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ELEKTRONINEN LIKKEENRAJOITIN JA MENETELMA ELEKTRONISEN
LIKKEENRAJOITTIMEN OHJAAMISEKSI

Keksinnon ala

Keksinndn kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osassa esitetty elektroni-
nen liikkeenrajoitin ja patenttivaatimuksen 14 johdanto-osassa esitetty meneteima

elektronisen liikkeenrajoittimen ohjaamiseksi.
Tunnettu tekniikka

Jotta hissijarjestelma on matkustajalle turvallinen, hissikorin liikkeen hissikuilus-
sa on oltava hallittua kaikissa toimintatilanteissa. Hissikorin liike on rajoitettava
erilaisissa vaihtelevissakin toimintatilanteissa aina siten, etta liike pysyy Kysei-
sessa toimintatilanteessa turvalliseksi mééaritetylla alueella. Tasta syysta on toi-
saalta maaritettdva erilaisia hissikorin sallitun liikkeen raja-arvoja, ja toisaalta
varmistettava etta hissikori pysyy naiden raja-arvojen maarittelemassa toimin-

taymparistdossaan.

Hissikorin liikkeen valvomiseksi ja turvallisuuden varmistamiseksi on hissijarjes-
telmassa tunnetusti useita erilaisia turvalaitteita ja antureita. Normaalissa toi-
mintatilanteessa, hissin ohjausjarjestelma huolehtii hissin ajosta kerrokselta ker-
rokselle. Tata varten hissikuilussa on anturit, jotka ilmaisevat kerroksen paikan.
Normaaliajon aikana, kiihdytyksessd ja hidastuksessa hissin ohjausjarjestelma
huolehtii esimerkiksi siitd, ettd hissin vauhti hiljenee ja hissi pysahtyy oikean ker-
roksen kohdalle. Ohjausjarjestelma pyséayttaa hissin pehmeasti myds paatyker-
rokseen. Jos normaali hissin pysayttdminen ohjausjarjestelman avulla ei toimi,
hissin pehmeaésta pysaytyksestad paatykerrokseen huolehtii normaalipaatypysah-
dys NTS (Normal Terminal Slowdown). Tata varten on hissin ohjausjarjestelmaan
lisatty ylimaarainen ohjausyksikkd, joka tutkii normaaliajon ohjauksen toimintaa ja
havaitessaan, ettei ohjaus ala hidastaa normaalisti paatykerrosta lahestyttaessa,
ohittaa normaaliajon ohjauksen ja huolehtii hissin pysaytyksestd paatykerrok-

seen.
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Turvalaitteena voidaan kayttda mekaanista ylinopeudenrajoittajaa OSG (Over
Speed Governor). Ylinopeudenrajoittaja valvoo hissikorin nopeutta hissikuilussa
ja jos hissikorin nopeus ylittaa tietyn ennalta asetetun raja-arvon, katkaisee no-
peudenrajoittaja hissin turvapiirin, jolloin koneistojarru menee paéalle. Hississa
on turvapiiri, joka menee poikki kun jokin siihen kytketyistd kytkimista aukeaa.
Jos ylinopeus kasvaa viela edellisesta, kayttad nopeudenrajoittaja hissikorin
yhteydessé olevaa tarraajaa, jonka kiila ottaa kiinni hissin johteista ja estaa his-
sikorin liikkkumisen. Toisin sanoen, jos koydet tai kOysiripustukset pettavat ja

hissikori alkaa pudota vapaasti, tarraaja kiilautuu ja ottaa kiinni.

Kun hissikori on tason laheisyydessa ja hissikorin— ja tasonovet ovat auki, on
huolehdittava siita, ettei hissikori paase likkumaan pois tasolta. Hissikorin liik-
kuminen tassa tilanteessa aiheuttaisi leikkautumisvaaran hissikorin ja ta-
sonoven aukon viliin. Téallainen vaaratilanne saattaa syntya esimerkiksi koneis-
tojarrun pettaessa tai koysien luistaessa vetopyorélla. Tasté syysta hisseihin on
lisatty niin sanottu rydmimisenestolaitteisto, joka perustuu siihen, etta hissikorin
saapuessa tasolle mekaanisen ylinopeudenrajoittajan pyéran pyoriminen este-
taan esimerkiksi kiilalla siten, etta pyoran pyorahtaessa esimerkiksi 90 astetta
kiila lukitsee pyoran ja tama aiheuttaa hissikorin tarraamisen. Hissin ohjausjar-

jestelma ohjaa kiilan paikalleen aina hissikorin saapuessa tasolle.

Julkaisusta ES2129088T on tunnettu laitteisto, jolla hissikori pysaytetdan lukit-
semalla mekaanisen nopeudenrajoittajan pyoréa siten, etta tarraustoiminto kayn-
nistyy. TAman laitteiston haittapuolena on kuitenkin se, etté koska nopeudenra-
joittajan pyodra saattaa pyorahtaa 90 astetta ennen kuin pysaytystoiminto akti-
voituu, saattaa hissikori liikkua noin 200 mm ennen pysahtymistaan. Tall6in

leikkautumisvaara on edelleen olemassa.

Ylinopeusvalvonta voidaan tehda myos sahkoisesti. Esimerkiksi julkaisusta
WO00/39015 tunnetaan ratkaisu, jossa elektroninen ylinopeusvalvontalaite vas-
taanottaa korin nopeudesta kertovan signaalin, vertaa korin nopeutta valvonta-
laitteen muistiin tallennettuun nopeusrajatietoon, ja tarvittaessa tuottaa aktivoin-

tisignaalin, jonka avulla hissin jarrut voidaan saattaa paélle.
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Lahella hissikuilun paatya on paatyrajakytkin. Kun hissikori saapuu paatyraja-
kytkimelle, hissikorin yhteydessa oleva ramppi avaa paatyrajakytkimen pakko-
ohjatusti ja hissin turvapiiri menee poikki , jolloin hissin koneistojarru toimii ja

hissin paakontaktorit aukeavat.

Jos hissi jatkaa paatyrajakytkimestd muutamia sentteja eteenpéin, torméaa kori

(tai vastaavasti vastapaino) puskuriin, joka joustaa ja lopulta pysayttaa hissin.

Eri maiden viranomaisilla on erilaisia hissien turvallisuutta koskevia séannoksia.
Perusperiaatteena on, ettd hississa tulee olla sellainen turvajarjestelma, joka
pystyy pysayttamaan hissin vikatilanteessa. Esimerkiksi Euroopan Unionin aset-
taman hissidirektiivin 95/16/EC mukaan hississa tulee olla ylinopeudenrajoitin
seka nopeudenvalvontajarjestelma. Hissi ei saa saavuttaa hallitsematonta liik-
keen kiihtyvyytta eika hallitsematonta liikkeen hidastuvuutta. Edelleen on valtet-
tava tilannetta, jossa hissikori lahtee esimerkiksi kdysiluiston tai koneistojarrujen

vikatilanteen vuoksi liukumaan pois tasoalueelta ovien ollessa avoinna.
Keksinnon tarkoitus

Esilla olevan keksinnén tarkoituksena on tuoda esiin uudenlainen elektroninen
liikkeenrajoitin, jolla pyritdan varmistamaan se, etté hissikori liikkuu vain sallitul-
la alueella ja nopeudella hissikuilussa erilaisissa, vaihtelevissa toimintatilanteis-
sa ja -ymparistoissa. Edelleen keksinndn tarkoituksena on tuoda esiin mene-
telma, jolla mainittua elektronista liikkeenrajoitinta ohjataan siten, ettd varmiste-

taan hissikorin pysyminen sallitussa toimintaymparistéssaan.
Keksinnon tunnusmerkit

Keksinnén mukaiselle hissijarjestelmalle ja menetelmalle on tunnusomaista se,
mita patenttivaatimusten 1 ja 14 tunnusmerkkiosissa on esitetty. Keksinnon
muille sovellusmuodoille on tunnusomaista se, mitd muissa patenttivaatimuk-
sissa on esitetty. Keksinndllisia sovellusmuotoja on myods esilla tman hake-
muksen selitysosassa ja piirustuksissa. Hakemuksessa oleva keksinnéllinen
sisaltd voidaan maéaritella myos toisin kuin jaljempana olevissa patenttivaati-

muksissa tehdaan. Keksinndllinen sisalté voi muodostua my®ds useammasta
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erillisesta keksinnosta, erityisesti jos keksintda tarkastellaan ilmaistujen tai im-
plisiittisten osatehtavien valossa tai saavutettujen hyétyjen tai hydtyryhmien
kannalta. Talloin jotkut jaljempana olevien patenttivaatimuksien sisaltamat maa-
ritteet voivat olla erillisten keksinndllisten ajatusten kannalta tarpeettomia. Kek-
sinndn eri suoritusmuotojen piirteité voi keksinndllisen perusajatuksen puitteissa
soveltaa toisten suoritusmuotojen yhteydessa. Edelleen piirteet, jotka on esitetty
keksinnén mukaisen liikkkeenrajoittimen yhteydessa ovat sovellettavissa keksin-

nén mukaiseen menetelmaan, ja painvastoin.

