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Titel: Karusselltir

Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Karusselltir gemdB dem Oberbe-
griff des Patentanspruches 1. Eine derartige Karusselltlur
ist aus der EP 0 296 134 B1 bekannt geworden.

Karusselltiiren benétigen einen hohen Sicherheitsstandard
und sind deshalb mit den verschiedensten Sicherheitsein-
richtungen ausgestattet. Dieses sind z.B. Sensorieisten,
die an den Eingangspfosten der feststehenden Trommeiwénde
befestigt sind. Bei einem Ansprechen dieser Sensoren wird
das Drehteil der Karusseiltiur sofort stillgesetzt, um Ge-
fahrenmomente zu beseitigen. Ferner sind Infrarotsensoren
an der Decke méglich bzw. kapazitive Sensoren, die auf den
Fllgeln der Tur befestigt sind. Es konnen aber auch genau-
sogut mechanische Kontaktleisten angebracht werden, die
alle den gleichen Sinn haben, d.h. bei Beruhrung bzw. bei
in den Bereich des Sensors kommenden Personen oder Teilen
die Tur auf eine Langsamfahrt bzw. zum Stillstand gebracht
wird, d.h. der Antrieb der Tur, welcher auf motorische Art
und Weise durchgefihrt wird, muB entsprechende Befehie er-
halten. Die Antriebsmotoren kénnen neben Gleichstrommotoren
auch Wechselstrommotoren sein, die entsprechend mit einem
Regler bzw. Frequenzumrichter versehen sein missen, um eine
Regelung der Dreh;ah1 zZu erreichen. Zur Messung der Dreh-
zah1 des verwendeten Motors kann beispielsweise ein Tacho-
generator bzw. ein Inkrementalgeber verwendet werden.

Die Solldrehgeschwindigkeit der Karusselltir kann z.B. ne-
ben einer Grundgeschwindigkeit auch eine Behinderten- und
eine Gehgeschwindigkeit beinhalten. Diese Geschwindigkeiten
kénnen Uber Soliwertvorgaben individuell den Bedirfnissen
angepaBt werden. Die Steuerung der Tur kann entweder uber
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eine speicherprogrammierbare Steuerung bzw. Uber eine Re-
laissteuerung oder MP-Steuerung realisiert werden.

In cer Regel stehen bei nicht frequentierten Tiren die TlUr-a
fllgel still, d.h. der Innen- und AuBenbereich ist durch
die am Drehkreuz befestigten Fllugel abgeschiossen. Beim An-
ndhern einer Person wird Uber Infrarotmeider oder Radarmei-
der die Steuerung aktiviert, und die Tlur beginnt zu laufen.
Dieses kdnnte beispielsweise eine Gehgeschwindigkeit sein,
die nach dem Verlassen der Tur durch die Person wieder auf
eine Grundgeschwindigkeit, welche reduziert gegeniiber der
Gehgeschwindigkeit ist, herabgesetzt werden. Damit die Tir
aber nicht sténdig'weiter1ﬁuft, wird in der Regel nach ein-
stellbaren Umdrehungen die Tur dann zum Stillstand ge-
bracht.

Diese Art von Tlren lassen sich z.B. fur den Nachtbetrieb
verriegeln, was automatisch in einer Grundposition Uber
elektrisch herausfahrbare Bolzen geschieht.

Da die Tluren aufgrund ihrer groRen Flugelbreiten eine
enorme Schwungmasse haben, ist es schwierig, diese Drehbe-
wegung innerhalb klrzester Zeit zum Stilistand bzw. zur Re-
versierung zu bringen. Dieses ist nur mit Hilfe einer ent-
sprechenden Steuerelektronik in Verbindung mit Bremselemen-
ten méglich.

Die Aufgabe der Erfindung ist es, eine Karusselltir der
eingangs genannten Art zu schaffen, die sich durch einen
fast vollstédndig automatisierten Steuerungsabiauf, insbe-
sondere im Hinblick auf die Optimierung der Betriebssicher-

heit fir den Benutzer, auszeichnet.

Erfindungsgemdf wird die Aufgabe durch die im Kennzeichen °*
des Hauptanspruches festgehaltenen Merkmale geldst.
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Die Steuerung der Drehgeschwindigkeit, welche unterschied-
lich fur verschiedene Anwendungsbereiche ist, wird durch
eine zentrale Datenverarbeitungseinheit gewdhrieistet. In
dieser Datenverarbeitungseinheit wird im Rahmen eines Ab-
laufprogrammes all das an Informationen verarbeitet, wel-
ches Uber externe Sensoren z.B. Infrarot- oder Radarmelder
oder Taster und in Verbindung mit den vorgegebenen Drehge-
schwindigkeiten, welche voreingestellt, z.B. Uber Potentio-
meter gewdhlt, werden kdénnen. Gleichzeitig muB von dem an-
geschlossenen Motor eine Riuckmeldung erfolgen, die z.B. von
einem Inkrementalgeber ein entsprechendes Impulsmuster lie-
fert bzw. von einem Tachogenerator, der einer der Motor-
drehzahl proportionale Spannung liefert. Um im Gefahrenfall
die TUr unmitteibar zum Stillstand zu bringen, ist auch
eine Bremse angeschlossen, deren Befehle im Frequenzumrich-
ter oder in der Motorregelung bzﬁ. in der Steuerung und im
Mikroprozessor verarbeitet werden.

Uber den verwendeten Mikroprozessor wird gleichzeitig ein
Multitasking-Betriebssystem verarbeitet, weil in diesem
Fall besonderer Wert auf die sicherheitstechnischen Belange
der Karusselltlr gelegt wird. Dieses wird insbesondere dann
deutlich, wenn man sich die nachfolgend beschriebenen kon-
tinuieriich ablaufenden Tests der einzelhen Operationspro-
gramme verdeutlicht.

Dabei ist es die komplexe Aufgabe eines Multitasking-Be-
triebssystemes, die Datenverarbeitung in fest umrissene Ab-
laufprogramme zu untergliedern, die einzeln betrachtet
leicht verstadndlich sind, und demnach entsprechend verein-
facht werden kénnen und auch fir den Servicetechniker keine
Probleme bereiten, da er im Falle eingr Stérung defekte
Komponenten einfach und leicht austauschen kann. Das Multi-
tasking-System pruft insbesondere die Systemkomponenten
CPU, RAM und ROM auf ihre Funktionsfahigkeit.
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Im Wege der Steuerung der einzelnen Operationsprogramme ist
es notwendig, auch prioritdtsgesteuertes Starten bzw. Si-
cherheitsiiberwachungen durchzufihren. Dieses ist insbeson-
dere dann notwendig, wenn bestimmte Funktionen in einem
vorgegebenen Muster ablaufen sollen.

