, dass alle vier Stockwerkspositionskenn-
grosse grosser als der vierte Schwellwert sind. Es ist
damit ausgeschlossen, dass im realen Betrieb eine er-
neute Kalibrierung durchgefiihrt wird.

[0035] In Ausgestaltung der Erfindung weist die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung eine Span-
nungsversorgungseinrichtung auf, welche die Hall-Sen-
soren und die Auswerteeinrichtung mit der selben Ver-
sorgungsspannung versorgt. Damit kann eine einfache
und kostenglinstige Spannungsversorgungseinrichtung
verwendet werden.

[0036] Die genannte Versorgungsspannung kann bei-
spielsweise zwischen 1 und 4 V, insbesondere 2 V be-
tragen.

[0037] Das Ausgangsmodul kann mit einer anderen

Versorgungsspannung, insbesondere hoheren Versor-
gungsspannung von beispielsweise 24 V versorgt wer-
den.

[0038] Die erfindungsgemasse Stockwerkpositionser-
kennungsvorrichtung und eine Aufzugsteuerung sind
Bestandteile eines Aufzugsteuerungssystems einer Auf-
zuganlage. Das Aufzugsteuerungssystem umfasst ins-
besondere weitere Sensoren und Aktoren und dient zur
Steuerung der gesamten Aufzuganlage.

[0039] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
der Erfindung ergeben sich anhand der nachfolgenden
Beschreibung von Ausflihrungsbeispielen sowie anhand
der Zeichnungen, in welchen gleiche oder funktionsglei-
che Elemente mit identischen Bezugszeichen versehen
sind.
[0040] Dabei zeigen:
Fig. 1  einenTeil einer Aufzuganlage miteiner Aufzug-
kabine, an welcher eine Stockwerkpositionser-
kennungsvorrichtung angeordnet ist, in einem
Aufzugschacht,

eine  schematische  Darstellung  einer
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung,
Verlaufe von Stockwerkspositionskenngros-
sen und einem Stockwerksignal bei einer Vor-
beifahrt einer Aufzugkabine mit einer der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung ge-
mass Fig. 2 an einem ein Stockwerk kennzeich-
nenden Magnetmittel,

eine schematische Darstellung einer alternati-
ven  Stockwerkpositionserkennungsvorrich-

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4
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tung und

Verlaufe von Stockwerkspositionskenngros-
sen und einem Stockwerksignal bei einer Vor-
beifahrt einer Aufzugkabine mit einer der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung ge-
mass Fig. 4 an einem ein Stockwerk kennzeich-
nenden Magnetmittel.

Fig. 5

[0041] Gemass Fig. 1 verfiigt eine Aufzuganlage 10
Uber eine in einem Aufzugschacht 12 verfahrbare Auf-
zugkabine 14. Die Aufzugkabine 14 ist (iber ein Tragmit-
tel 16in Form eines Seils oder eines Riemens aufgehangt
und kann mittels einer nicht dargestellten Antriebsma-
schine im Aufzugschacht 12 hoch undrunter, alsoin einer
Fahrtrichtung 13 gefahren werden. Die Aufzuganlage 10
wird von einer Aufzugsteuerung 18 gesteuert, die unter
anderem mit der Antriebsmaschine tber nichtdargestell-
te Kommunikationsverbindungen in Signalverbindung
steht.

[0042] Im Aufzugschacht 12ist an einer ein Stockwerk
kennzeichnender Stelle 20 ein Magnetmittel 22 in Form
eines Permanentmagnets angeordnet. Das Magnetmit-
tel 22 ist von einem Magnetfeld 24 umgeben, das mit
Hilfe einiger Magnetfeldlinien symbolisch dargestellt ist.
Das Magnetmittel 22 kennzeichnet das Stockwerk in ver-
tikaler Richtung, also in Fahrtrichtung 13 der Aufzugka-
bine 14. Es kann beispielsweise an einer nicht darge-
stellten Schachttiir angeordnet sein.

[0043] An der Aufzugkabine 14 ist eine Stockwerkpo-
sitionserkennungsvorrichtung 26 angeordnet, welche
mit der Aufzugsteuerung 18 in Kommunikationsverbin-
dung steht und deren Aufbau in Fig. 2 detaillierter dar-
gestellt ist. Die Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung 26 ist so an der Aufzugkabine 14 angeordnet, dass
sie bei einer Vorbeifahrt am Magnetmittel 22 einen hori-
zontalen Abstand zwischen 5 und 25 mm zum Magnet-
mittel 22 aufweist. Die Stockwerkpositionserkennungs-
vorrichtung 26 kann dazu beispielsweise an einer nicht
dargestellten Kabinentiir angeordnet sein.

[0044] Die Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
26 und die Aufzugsteuerung 18 sind Bestandteile eines
Aufzugsteuerungssystems der Aufzuganlage 10. Das
Aufzugsteuerungssystem umfasst insbesondere weite-
re, nicht dargestellte Sensoren und Aktoren.

[0045] Gemass Fig. 2 verfiigt die Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung 26 iber einen ersten Hall-Sensor
28, einen zweiten Hall-Sensor 30, einen dritten Hall-Sen-
sor 32 und einen vierten Hall-Sensor 34, die nebenein-
ander angeordnet sind. Die vier Hall-Sensoren 28, 30,
32 und 34 bilden eine Sensoreinheit 35. Wenn die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 26 an der
Aufzugkabine 14 angeordnet ist, sind die vier Hall-Sen-
soren 28, 30, 32, 34 so in Fahrtrichtung 13 nebeneinan-
der angeordnet, dass sie alle den selben horizontalen
Abstand zum Magnetmittel 22 aufweisen.