Keksinnén mukainen elektroninen liikkeenrajoitin kasittda sisédantulon korin
paikkatiedolle ja mahdollisesti korin ja / tai vetopy6ran nopeustiedolle, valineet
hissikorin nopeuden maarittamiseksi, valineet hissikorin kulkeman matkan maa-
rittamiseksi, ajastimen, valineet ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen oh-
jaamiseksi, joukon hissikorin sallitun liikkeen raja-arvoja, kuten suurimman salli-
tun hissikorin nopeuden raja-arvon, hissikorin kulkeman matkan raja-arvon seka
aikaviiveen. Liikkeenrajoitin kasittaa lisaksi ylinopeusvalvonnan ainakin yhden
hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi hissikorin nopeuden ylitettyd suurim-
man sallitun nopeuden raja-arvon. Keksinndbn mukaiseen liikkkeenrajoittimeen
voi olla myo6s integroituna mittauslaitteisto hissikorin nopeuden ja / tai paikan
mittaamiseksi. Elektroninen liikkeenrajoitin kasittda ainakin kaksi erilaista ohja-

usta hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi, nimittain:

- ensimmaisen ohjauksen ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen valit-

tomaksi ohjaamiseksi seka

- toisen ohjauksen ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi
hissikorin kulkeman matkan ja / tai aikaviiveen ylitettya ennalta maaratyn

raja-arvon.

Mainitut valineet ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi kasitta-
vat valineet koneistojarrun ohjaamiseksi seka valineet moottorin tehonsyo6ttopii-
rin katkaisemiseksi. Valineet voivat kasittaa hissin turvapiiriin kytketyn kytkimen,
jonka avautuminen aiheuttaa turvapiirin katkeamisen, mistd seuraa moottorin

tehonsy6ttopiirin katkeaminen ja koneistojarrun vetaminen. N&ité ohjauksia voi-
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daan kayttaa hissijarjestelmassa myods kertomassa liikkeenrajoittimen toimintati-
lasta: kun liikkeenrajoittimen ohjaama turvapiirikytkin on kiinni, hissinohjausjéar-

jestelma voi olettaa liikkeenrajoittimen olevan toimintakunnossa.

Edella mainitut ohjaukset voivat olla suuntariippuvia. Talléin elektroninen liik-
keenrajoitin maarittaa hissikorin liikesuunnan hissikorin nopeus- tai paikkatiedon
perusteella. Hissikorin pysaytyslaitteen ohjaus valitaan nyt hissikorin liikkesuun-
nan perusteella siten, etta hissikorin ensimmaisessa liikkesuunnassa ohjataan
pysaytyslaitetta ensimmaisella ohjauksella ja toisessa liikesuunnassa toisella

ohjauksella.

Eraassa keksinnon sovelluksessa seka hissikorin kulkeman matkan raja-arvo
etta aikaviive ovat hissikorin nopeuden funktioita. Jos hissikori saapuu esimer-
kiksi paatykerrokseen suurella nopeudella, voi olla tarpeen aloittaa pysaytys-
toiminto nopeammin kuin siin tapauksessa, etta hissikorin nopeus on jo hidas-
tunut paatykerrosta lahestyttaessa. Talléin aikaviivettd voidaan lyhentéa. Toi-
saalta, hissikorin pysahtymismatka riippuu hissikorin nopeudesta koneistojarrun
ohjauksen hetkella. T&ll6in tama pysahtymismatka voidaan ottaa huomioon si-
ten, etta hissikorin kulkeman matkan raja-arvoa kasvatetaan hissikorin nopeu-
den kasvaessa, eika tarraustoimintoa tarvitse aloittaa turhaan, kun koneistojarru

toimii normaalisti.

Erasssa keksinnon mukaisessa, vastapainollisessa hissijarjestelméasséa hissiko-
rin sallitun liikkeen raja-arvoihin kuuluvat vastapainon sallitun liikkeen &arirajat
hissikuilussa. Vastapainon sallitun likkeen raja-arvot voivat olla maaritetty erik-
seen normaali- ja huoltoajolla siten, etta huoltoajolla raja-arvot rajoittavat vasta-
painon liikkeen &érirajat hissikuilussa kauemmas kuilun p&adyista kuin normaa-
liajon aikana kaytetyt raja-arvot. Kun estetdan vastapainon likkuminen lahelle
kuilun paatyja, varmistetaan samalla riittava turvallinen huoltotila hissikuiluun.
Keksinndn mukainen hissijarjestelma voi olla myds vastapainoton, jolloin néita

raja-arvoja ei tietenkaan tarvita.

Keksinndn mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin kayttaa valvontatietona hissi-

korin paikkatietoa ja / tai nopeustietoa. Nama tiedot voidaan mitata usealla eri



10

15

20

25

30

6

tavalla. Eraassa keksinndn sovelluksessa paikkaa mitataan hissikuiluun hissiko-
rin liikesuunnassa sijoitetusta magneettinauhasta nauhan magneettikenttaan
reagoivien hall-sensoreiden avulla. Erééssé toisessa keksinndn sovelluksessa
hissikuiluun on sijoitettu tunnetun tekniikan mukaisia rfid-sensoreita, jotka yksi-
Iivat sijoituspaikkansa mukaan erilaisia hissikuilun paikkatietoja, kuten kerros-
tietoja tai paatyrajatietoja. Hissikorin paikkaa ja nopeutta voidaan my6s mitata
hissikorin yhteyteen sijoitetulla, tunnetun tekniikan mukaisella absoluuttienkoo-

derilla, joka antaa pulssimuotoisen tai tasajannitetiedon hissikorin paikasta.

Eraassa keksinndn mukaisessa sovelluksessa ylinopeusvalvonta toimii siten,
etta hissikorin nopeutta verrataan suurimpaan sallituun nopeuden raja-arvoon
ja jos nopeus ylittda taman raja-arvon, elektronisella liikkeenrajoittimella ohja-
taan hissikorin pysaytyslaitetta. Pysaytyslaite voi olla hissikorin johteeseen kyt-
keytyva pysaytyslaite tai se voi olla myds nostokoneistoon, kuten hissimoottorin

vetopyoraan, kytkeytyva koneistojarru.

Ylinopeusvalvonta voi olla myds useampivaiheinen siten, etté hissikorin nopeu-
den ylittdessa ensimmaisen nopeuden raja-arvon ohjataan ensimmaista pysay-
tyslaitetta, kuten koneistojarrua, ja hissikorin nopeuden ylittdessé toisen nopeu-
den raja-arvon, joka on itseisarvoltaan suurempi kuin ensimmainen raja-arvo,
ohjataan toista pysaytyslaitetta, kuten hissikorin pyséyttavaéa johdejarrua tai tar-
raajaa. Mainitut hissikorin nopeuden raja-arvot voivat myds vaihdella hissikorin
paikan funktiona esimerkiksi siten, ettd lahempana hissikuilun paatyja raja-
arvot ovat itseisarvoltaan pienemmat. Edelleen raja-arvot voivat vaihdella halu-
tun hissikorin nopeuden asetteluarvon eli nopeusohjeen mukaan siten, etta
raja-arvojen itseisarvot ovat aina nopeusohjeen itseisarvoa suurempia, joko en-
nalta méaéritetyn vakioarvon tai ykkostd suuremman skaalauskertoimen mukai-

sesti.

Eraassa keksinnon mukaisessa sovelluksessa nopeudenrajoitin kasittada en-
simmaisen sisdantulon ensimmaiselle aktivointisignaalille, jolla aktivoidaan en-
simmainen ohjaus hissikorin pysaytyslaitteen valittdméksi ohjaamiseksi seka

toisen sisdantulon toiselle aktivointisignaalille, jolla aktivoidaan toinen ohjaus
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hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi hissikuilun kulkeman matkan ja / tai
aikaviiveen ylitettyad ennalta maaratyn raja-arvon. Keksinndn mukaisessa liik-

keenrajoittimessa aikaviive voi myds saada arvon nolla.