Als Besonderheit ist eine Zeitverwaltung integriert, die
aus zwei unabhdngigen Zeitbasen besteht, was insbesondere
fir die Sicherheitssysteme einen wesentlichen Aspekt dar-
stellt. Der erste Timer erzeugt z.B. den Betriebs-
systemtakt, wobei der zweite unabhidngige Timer flir einen
Watch-Dog zur Verfligung steht. Dieser Watch-Dog muB zy-
kl1isch von einem Task getriggert werden, damit dieser nicht
einen unvermeidbaren CPU-Reset erzeugt. Dieses Verfahren
garantiert einen sehr hohen Schutz fiir den Betreiber und
Benutzer einer Karusselltur.

Da bei dem erfindungsgemédfen Gegenstand die sicherheits-
technischen Belange im Vordergrund stehen, ist es notwen-
dig, daB alle relevanten Rechnerkomponenten auch intern ge-
prift werden kénnen und missen. Dabei werden diese Kompo-
nenten wie CPU, Programmspeicher (EPROM kurz ROM) und Da-
tenspeicher (RAM) im einzelnen getestet. Beim CPU-Test ist
die Prozedur voil auf die aktuelle CPU abgestellt. Es han-
delt sich hierbei um einen hochwertigen CPU-Test, der fol-
gende Teiltests enthdlt: Registertest, CPU-Status-Wort-
Test, Test der Abfragemdglichkeiten, sonstige Tests. Da die
Prozedur dieses Testes jeweils einen Ausgang fir einen
gutes und ein schlechtes Testergebnis hat, muB das aufgeru-
fene Programm danach dann entsprechend reagieren.

Beim Registertest wird die Schreib-Lese-Fahigkeit des Regi-
sters einschlieBlich des Ubersprechens zwischen einzelnen
Bits gepriuft. Jedes CPU-Register wird mit verschiedenen
Bit-Mustern beschrieben. Anschliefend wird das Register
wieder gelesen, wobei das Ergebnis mit der Sollvorgabe
verglichen wird. Somit wird beispielsweise ein Unterpro-
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gramm mit definierter RlUckkehr gepriuft, was eine Priifung

- verschiedener Returnadressen beinhaltet. Fehlerhafte Funk-

tionen werden Uber den Fehlerausgang gemeldet.

Beim CPU-Status-Wort-Test wird gepriuft, ob die Setz- und.
Ricksetzbarkeit der Statuswdrter ordnungsgemaB durchgefiihrt
wird. Auch hier wird eine entsprechende Auswertung vorge-
nommen.

Das Multitasking-Betriebssystem muB selbstverstiandlich meh-
rere Operationsprogramme und Ablaufprogramme verwalten kén-
nen. Ein Operations- oder Ablaufprogramm im Sinne der Spe-
zifikation ist ein abstrakter Datentyp oder eine Opera-
tionsmenge. Dieses Paket ist fur die komplette Verwaltung
zusténdig. Ein Operationsprogramm ist ein Programm, welches
in sich abgeschlossen ist und eine definierte Aufgabe zu.
erfillien hat. Es kann lUber Schnittstellen auf externe Ge-
rdte zugreifen, so daB diese Aufgabe auch richtig erfillt
werden kann.

Im Grunde genommen ist die Operationsprogrammverwaltung
eine Prioritatensteuerung mit Selbstaufgabe. Fir jedes Ope-
rationsprogramm sind alle relevanten Daten in einem Spei-
cher gespeichert. Dabei sind mehrere Speicher in einem Vek-
tor hintereinander angeordnet, und die Reihenfolge bestimmt
die Prioritdt eines Operationsprogrammes. Das gesamte Paket
verwaltet fur jedes Operationsprogramm getrennt den jewei-
ligen Programmstatus. Der Programmstatus sagt aus, ob ein
Operationsprogramm lauffdhig ist oder sich im Wartezustand
befindet.

Es ist auch méglich ein Operationsprogramm mit einer Zeit-
verzdgerung zu starten. Mit dieser Funktion kann ein belie-
biges Operationsprogramm von einem anderen Operationspro-
gramm gestartet werden. Damit die Operationsprogramme auch
in sich getestet werden, werden sie insofern auch lberge-
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ordnet zeitlich Uberwacht. Diese Uberwachung der Operati-
onsprogramme l1duft in einer Schleife ab.

- Eine ganz entscheidende Forderung fiir ein Mikroprozessor- ¥

system, welches als Sicherheitssystem eingesetzt wird, ist

5 das Vorhandensein einer zweiten Zeitbasis. Diese zweite
Zeitbasis ist beim vorliegenden erfindungsgeméBen Gegen-
stand ein Watch-Dog. Dieser Watch-Dog wird durch einen
Triggerimpuls stédndig angestoBen und gibt in dem Augenblick
ein Fehlersignale, wenn er nicht rechtzeitig getriggert

10 wird. 7

Die vorbeschriebenen Tests der einzeinen Operationspro-
gramme im Ablaufprogramm haben die Aufgabe, das sicher-
heitsrelevante Niveau einer Karusselltiir und deren Steue-
rung zu heben. So wird beispieisweise stdndig gepriift, ob

15 die Abschaltrelais funktionieren und die CPU in einzelnen
Schritten getestet, sowie eine ROM-Prifung und ein nicht-
zerstbrender RAM-Test segmentweise durchgefiihrt. In einem
Fehlerfall wird eine Fehlerroutine angesprochen, die den
externen Steuerungsausgédngen signalisiert, daB ein Fehler

20 vorljegt. Es wird die Notabschaltung gestartet und auch
Uberprift, ob die Notabschaltung stattgefunden hat. Dabei
wird der Motor ausgeschaltet und die Bremse eingeschaltet.
Gleichzeitig wird eine Anzeige aktiviert, die signalisiert,
daB das System weitgehend isoliert ist.