[0046] Sensorsignale der vier Hall-Sensoren 28, 30,
32, 34 werden an eine Auswerteeinrichtung 36 weiter-
geleitet, die als ein programmierbarer Mikroprozessor
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ausgefihrtist. Die Auswerteeinrichtung 36 berechnet zu-
nachst aus den genannten Sensorsignalen vier Stock-
werkspositionskenngréssen und verknupft diese zu ei-
nem Stockwerksignal, welches sie an ein Ausgangsmo-
dul 38 weitergibt. Das Ausgangsmodul 38 verstarkt das
Stockwerksignal und leitet es an die Aufzugsteuerung 18
weiter. Verlaufe der Stockwerkspositionskenngréssen
und des Stockwerksignals sind in Fig. 3 dargestellt.
[0047] ZurBerechnung der Stockwerkspositionskenn-
grossen kalibriert die Auswerteeinrichtung 36 die Sen-
sorsignale der vier Hall-Sensoren 28, 30, 32, 34. Dazu
multipliziert die Auswerteeinrichtung 36 jedes Sensorsi-
gnal mit einem zugehdrigen Kalibrierungsfaktor. Die Ka-
librierungsfaktoren werden bei einer Kalibrierung der
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 26 zum Ab-
schluss der Produktion der Stockwerkpositionserken-
nungsvorrichtung 26 bestimmt. Dazu wird je eines von
vier identischen Magnetmitteln in einem festgelegten Ab-
stand vor den vier Hall-Sensoren 28, 30, 32, 34 ange-
ordnet. Der genannte Abstand ist dabei so gewahlt, dass
jedes der vier Sensorsignale der vier Hall-Sensoren 28,
30, 32, 34 einen vierten Schwellwert sicher Uberschreitet.
Sobald die Auswerteeinrichtung 36 erkennt, dass alle
vier Sensorsignale grésser als der vierte Schwellwert
sind, startet sie automatisch eine Kalibrierung. Die Kali-
brierungsfaktoren werden dabei so bestimmt, dass wah-
rend der Kalibrierung jedes sich aus der Multiplikation
des Sensorsignals mit dem zugehdrigen Kalibrierungs-
faktor ergebende Stockwerkspositionskenngrosse den
selben Wert von beispielsweise 300 mV aufweist.
[0048] Die Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
26 verflgt ausserdem {ber eine Spannungsversor-
gungseinrichtung 40, welche die vier Hall-Sensoren 28,
30, 32, 34, die Auswerteeinrichtung 36 und das Aus-
gangsmodul 38 mit einer Versorgungsspannung ver-
sorgt. Die Spannungsversorgungseinrichtung 40 ver-
sorgt dabei die vier Hall-Sensoren 28, 30, 32, 34 und die
Auswerteeinrichtung 36 mit der selben Versorgungs-
spannung von 2 V und das Ausgangsmodul 38 mit einer
anderen Versorgungsspannung von 24 V. Die Span-
nungsversorgungseinrichtung 40 und damit die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 26 werden
dazu mit einer Eingangsspannung von 24 V versorgt.
[0049] In der Fig. 3 sind Verlaufe von Stockwerkspo-
sitionskenngréssen, sowie eines Stockwerksignals bei
einer Vorbeifahrt am Magnetmittel 22 der Aufzugkabine
14 und damit der Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung 26 von oben nach unten. Dabei zeigt die Kurve 48
die erste Stockwerkspositionskenngrosse des ersten
Hall-Sensors 28, die Kurve 50 die zweite Stockwerkspo-
sitionskenngrdsse des zweiten Hall-Sensors 30, die Kur-
ve 52 die dritte Stockwerkspositionskenngrésse des drit-
ten Hall-Sensors 32 und die Kurve 54 die vierte Stock-
werkspositionskenngrdsse des vierten Hall-Sensors 34.
Die Kurve 56 zeigt den Verlauf des Stockwerksignals.
Das Stockwerksignal 56 kann den Zustand "ausserhalb
des Stockwerkbereichs" und "im Stockwerkbereich" an-
nehmen, wobei in der Fig. 3 der Zustand "ausserhalb des
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Stockwerkbereichs" mit "0" und der Zustand "im Stock-
werkbereich" mit" 1" gekennzeichnet ist.

[0050] Die Stockwerkspositionskenngréssen 48, 50,
52 und 54 steigen jeweils dann von einem Ruhepegel
aus an, wenn der betreffende Hall-Sensor 28, 30, 32 und
34 in den Bereich des Magnetmittels 22 kommt, also in
das Magnetfeld 24 eintaucht. Sie haben ihr Maximum,
wenn sich der betreffende Hall-Sensor 28, 30, 32 und 34
genau auf der Hoéhe des Magnetmittels 22 befindet, um
bei Entfernen vom Magnetmittel 22 wieder auf den Ru-
hepegel abzusinken. Aus der Grdsse der zugehdrigen
Stockwerkspositionskenngrésse 48, 50, 52 und 54 kann
damit auf den Abstand des zugehérigen Hall-Sensors
28, 30, 32, 34 vom Magnetmittel 22 in Fahrtrichtung 13
geschlossen werden.