Keksinnén mukainen liikkeenrajoitin voi myds kasittdad sisdantulon hissijarjes-
telman tilasignaalille, joka tilasignaali sisaltda ainakin tiedon hissijarjestelméan
huoltoajotilasta. Sisdantulo voi kasittaa tietoa myds muista hissijarjestelméan
tiloista, kuten hissijarjestelman rakennusaikaisen kayton tilasta tai hataajotilas-

ta.

Eras keksinndn mukainen liikkeenrajoitin kasittda ulostulon signaalille, joka il-
maisee hissikorin nopeustiedon ja / tai hissikorin paikkatiedon. Tama tieto voi-

daan siirtda hissinohjausjarjestelmalle.

Keksinnon mukainen liikkeenrajoitin voi kasittaa ulostulon liikkeenrajoittimen
toimintatilan ilmaisevalle signaalille. Hissinohjausjarjestelméa voi lukea téta sig-
naalia ja se voi pysayttda hissin signaalitiedon ohjaamana hallitusti lahimpaan
kerrokseen tai, jos signaalitieto sité edellyttdd, hissikori voidaan ajaa mahdolli-
simman nopeasti hidastusrampilla pysahdyksiin.

Keksinnén mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin voi kasittéda sarjaliikennepiirin,
jolla voidaan lahettdaa hissinohjausjérjestelmélle sarjaliikennesignaalina tieto
hissikorin nopeus ja / tai paikkatiedosta sekd mahdollisesti tieto liikkeenrajoitti-

men toimintatilasta.

Eras keksinndn mukainen liikkeenrajoitin kasittda haihtumattoman muistin, jo-
hon on tallennettuna ainakin tieto hissin ajon estosta. Muisti voi olla mikéa tahan-
sa tunnetun tekniikan mukainen flash- tai eeprom-muisti, johon kirjoitettu tieto
sailyy sadhkokatkon yli. Lisdksi haihtumattoman muistin toiminnan varmistami-
seksi liikkeenrajoitin voi sisaltda sahkokatkovarmistuksen. Tama tarkoittaa sita,
etta sahkokatkon aikaisen akkuvarmennuksen petettya liikkeenrajoittimen kéyt-
tdjannite ensin sammuu. Kayttojannitteen palauduttua liikkeenrajoitin jaa ajon

estotilaan, jolloin huoltomiehen on kaytava kasikayttdisesti, esimerkiksi liikkeen-
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rajoittimen yhteydessa olevan kytkimen tilaa muuttamalla, vapauttamassa ajon

estotila. Vasta taméan jalkeen liikkeenrajoitin sallii hissikorin liikkeen.

Eraan keksinndn mukaisen liikkeenrajoittimen yhteydessad on kéasikayttdinen
kytkin hissin ajon eston nollaamiseksi. Liikkeenrajoitin voidaan siirtaa ajon esto-
tilaan aina ohjattaessa hissikorin pysaytyslaitetta. Tall6in huoltomiehen on kéay-
tava pysaytyslaitteen toiminnan seurauksena aina hissilld nollaamassa ajon

estotila ja samalla varmistamassa hissijarjestelman turvallinen toiminta.

Eraassa keksinndn mukaisessa liikkeenrajoittimessa hissikuilun sallitun liikkeen
raja-arvot kasittavat ensimmaiset raja-arvot hissikorin liikkeen aérirajoille hissi-
kuilussa huoltoajotilassa seka toiset raja-arvot hissikorin liikkeen &arirajoille his-
sikuilussa normaaliajotilassa. Ensimmaiset raja-arvot rajoittavat hissikorin liik-
keen &arirajat hissikuilussa kauemmas kuilun paadyistd kuin toiset raja-arvot

riittavan ja turvallisen huoltotilan varmistamiseksi hissikuiluun huoltoajotilassa.

Keksinnén mukaisessa liikkeenrajoittimessa sisdantulo korin paikkatiedolle voi

kasittaa sisdantulon hissikuilun paatyrajatunnistetiedolle.

Eraan keksinnén mukaisen liikkkeenrajoittimen sallitun liikkeen raja-arvot kasitta-
vét raja-arvot hissikorin likkeen aarirajoille hissikuilussa rakennusaikaisen kéy-
ton aikana. Rakennusaikaisen kayton aikana hissilla joudutaan liikkumaan his-
sikuilussa esimerkiksi asennettaessa johteita. Tallin osa johteista voi viela
puuttua, ja hissikorin liike on rajoitettu vain osaan hissikuilusta. Kun hissikorin
like sallitun alueen ulkopuolelle estetaan my6s rakennusaikana ohjaamalla tar-
vittaessa ainakin yhta hissikorin pysaytyslaitetta, paranee rakennusaikaisen

kayton turvallisuus.

Joskus hissikuilun pohjalle voi kertya vetta. Jos vetta kertyy kuilun pohjalle riit-
tavasti on vaarana, etta hissikori voi térmata vesilammikkoon. Jos téllainen vaa-
ra on olemassa, voidaan kuilun pohjalle asentaa tulva-anturi, joka tunnistaan
kertyneen veden. Anturitiedon perusteella voidaan hissikorin liike kuilun pohjan

laheisyydessa rajoittaa tormayksen estamiseksi. Talldin elektronisen liikkeenra-
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joittimen sallitun liikkeen raja-arvot voivat kasittda erilliset raja-arvot tallaisen

tulvatilanteen varalta.

Eras keksinnon mukainen liikkeenrajoitin kasittda sisdantulon kahdelle toisis-
taan riippumattomalle korin paikkatiedolle ja mahdollisesti kahdelle toisistaan
riippumattomalle korin nopeustiedolle. Talldin kahta erillistd mitattua nopeus /
paikkatietoa voidaan verrata toisiinsa likkeenrajoittimessa ja néin varmistua

mittauksien oikeellisuudesta.

Eras keksinnén mukainen liikkkeenrajoitin kasittda valineet mekaanisen nopeu-
denrajoittajan pyoran lukitsemiseksi. Kun nopeudenrajoittajan pyéra lukitaan,
nopeudenrajoittajaan koysivalitteisesti liittyva tarraaja alkaa jarruttaa hissikorin
liiketta. Tasta on etua silloin, kun halutaan ohjata mekaanista nopeudenrajoitta-
jaa alhaisemmilla nopeuksilla kuin mika on nopeudenrajoittimen ennalta asetel-

tu toimintanopeus

Eras keksinnén mukainen liikkeenrajoitin kasittaa valineet johteeseen kytkeyty-
van jarrutuslaitteen ohjaamiseksi. Mainittu jarrutuslaite voi olla jokin tunnetun
tekniikan mukainen johdejarru tai tarrain tai muu jarrutuslaite, joka kasittaa te-
hostetun ohjauksen. Tehostettu ohjaus tarkoittaa ohjausta, joka aktivoiduttuaan
toimii palautumattomasti, ja ohjauksen poistaminen edellyttdd ohjauslaitteen

uudelleenvirittamista kasikayttdisesti.

Menetelmassa keksinnén mukaisen elektronisen liikkkeenrajoittimen ohjaami-
seksi luetaan hissikorin paikkatietoa ja mahdollisesti hissikorin nopeustietoa,
méaaritetaan hissikorin nopeustieto ja verrataan nopeustietoa suurimpaan sallit-
tuun nopeuden raja-arvoon. Nopeustieto voidaan maarittaa hissikorin paikkatie-
dosta tunnetulla tavalla mittaamalla paikan muutosta ajan funktiona. Hissikorin
nopeuden ylitettyd suurimman sallitun nopeuden raja-arvon ohjataan ainakin
koneistojarrua ja katkaistaan moottorin tehonsyéttdpiiri. Suurimman sallitun no-
peuden raja-arvoja voi olla myds useampia, ja eri raja-arvojen ylityksen seura-
uksena voidaan ohjata eri hissikorin pyséaytyslaitteita. Esimerkiksi koneistojarrua
voidaan ohjata hissikorin nopeuden ylitettyd ensimmaisen raja-arvon ja hissiko-

rin tarraajaa voidaan ohjata nopeuden ylitettyd toisen, ensimmaista raja-arvoa
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itseisarvoltaan suuremman raja-arvon. Keksinnén mukaisessa menetelmassa
elektronisen liikkeenrajoittimen ohjaamiseksi ohjataan ainakin koneistojarrua ja
katkaistaan moottorin tehonsyottopiiri valittdmasti ensimmaisen ohjauksen akti-
voiduttua. Jos taas toinen ohjaus aktivoituu, taman ohjauksen aktivoiduttua
maaritetdan mahdollisen aikaviiveen kulumista ajastimella, ja mahdollisen aika-
viiveen jalkeen maaritetdan hissikorin kulkemaa matkaa mittaamalla muutosta
korin paikkatiedossa ja kuljetun matkan ylitettyd ennalta méaratyn matkan raja-
arvon ohjataan ainakin koneistojarrua ja katkaistaan moottorin tehonsyéttopiiri.
Mainittu aikaviive voi olla my&s nolla, jolloin tdssa keksinnén mukaisessa mene-

telmasséa ei mitata lainkaan aikaviivetta.

