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VIKATURVALLINEN TEHONOHJAUSLAITTEISTO

Keksinnon ala

Keksinndn kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osassa maaritel-
ty vikaturvallinen tehonohjauslaitteisto.

Tunnettu tekniikka

Kuljetusjarjestelmissa, kuten hissijérjestelmissé on perinteisesti ollut erilli-
nen ohjausjarjestelmé kuljetusjarjestelmén ohjaamiseksi ja erillinen turva-

jarjestelma kuljetusjarjestelman turvallisuuden varmistamiseksi.

Hissijarjestelman ohjausjarjestelmaan kuuluvat ainakin hissimoottori, his-
sinohjain seka tehonohjauslaitteisto tehon syéttdmiseksi hissimoottorille.
Hissinohjain kasittda hissiryhmén ohjauksen sek& muun muassa toimin-

not kori- ja tasokutsujen kasittelemiseksi.

Hissijarjestelman turvajarjestelma kasittaa turvapiirin, joka kasittada yhden
tai useamman vikatilanteessa avautuvien turvakoskettimien sarjaankyt-
kennén, seka turvapiirin avautuessa toimivia turvalaitteita, kuten koneisto-
jarrun tai korijarrun. Liséksi turvajarjestelméaén voivat kuulua muun muas-
sa ylinopeuden rajoitin, joka aiheuttaa hissikorin tarrauksen ylinopeudella,

seké paatypuskurit hissikuilussa.

Viime vuosien aikana kuljetusjarjestelmien turvaméaéaraykset ovat muuttu-
neet ja on tullut maaraysteknisesti mahdolliseksi korvata erilaisia mekaa-
nisia turvalaitteita vastaavilla sahkéisilla turvalaitteilla.

Julkaisussa US 6,170,614 on esitetty elektroninen ylinopeudenrajoitin,
jonka avulla on mahdollista korvata mekaaninen, keskipakoisesti toimiva

ylinopeudenrajoitin hissijarjestelméssa. Elektroninen ylinopeudenrajoitin
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mittaa hissikorin nopeutta tai paikkaa, ja paatellessaan hissikorin ylino-

peuden ohjaa hissikorin pyséaytyslaitetta, kuten tarraajaa.

Julkaisussa EP 1,159,218 on esitetty elektronisesti toteutettu hissijarjes-
telman turvapiiri. Perinteinen hissijarjestelman turvapiiri turvakoskettimien
sarjaankytkentdineen on muutettu siten, ettd turvakoskettimien tai vas-
taavien antureiden tila mitataan ja lahetetaan sarjaliikenteella erilliselle
kontrollerille. Tallainen turvapiirin muutos on hyvéksytty uusissa hissijar-
jestelmien turvamaarayksissa, jotka koskevat sahkoisia turvalaitteita, niin
sanotuissa PESSRAL —maarayksissa.

Korvaamalla erillisia mekaanisia, tai mekaanisilla kytkimilla, kuten releilla,
toteutettuja turvalaitteita vastaavilla elektronisilla turvalaitteilla, ei turvalait-
teiden maara oleellisesti vahene. Turvalaitteiden perustoiminta perustuu
edelleen siihen, ettd mitataan erillisid kuljetusjarjestelman parametreja,
kuten kuljetuslaitteiston nopeutta tai paikkaa, ja paatelladn mitatuista pa-
rametreista kuljetuslaitteiston mahdollinen vikaantuminen. Jos esimerkiksi
tehonohjauslaitteisto, kuten kuljetuslaitteiston moottoria ohjaava invertteri,
vikaantuu vaarallisesti, nahdéan tama vikaantuminen vasta viiveella esi-
merkiksi ylinopeudenrajoittimella siten, ettd kuljetuslaitteiston nopeus on

kasvanut vaarallisesti ja ylittdnyt suurimman sallitun nopeuden raja-arvon.

Keksinndn tarkoitus

Keksinnén tarkoituksena on esittda vikaturvallinen tehonohjauslaitteisto,
joka on jarjestetty siten, ettd mahdollinen kuljetusjarjestelman vikatilanne
voidaan havaita oleellisesti aikaisemmin kuin tunnetun tekniikan mukais-
ten kuljetusjarjestelmien turvajérjestelmien avulla on mahdollista.
Samalla keksinndén tarkoituksena on tuoda esiin laitteisto, jonka avulla
kuljetusjarjestelman turvajarjestelméasta on mahdollista tehdd huomatta-
vasti yksinkertaisempi kuin tunnetun tekniikan mukaiset turvajarjestelmat.