[0051] Der erste Hall-Sensor 28 und der zweite Hall-
Sensor 30 sind so angeordnet, dass bei einer Annahe-
rung der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 26
an das Magnetmittel 22 und damit an ein Stockwerk die
Annaherung aus der ersten Stockwerkspositionskenn-
grosse 48 vor der zweiten Stockwerkspositionskenn-
grosse 50 ableitbar ist. Dies ist daran ersichtlich, dass
die erste Stockwerkspositionskenngrosse 48 vor der
zweiten Stockwerkspositionskenngrésse 50 ansteigt.
Die Auswerteeinrichtung 36 weist dem Stockwerksignal
56 ausgehend vom Zustand "ausserhalb des Stockwerk-
bereichs" dann den Zustand "im Stockwerkbereich" zu,
wenn die zweite Stockwerkspositionskenngrésse 50
grosser wie die erste Stockwerkspositionskenngrésse 48
wird und gleichzeitig die zweite Stockwerkspositions-
kenngrésse 50 grosser als ein erster Schwellwert 58 ist.
[0052] Der dritte Hall-Sensor 32 und der vierte Hall-
Sensor 34 sind so angeordnet, dass bei einem Entfernen
der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 26 vom
Magnetmittel 22 und damit von einem Stockwerk das
Entfernen aus der dritten Stockwerkspositionskenngros-
se 52 vor der vierten Stockwerkspositionskenngrésse 54
ableitbar ist. Dies ist daran ersichtlich, dass die dritte
Stockwerkspositionskenngrésse 52 vor der vierten
Stockwerkspositionskenngrésse 52 nach Erreichen des
Maximums abnimmt. Die Auswerteeinrichtung 36 weist
dem Stockwerksignal 56 ausgehend vom Zustand "im
Stockwerkbereich" dann den Zustand "ausserhalb des
Stockwerkbereichs" zu, wenn die vierte Stockwerkspo-
sitionskenngrésse 54 grdsser wie die dritte Stockwerks-
positionskenngrdosse 52 wird und gleichzeitig die dritte
Stockwerkspositionskenngroésse 52 grosser als ein zwei-
ter Schwellwert 60 ist, welcher identisch mit dem ersten
Schwellwert 58 ist.

[0053] Das Magnetmittel 22 und die Stockwerkpositi-
onserkennungsvorrichtung 26 sind dabei so angeordnet,
dass das Stockwerksignal dann den Zustand "im Stock-
werkbereich" hat, wenn die Aufzugkabine 14 so gegen-
Uber einem Stockwerk positioniert ist, dass die Kabinen-
tir und damit auch gleichzeitig die Schachttir gedffnet
werden kann.

[0054] Die verwendete Nummerierung der Hall-Sen-
soren und damit der Stockwerkspositionskenngréssen
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gilt bei der beschriebenen Vorbeifahrt am Magnetmittel
von oben nach unten. Bei einer Vorbeifahrt von unten
nach oben ist die Nummerierung umgekehrt. Es istauch
moglich, dass die Stockwerkpositionserkennungsvor-
richtung nur drei statt vier Hall-Sensoren aufweist. In die-
sem Fall weist die Auswerteeinrichtung dem Stockwerk-
signal ausgehend vom Zustand "im Stockwerkbereich"
den Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" in Ab-
hangigkeit der zweiten und dritten Stockwerkspositions-
kenngrdsse zu. Die Auswerteeinrichtung wertet also satt
der dritten Stockwerkspositionskenngrésse die zweite
und satt der vierten Stockwerkspositionskenngrdsse die
dritte aus.

[0055] In Fig, 4 ist eine zur Stockwerkpositionserken-
nungsvorrichtung 26 aus Fig. 2 alternative Stockwerkpo-
sitionserkennungsvorrichtung 126 dargestellt. Die
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 126 ist ahn-
lich aufgebaut wie die Stockwerkpositionserkennungs-
vorrichtung 26, so dass nur auf die Unterschiede zwi-
schen den beiden Stockwerkpositionserkennungsvor-
richtungen eingegangen wird. Ahnliche oder gleichwir-
kende Bauteile sind in der Fig. 4 mit einem um 100 er-
héhten Bezugszeichen als in der Fig. 2 gekennzeichnet.
[0056] Die Sensoreinheit 135 der Stockwerkpositions-
erkennungsvorrichtung 126 weist lediglich einen ersten
Hall-Sensor 128 und einen zweiten Hall-Sensor 130 auf,
die ebenfalls nebeneinander angeordnet sind.

[0057] Eine Auswerteeinrichtung 136 bestimmt aus
den Sensorsignalen der beiden Hall-Sensoren 128, 130
ein Stockwerksignal. Verlaufe der Stockwerkspositions-
kenngrdssen und des Stockwerksignals sind in Fig. 5
dargestellt.

[0058] In der Fig. 5 sind Verlaufe von Stockwerkspo-
sitionskenngréssen, sowie eines Stockwerksignals bei
einer Vorbeifahrt am Magnetmittel 22 der Aufzugkabine
14 und damit der Stockwerkpositionserkennungsvorrich-
tung 126 von oben nach unten. Dabei zeigt die Kurve
148 die erste Stockwerkspositionskenngrésse des ers-
ten Hall-Sensors 28 und die Kurve 50 die zweite Stock-
werkspositionskenngrosse des zweiten Hall-Sensors.
Die Kurve 156 zeigt den Verlauf des Stockwerksignals.
Das Stockwerksignal 156 kann den Zustand "ausserhalb
des Stockwerkbereichs" und "im Stockwerkbereich" an-
nehmen, wobei in der Fig. 5 der Zustand "ausserhalb des
Stockwerkbereichs" mit "0" und der Zustand "im Stock-
werkbereich" mit" 1" gekennzeichnet ist.