Eraassa toisessa keksinndn mukaisessa menetelméassa luetaan ensimmaista ja
toista aktivointisignaalia. Ensimmainen ohjaus hissin pyséaytyslaitteen valitts-
maksi ohjaamiseksi aktivoidaan ensimmaisen aktivointisignaalin mukaisesti.
Toinen ohjaus hissikorin pyséaytyslaitteen ohjaamiseksi taas aktivoidaan toisen
aktivointisignaalin mukaisesti, ja hissikorin pysaytyslaitetta ohjataan talléin his-
sikorin kulkeman matkan seka mahdollisen aikaviiveen vylitettyd ennalta maara-

tyt raja-arvot.

Eradssa keksinndn mukaisessa menetelméassa luetaan hissikorin paikkatietoa
hissikuilussa. Samoin luetaan hissijarjestelman tilasignaalia ja signaalin perus-
teella paatellaan hissijarjestelman tila. Taman luetun tilan avulla ohjataan hissi-
korin pyséaytyslaitetta siten, ettd huoltoajotilassa verrataan hissikorin paikkatie-
toa hissikuilun liikkeen huoltoajotilan &arirajoihin ja havaittaessa hissikorin saa-
puneen aarirajalle ohjataan hissikorin pyséytyslaitetta valinnaisesti ensimmai-
sen tai toisen ohjauksen mukaisesti. Normaaliajotilassa taas verrataan hissiko-
rin paikkatietoa hissikuilun liikkeen normaaliajotilan &éarirajoihin ja havaittaessa
hissikorin saapuneen &arirajalle ohjataan hissikorin pysaytyslaitetta ensimmai-
sen ohjauksen mukaisesti. Huoltoajotilalla tarkoitetaan tilaa, johon hissijarjes-
telma siirretdan esimerkiksi huoltotoimenpiteitd varten. Tahan tilaan voidaan
siirtya esimerkiksi siten, etta hissin ohjausjarjestelma tarkkailee kéasikayttoista
huoltoajokytkinta ja havaitessaan kytkimen tilan muuttuneen huoltoajotilan edel-

lyttamaan asentoon, ohjausjarjestelma siirtyy tai siirretdén huoltoajotilaan. Huol-
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toajotilaan siirtyminen voi myos tapahtua esimerkiksi siten, etté hissin ohjausjar-
jestelma tarkkailee tasonovien ja mahdollisesti korin ovien asentoa ja naiden
asennon perusteella paattelee henkildn siirtyneen hissikuiluun. Tama henkilén
siityminen hissikuiluun voi tapahtua esimerkiksi avaamalla tasonovi késikayt-
toisesti erityisella huoltoavaimella. Henkilén siirryttyd hissikuiluun hissijarjes-
telma siirtyy talléin automaattisesti huoltoajotilaan. Normaaliajotilalla taas tarkoi-
tetaan hissin normaalia toimintatilaa, jolloin se palvelee matkustajia ottamalla

kerroskutsuja vastaan ja ajamalla kutsujen mukaisesti kerroksesta toiseen.

Eraassa keksinnbn mukaisessa menetelmassa liikkeenrajoitin kasittdd haihtu-
mattoman muistin sekd kasikayttdisen kytkimen. Téssa menetelmassa hissiko-
rin pysaytyslaitteen ohjauksen jalkeen estetdan seuraava ajo siirtdmalla liik-
keenrajoitin ajon estotilaan ja tallentamalla tasta tieto liikkeenrajoittimen haih-
tumattomaan muistiin. Menetelmassad myds luetaan kasikayttdistd kytkinta ja
kyktimen asennon muututtua estotilan purkamisen sallivaksi puretaan ajon esto-
tila. Ajon estitilalla tarkoitetaan tilaa, jossa liikkeenrajoitin pyrkii estamaan kai-
ken hissikorin liikkeen jotain tunnetun tekniikan mukaista hissikorin pysaytyslai-
tetta, kuten tarraajaa, ohjaamalla. Jos tarraaja viritetddn manuaalisesti mutta
ajon estotilaa ei pureta, pyrkii elektroninen liikkeenrajoitin ohjaamaan tarraajaa

vélittdmasti uudelleen ja taten estdmaan hissikorin liikkeen.

Eraassa keksinnébn mukaisessa menetelmassa liikkkeenrajoittimen siirryttya ajon
estotilaan lahetetaan tieto ajon estotilasta ulostulosignaalilla, joka ilmaisee liik-
keenrajoittimen toimintatilan. Liikkeenrajoittimen siirryttyd ajon sallivaan tilaan
lahetetaan taas tieto ajon sallivasta tilasta ulostulosignaalilla, joka ilmaisee liik-

keenrajoittimen toimintatilan.

Edella mainitut elektronisen liikkeenrajoittimen sisaantulojen ja ulostulojen kasit-
tamat signaalit voivat olla rinnakkaismuotoisia tai sarjalikennemuotoisia signaa-
leja. Liséksi signaalit voivat olla myds releen kytkinlaht6ja ja -tuloja, jolloin ne
voivat olla sovitettuna hissin turvapiiriin. Mainittua elektronista liikkeenrajoitinta
voidaan myods kayttaa sellaisessa hissijarjestelmassa, jossa ei ole tunnetun tek-

niikan mukaista hissin turvapiiria, vaan se on korvattu erilaisilla elektronisilla
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turvalaitteilla. Elektroninen liikkeenrajoitin voi myés olla yksi néista elektronisista

turvalaitteista.
Keksinndn edut

Keksinnén mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin mahdollistaa sen, etta hissiko-
rin liike hissikuilussa voidaan valvoa ja rajoittaa sallitulle alueelle keskitetysti
yhden turvalaitteen avulla. Liikkeenrajoitin voi sisaltda erilaisia sallitun liikkeen
raja-arvoja vaihtelevasti erilaisia toimintatilanteita ja —ymparistdja varten, mutta
hissikorin liike pyséytetdan kaikissa toimintatilanteissa aina samalla turvahyvak-
sytetylla ohjausmenetelmélla, kayttden jotain turvahyvaksytettya pysatyslaitetta,
kuten tarraajaa. Tamé parantaa hissijarjestelmén turvallisuutta ja luotettavuutta.
Samalla se yksinkertaistaa hissijarjestelmaa, koska erilaiset mekaaniset turva-
toiminnot ja turvalaitteet voidaan integroida yhdeksi kokonaisuudeksi. Samalla
turvalaitteella voidaan hallita hissijarjestelman turvallisuutta niin normaali — kuin
huoltoajotilassakin, seké vaikkapa rakennusaikaisen kaytdn tai vesivuodon ai-

kana.

Keksinnén mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin voidaan myds sijoittaa osaksi
olemassa olevaa hissijarjestelmaa, esimerkiksi hissijarjestelméan modernisaa-
tion yhteydessa. Liikkeenrajoitin voidaan liittaa hissijarjestelmaan ennestaan
kuuluvan mekaanisen nopeudenrajoittajan yhteyteen, jolloin liikkeenrajoittimeen
integroidut turvatoiminnot voidaan ottaa nopeasti ja kustannustehokkaasti kayt-
t66n modersinoidussa hississa. Modernisaatiossa ei tallbin mydskaan tarvitse

asentaa uusia mekaanisia jarrutuslaitteita hissijarjestelmaan.