25 Desweiteren wird von der programmierbaren Steuerung iiber-
pruft, daB der Motor nicht eingeschaltet ist und auch
gleichzeitig die Bremse eingeschaltet wird. Eine Uberpri-
fung der Tachospannung geht dahin, daB ein maximaler Wert, -
welcher ein MaB fir die Drehgeschwindigkeit der Karussell-

30 tir ist, nicht Uberschritten wird. Ebenfalls wird {ber- N
pruft, daB bei eingeschaltetem Motor die Tachospannung nach
einer definierten Zeit nicht mehr der Stillstandspannung
entspricht. Dabei lernt ein Organisétionsprogramm auch nach
einer definierten Zeit bei einem Drehzahiwechsel die ent-



WO 93/18444

10

15

PCT/DE92/01040

sprechend dem Tacho abgegebene Spannung. Hierdurch wird er-
reicht, daf in Abh&ngigkeit der Tachospannung die entspre-
chende Drehzahivorgabe eingehalten wird. Es kann somit kein
Fehler auftreten. Tritt bei einem Test auch nur der kliein-
ste Fehler auf, so wird durch einen Programmschritt das
entsprechende Operationsprogramm im Ablaufprogramm weitest-
gehend isoliert, und es wird eine kontrollierte Notabschal-
tung durchgefihrt. Dieses kann z.B. die Ansteuerung eines
externen Relais bedeuten, oder aber auch ein zus&tzliches
Abschaltrelais kann angesteuert werden. Auch ist es mdg-
lich, weitere zusdtzliche Funktionen, die bisher nicht aus-
fuhrlich beschrieben wurden, mit Hilfe dieses Systems Uber-
wachen und durchfiihren zu lassen.

Es wird anhand des in den Zeichnungen schematisch darge-
stellten Ausfihrungsbeispieles die vorliegende Erfindung

ndher erlautert. Es zeigt:

20

25

Figur 1: Regelkreis einer Karusselltir

Figur 2: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente der
Steuerbefehlsverarbeitung zeigt

Figur 3: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente
eines zentralen Rechners zeigt

Figur 4: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente
einer Uberwachung der programmierbaren Steuerung
darstellt

Figur 5: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente des
Integrationsverfahrens der Regelabweichung dar-
stellt

Figur 6: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente
einer Motoriberwachung zeigt
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Figur 7: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente der
Bremsuberwachung zeigt

Figur 8: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente der
Sicherheitsuberwachung zeigt

5 Figur 9: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente der
Sicherheitsiliberwachung des Tilrstillstandes dar-
stellt

Figur 10: Blockdiagramm, das die wesentlichen Elemente der
Uberwachung der Langsamfahrt darstellt

10 Figur 11: Blockdiagramm, da die wesentlichen Elemente der
Notabschaltung darsteilt.

Bevor die Einzelheiten der Erfindung ausfiihrlich diskutiert
werden, wird auf folgende hauptsachliche Betrachtung hinge-
wiesen, die sich auf einen typischen digitalen Rechner

15 (Mikroprozessor) bezieht, wie er zuvor erwidhnt wurde. Typi-
scherweise weist ein Mikroprozessor 3 hauptsichiiche Ele-

mente auf,
a) eine zentrale Verarbeitungseinheit
b) einen Informationspeicher ,
20 c) eine Mehrzahl von Ein- und Ausgabeeinheiten.

Der Informationsspeicher dient dazu, Instruktionen und Da-
ten zu speichern, wobei die Instruktionen codierte Informa-
tionsteile darstellen, die Aktivitdten der zentralen Daten-
verarbeitung beeinflussen, und wobei die Daten codierte In-

25 formationsteile darstellen, die von der zentralen Datenver-
arbeitung verarbeitet werden. Eine Gruppe von logisch bezo-
'genen Instruktionen, die in dem Informationsspeicher ge-
speichert ist, wird als ein Programm bezeichnet. Die zen-
trale Datenverarbeitungseinheit liest demgemiB jede In-

30 struktion des Informationsspeichers in einer logisch be-
stimmten Reihenfclge und benutzt sie, um die Prozessaktio-
nen anzuregen. Wenn die Instruktionsfolge .zusammenhingend
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und logisch ist, dann produziert das Programm verstidndliche
und gewlunschte Resultate, ansonsten wird eine Fehlermeidung

erzeugt.

Wie bereits erwdhnt, wird der Informationsspeicher benutzt,
um die zu manipulierenden Daten ebenso wie die die Manipu-
lation beeinflussenden Instruktionen zu speichern. Die zen-
trale Verarbeitungseinheit kann schnell irgendweiche in dem
Inférmationsspeicher gespeicherte Daten zugédnglich machen
und enthdlt Zwischenspeicherregister. Des 6fteren sind die

Daten zur Verarbeitung im voraus nicht bekannt oder kénnen

nicht aus existierenden Informationen hergeleitet werden.
Dieses Problem wird dadurch geldst, daB der Mikroprozessor
mit einer oder mehreren Eingabe- und Ausgabeeinheiten ver-
sehen ist. Die zentrale Verarbeitungseinheit adressiert
dann diese Einheiten und bewirkt die Eingabe und Ausgabe
der Daten von oder zu externen hiermit gekoppelten Einrich-
tungen. Eine alternierende Methode mit der Kommunikation
mit externen Einrichtungen ist die, jeder Einrichtung eine
einzige Adresse zuzuordnen, wodurch es der zentralen Daten-
verarbeitungseinheit méglich ist, die Einrichtungen ails
Speicherplatze zu behandein. Dabei kann z.B. der Ausgang zu
einer Anzeige fihren, die fir den Benutzer vorgesehen ist
oder zu einer peripheren Einrichtung, wie z.B. einer Spei-
chereinheit oder es kdnnen Prozess-Steuersignale gebildet
werden, die die Operationen von einem anderen System beein-
flussen. |

Die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe ist auf eine Si-
cherheit-uberwachte Steuerung einer Karusselltlir ausgerich-
tet. '

Der Motor (2) der nicht dargeste]]tén Karusselltir kann
sowohl ein Gleichstrom- als auch Wechselstrommotor sein.
Mit dem Motor fest verbunden ist ein Tachogenerator (3) _
oder auch ein Inkrementalgeber. Der Tachogenerator (3) lie-
fert eine der Umdrehung des Motors proportionale Spannung,
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welche sich innerhalb eines vorgegebenen Rahmens bewegen
muB. Wird ein Inkrementaigeber statt des Tachogenerators
(3) verwendet, so werden Impulse erzeugt, die an den zen-
tralen Mikroprozessor (Rechner) (19) gefiuhrt werden. Ange-
steuert wird der Motor (2) Uber einen Motorregler (1), der
entsprechend dem verwendeten Motortyp entweder ein Regier
oder ein Freguenzumrichter sein kann. Uber die Sollwertvor-
gabe (4) wird dem Motorregier (1) die gewlnschte Drehzanl
vorgegeben. Diese Vorgabe kann durch beispielsweise inner-
halb der Sollwertvorgabe vorhandene Potentiometer oder aber
auch digital erfolgen. Gleichzeitig wird auch von der pro-
grammierbaren Steuerung (5) dem Motorregier (1) eine Regel-
freigabe (18) erteilt. Diese Regelfreigabe (18) geht auch
gleichzeitig an den zentralen Rechner (19). Soll die Tiur
zum Stillistand gebracht werden, so wird die Regeifreigabe
in ein Bremssignal (17) getauscht, was eine nicht darge-
stellte Bremse aktiviert. Gleichzeitg wird die Sollwertvor-
gabe (4) auf Null gesetzt. Das Bremssignal (17) wird auch
dem zentralen Rechner (19) zugefihrt. Wie die Beschreibung
zeigt, ist das in Figur 1 dargestellte Schema ein in sich
geschlossener Regelkreis.