[0059] Die Stockwerkspositionskenngréssen 148 und
150 steigen jeweils dann von einem Ruhepegel aus an,
wenn der betreffende Hall-Sensor 128, 130 in den Be-
reich des Magnetmittels 22 kommt, also in das Magnet-
feld 24 eintaucht. Sie haben ihr Maximum, wenn sich der
betreffende Hall-Sensor 128, 130 genau auf der Hohe
des Magnetmittels 22 befindet, um bei Entfernen vom
Magnetmittel 22 wieder auf den Ruhepegel abzusinken.
Aus der Grosse der zugehorigen Stockwerkspositions-
kenngrdsse 148, 150 kann damit auf den Abstand des
zugehdrigen Hall-Sensors 128, 130 vom Magnetmittel
22 in Fahrtrichtung 13 geschlossen werden.
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[0060] Der erste Hall-Sensor 128 und der zweite Hall-
Sensor 130 sind so angeordnet, dass bei einer Annahe-
rung der Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung 126
an das Magnetmittel 22 und damit an ein Stockwerk die
Annaherung aus der ersten Stockwerkspositionskenn-
grosse 148 vor der zweiten Stockwerkspositionskenn-
grosse 150 ableitbar ist. Dies ist daran ersichtlich, dass
die erste Stockwerkspositionskenngrosse 148 vor der
zweiten Stockwerkspositionskenngrésse 150 ansteigt.
Die Auswerteeinrichtung 136 weist dem Stockwerksignal
156 ausgehend vom Zustand "ausserhalb des Stock-
werkbereichs" dann den Zustand "im Stockwerkbereich"
zu, wenn die zweite Stockwerkspositionskenngrésse
150 grosser wie die erste Stockwerkspositionskenngros-
se 148 wird und gleichzeitig die zweite Stockwerksposi-
tionskenngrosse 150 grésser als ein erster Schwellwert
158 ist. Nach Ablauf einer festlegbaren Zeitspanne von
beispielsweise 1 und 100 ms, insbesondere 10 ms, nach
dem beschriebenen Wechsel des Stockwerksignals 156
vom Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs"inden
Zustand "im Stockwerkbereich" setzt die Auswerteein-
richtung 136 das Stockwerksignal 156 wieder auf den
Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" zuriick.
[0061] Die verwendete Nummerierung der Hall-Sen-
soren und damit der Stockwerkspositionskenngréssen
gilt bei der beschriebenen Vorbeifahrt am Magnetmittel
von oben nach unten. Bei einer Vorbeifahrt von unten
nach oben ist die Nummerierung umgekehrt.

[0062] Abschliefend ist darauf hinzuweisen, dass Be-
griffe wie "aufweisend", "umfassend”, etc. keine anderen
Elemente oder Schritte ausschlielRen und Begriffe wie
"eine" oder "ein" keine Vielzahl ausschlieRen. Ferner sei
daraufhingewiesen, dass innerhalb des Schutzbereichs
der beigefiigten Anspriiche Merkmale oder Schritte, die
mit Verweis auf eines der obigen Ausflihrungsbeispiele
beschrieben worden sind, auch in Kombination mit an-
deren Merkmalen oder Schritten anderer oben beschrie-
bener Ausfiihrungsbeispiele verwendet werden kénnen.
Bezugszeichen in den Anspriichen sind nicht als Ein-
schrankung anzusehen.

Patentanspriiche

1. Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  einer
Aufzuganlage (10) mit einer Sensoreinheit (35, 135)
und einer Auswerteeinrichtung (36, 136) zur Erzeu-
gung eines zwei Zustdnde aufweisenden Stock-
werksignals (56, 156),
wobei

- das Stockwerksignal (56, 156) die zwei Zustan-
de "im Stockwerkbereich" oder "ausserhalb des
Stockwerkbereichs" annehmen kann,

- die Sensoreinheit (35, 135) einen ersten Hall-
Sensor (28, 128) zur Erzeugung einer ersten
Stockwerkspositionskenngrésse (48, 148) und
einen zweiten Hall-Sensor (30, 130) zur Erzeu-
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gung einer zweiten Stockwerkspositionskenn-
grosse (50, 150) aufweist und

- die Auswerteeinrichtung (36, 136) dazu vorge-
sehen ist, das Stockwerksignal (56, 156) basie-
rend auf einem Vergleich der ersten Stock-
werkspositionskenngrosse (48, 148) und der
zweiten Stockwerkspositionskenngrésse (50,
150) zu erzeugen,

wobei der erste Hall-Sensor (28, 128) und der zweite
Hall-Sensor (30, 130) so angeordnet sind, dass bei
einer Annaherung an ein Stockwerk die Annaherung
aus der ersten Stockwerkspositionskenngrosse (48,
148) vor der zweiten Stockwerkspositionskenngros-
se (50, 150) ableitbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Auswerteeinrichtung (36) dazu vorgesehen ist,