Koska elektroninen liikkeenrajoitin maarittda hissikorin liiketta jatkuvasti, tulee
pysaytystoiminnosta tarkempi kuin verrattaessa esimerkiksi tunnetun tekniikan
mukaiseen ratkaisuun, jossa mekaaninen nopeudenrajoittaja toimii diskreetisti
nopeudenrajoittajan pydran suhteen ja laukaisu tapahtuu esimerkiksi 90 asteen

véalein nopeudenrajoittajan pyoralla.

Keksinnén mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin on helppo liittda hissinohjaus-

jarjestelméan ja rajapinta voi olla keksinndssa maaritellysti hyvin yksinkertainen,
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sisdltaen yksinkertaisimmillaan vain kaksi erilaista ohjaustietoa (ensimmainen ja
toinen ohjaussignaali) ja yhden takaisinkytkentatiedon liikkeenrajoittimen toimin-

tatilasta hissinohjausjarjestelmalle.

Koska hissikorin liikettd hissikuilujen paatyjen laheisyydessa valvotaan ja liike
rajoitetaan ohjaamalla hissikorin pysaytyslaitetta, voidaan varmistua siita, ettei
hissikori péase koskaan ajamaan hallitsemattomasti paatypuskureille. Tall6in

puskurien mitoitusta voidaan keventaa, mika sdastaa kustannuksia.

Piirustusten esittely

Seuraavassa keksintda selostetaan yksityiskohtaisemmin sovellutusesimerkein
viittaamalla oheisiin piirustuksiin, joista
kuvio 1 esittdd ensimmaisestd suunnasta katsottuna erasta hissijarjestel-

maa, johon on sovitettu keksinnén mukainen turvalaite

kuvio 2 esittdd toisesta suunnasta katsottuna erasta hissijarjestelmaa, jo-

hon on sovitettu keksinnén mukainen turvalaite
kuvio 3 esittda eraan tunnetun tekniikan mukaisen turvalaitteen toimintaa

kuvio 4 esittdd erastd keksinndn mukaista elektronista liilkkeenrajoitinta
(UMG)

Kuviossa 1 on kuvattu ensimmaisestd suunnasta eras hissijarjestelma, johon on
sovitettu keksinnén mukainen elektroninen liikkeenrajoitin. Hissikoria 31 ja vas-
tapainoa 32 liikutellaan hissimoottorilla 42. Moottori saa tehonsyéttonsa tehon-
syo6ttdpiiristéd 23, johon kuuluvat muun muassa paakontaktori ja hissimoottorin
ohjaukseen kaytettdva taajuusmuuttaja. Hissikori likkuu kuilussa 41 jokseenkin
pystysuorassa suunnassa. Hissikuilun ylapaatyyn 28A on asennettu puskurit
hissikorille 39A ja vastapainolle 40A. Vastaavasti alapaatyyn 28B on asennettu
puskurit hissikorille 39B ja vastapainolle 40B. Puskureiden avulla pyritaan vai-
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mentamaan térmaysta tilanteessa, jossa hissikori tai vastapaino ajavat hallitse-
mattomasti paatyyn.Tassa keksinndén mukaisessa sovelluksessa hissikoriin on
sijoitettu elektroninen liikkeenrajoitin 1. Tassa keksinndn edullisessa sovelluk-
sessa liikkeenrajoitin on yhteydesséa moottorin tehonsyéttopiiriin 23 ja liikkeenra-
joitin voi katkaista tehonsyéttdpiirin avaamalla paakontaktorin ja estamalla taa-
juusmuuttajan ohjauskytkimina kaytettavien igbt-transistoreiden ohjauksen. Liik-
keenrajoittimen 1 yhteyteen on sovitettu myds kasikayttdinen kytkin 25, jonka

tilaa muuttamalia liikkeenrajoitin voidaan siirtda pois ajon estotilasta.

Kuviossa 2 on kuvattu toisesta suunnasta kuvion 1 mukainen hissijarjestelma.
Hissikori liikkuu pitkin johdetta 33. Tama keksinndn mukainen hissijarjestelma
sisdltad kaksi hissikorin pysaytyslaitetta: koneistojarrun 14 seka tarraajan 15.
Lisaksi hissijarjestelmassa on mekaaninen nopeudenrajoittaja 16, joka laukaisee
tarraajan koysivalitteisesti ylinopeustilanteessa. Mekaanisen nopeudenrajoittajan
pyoran yhteydessa on solenoidi 35, jota elektroninen liikkeenrajoitin 1 ohjaa luki-
ten nopeudenrajoittajan pydrén, jolloin tarraustoiminto kaynnistyy elektronisen
likkeenrajoittimen ohjaamana.Hissikuilun paatyjen lahistolle on sijoitettu kahdet
paatyrajakytkimet, yhdet normaaliajotilaa varten 27 ja toiset huoltoajotilaa varten
26. Huoltoajotilan rajakytkimilla rajataan turvallinen huoltotila hissikuilun yldosas-
sa 29A seké alaosassa 29B. Tama tapahtuu siten, etta elektroninen liikkeenrajoi-
tin lukee hissijarjestelman tilaa hissinohjausjarjestelmalta ja havaitessaan hissijar-
jestelman siirtyneen huoltoajotilaan, se ottaa kayttéén huoltoajon rajakytkimet 26.
Kun elektroninen liikkkeenrajoitin havaitsee hissikorin yhteydessa olevan lukijan
30 valityksella hissikorin liikkuneen huoltoajotilan rajakytkimien kohdalle, liikkeen-
rajoitin ohjaa tarraajaa 15 lukitsemalla mekaanisen nopeudenrajoittajan 16 pyo-
ran, hissikori pyséhtyy lukittuen paikalleen. Elektroninen liikkeenrajoitin 1 sisaltaa
kaksi eri ohjausta tarraajan ohjaamiseksi. Tarraajaa voidaan ohjata ensimmaisen
ohjauksen mukaisesti, jolloin tarraus kaynnistyy valittdmasti hissikorin saavuttua
huoltoajon rajakytkimelle, tai tarraajaa voidaan ohjata ennalta maaratyn viiveen
jalkeen ja liséksi hissikorin sallitaan viela taman jalkeen liikkuvan ennalta maara-
tyn hissikorin likkeen raja-arvon verran. Viive voi olla myés nolla, jolloin liikkeen-

rajoitin alkaa mitata hissikorin liikkumaa matkaa heti sen saavuttua huoltoajon
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rajakytkimelle, ja kun matka ylittda ennalta maaratyn raja-arvon, kaynnistyy tarra-
us. Liséksi kyseisessa hissijarjestelmassa oli kaytdssa rakennusaikana erillisia
sallitun liikkeen raja-arvoja, jotka maarittivat hissikorin ja vastapainon sallitun liik-
keen aarirajat hissikuilussa rakennusaikaisen kayton aikana. Rakennusaikana
hissikoria kaytetaan usein apuna rakennustyféssa, esimerkiksi johteita 33 asen-
nettaessa. Tall6in hissikorilla pitda pystya likkumaan turvallisesti rajatulla alueella
hissikuilussa myds esimerkiksi siina tilanteessa, ettd johteet on asennettu vain
osaan hissikuilua. Kuviossa 2 on esitetty esimerkinomaisesti rakennusaikainen
tilanne, jossa elektronisen liikkkeenrajoittimen sallitun liikkeen raja-arvot rajoittavat
hissikorin likkeen &arirajat rajan 34 alapuolelle. Jos hissikori saapuu rajapistee-
seen 34, jonka ylapuolella johteiden asennus on kesken, elektroninen likkeenra-
joitin ohjaa tarraajaa ja estaa hissikorin likkeen pois raja-arvojen maarittamalta

turvalliselta alueelta.

Eraassa toisessa keksinnén mukaisessa sovelluksessa ei ole erillisia rajakytkimia
26, 27, vaan liikkeenrajoitin maarittda hissikorin paikkaa hissikuilussa ja vertaa
sitd sallitun liikkeen raja-arvoihin, jotka maarittavat hissikorin liikkeen aarirajat
hissikuilussa sekad normaali- etta huoltoajotilassa. Huoltoajotilan raja-arvot maarit-
tavat liikkkeen aarirajat kauemmas hissikuilun paadyistd 28 kuin normaaliajotilan

raja-arvot, jolloin voidaan varmistaa riittavat huoltotilat hissikuilun paatyjen lahei-

syyteen.

Elektronisen liikkeenrajoittimen hissikorin sallitun liikkeen raja-arvoihin voivat kuu-
lua myés hissikorin suurimman sallitun nopeuden raja-arvot. Tallin liikkeenrajoi-
tin voi valvoa hissikorin nopeutta kuten tunnetun tekniikan mukainen nopeudenra-

joitin.