Bei der Sollwertvorgabe (4) kdnnen beispielsweise drei ver-
schiedene Geschwindigkeiten vorgegeben werden. Dieses kén-
nen z.B. eine Gruhdgeschwindigkeit, eine Behindertenge-
schwindigkeit und eine normale Gehgeschwindigkeit sein.
Eine individuelle Anpassung ist Uber die Sollwertvorgabe
(4) fur die verschiedensten TlUrtypen als auch fir die ver-
schiedensten Gegebenheiten méglich.

Bei der programmierbaren Steuerung (5) handelt es sich um
eine zentrale Steuereinheit, die entweder digital oder in
Relaissteuerung aufgebaut sein kann. Hier gehen aufgrund
von Meldungen z.B. Programmschalter, Radarmelder oder auch
andere Befehlsgeriate Signa]e ein, die eine Regelfreigabe
erzeugen oder aber auch ein Bremssignal wirksam werden ias-
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sen. Ein Anwendungsfall wédre z.B., daB beim Stillstand der
Tlr im Normaifall erst beim Betreten der Tir eine Rotati-
onsbewegung der Fllgel einsetzt. Nach dem Verlassen kann
die Tur noch eine Umdrehung weiterlaufen und genht dann,

5 wenn keine neue Person in den Tilrbereich eintritt, wieder
in den Stillstand zuruck. Genausogut ist es mdglich, daB
die TUr mit einer Grundgeschwindigkeit, die langsamer ist
als die normale Gehgeschwindigkeit, 14uft und erst dann,
wenn der Radarmelder oder Infrarotmelder ein Begehen der

10 Tur signalisiert, in eine andere Geschwindigkeit umschal-
tet. Genausogut geht die Vefriege1ungssensorik, wie z.B.
Windbremse oder aber auch Nachtverriegelung, als Steuersi-
gnal in die programmierbare Steuerung (5) ein. Wenn ein
oder mehrere Flligel der Tir weggeklappt sind, darf eine

15 Verriegelung und damit auch keine Fahrt der Tir méglich
sein.

FUr behinderte Personen besteht die Moéglichkeit, auBen an
der TuUr einen sogenannten Handicap-Taster zu bet&tigen. Bei
der Betatigung dieses Tasters l1iuft die Tlur automatisch

20 langsamer, was insbesondere fir &ltere Menschen eine bes-
sere Begehung der Tir erméglicht. Ubergeordnet zu allen an-
deren Funktionen ist auch ein Sicherheitsstopp méglich, der
durch eine besondere Sensorik ausgeldst wird, in diesem
Falle kommt die TUr sofort automatisch zum Stehen.

25 Bei heute auf dem Markt befindlichen Sicherheitsdrenhtiren
ist auch eine sogenannte Sicherheitslangsamfahrt (14) mog-
lich, die dann ausgelidst wird, wenn eine Person sich in
einem bestimmten Sicherheitsbereich befindet und nicht zu
Schaden kommen soll. In diesem Falle geht die Tur in eine

30 niedrigere Geschwindigkeit und h&lt somit Schaden von der
sich innerhalb der Tur befindiichen Person ab.
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Karusselltliren haben eine bevorzugte Grundstellung (116),
die so ausgerichtet ist, daB z.B. bei einer vierfliligeligen )
Tlr sowohl zum Innen- als auch zum AuBenbereich ein Kabi-
nett der Tur frei zugdnglich ist. In dieser Stellung ist

5 auch eine Tlrverriegelung (16) mdéglich, welche Uber elek-

trisch betriebene Verriegelungen rea]isiert wird.

In der Figur 2 ist die programmierbare Steuerung (5) ails
Blockschaltbild dargestelit, um deutlich zu machen, welche
Befehlseingdnge und —ausgidnge vorzugsweise vorhanden sind.

10 Uber die Befehiseingdnge (6), (7) und (8) kénnen beispieis-
weise Befehle externer Taster oder Melder oder Sensoren in
die programmierbare-Steuerung (5) eingelesen werden. Uber
den Eingang (9), welcher fir Bewegungssensoren vorgesehen
ist, wird der programmierbaren Steuerung (5) signalisiert,

15 wenn sich innerhalb eines Sensorbereiches, sei es Infratrot
oder Radar, eine Person befindet. Die bereits vorbespro-
chene Fillgelverriegelung kann {ber den Eingang (10) gemei-
det werden. An dem Eingang (11) befindet sich die Verriege- '
lung fir die Verriegelungssensorik. Der Befehf des Handi-

20 cap-Tasters (12) und der Befehl des Sicherheitsstopps (13)
werden ebenfalls an die programmierbare Steuerung (5) ge-
liefert. Wird von einem Sensor signalisiert, daB sich Per-
sonen in irgendeinem Gefahrenbereich befinden, der nicht
zum Stillstand der Tur fihren muB, wird Uber den Sicher-

25 heitseingang (14) eine Langsamfahrt der programmierbaren
Steuerung (5) signalisiert. Befindet sich die Karusselltur
in der Grundstellung (116), so kann in dieser Stellung auf-
grund weiterer Befehle die programmierbare Steuerung (5)
eine Verriegelung der Tir vornehmen. Diese Position (116) :