- zu prifen, ob die erste Stockwerkspositions-
kenngrosse (48, 148) und/oder zweite Stock-
werkspositionskenngrosse (50, 150) grésser als
ein erster Schwellwert (58, 158) ist,
- das Stockwerksignal (56, 156) basierend auf
dem Ergebnis der genannten Priifung zu erzeu-
gen und
- dem Stockwerksignal (56, 156) den Zustand
"im Stockwerkbereich" zuzuweisen, wenn die
zweite Stockwerkspositionskenngrésse (50,
150) grosser oder gleich wie die erste Stock-
werkspositionskenngrosse (48, 148) und die
erste Stockwerkspositionskenngrésse (48, 148)
und/oder zweite Stockwerkspositionskenngrds-
se (50, 150) grosser als der erster Schwellwert
(58, 158) ist.
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  nach
Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinrichtung (36, 136) dazu vorgesehen
ist, dem Stockwerksignal (56, 156) den Zustand "im
Stockwerkbereich" zuzuweisen, wenn die zweite
Stockwerkspositionskenngrésse (50, 150) grosser
als der erster Schwellwert (58, 158) ist.
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  nach
Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinrichtung (36, 136) dazu vorgesehen
ist, fir die Bestimmung der ersten Stockwerksposi-
tionskenngrdsse (48, 148) und/oder zweiten Stock-
werkspositionskenngrdsse (50, 150) ein erstes Sen-
sorsignal des ersten Hall-Sensors (28, 128)
und/oder ein zweites Sensorsignal des zweiten Hall-
Sensors (30, 130) nachzubearbeiten.
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  nach
Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, dass
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die Auswerteeinrichtung (36, 136) dazu vorgesehen
ist, das erste und/oder zweite Sensorsignal zu kali-
brieren.

Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung nach ei-
nem der Ansprliche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Auswerteeinrichtung (136) dazu vorgesehen ist,
dem Stockwerksignal (156) eine festlegbare Zeit-
spanne nach einem Wechsel vom Zustand "ausser-
halb des Stockwerkbereichs" in den Zustand "im
Stockwerkbereich" wieder den Zustand "ausserhalb
des Stockwerkbereichs" zuzuweisen.

Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung nach ei-
nem der Anspriiche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Sensoreinheit (35)einen dritten Hall-Sensor (34)
zur Erzeugung einer dritten Stockwerkspositions-
kenngrdsse (52) aufweist, der gegeniiber dem zwei-
ten Hall-Sensor (32) so angeordnet ist, dass bei ei-
nem Entfernen von einem Stockwerk das Entfernen
aus der zweiten Stockwerkspositionskenngrdosse
(50) vor der dritten Stockwerkspositionskenngrésse
(52) ableitbar ist und die Auswerteeinrichtung (36)
dazu vorgesehen ist, dem Stockwerksignal (56) den
Zustand "ausserhalb des Stockwerkbereichs" zuzu-
weisen, wenn die dritte Stockwerkspositionskenn-
grosse (52) grosser als die zweite Stockwerksposi-
tionskenngrésse (50) und die zweite Stockwerkspo-
sitionskenngrdsse (50) und/oder dritte Stockwerks-
positionskenngrésse (52) grosser als ein zweiter
Schwellwert (60) ist.

Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung nach ei-
nem der Ansprliche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Sensoreinheit (35) einen dritten Hall-Sensor (32)
zur Erzeugung einer dritten Stockwerkspositions-
kenngrdsse (52) und einen vierten Hall-Sensor (34)
zur Erzeugung einer vierten Stockwerkspositions-
kenngrdsse (54) aufweist und der dritte Hall-Sensor
(32) und der vierte Hall-Sensor (34) so angeordnet
sind, dass beieinem Entfernen von einem Stockwerk
das Entfernen aus der dritten Stockwerkspositions-
kenngrdsse (52) vor der vierten Stockwerksposi-
tionskenngrdsse (54) ableitbar ist und die Auswer-
teeinrichtung (36) dazu vorgesehen ist, dem Stock-
werksignal (56) den Zustand "ausserhalb des Stock-
werkbereichs" zuzuweisen, wenn die vierte Stock-
werkspositionskenngrosse (54) grosser als die dritte
Stockwerkspositionskenngrésse (52) und die dritte
und/oder vierte Stockwerkspositionskenngrésse
(52, 54) grosser als ein dritter Schwellwert (58) ist.

Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  nach
Anspruch 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass
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die Auswerteeinrichtung (36) dazu vorgesehen ist,
das dritte und/oder vierte Sensorsignal zu kalibrie-
ren.
Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung  nach
Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Auswerteeinrichtung (36) dazu vorgesehen ist,
automatisiert eine Kalibrierung durchzufiihren,
wenn alle Sensorsignale grosser als ein vierter
Schwellwert sind.

Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung nach ei-
nem der Anspriiche 1 bis 9,

gekennzeichnet durch

eine Spannungsversorgungseinrichtung (40), wel-
che die Hall-Sensoren (28, 30, 32, 34;128, 130) und
die Auswerteeinrichtung (36, 136) mit der selben
Versorgungsspannung versorgt.

Aufzugsteuerungssystem einer Aufzuganlage mit
einer  Stockwerkpositionserkennungsvorrichtung
nach einem der Anspriiche 1 bis 10.

Aufzuganlage mit einem Aufzugsteuerungssystem
nach Anspruch 11.