Kuviossa 3 on esitetty erdén tunnetun tekniikan mukaisen nopeudenrajoittimen
toimintaa normaaliajotilassa. Kuvaaja 38 esittda hissikorin nopeuden asetteluar-
voa eli nopeusohijetta (VREF) hissikorin paikan hissikuilussa (X) funktiona. Ku-
vaajat 36 ja 37 esittavat kahta eri hissikorin nopeuden suurinta sallittua raja-
arvoa, jotka vaihtelevat hissikorin paikan hissikuilussa (X) funktiona. Hissikori

sijaitsee ennen liikkeellelahtéa kerroksessa, hissikuilun kohdassa X = 0. Liikkeel-
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le l1ahdettyaan hissikori kiihdyttda nopeusohjeen 38 mukaisesti tasaiseen nopeu-
teen, ja lahestyttdessa kerrosta hissikoria aletaan jarruttaa siten, ettd se seuraa
edelleen nopeusohjetta. Tietyssa pisteessa hissikuilussa hissikoria aletaan hidas-
taa ja se pyritddn pysayttdméaan nopeusohjeen mukaisesti kerrokseen, joka sijait-
see hissikuilussa kohdassa X = X; Jos mitattu hissikorin nopeus ajon aikana
kasvaa yli nopeuden ensimmaisen raja-arvon 36, pyritaan hissikori pysayttamaan
ohjaamalla koneistojarrua. Jos vauhti kuitenkin edelleen kasvaa yli toisen nopeu-

den raja-arvon 37, ohjataan liséksi hissikorin tarraajaa.

Kuviossa 4 on esitetty eras keksinnén mukainen elektroninen liikkkeenrajoitin 1
(UMG = unintended movement governor). Liikkeenrajoitin kasittaa sisdantulot
hissikorin paikkatiedolle 2 (CAR POSITION), hissikorin nopeustiedolle 3 (CAR
VELOCITY), hissijarjestelméan tilasignaalille 19 (ELEVATOR STATE), ensim-
maiselle ohjaussignaalille ensimmaisen ohjauksen aktivoimiseksi 17 (ACTIVA-
TION SIGNAL 1), seka toiselle ohjaussignaalille toisen ohjauksen aktivoimiseksi
18 (ACTIVATION SIGNAL 2). Elektronisen liikkeenrajoittimen ulostuloina ovat
hissikorin paikka- ja / tai nopeussignaali 20 (CAR POSITION / VELOCITY), se-
ka elektronisen liikkeenrajoittimen toimintatilan ilmaiseva signaali 21 (UMG
STATUS). Liséksi liikkeenrajoitin kasittda valineet 5 ainakin yhden hissikorin
pysaytyslaitteen ohjaamiseksi (STOPPING DEVICE) seka valineet 22 moottorin
tehonsyéttdpiirin katkaisemiseksi (MAIN CONTACTOR / IGBT CONTROL).
Tassa keksinnon edullisessa sovelluksessa valineet 5 ja 22 ovat releen kosket-
timia, joita nopeudenrajoitin ohjaa. Valineilla 5 ohjataan hissikorin pysaytyslai-
tetta, joka voi olla johdejarru. Releen koskettimella voidaan katkaista tehonsyot-
t6 johdejarrun magneettipiirille, jolloin jarrutustoiminto kaynnistyy. Valineet 22
kasittavat koskettimen, jolla voidaan ohjata paakontaktorin kelaa. Kun kosketin
aukeaa, virransyo6tto kelalle estyy ja paakontaktori aukeaa. Liikkeenrajoitin ka-
sittdd myds valineet hissikorin nopeuden maarittamiseksi 4 seki valineet hissi-
korin kulkeman matkan maarittamiseksi 9. Hissikorin nopeus voidaan méaarittaa
hissikorin paikan mittauksen 2 perusteella tunnetusti paikan muutosta monito-
roimalla, tai se voidaan mitata suoraan mittauksella 3. Liséksi elektroninen liik-
keenrajoitin ké&sittdd ohjauslogiikan (CONTROL LOGIC) seka haihtumattoman
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muistin 24 (MEMORY). Elektronisen liikkeenrajoittimen haluttu ohjaus aktivoi-
daan ensimmaisen 17 tai toisen 18 ohjaussignaalin avulla. Ensimmaisen ohja-
ussignaalin avulla aktivoidaan ensimmainen ohjaus hissikorin pysaytyslaitteen
valittdmaksi ohjaamiseksi. Pysaytyslaitteena tassa keksinnén edullisessa sovel-
luksessa kaytetaan tunnetun tekniikan mukaista tarraajaa. Toisen ohjaussig-
naalin avulla aktivoidaan toinen ohjaus hissikorin pysaytyslaitteen ohjaamiseksi,
jolloin aletaan mitata mahdollista ennalta maarattya aikaviivetta, ja aikaviiveen
kuluttua aletaan maarittda hissikorin liikkumaa matkaa. Matkan ylitettyad ennalta
maaratyn raja-arvon pysaytetaan hissikori ohjaamalla tarraajaa. Toinen ohjaus
voidaan aktivoida esimerkiksi hissikorin seistessa tasolla, jolloin ohjauksen avul-
la voidaan varmistua siita, ettei hissikori paése liikkumaan pois tasolta esimer-

kiksi koneistojarrun pettaessa tai kdysien luistaessa vetopyoralia.

Alan ammattimiehelle on selvaa, ettei keksinté rajoitu yksinomaan edella esi-
tettyyn esimerkkiin, vaan voi vaihdella jaljempana esitettdvien patenttivaatimus-
ten puitteissa. Alan ammattimiehelle on myds selvaa, ettd mainitun elektronisen
likkeenrajoittimen toiminnallisia osia ei valttmatta tarvita erillisina, vaan ne voi

olla integroitu suoraan hissin ohjausjarjestelmaan.

Keksinto ei rajoitu edella selostettuihin sovellutusmuotoihin, joissa keksintdéa on
selostettu esimerkinomaisesti, vaan monet muunnokset ja keksinnén eri sovel-
lutukset ovat mahdollisia jaliempana esitettyjen patenttivaatimusten maarittele-

man keksinndllisen ajatuksen puitteissa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1.

Elektroninen liikkkeenrajoitin (1), joka kasittaa sisaantulon korin paik-
katiedolle (2), valineet (4) hissikorin nopeuden maarittamiseksi, vali-
neet (9) hissikorin kulkeman matkan maarittdmiseksi, ajastimen, vali-
neet (5) ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen (14, 15) ohjaami-
seksi, joukon hissikorin sallitun liikkeen raja-arvoja, kuten suurim-
man sallitun hissikorin nopeuden raja-arvon (36, 37), hissikorin kul-
keman matkan raja-arvon seka aikaviiveen, ja joka liikkeenrajoitin
kasittaa liséksi ylinopeusvalvonnan ainakin yhden hissikorin pysay-
tyslaitteen ohjaamiseksi hissikorin nopeuden (38) ylitettya suurimman
sallitun nopeuden raja-arvon (36, 37), ja joka liikkeenrajoitin kasittaa
ainakin kaksi erilaista ohjausta hissikorin pysaytyslaitteen (14,15) oh-

jaamiseksi, nimittain:

ensimmaisen ohjauksen ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen

(14, 15) valittdtmaksi ohjaamiseksi seka

toisen ohjauksen ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen (14, 15)
ohjaamiseksi hissikorin kulkeman matkan ja / tai aikaviiveen ylitettya

ennalta maaratyn raja-arvon

tunnettu siita, ettd valineet (5) ainakin yhden hissikorin pysaytys-
laitteen ohjaamiseksi kasittavat valineet (22) koneistojarrun (14) oh-
jaamiseksi seka valineet moottorin tehonsyéttépiirin (23) katkaisemi-

seksi.

Patenttivaatimuksen 1 mukainen liikkeenrajoitin (1), tunnettu siita,
ettd likkeenrajoitin kasittdd ensimmaisen sisdantulon ensimmaiselle
aktivointisignaalille (17), jolla aktivoidaan ensimmainen ohjaus hissi-
korin pysaytyslaitteen (14, 15) valittdtmaksi ohjaamiseksi seka toisen
sisaantulon toiselle aktivointisignaalille (18), jolla aktivoidaan toinen

ohjaus hissikorin pysaytyslaitteen (14, 15) ohjaamiseksi hissikorin
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kulkeman matkan ja / tai aikaviiveen ylitettyd ennalta maaratyn raja-

arvon.

. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen liikkeenrajoitin, tunnettu siita,

etté liikkeenrajoitin kasittaa sisdantulon hissijarjestelman tilasignaalil-
le (19), joka tilasignaali sisaltdd ainakin tiedon hissijarjestelman huol-

toajotilasta.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,

tunnettu siita, ettd liikkeenrajoitin kasittda ulostulon signaalille (20),
joka ilmaisee hissikorin nopeustiedon ja / tai hissikorin paikkatiedon.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,

tunnettu siitd, ettd liikkeenrajoitin kasittda ulostulon liikkeenrajoitti-

men toimintatilan ilmaisevalle signaalille (21).

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,

tunnettu siitd, ettd liikkeenrajoitin kéasittda haihtumattoman muistin

(24), johon on tallennettuna ainakin tieto hissin ajon estosta.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,

tunnettu siitd, etta liikkeenrajoittimen yhteydessé on kasikayttdinen

kytkin (25) hissin ajon eston nollaamiseksi.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,

tunnettu siitd, ettd hissikuilun sallitun liikkeen raja-arvot kasittavéat
ensimmaiset raja-arvot (26A, 26B) hissikorin liikkeen aarirajoille hissi-
kuilussa huoltoajotilassa seka toiset raja-arvot (27A, 27B) hissikorin
likkeen aarirajoille hissikuilussa normaaliajotilassa ja ettd ensimmai-
set raja-arvot rajoittavat hissikorin liikkeen &érirajat hissikuilussa kau-
emmas kuilun paadyistd (28A, 28B) kuin toiset raja-arvot riittavan ja
turvallisen huoltotilan (29A, 29B) varmistamiseksi hissikuiluun huolto-

ajotilassa.
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9. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,
tunnettu siitd, ettad sisdantulo korin paikkatiedolle (2) kasittaa sisaan-
tulon hissikuilun paatyrajatunnistetiedolle (26A, 26B, 27A, 27B).

10.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,
tunnettu siitd, ettad sallitun liikkeen raja-arvot kasittavat raja-arvot
hissikorin likkeen aarirajoille (34) hissikuilussa rakennusaikaisen kay-

t6n aikana.

11.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,
tunnettu siita, etta liikkeenrajoitin kasittaa sisaantulon (2, 3) kahdelle
toisistaan riippumattomalle korin paikkatiedolle ja / tai kahdelle toisis-

taan rippumattomalle korin nopeustiedolle.

12.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,
tunnettu siita, ettd liikkeenrajoitin kasittda valineet (35) mekaanisen

nopeudenrajoittimen pyoran (16) lukitsemiseksi.

13.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen liikkeenrajoitin,
tunnettu siitd, ettd liikkeenrajoitin kasittaa valineet (22) johteeseen

(33) kytkeytyvan jarrutuslaitteen ohjaamiseksi.

14. Menetelma elektronisen liikkkeenrajoittimen ohjaamiseksi, joka mene-

telma kasittaa vaiheet:

- mitataan hissikorin (31) paikkatietoa (2)

- maaritetdan hissikorin nopeustieto (3, 38) mittauksen perusteella ja
verrataan nopeustietoa suurimpaan sallituun nopeuden raja-arvoon
(36, 37)

tunnettu siita, etta:

- nopeuden ylitettyd suurimman sallitun raja-arvon ohjataan ainakin ko-

neistojarrua (14) ja katkaistaan moottorin tehonsyéttopiiri (23)



10

15

20

25

21

ohjataan ainakin koneistojarrua (14) ja katkaistaan moottorin tehon-

sy6ttopiiri (23) valittdmasti ensimmaisen ohjauksen aktivoiduttua tai

toisen ohjauksen aktivoiduttua maaritetdan mahdollisen aikaviiveen
kulumista ajastimella, ja mahdollisen aikaviiveen jalkeen

maaritetdan hissikorin kulkemaa matkaa mittaamalla muutosta korin

paikkatiedossa (2)

kuljetun matkan ylitettyd ennalta maaratyn matkan raja-arvon ohjataan
ainakin koneistojarrua (14) ja katkaistaan moottorin tehonsyo6ttopiiri

(23)

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa vaiheet:
luetaan ensimmaista (17) ja toista (18) aktivointisignaalia

aktivoidaan ensimmainen ohjaus ainakin yhden hissin pysaytyslaitteen
(14, 15) valitttmaksi ohjaamiseksi ensimmaisen aktivointisignaalin

(17) mukaisesti tai

aktivoidaan toinen ohjaus ainakin yhden hissikorin pysaytyslaitteen
ohjaamiseksi toisen aktivointisignaalin (18) mukaisesti, ja ohjataan
hissikorin pyséaytyslaitetta hissikorin kulkeman matkan sekda mahdolli-

sen aikaviiveen ylitettya ennalta maaratyt raja-arvot

16. Patenttivaatimuksen 14 tai 15 mukainen menetelméa, tunnettu siité,

ettd menetelma kasittéda vaiheet:
luetaan hissikorin paikkatietoa (2) hissikuilussa

luetaan hissijarjestelman tilasignaalia (19) ja signaalin perusteella

paatellaan hissijarjestelman tila

ohjataan ainakin yhta hissikorin pysaytyslaitetta (14, 15) seuraavasti:
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huoltoajotilassa verrataan hissikorin paikkatietoa (2) hissikuilun liik-
keen huoltoajotilan aarirajoihin (26A, 26B) ja havaittaessa hissikorin
saapuneen aarirajalle ohjataan ainakin yhta hissikorin pysaytyslaitet-

ta valinnaisesti ensimmaisen tai toisen ohjauksen mukaisesti

normaaliajotilassa verrataan hissikorin paikkatietoa hissikuilun liik-
keen normaaliajotilan &arirajoihin (27A, 27B) ja havaittaessa hissiko-
rin saapuneen aarirajalle ohjataan ainakin yhta hissikorin pyséaytyslai-

tetta (14, 15) ensimmaisen ohjauksen mukaisesti

17.Jonkin patenttivaatimuksen 14 — 16 mukainen menetelm3, tunnettu

siitd, etta likkeenrajoitin kasittda haihtumattoman muistin (24) seka

kasikayttdisen kytkimen (25) ja ettd menetelma kasittaa vaiheet:

hissikorin pysaytyslaitteen (14, 15) ohjauksen jalkeen estetdan seu-
raava ajo siirtmalla liikkeenrajoitin ajon estotilaan ja tallentamalla

tasta tieto liikkkeenrajoittimen haihtumattomaan muistiin (24)

luetaan kasikayttdista kytkinta (25) ja kytkimen asennon muututtua

estotilan purkamisen sallivaksi puretaan ajon estotila

18.Jonkin patenttivaatimuksen 14 — 17 mukainen menetelma, tunnettu

siita, ettd menetelméa kasittaa vaiheet:

likkeenrajoittimen siirryttyd ajon estotilaan lahetetédan tieto ajon esto-
tilasta ulostulosignaalilla (21), joka iimaisee liikkeenrajoittimen toimin-

tatilan

liikkeenrajoittimen siirryttya ajon sallivaan tilaan lahetetdan tieto ajon
sallivasta tilasta ulostulosignaalilla (21), joka ilmaisee liikkeenrajoitti-

men toimintatilan
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PATENTKRAV

1. Elektronisk rérelsebegransare (1), omfattande en ingang fér korgens lagesdata

(2), utrustning (4) fér bestdmning av korgens hastighet, utrustning (9) for

5 bestamning av den av korgen ftillryggalagda strackan, en timer, utrustning (5)
for styrning av atminstone en anordning (14, 15) for stopp av hisskorgen, ett

antal gransvéarden fér hisskorgens tillatna rérelse, sasom gransvardet (36, 37)

som anger hisskorgens hogsta tillatna hastighet, gransvardet for den av
hisskorgen tillryggalagda strdckan och en tidsférdrdjning, och vilken

10 rérelsebegransare (1) dessutom omfattar en hastighetsévervakare som styr
atminstone en anordning for stopp av hisskorgen nar hisskorgens hastighet (38)
Overskrider gransvardet (36, 37) som anger hisskorgens hogsta tillatna
hastighet, och vilken rérelsebegréansare omfattar atminstone tva olika styrningar

for styrning av hisskorgens stoppanordning (14, 15), namligen:

15 - en forsta styrning som omedelbart styr atminstone en anordning (14, 15) for

stopp av hisskorgen och

,,:5' - en andra styrning som styr atminstone anordning (14, 15) for stopp av
"ree hisskorgen nar den av hisskorgen tillryggalagda strackan och/eller
ot tidsférdréjningen éverstiger ett forutbestamt varde

20 kannetecknad av, att utrustningen (5) for styrning av atminstone en anordning for

stopp av hisskorgen omfattar utrustning (22) som styr maskineribromsen (14)

"2 och utrustning som bryter motorns effektmatningskrets (23).