30 der Grundstellung ist auch deshalb notwendig, um die Tiir in \
ihren einzelnen Funktionen genau zu definieren. Bei Nacht-
betrieb kann auch Uber einen weiteren Sensor eine Beleuch-
tung (15) Uber die programmierbare Steuerung (5) einge-
schaltet werden.
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Neben den vorbeschriebenen Eingé&ngen hat die programmier-
bare Steuerung (5) auch Ausgdnge, die nach Verarbeitung der
eingehenden Signale Befehle sowohl an den angeschiossenen
Mikroprozessor (18) als auch an den Motorreglier (1) geben.
Hier ist besonders das Start-Stopp-Signal (20) zu nennen,
welches eine Reglerfreigabe des Motorregiers (1) bewirkt
und auch gleichzeitig dem Mikroprozessor (19) signalisiert,
daB entweder die TuUr gestartet werden kann bzw. in einen
Stillstand verbracht werden muf3. Aufgrund der angeschlosse-
nen Sensorik kdnnen wie vorbeschrieben verschiedene Dreh-
zahivorgaben getdtigt werden. Diese Drehzahivorgaben werden
in einem Drehzahlcode (21) an die Sollwertvorgabe (4) und
auch gleichzeitig an den Mikroprozessor geliefert. Die
Sollwertvorgabe (4) liefert aufgrund der entweder einge-
stellten Drehzahl bzw. der vorgegebenen Codedrehzahl (21)
eine Drehzahlspannungsvorgabe:(22), sowohl an den Motorreg-
ler (1) als auch wiederum zur Kontrolle an dén Mikroprozes-
sor (19). Entsteht aufgrund eines Fehlers innerhalb des Mo-
torreglers (1) z.B. ein Frequenzumrichterfehler (23), so -
wird dieser an den Mikroprozessor (19) geliefert. Der Mi-
kroprozessor (19) wirde in diesem Falle eine ‘Abschaltung
des Systemes bewirken. Auch das Tachosignail (24) wird an
den Mikroprozessor (19) geliefert, damit sichergestellt
ist, daB bei einem Motordrehbefehl sich auch der Motor
dreht und somit eine Rickmeldung zu erfolgen hat.

Erkennt der Mikroprozessor (19) einen Fehler irgendeiner
Art, so wird Uber das Reglerstoppsignal (25) ein Befehl zur
Regelfreigabeabschaltung abgegeben. Dieses bewirkt, daB der
Motorregier (1) abgeschaitet wird und gieichzeitig das
Bremssignal (17) gegeben wird. Neben der Regelvorgabenab-
schalitung kann auch noch Uber einen weiteren Pfad eine zu-
sdtzliche Sicherheit erreicht werden, indem {iber den Aus-
gang (26) des Mikroprozessors (19) der Frequenzumrichter
vom Netz getrennt wird. Auch hier wird der Ausgang Uber
eine RUckmeldungsiinie (27) Uberwacht, um sicherzusteilen,.
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daB der Freugenzumrichter abgeschaltet wird. Wird ein Wech-
selstrommotor verwendet, so ist es notwendig, auch diesen
von dem Frequenzumrichter zusdtzlich abzuschalten, damit
keine Ruckwirkungen in den Frequenzumrichter laufen. Dieses
wird Uber einen weiteren Befehl (28), der wiederum rickge-
meldet wird, Uber die Verbindung (29) zum Mikroprozessor
(19) erreicht. Ist die erfolgreiche Abschaitung des Motor
durchgefiihrt, so wird Uber die Meldelinie (30) ein Bremssi-
gnal an den Motor gegeben, der wiederum auch lber die Ver-
bindung (31) an den Mikroprozessor (19) riickgemeldet wird.

Bei Auftreten irgendeines der auswahlweise vorbeschriebenen
Fehler wird eine Sammeistérmeidung (32) auf einen poten-
tialfreien Kontakt gemeldet. Hier k&nnen beiiebige Signal-
gerdte angeschlossen werden.

Aufgrund der gewdhlten Ausfihrung werden alle logischen Zu-
stande auf Plausibilit&t abgefragt, d.h. z.B. Reglierstopp
danach Bremse einlegen und Stillstand des Motors abfragen.
Wird diese Reihenfolge nicht eingehalten, so erkennt das
Systeh, daB ein Fehler vorliegt, und es wiirde eine Notab-
schaltung eingeieitet. Auch in diesem Fall wird weiterhin
Uberprift, ob sich die Drehzahi verringert und die Bremse
eingelegt ist. Sind alle Befehle ordnungsgemaB ausgefiihrt
worden, dann arbeitet die programmierbare Steuerung (5)
entsprechend den Vorgaben. Aufgrund dieser Gegebenheiten
ist es mdglich, aus dem Mikroprozessor (19) auch eine Feh-
lermeidung zu erhalten, wo sich im Falle des Falles ein
Fehier innerhalb des Systemes eingeschlichen hat. Hierfur
sind z.B. die Ausgénge (33) vorgesehen, die meiden, wann
ein Fehler im Rechner selbst aufgetreten ist. Ist ein Feh-
ler im Bereich der Bremse eingetreten, so wird dieses iber
den Ausgang (34) dem Betreiber mitgeteilit. Ein Fehler des
Regiers wird Uber den Pfad (35) signalisiert. Ist gar in
der programmierbaren Steuerung (5) ein Fehler aufgetreten,
so wird dieser Uber die Fehlermeldung (36) nach auBen hin
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signalisiert. Durch diese Verguickung wird der Prozessor
(19) selbst Uberwacht.

Neben den bereits erwdhnten Eingdngen befindet sich am Mi-
kroprozessor (19) ein weiterer Eingang, der bei AKtivierung
eine sofortige Sti]]setzung der Karusselltlr bewirkt, nam-
lich der Sicherheitsstopp (37). In diesem Falle wlirde
zunachst das Reglerrelais abgeschaltet, dann der Regler zu-
sdtzlich vom Netz getrennt, und der Motor auch noch einmal
vom Regler getrennt werden. Erst zuletzt wird die Bremse
eingelegt. Hiernach wird weiterhin kontrolliert, ob sich
die Drehzahl verringert, was aufgrund der anstehenden Dreh-
zahlspannung oder Impulse innerhalb einer bestimmten Zeit
geschehen muB. Als letztes wird der definitive Stillstand
der Karusselltlr uUberprift.