Verfahren zur Erzeugung eines Stockwerksignals
bei einer Aufzuganlage,
wobei

- das Stockwerksignal (56, 156) zwei Zustande
"im Stockwerkbereich" oder "ausserhalb des
Stockwerkbereichs" annehmen kann,

- eine erste Stockwerkspositionskenngrésse
(48, 148) mittels eines ersten Hall-Sensors (28,
128) und eine zweite Stockwerkspositionskenn-
grosse (50, 150) mittels eines zweiten Hall-Sen-
sors (30, 130) einer Sensoreinheit (35, 135) er-
zeugt wird und

- das Stockwerksignal (56, 156) von einer Aus-
werteeinrichtung (36, 136) basierend auf einem
Vergleich der ersten Stockwerkspositionskenn-
grosse (48, 148) und der zweiten Stockwerks-
positionskenngrosse (50, 150) erzeugt wird,

- wobei der erste Hall-Sensor (28, 128) und der
zweite Hall-Sensor (30, 130) so angeordnet
sind, dass bei einer Annaherung an ein Stock-
werk die Annaherung aus der ersten Stock-
werkspositionskenngrosse (48, 148) vor der
zweiten Stockwerkspositionskenngrésse (50,
150) ableitbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinrichtung (36, 136)

- prift, ob die erste Stockwerkspositionskenn-
grosse (48, 148) und/oder zweite Stockwerks-
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positionskenngrésse (50, 150) grésser als ein
erster Schwellwert (58, 158) ist,

- das Stockwerksignal (56, 156) basierend auf
dem Ergebnis der genannten Priifung erzeugt
und

- dem Stockwerksignal (56, 156) den Zustand
"im Stockwerkbereich" zuweist, wenn die zweite
Stockwerkspositionskenngrosse (50, 150) gros-
ser oder gleich wie die erste Stockwerksposi-
tionskenngrosse (48, 148) und die erste Stock-
werkspositionskenngrosse (48, 148) und/oder
zweite Stockwerkspositionskenngrésse (50,
150)grosser als der erster Schwellwert (58, 158)
ist.

Claims

Floor position detection device of a lift installation
(10) having a sensor unit (35, 135) and an evaluation
unit (36, 136) for generating a floor signal (56, 156)
which has two states,

wherein

- the floor signal (56, 156) can assume the two
states "in the range of the floor" or "outside the
range of the floor",

- the sensor unit (35, 135) has a first Hall effect
sensor (28, 128) for generating a first floor po-
sition characteristic value (48, 148) and a sec-
ond Hall effect sensor (30, 130) for generating
a second floor position characteristic value (50,
150) and

- the evaluation unit (36, 136) is intended for
generating the floor signal (56, 156) based on a
comparison of the first floor position character-
isticvalue (48, 148) and the second floor position
characteristic value (50, 150),

wherein the first Hall effect sensor (28, 128) and the
second Hall effect sensor (30, 130) are arranged in
such a manner that, when approaching a floor, the
approach can be derived from the first floor position
characteristic value (48, 148) before the second floor
position characteristic value (50, 150),
characterized in that

the evaluation unit (36) is intended for

- verifying whether the first floor position char-
acteristic value (48, 148) and/or second floor po-
sition characteristic value (50, 150) is greater
than a first threshold value (58, 158),

- generating the floor signal (56, 156) on the ba-
sis of the result of the mentioned verification and
- assigning to the floor signal (56, 156) the state
"in the range of the floor" when the second floor
position characteristic value (50, 150) is greater
than or equal to the first floor position character-
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istic value (48, 148) and the first floor position
characteristic value (48, 148) and/or second
floor position characteristic value (50, 150) is
greater than the first threshold value (58, 158).

Floor position detection device according to claim 1,
characterized in that

the evaluation unit (36, 136) is intended for assigning
the state "in the range of the floor" to the floor signal
(56, 156) if the second floor position characteristic
value (50, 150) is greater than the first threshold val-
ue (58, 158).

Floor position detection device according to claim 1
or 2,

characterized in that

the evaluation unit (36, 136) is intended for post-
processing a first sensor signal of the first Hall effect
sensor (28, 128) and/or a second sensor signal of
the second Hall effect sensor (30, 130) for determin-
ing the first floor position characteristic value (48,
148) and/or the second floor position characteristic
value (50, 150).

Floor position detection device according to claim 3,
characterized in that

the evaluation unit (36, 136) is intended for calibrat-
ing the first and/or second sensor signal.

Floor position detection device according to any of
claims 1 to 4,

characterized in that

the evaluation unit (136) is intended for assigning
the floor signal (156) a specifiable time span after a
change from the state "outside the range of the floor"
to the state "in the range of the floor" and again to
the state "outside the range of the floor".

Floor position detection device according to any of
claims 1 to 4,

characterized in that

the sensor unit (35) has a third Hall effect sensor
(34)for generating a third floor position characteristic
value (52), which is arranged opposite the second
Hall effect sensor (32) in such a manner that, when
moving away from a floor, the moving away can be
derived from the second floor position characteristic
value (50) before the third floor position characteris-
tic value (52), and the evaluation unit (36) is intended
to assign to the floor signal (56) the state "outside
the range of the floor" if the third floor position char-
acteristic value (52) is greater than the second floor
position characteristic value (50) and the second
floor position characteristic value (50) and/or third
floor position characteristic value (52) is greater than
a second threshold value (60).

Floor position detection device according to any of
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claims 1 to 4,

characterized in that the

sensor unit (35) has a third Hall effect sensor (32)
for generating a third floor position characteristic val-
ue (52) and a fourth Hall effect sensor (34) for gen-
erating a fourth floor position characteristic value
(54), and the third Hall effect sensor (32) and the
fourth Hall effect sensor (34) are arranged in such a
manner that, when moving away from a floor, the
moving away can be derived from the third floor po-
sition characteristic value (52) before the fourth floor
position characteristic value (54), and the evaluation
unit (36) is intended to assign to the floor signal (56)
the state "outside the range of the floor" if the fourth
floor position characteristic value (54) is greater than
the third floor position characteristic value (52) and
the third and/or fourth floor position characteristic
value (52, 54) is greater than a third threshold value
(58).