":': 2. Rorelsebegransare (1) enligt patentkrav 1, kannetecknad av, att
$ Tee rorelsebegransaren omfattar en férsta ingang fér en forsta aktiveringssignal
feedt 25 (17) som aktiverar den férsta styrningen fér omedelbar styrning av hisskorgens
e’ stoppanordning (14, 15) samt en andra ingang fér en andra aktiveringssignal

(18) som aktiverar den andra styrningen for styrning av hisskorgens
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stoppanordning (14, 15) nar den av hisskorgen tillryggalagda strackan och/eller

tidsfordrojningen overstiger ett férutbestdmt varde.

3. Rorelsebegransare enligt patentkrav 1 eller 2, kédnnetecknad av, att
rorelsebegréansaren omfattar en férsta ingang fér hissystemets statussignal
(19), vilken statussignal innehaller atminstone information om hissystemets

servicekorningstillstand.

4 Rorelsebegransare enligt nagot av de féregaende patentkraven, kdnnetecknad
av, att rérelsebegransaren omfattar en utgang fér en signal (20) som indikerar

hisskorgens hastighet och/eller hisskorgens lage.

5. Rorelsebegransare enligt nagot av de féregaende patentkraven, kdnnetecknad
av, att rérelsebegransaren omfattar en utgang fér en signal (21) som indikerar

rérelsebegrénsarens (1) funktionstillstand.

6. Rorelsebegransare enligt nagot av de féregadende patentkraven, kédnnetecknad
av, att rorelsebegransaren omfattar ett besténdigt minne (24) i vilket lagrats

atminstone information om blockering av hissens kérning.

7. Rorelsebegransare enligt nagot av de féregaende patentkraven, kdnnetecknad
av, att i samband med rérelsebegransaren finns en handmandvrerad switch

(25) for nollstallning av hisskérningens blockering.

8. Rorelsebegransare enligt nagot av de féregaende patentkraven, kdnnetecknad
av, att gransvardena for hisskorgens tillatna rorelse omfattar en férsta
uppséattning gransvarden (26A, 26B) foér hisskorgens rérelse i hisschaktet i
servicekorningstillstand och en andra uppséttning gransvarden (27A, 27B) fér
hisskorgens rorelse i hisschaktet vid normalkérningstillstand, och att den férsta
uppsattningen grénsvarden sétter granserna for hisskorgens rorelse i
hisschaktet langre fran schaktets dndar (28A, 28B) &n den andra uppsattningen
gransvarden for att ett tillrackligt stort och sakert serviceutrymme (29A, 29B)

ska sdkerstallias i hisschaktet i servicekorningstillstandet.
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9. Rorelsebegransare enligt nagot av de foregaende patentkraven, kdnnetecknad
av, att ingangen for korgens lagesdata (2) omfattar en ingang for information
om identifierare fér andlagena (26A, 26B, 27A, 27B) i hisschaktet.

10. Rorelsebegransare enligt nagot av de foéregaende patentkraven,
kannetecknad av, att gransvdardena foér den tillatna rérelsen omfattar

gransvarden (34) fér hisskorgens rérelse i hisschaktet under byggnadstiden.

11. Rorelsebegransare enligt nagot av de féregaende patentkraven,
kdannetecknad av, att rorelsebegransaren omfattar en ingang (2, 3) for tva av

varandra oberoende uppgifter om korgens lage och/eller tvd av varandra

oberoende uppgifter om korgens hastighet.

12. Rorelsebegrénsare enligt nagot av de féregdende patentkraven,
kdnnetecknad av, att rorelsebegransaren omfattar utrustning (35) fér lasning

av den mekaniska hastighetsbegrénsarens hjul (16).

13. Rodrelsebegréansare enligt nagot av de féregaende patentkraven,
kdnnetecknad av, att rorelsebegréansaren omfattar utrustning (22) for

styrning av en bromsanordning som hugger fast i gejden (33).

14. Forfarande for styrning av en elektronisk rérelsebegransare, vilket férfarande

omfattar stegen:
- hisskorgens (31) lagesdata (2) méats

- hisskorgens hastighetsdata (3, 38) bestdms genom maétning och

hastighetsdata jamférs med gransvardet (36, 37) for den hdégsta tillatna

hastigheten.

kannetecknat av, att:
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- nar hastigheten Overstiger gransvardet for den hogsta tillatna hastigheten

styrs atminstone maskineribromsen (14) och motorns effektmatningskrets

(23) bryts

- maskineribromsen (14) styrs och motorns effektmatningskrets (23) bryts

omedelbart nér den forsta styrningen aktiverats eller

- ndr den foérsta styrningen aktiverats bestdms en eventuell tidsférdréjning

med en timer och efter den eventuella tidsférdréjningen

- bestdams den av hisskorgen tillryggalagda strackan genom att dndringen av

korgens lagesdata (2) méts

- nar den tiliryggalagda stréackan oOverstiger ett férutbestdmt gransvarde for
strackan styrs atminstone maskineribromsen (14) och motorns
effektmatningskrets (23) bryts.

15. Forfarande enligt patentkrav 14, kdnnetecknat av, att forfarandet omfattar

stegen:
- den férsta (17) och den andra (18) aktiveringssignalen lases

- den forsta styrningen aktiveras fér omedelbar styrning av atminstone en
anordning (14, 15) fér stopp av hissen enligt den forsta aktiveringssignalen

(17) eller

- den andra styrningen aktiveras for styrning av atminstone en anordning for
stopp av hisskorgen enligt den andra aktiveringssignalen (18), och
hisskorgens stoppanordning styrs nar den av hisskorgen tiliryggalagda
strackan och den eventuella tidsférdréjningen 6verstiger férutbestdmda

gransvarden.

16. Forfarande enligt patentkrav 14 eller 15, kdnnetecknat av, att férfarandet

omfattar stegen:
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- hisskorgens ldgesdata (2) avldses i hisschaktet

- hissystemets statussignal (19) avlases och pa grundval av signalen avgérs

hissystemets tillstand

- atminstone en av hisskorgens stoppanordningar (14, 15) styrs pa féljande

satt:

- i servicekérningstillstandet jamférs hisskorgens lagesdata (2) med
gransvardena (26A, 26B) fér hisskorgens rérelse i hisschaktet i
servicekérningstillstdnd och om hisskorgen nar gréansen styrs atminstone en
anordning for stopp av hisskorgen enligt den férsta alternativt den andra

styrningen

- i normalkérningstillstand jamférs hisskorgens ldgesdata med gransvardena
(27A, 27B) fér hisskorgens rorelse i hisschaktet i normalkérningstillstand och
om hisskorgen nar grénsen styrs atminstone en anordning (14, 15) f6r stopp

av hisskorgen enligt den forsta styrningen

17. Férfarande enligt patentkrav 14-16, kdnnetecknat av, att rérelsebegrénsaren
omfattar ett besténdigt minne (24) och en handmanévrerad switch (25) och att

férfarandet omfattar stegen:

- nar hisskorgens stoppanordning (14, 15) styrts blockeras nésta kérning
genom att rérelsebegransaren évergar till kdrblockeringstillstand och genom

att uppgift om detta lagras i rérelsebegransarens bestandiga minne (24)

- den handmanévrerade switchen (25) avldses och nar switchens lage éndras

sa att den tillater havning av blockeringstilistandet havs detta.

18. Forfarande enligt patentkrav 14-17, kdnnetecknat av, att férfarandet omfattar

stegen:
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nar rérelsebegransaren Gvergar till kérblockeringstilistand sands information
om korblockeringstillstindet med utsignalen (21), som indikerar

rérelsebegransarens funktionstilistand

nar rorelsebegransaren 6vergar till tillstandet som tilldter kérning sands
information om tillstandet som tillater kérning med utsignalen (21), som

indikerar rérelsebegransarens funktionstillstand.
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