Wird Uber einen externen Schalter z.B. den Handicap-Taster
(12) der Befehl fur die Langsamfahrt (38) gegeben, so geht
dieses auch direkt an den Mikroprozessor (19). Damit der
Mikroprozessor (19) aber auch mit seiner internen Zeitbasis
selbstiberwacht wird, ist eine zweite Zeitbasis vorhanden,
die in einem Watch-Dog-Timer (39) untergebracht ist. Dieser
Watch~-Dog-Timer (39) verarbeitet die von der Zeitbasis des
Prozessors gelieferten Triggersignaie (40) mit seiner in-
ternen Zeitbasis. Ist hier eine Ubereinstimmung gegeben, so
wird ein Reset-Signal (41) an den Prozessor zur weiteren
Bearbeitung und damit zum ungestdrten Betrieb gegeben.
Tritt ein Fehler innerhalb des gesamten Systemes auf, wird
die Anlage stillgesetzt und kann erst durch einen Service-
techniker wieder neu gestartet werden. Dieses trifft auch
fur den Rechner zu, der sich selbst Uberwacht und im Falil
des Auftretens eines Fehlers auch die gesamte Anlage still-
setzt. Alle Programmiiberwachungen laufen im Millisekunden-
bereich ab.
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Neben den bereits geschilderten Uberwachungsprogrammen und
Ablaufen sind Ubergeordnete Operationsprogramme vorhanden,
die den Ablauf der Systeme, d.h. aller Sicherheitsfunktio-

nen noch einmal Uberwachen.

In den nachfolgend beschriebenen Figuren 4 bis 11 werden
Teilaspekte, welche fir den Sicherheitsbereich relevant
sind und damit Operationsprogramme darsteilen, beschrieben.
A1l diese Operationsprogramme laufen in einem zeitlichen
Rhythmus teilweise zeitgleich oder zeitversetzt je nach ge-
winschter Prioritdt ab. Wird so ein Operationsprogramm in
seiner Ausfihrung zu einem bestimmten Zeitpunkt nicht ver-
wendet oder gebraucht, so geht automatisch dieses Programm
in den Uberwachungskreis und wird von dem Rechner (18)
Uberpriift. Dadurch wird sichergestellt, daB alle sicher-
heitsrelevanten Bauteile in mehrfacher Hinsicht auf ihre
Funktionsfdhigkeit hin abgecheckt werden.

Das in der Figur 4 im Blockschaltbild dargestelite Opera-
tionsprogramm ist fir die Uberwachung der programmierbaren
Steuerung verantwortlich. Bei dieser programmierbaren
Steuerung werden vor allen Dingen die Grundfunktionen uber-
wacht. Wird diesem Operationsprogramm der Startbefeh] (486)
gegeben, so beginnt die Prifung, ob bei laufendem Motor
(Regelfreigabe 18) nicht zus&tzlich auch das Signal (17)
fUur die Bremse gegeben wird. Hier wird im Block (42) eine
Uberprifung vorgenommen, ob der Motor eingeschaltet und
auch gleichzeitig die Bremse eingeschaltet sind. Ist neben
dem Motor auch die Bremse eingeschaltet, so gibt es Uber
den Pfad (52) eine Fehlermeldung an die Antriebsfehlerein-
heit (51), die diesen Fehler der Fehlerbearbeitung (53)
weiterleitet, was zu einem Abschaltungsbefehl fiir die ge-
samte Anlage flihren wiirde. Ist jedoch die Bremse nicht ein-
geschaltet und der Motor 1&uft, so wird im Block (43) eine
Uberprifung der Tachbspannung vorgenommen. Diese Tachospan-
nung muB in einem bestimmten vorgegebenen Bereich 1liegen,
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weil ihr Signal ein MaB fir die Motordrehzahl ist. Liegt
die Tachospannung auBerhalb des vorgegebenen Bereiches, so
geht auch hier eine Fehlermeldung (48) an die Antriebsfeh-
lermeidung, die diese weiterleitet an die Fehlerbearbeijtung
(53). Liegt die Tachospannung im vorgegebenen Bereich, so
wird weiterhin Uberpruft, ob bei stehendem Motor die Tacho-
spannung nach einer Zeit x noch gréBer als Null ist. Ist
dieses der Fall, so wird Uber den Block (44) eine Fehler-
meldung Uber (49) und (48) an die Antriebsfehlermeldung
(51) und Fehlerbearbeitung (53) weitergegeben. Ferner wird
noch Uberpruft, ob bei eingeschaltetem Motor die Tachospan-
nung gleich gegen Null sich bewegt. Auch dieses ist ein
Fehler, und er wird Uber die Fehiermeldung (50) an die An-
triebsfehiermeidung (51) weitergeleitet. Da dieses Opera-
tionsprogramm als Teil einer Kette von Operationsprogrammen
im Ablaufprogramm zu sehen ist, geht Uber die' Ruckmeldung
(47) der Befehl an den Start (46), um erneut eine Uberpri-
fung des Ablaufes zu gewdhrieisten. Mit der Fehlerbearbei-
tung (53) wird extern ein Relais geschaltet, was die Anlage
stillsetzt. Ferner wird gleichzeitig ein zweites Bremsre-
lais gesetzt, was zur Folge hat, daB die Karusselltlir zum
Stehen kommt. Natlrlich wird in einem solchen Fall auch das
Operationsprogramm unterbrochen sowie alle weiteren Opera-
tionsprogramme. Ein erneuter Startvorgang der Karusselltir
kann nur durch ein externes Signal erfolgen.

In der Figur 5 ist in einem Regelblock das Integrationsver-
fahren der Regelabweichung beschrieben. Das Verfahren spei-
chert stets einen glltigen Wert in einer Zelle, wo dann zy-
klisch der aktuelle Analogwert eingelesen und integriert
wird. Hierbei ist wichtig, daB bei Uberschreiten des Sol1l-
wertes, der dann glltige Sollwert wieder Ubernommen wird.
Der Vorteil dieses Verfahrens iiegt darin, daB stets der
aktuelle Wert in den Grenzen einer vorgegebenen Hysterese
zur Verfugung steht. Das Verfahren hat daruber hinaus fol-
genden Vorteil, daB auch kleinste Anderungen, zwar nach

ERSATZBLATT



WO 93/18444 PCT/DE92/01040

- 18 -

einer gewissen Zeitverzdgerung, Ubernommen werden. Dagegen
werden grofle Anderungen sofort wirksam. Eventuell Uberia-

gerte Schwingungen werden herausgefiltert und dann vorzei-
chenrichtig berechnet.