Floor position detection device according to claim 6
or7,

characterized in that

the evaluation unit (36) is intended for calibrating the
third and/or fourth sensor signal.

Floor position detection device according to claim 8,
characterized in that

the evaluation unit (36) is intended for automatically
carrying out a calibration if all sensor signals are
greater than a fourth threshold value.

Floor position detection device according to any of
claims 1to 9,

characterized by

a voltage supply unit (40) which supplies the Hall
effect sensors (28, 30, 32, 34; 128, 130) and the
evaluation unit (36, 136) with the same supply volt-
age.

Lift control system of a lift installation having a floor
position detection device according to any of claims
1to 10.

Lift installation having a lift control system according
to claim 11.

Method for generating a floor signal in a lift installa-
tion,
wherein

-the floor signal (56, 156) can assume two states
"in the range of the floor" or "outside the range
of the floor",

- a first floor position characteristic value (48,
148) is generated by means of a first Hall effect
sensor (28, 128) and a second floor position
characteristic value (50, 150) is generated by
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means of a second Hall effect sensor (30, 130)
of a sensor unit (35, 135) and

- the floor signal (56, 156) is generated by an
evaluation unit (36, 136) based on a comparison
of the first floor position characteristic value (48,
148) and the second floor position characteristic
value (50, 150),

- wherein the first Hall effect sensor (28, 128)
and the second Hall effect sensor (30, 130) are
arranged in such amanner that, when approach-
ing a floor, the approach can be derived from
the first floor position characteristic value (48,
148) before the second floor position character-
istic value (50, 150),

characterized in that
the evaluation unit (36, 136)

- verifies whether the first floor position charac-
teristic value (48, 148) and/or second floor po-
sition characteristic value (50, 150) is greater
than a first threshold value (58, 158),

- generates the floor signal (56, 156) based on
the result of the mentioned verification, and

- assigns to the floor signal (56, 156) the state
"in the range of the floor", if the second floor
position characteristic value (50, 150) is greater
than or equal to the first floor position character-
istic value (48, 148) and the first floor position
characteristic value (48, 148) and/or second
floor position characteristic value (50, 150) is
greater than the first threshold value (58, 158).

Revendications

Dispositif de reconnaissance de position d’étage
d’une installation d’ascenseur (10) comportant une
unité de capteur (35, 135) et un moyen d’évaluation
(36, 136) destiné a générer un signal d’étage (56,
156) présentant deux états,

- le signal d’étage (56, 156) pouvant correspon-
dre aux deux états « dans la zone d’étage » ou
« hors de la zone d’étage »,

- I'unité de capteur (35, 135) présentant un pre-
mier capteur a effet Hall (28, 128) destiné a gé-
nérer une premiére grandeur caractéristique de
position d’étage (48, 148) et un deuxiéme cap-
teur a effet Hall (30, 130) destiné a générer une
deuxiéme grandeur caractéristique de position
d’étage (50, 150), et

- le moyen d’évaluation (36, 136) étant prévu
pour générer le signal d’étage (56, 156) sur la
base d’'une comparaison entre la premiére gran-
deur caractéristique de position d'étage (48,
148) et la deuxiéme grandeur caractéristique de
position d’étage (50, 150), le premier capteur a
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effetHall (28, 128) etle deuxiéme capteur a effet
Hall (30, 130) étant disposés de telle sorte qu’a
I'approche d’un étage, I'approche peut étre dé-
rivée de la premiére grandeur caractéristique de
position d’étage (48, 148) avant la deuxiéme
grandeur caractéristique de position d’étage
(50, 150),

caractérisé en ce que
le moyen d’évaluation (36) est prévu pour

- contréler si la premiére grandeur caractéristi-
que de position d’étage (48, 148) et/ou ladeuxie-
me grandeur caractéristique de position d’étage
(50, 150) sont supérieures a une premiére va-
leur seuil (58, 158),

- générer le signal d’étage (56, 156) sur la base
du résultat dudit contréle, et

- attribuer au signal d’étage (56, 156) I'état
« dans la zone d’étage » si la deuxieme gran-
deur caractéristique de position d’étage (50,
150) est supérieure ou égale ala premiere gran-
deur caractéristique de position d’étage (48,
148) et si la premiére grandeur caractéristique
de position d’étage (48, 148) et/ou la deuxieme
grandeur caractéristique de position d’étage
(50, 150) sont supérieures a la premiére valeur
seuil (58, 158).

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon la revendication 1,

caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (36, 136) est prévu pour attri-
buer au signal d’étage (56, 156) I'état « dans la zone
d’étage » sila deuxiéme grandeur caractéristique de
position d’étage (50, 150) est supérieure a la pre-
miere valeur seuil (58, 158).

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon la revendication 1 ou 2,

caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (36, 136) est prévu pour post-
traiter un premier signal de capteur du premier cap-
teur a effet Hall (28, 128) et/ou un second signal de
capteur du deuxieme capteur a effet Hall (30, 130)
afin de déterminer la premiére grandeur caractéris-
tique de position d’étage (48, 148) et/ou la deuxieme
grandeur caractéristique de position d’étage (50,
150).

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon la revendication 3,

caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (36, 136) est prévu pour éta-
lonner le premier et/ou le second signal de capteur.