Turvajarjestelma, joka siséltdd keksinndn mukaisen vikaturvallisen te-
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honohjauslaitteiston, sisaltada vahemman erillisia turvalaitteita kuin tunne-

tun tekniikan mukaiset turvajarjestelmat.
Keksinndn tunnusmerkit

Keksinndén mukaiselle vikaturvalliselle tehonohjauslaitteistolle on tunnus-
omaista se, mitd on kerrottu patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkkiosassa.
Muille keksinndn piirteille on tunnusomaista se, mita on kerrottu muissa
patenttivaatimuksissa. Keksinndllisia sovellusmuotoja on myds esilla ta-
man hakemuksen selitysosassa. Hakemuksessa oleva keksinnéllinen
siséltd voidaan maaritella myds toisin kuin jéliempéna olevissa patentti-
vaatimuksissa tehdaan. Keksinndllinen sisélté voi muodostua myds use-
ammasta erillisestd keksinnosta, erityisesti jos keksintéa tarkastellaan
iimaistujen tai implisiittisten osatehtavien valossa tai saavutettujen hyoty-
jen tai hydtyryhmien kannalta. Tall6in jotkut jaljempana olevien patentti-
vaatimuksien siséltamat maaritteet voivat olla erillisten keksinnollisten

ajatusten kannalta tarpeettomia.

Esilla oleva keksint® koskee vikaturvallista kuljetusjarjestelman tehonoh-
jauslaitteistoa. Vikaturvallisella tarkoitetaan tassa yhteydessa laitteistoa,
joka on suunniteltu vikaantumaan siten turvallisesti, ettei laitteiston vi-
kaantuminen aiheuta vaaraa tehonohjauslaitteistolla ohjattavan kuljetus-

jarjestelman kayttdjille missaan tilanteessa.

Keksinndssa tarkoitettu kuljetusjarjestelma voi olla vaikkapa hissijarjes-
teima, liukuporrasjarjestelma, liukukaytavajarjestelma tai nosturijarjestel-
ma. Termilld kuljetusjarjestelmé tarkoitetaan tassa yhteydessa koko kul-
jettamiseen tarkoitettua jarjestelmaa, kuten hissijarjestelmaa, kun taas
termilld kuljetuslaitteisto tarkoitetaan varsinaisesti kuljettamiseen kaytet-

tavaa jarjestelmén osaa, kuten hissikoria.

Esilla olevan keksinnén tunnusomaisten piirteiden suhteen viitataan pa-

tenttivaatimuksiin.
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Keksinndn mukaisella tehonohjauslaitteistolla voidaan syéttaa tehoa min-
ka tahansa energialahteen ja kuljetusjarjestelmén moottorin vélilla. Moot-
tori voi olla minkalainen tahansa sahkdmoottori, joko pydrivéa tai lineaari-
moottori. Energialdhde voi olla esimerkiksi verkkojannitesyottd tai sahko-
generaattori. Energialdhde voi olla myds jokin tasajannitelahde, kuten
akku tai superkondensaattori.

Keksinndn mukaisen tehonsydttolaitteiston tehonsyodttépiiriin kuuluu aina-
kin yksi ohjattavia kytkimia kasittava suuntaaja, joka voi olla esimerkiksi
moottorille vaihtuvataajuista ja -amplitudista jannitetta syéttava invertteri.
Tehonsyottopiiriin voi kuulua my®ds muita suuntaajia, kuten verkkosuun-
taaja. Talléin verkkosuuntaaja muuttaa verkkosy6tdn vaihtojannitteen ta-
sajannitteeksi tehonsyéttdpiirin  tasajannitevalipiiriin, ja invertteri taas
muuttaa tasajannitevélipiirin jannitteen vaihtojannitteeksi moottoria var-

ten.