5 Das Operationsprogramm erhdlt seinen Start liber den Refehi
(54). Es wird zuerst abgefragt, ob eine der bereits vorbe-
schriebenen drei verschiedenen Geschwindigkeiten vorgewahilt
ist. Ist die Langsamfahrt vorgewdhlit, so wird lber den
Block (55) gemeldet, dafl eine Langsamfahrt vorliegt und die

10 Information Uber den Pfad (58) an den Differenzbildner (59)
weitergegeben. Hier wird die Differenz zwischen dem anste-
henden und dem vorgewdhlten Wert gebildet. Gleichzeitig
wird die Differenz mit den gespeicherten Delta-Werten vor-
zeichenrichtig verrechnet und gespeichert und Uber die

15 Ruckmeldung (60) an das System geliefert. Ist jedoch eine
Langsamfahrt (55) nicht angewdhlt, so wird als néichster
Schritt die Behindertenfahrtgeschwindigkeit (56) abgefragt.
Liegt hier eine Meldung vor, so wird liber den Informations-
pfad (61) die Differenz mit dem gespeicherten Analogwert

20 gebildet. Dieses wird im Differenzbildner (62) durchge-
fuhrt, wo auch wiederum eine Differenz zwischen den gespei-
cherten Delta-Werten vorzeichenrichtig verrechnet und ge-
speichert wird. Die aktuelie Information geht (ber die
RiUckmeldung (60) an das System zuriick. Ist auch die Behin-

25 dertengeschwindigkeit (56) nicht angesprochen, sondern die
normale Gehgeschwindigkeit (57), so wird dieses als Infor-
mation Uber die Leitung (63) an einen weiteren Differenz-
bildner (64) gegeben, wo in gleicher Weise wie bereits vor-
beschrieben, die Differenz und der aktuelle Wert gebildet

30 werden. Auch hier wird eine Rickmeldung Uber (60) an das
System erfoigen.
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Der Sicherheitsstopp fir die Uberwachung Motor-Aus wie er
in Figur 6 beschrieben ist, ist eine Funktion, welche fir
die Uberwachung der Steuerung (5) in bezug auf das zeitlich
richtige Absetzen der Befehle zustdndig ist. Geschieht
diese Uberwachung nicht, wird automatisch die zwangsweise
Notabschaltung durchgefihrt. Uber den Befehl (65) wird das
Startsignal zur Prufung der Motoriberwachung gegeben. Liegt
kein Motorbefehl (66) vor, so wird eine Fehlermeldung (70)
abgesetzt, die ein Zeitglied (69) aktiviert, welches nach
einer vorgegebenen Zeit die Fehlermeldung herausgibt und
Uber (71) die Notabschalitung durchfihrt. Liegt ein Motor-
Aus-Befehl (66) vor, so wird die Motoriiberwachung (67) aus-
geschaltet und die Bremsenuberwachung (68) wird aktiviert.

~Auch der in der Figur 7 beschriebene Ablauf der Bremsen-

Uberwachung ist analog dem der Motoriberwachung anzusehen.
Nach einem Startbefehl (72) wird lUberpriift, ob ein Bremsen-
befehl vorliegt. Liegt dieser Befehl nicht vor, so wird
Uber eine Fehlermeldung (76) wiederum ein Zeitglied (69)
aktiviert, was nach Ablauf der vorgegebenen Zeit eine Not-
abschaltung (71) durchfihrt. Ist jedoch der Bremsenbefehl
(73) positiv, so wird die Bremseniiberwachung (74) ausge-
schaltet und es'wird die Stillistandsuberwachung (75) der
Bremse aktiviert. ‘

Auch die Langsamfahrt, und damit die Uberwachung des Mo-
tors, wird, wie in der Figur 8 dargestellt ist, Uberwacht.
Auch dieses Operationsprogramm erhdlt einen Startbefehl
(77), weicher Uberpruft, ob die Motoruberwachung (78) ein-
geschaltet ist oder nicht. Ist sie nicht eingeschaltet, so
wird eine Fehlermeidung (81) an ein Zeitglied (69) gegeben
und nach dessen zeitlichem Ablauf die unverzigliche Notab-
schaltung (71) ausgefihrt. Ist jedoch die Motoriberwachung
eingeschaltet, so wird sie nach Uberpriufung ausgeschaltet,
und die Langsamiberwachung (80) wird aktiviert, die dann
die weitere Drehgeschwindigkeit des Motors Uberwacht.
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Da bei der Ausliegung des gesamten Ablaufprogrammes der Si-
cherheitsaspekt eine Ubergeordnete Rolle spielt, wird auch
der Stillstand der Tur Uberwacht. Hier wird insbesondere
die Steuerung (5) dahingehend Uberwacht, daB der zeitlich
richtige Ablauf der Befehle durchgefiihrt wird, gleichzeitig
wird aber auch der Antrieb mit Motorregler und Tachogenera-
tor mit Uberpriift. Im Fehlerfall wird automatisch die
zwangsweise Notabschaltung durchgefiihrt. Der Startbefehil
(82) aktiviert die Analogwertuberprifung (83). Liegt kein
Analogwert (83) vor, so wird der Ist-Wert (86) an einen
Vergleicher (87) weitergegeben, weTcheE Uberpriift, ob der
Soll-Wert und der Ist-Wert innerhalb einer bestimmten Band-
breite liegen. Ist der Ist-Wert innerhalb des bestimmten
vorgegebenen Bereiches, so wird in einem Speicher (88) die-
ser Wert abgespeichert. Ein nachgeschaltetes Zeitglied (88)
Uberpruft, ob in der festgesetzten Zeit die Regelabweichung
behoben ist. Ist dieses nicht der Fall, so wird Uber die
Notabschaltung (71) der Antrieb nochmals stillgesetzt. Auch
diese Antriebsstillsetzung (71) wird Uber die.Riickmeldung
(93) rickgemeldet und damit nochmais iUberwacht. Ist der
Soli-Ist-Wert-Vergieich (87) negativ ausgefallen, so wird
diese Regelabweichung (90) an eine weitere Uberpriifung (91)
gegeben. Hier wird ein neues Signal festgelegt, was eine
Geschwindigkeitsreduzierung (92) zur Fo]ge hat. Sollte je-
doch der Analogwert (83) in den vorgegebenen Grenzen lie-
gen, so wird dieser Befehl weitergeleitet an die Uberwa-
chung-Aus (84), die wiederum nachgeschaltet den Startbefehl
(85) fur einen erneuten Start freigibt.