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon 'une des revendications 1 a 4,
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caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (136) est prévu pour attribuer
au signal d’étage (156) de nouveau I'état « hors de
la zone d’étage », apres écoulement d’'une période
de temps définissable aprés un changementde I'état
« hors de la zone d’étage » a I'état « dans la zone
d’étage ».

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon 'une des revendications 1 a 4,

caractérisé en ce que

I'unité de capteur (35) présente un troisiéme capteur
aeffetHall (34) destiné a générer une troisieme gran-
deur caractéristique de position d’étage (52), lequel
troisieme capteur a effet Hall est disposé en face du
deuxieéme capteur a effet Hall (32) de telle sorte que,
lors de I'éloignement d’un étage, I'éloignement peut
étre dérivé de la deuxieme grandeur caractéristique
de position d’étage (50) avant la troisieme grandeur
caractéristique de position d’étage (52), et le moyen
d’évaluation (36) est prévu pour attribuer au signal
d’étage (56) I'état « hors de la zone d’étage » si la
troisieme grandeur caractéristique de position d’éta-
ge (52) est supérieure a la deuxiéme grandeur ca-
ractéristique de position d’étage (50) et si la deuxie-
me grandeur caractéristique de position d’étage (50)
et/ou la troisieme grandeur caractéristique de posi-
tion d’étage (52) sont supérieures a une deuxieme
valeur seuil (60).

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon 'une des revendications 1 a 4,

caractérisé en ce que

I'unité de capteur (35) présente un troisieme capteur
aeffetHall (32) destiné a générer une troisieme gran-
deur caractéristique de position d’étage (52) et un
quatrieme capteur a effet Hall (34) destiné a générer
une quatrieme grandeur caractéristique de position
d’étage (54), et le troisieme capteur a effet Hall (32)
etle quatrieme capteur a effet Hall (34) sont disposés
de telle sorte que, lors de I'éloignement d’un étage,
I'éloignement peut étre dérivé de la troisieme gran-
deur caractéristique de position d'étage (52) avant
la quatrieme grandeur caractéristique de position
d’étage (54), et le moyen d’évaluation (36) est prévu
pour attribuer au signal d’étage (56) I'état « hors de
la zone d’étage » si la quatrieme grandeur caracté-
ristique de position d’étage (54) est supérieure a la
troisieme grandeur caractéristique de position d’éta-
ge (52) et siles troisiéme et/ou quatriéme grandeurs
caractéristiques de position d’étage (52, 54) sont su-
périeures a une troisieme valeur seuil (58).

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon la revendication 6 ou 7,

caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (36) est prévu pour étalonner
le troisieme et/ou le quatrieme signal de capteur.
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Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon la revendication 8,

caractérisé en ce que

le moyen d’évaluation (36) est prévu pour effectuer
automatiquement un étalonnage si tous les signaux
de capteur sont supérieurs a une quatriéme valeur
seuil.

Dispositif de reconnaissance de position d’étage se-
lon 'une des revendications 1 a 9,

caractérisé par

un moyen d’alimentation en tension (40), lequel ali-
mente les capteurs a effet Hall (28, 30, 32, 34 ; 128,
130) et le moyen d’évaluation (36, 136) avec la mé-
me tension d’alimentation.

Systeme de commande d’ascenseur d’une installa-
tion d’ascenseur comportant un dispositif de recon-
naissance de position d’étage selon I'une des reven-
dications 1 a 10.

Installation d’ascenseur comportant un systéme de
commande d’ascenseur selon la revendication 11.

Procédé permettant de générer un signal d’étage
dans une installation d’ascenseur,

- le signal d’étage (56, 156) pouvant correspon-
dre a deux états « dans la zone d’étage » ou
« hors de la zone d’étage »,

- une premiéere grandeur caractéristique de po-
sition d’étage (48, 148) étant générée au moyen
d’un premier capteur a effet Hall (28, 128) etune
deuxieme grandeur caractéristique de position
d’étage (50, 150) étant générée au moyen d’'un
deuxieme capteur a effet Hall (30, 130) d’'une
unité de capteur (35, 135), et

- le signal d’étage (56, 156) étant généré par un
moyen d’évaluation (36, 136) sur la base d'une
comparaison entre la premiére grandeur carac-
téristique de position d’étage (48, 148) et la
deuxieme grandeur caractéristique de position
d’étage (50, 150),

- le premier capteur a effet Hall (28, 128) et le
deuxieme capteur a effet Hall (30, 130) étant
disposés de telle sorte qu’a I'approche d’un éta-
ge, I'approche peut étre dérivée de la premiere
grandeur caractéristique de position d’étage
(48, 148) avant la deuxieme grandeur caracté-
ristique de position d’étage (50, 150),

caractérisé en ce que
le moyen d’évaluation (36, 136)

- contrble si la premiére grandeur caractéristi-
que de position d’étage (48, 148) et/ou ladeuxie-
me grandeur caractéristique de position d’étage
(50, 150) sont supérieures a une premiére va-
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leur seuil (58, 158),

- génere le signal d’étage (56, 156) sur la base
du résultat dudit controéle, et

- attribue au signal d’étage (56, 156)I'état « dans
la zone d’étage » si la deuxiéme grandeur ca-
ractéristique de position d’étage (50, 150) est
supérieure ou égale a la premiére grandeur ca-
ractéristique de position d’étage (48, 148) et si
la premiére grandeur caractéristique de position
d’étage (48, 148) et/ou la deuxieme grandeur
caractéristique de position d’étage (50, 150)
sont supérieures a la premiere valeur seuil (58,
158).
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