Auch die Uberwachung der Tir in der Langsamfahrt wird da-
hingehend vorgenommen, daB die programmierbare Steuerung
(5) auf Absetzung der richtigen Befehle Uberprift wird, und
auch gleichzeitig damit der Antrieb mit dem Motor und Reg-
ler und Tachogenerator durchgetestet wird. Auch hier wird
in einem Fehlertfall automatisch eine zwangsweise Notab-
schaltung durchgefihrt. Der Startbefehl (94) gibt das
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Startsignal zum AnalogwertUberprifer (95), der bei erfolg-
ter Uberprufung den Wert, sollte er innerhalb der Grenzen
liegen, an die Uberwachung (96) weitergibt, die wiederum
die Uberwachung ausschaltet und einen erneuten Startbefehl
(97) fiur eine weitere andere Geschwindigkeit ermoglicht.
Ist jedoch die Analogwertuberprifung (95) negativ ausgefal-
len, so geht der momentane Ist-Wert (98) an einen Soll-Ist-
Wert-Vergieicher (99), wo wiederum gepriift wird, ob inner-
halb einer vorgegebenen Hysterese eine Regelabweichung
liegt oder nicht. Liegt eine Regelabweichung vor, so wird
diese Meldung (102) an die Uberprifung (103) gegeben, und
die Tur lauft dann mit der richtigen Geschwindigkeit wei-
ter. Ist der Soll-Ist-Wert-Vergleich (99) negativ ausgefal-
len, d.h. der aktuelle Wert ist gréBer als der gespei-
cherte, so wird dieser Wert in dem Speicher (100) abgespei-
chert und dem Zeitglied (101) zugeleitet, was dann wiederum
eine Notabschaltung (71) ausiést.

Das Organisationprogramm Notabschaltung fiihrt eine selbst-
tadtige zwangsweise Notabschaltung durch. Die Fahrbefehle
werden alle auf Null gesetzt. Auch in diesem Falle findet
eine stdndige Uberwachung Statt, die durch die Notabschal~-
tung (106) aktiviert wird, wo abgefragt wird, ob die Notab-
schaltung durchgefiihrt werden muB oder nicht. Soll sie
nicht durchgefiuhrt werden, so wird die Meldung (107) an das
System abgesetzt und die Karusselltir kann im normaien vor-
gewahlten Turnus Taufen. Soll jedoch eine Notabschaltung
aktiviert werden, so wird in einem Zeitvergleich (108) ge-
prift, ob die Motorabschaltung erreicht worden ist. Ist
diese Motorabschaltung nicht erreicht, so wird die Meldung
(112) als Schaltbefehl abgegeben und einem Zeitvergieich
(111) zugefuhrt. Dieser Zeitvergleich aktiviert einen
Bremsbefehl (114), der dann wiederum die Notabschaltung
autfhebt, nachdem die TUr zum Stillstand gekommen ist. Ist
der Zeitvergleich (108) so ausgefallen, daB der Zeitpunkt
flir die Motorabschaltung erreicht ist, so wird automatisch
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das Motor-Aus-Relais (109) aktiviert, was die Spannungszu-
fuhr vom Motor trennt. Gleichzeitig wird auch der Regler
(110) gesperrt und das externe Std&r-Aus-Signal (32) gege-
ben, was ein Stillsetzen der Karusselltlir zur Folge hat.
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Karusselltlir mit einer um eine vertikale Achse, um
einen Mittelpunkt drehgelagerten, (ber einen Elektro-
motor angetriebenen zentralen Sdule bzw. aus Siulen
bestehenden Drehkreuz und mehreren daran befestigten
Tarflugeln, welche von einer im wesentlichen zylin-
drischen Trommeliwand umschlossen sind, die mit einer
Zutrittséffnung und einer dieser diametral gegeniiber-
1iegenden Austrittséffnung versehen ist, wobei im Zu-
tritts- bzw. Austrittsbereich und/oder an den Turflu-
geln Sensoren vorhanden sind, weiche den Drehvorgang
und damit die Drehgeschwindigkeit der Karusselltir
steuern bzw. regeln und eine elektrisch steuerbare
Flligelarrettierung vorhanden ist, durch folgende
Merkmale gekennzeichnet, daB zur Steuerung der Dreh-
geschwindigkeit eine Datenverarbeitungseinheit die
optimale Geschwindigkeit bei einem H&chstmaB an Si-
cherheit im Rahmen eines Ablaufprogrammes in der Form
durchfihrt, daB:

a) ein Multitasking-System den zeitlichen Ablauf der
kontinuieriichen Testprozeduren durchfiihrt

b) eine kontinuierliche Uberwachung der Prozesshard-
ware durchgefiuhrt wird '

c) eine kontinuierliche Uberwachung der externen

Steuereiemente der Karusselltir durchgefiihrt
wird,

und daB Mittel vorgesehen sind, die die gemaB dem Ab-
laufprogramm von der Datenverarbeitungseinheit ermit-
telten Werte der Drehgeschwindigkeitsparameter (ber
entsprechende Befehlseinheiten an die Steuereinheit,
die Motorrege]uhg und Bremseinheit weiterieiten.
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2. Karusselltir nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
daB die Datenverarbeitungseinheit sich selbst Uber-
wacht und bei Auftritt eines bleibenden Fehlers ein
Abschalten des Gesamtsystemes bewirkt.

5 3. Karusselltlr nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
daB die Datenverarbeitungseinheit die unterschied-
lichen Drehgeschwindigkeiten der Karusselltiir wdhrend
des laufenden Betriebes nach dem Integrationsverfah-
ren erkennt und speichert.

10 4. Karusselltur nach den Ansprichen 1 und 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Daten der gespeicherten Inte-
grationswerte als Ausgangsbasis zur Ermittlung einer
notwendigen Bremsphase benutzt werden.

5. Karusselltir nach den Anspriichen 1 bis 4, dadurch ge-

15 kennzeichnet, daB die Datenverarbeitungseinheit einen
Mikroprozessor umfaBt, in dem neben dem Ablaufpro-
gramm noch weitere Operationsprogramme verarbeitet

werden.
6. Karusselltir nach den Ansprichen 1 und 5, dadurch ge-
20 kennzeichnet, daB ein Operationsprogramm eine Opera-

tionsmenge aufweist, die bei einer gewollten Ge-
schwindigkeitsreduzierung bzw. bis zum Stillstand der
Karusselltlir eine RlUckmessung und Uberwachung der
Motordrehzahl durchfiuhrt.

25 7. Karusselltir nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, daB der Mikroprozessor durch
einen Watch-Dog-Timer Uberwacht wird.

8. Karusselltir nach den Anspruchén 1 und 5, dadurch ge-

kennzeichnet, daB das Multitasking-System ein Opera-

30 tionsprogramm fir zwei unabh&ngige Zeitbasen zur Ver-
fligung stellt und verarbeitet.
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9. Karusselltlr nach den Ansprichen 1 bis 8, dadurch ge-
kennzeichnet, daB bei Auftritt nur eines Fehlers im
-gesamten Ablaufprogramm eine kontrollierte Notab-
schaitung durchgefuhrt wird.
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