Eraassd keksinndén mukaisessa sovelluksessa ensimmaéisen ja toisen
ohjaimen vaélille on jarjestetty kommunikaatiovayla. Ohjaimista toinen on
sovitettu lahettamaan ensimmaiselle ohjaimelle ennalta maaratyin aikava-
lein sanoma, jonka pituus ja siséltd voivat olla ennalta maaratyt. Ohjai-
mista ensimmainen on sovitettu lahettam&an vastaussanoma toiselle oh-
jaimelle tietyn ennalta méaératyn ajan kuluessa. Jos ensimmainen ohjain
havaitsee, ettei toiselta ohjaimelta tule sanomaa ennalta maaratyn aika-
vélin puitteissa, se paattelee toisen ohjaimen vikaantuneen. Vastaavasti,
jos toinen ohjain havaitsee, ettei ensimmainen ohjain lahetd vastaussa-
nomaa ennalta maaratyn ajan kuluessa, se paattelee ensimmaisen oh-
jaimen vikaantuneen. TAall6in vikatilanteen havaitseva ohjain voi toisesta,
vikaantuneeksi paattelemastaan ohjaimesta rippumatta itsendisesti suo-
rittaa jonkin toimenpiteen kuljetusjarjestelméan pysayttdmiseksi. Toimenpi-
teelld kuljetusjarjestelman pysayttamiseksi tarkoitetaan kuljetuslaitteiston
pysayttamista ohjatusti ennalta maaratylla kiihtyvyydelld tai kuljetuslait-
teiston pysayttamisté ohjaamalla ainakin yhta pysaytyslaitetta, kuten ko-
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neistojarrua tai hissikorin jarrutuslaitetta. Toimenpide kuljetusjarjestelmén
pysayttamiseksi voi myds kasittda toimenpiteen kuljetusjarjesteiman uu-
delleen kaynnistymisen estamiseksi esimerkiksi siitdmalla ainakin en-
simmainen tai toinen ohjain toimintatilaan, jossa jarrun avaaminen ja / tai
moottorin kaynnistadminen on kielletty. Lahetettavien perakkaisten sano-
mien aikavali ja vastaussanoman sallittu aikaviive ovat tyypillisesti niin
lyhyita, ettd ohjaimen vikaantuminen voidaan havaita oleellisesti ennen
kuin tdma voisi aiheuttaa vaaratilanteen kuljetusjariestelmalle. Perdkkéis-
ten sanomien aikavali voi olla vaikkapa 10 millisekuntia.
Erdassa keksinndn sovelluksessa suuntaajan vaihtokytkimina on kéaytetty
IGBT-transistoreita. Talldin suuntaajan vaihtokytkimien ohjausvalineilla
tarkoitetaan vaihtokytkimien ohjaussignaaleiden signaaliteitéd ja valineita
ohjaussignaaleiden vahvistamiseksi. Naméa vélineet kasittavat ainakin
teholahteen |IGBT-transistoreiden hilaohjaimien ohjausenergialle seké
vahvistinkytkennan ohjaussignaaleiden vahvistamiseksi |GBT-transistorin
hilalle. Vaihtokytkimina voidaan kayttdd myds muita ohjattavia kytkimia
kuin IGBT-transistoreita, vaikkapa tunnetun tekniikan mukaisia MOSFET-
transistoreita tai GTO-tyristoreita. Myés talldin vaihtokytkimien ohjausvali-
neet voivat kasittdd signaalitien, teholahteen kytkimien ohjausenergialle
seka vahvistinkytkennan ohjaussignaaleiden vahvistamiseksi.

Eraiassd keksinnén sovelluksessa tehonohjauslaitteisto kasittdad tehon-
syottdpiirin katkaisun. Eraassd keksinndn sovelluksessa tehonsyéttépiirin
katkaisu on tehty estdmalla tehonsyéttd vaihtokytkimien ohjausvalineiden
vahvistinkytkennalle. Tama tehonsyéttd on estetty kahdella kesken&an
sarjaan sovitetulla ohjattavalla kytkimella, jotka ovat sarjassa vahvistin-
kytkennélle energiaa syéttavan teholahteen kanssa. Ensimmaista naista
kytkimistd ohjataan ensimmaisella ohjaimella ja toista toisella ohjaimella,
jolloin molemmilla ohjaimilla on mahdollista katkaista tehonsy6ttépiiri toi-
sistaan riippumattomasti. Lisdksi ensimmaiselia ohjaimella voidaan mitata
toisen kytkimen ohjaussignaalin tilaa ja toisella ohjaimella ensimmaisen
kytkimen ohjaussignaalin tilaa, jolloin ristiinmittaamalla voidaan varmistaa
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tehonsyottdpiirin katkaisun toimintatilan oikeellisuus. Katkaisuun kaytetta-
vat ohjattavat kytkimet voivat olla edullisesti MOSFET-transistoreita.

Erddssa keksinndn sovelluksessa tehonohjauslaitteisto kasittda jarrunoh-
jauspiirin sek& kaksi keskenaén sarjaan sovitettua ohjattavaa kytkinta
jarrunohjauspiirissa. Ainakin yhden kytkimen ollessa auki jarrunohjauspiiri
on poikki, jolloin jarrun kelalle ei kulje virtaa. Talldin jarru on kiinni estaen
kuljetuslaitteiston liikkeen. Tassa keksinndn sovelluksessa ensimmaisella
ohjaimella ohjataan ensimmaista kytkinté ja toisella ohjaimella ohjataan
toista kytkinta, jolloin molemmilla ohjaimilla on mahdollista katkaista jar-

runohjauspiiri toisistaan riippumattomasti.

Keksinndn mukainen laitteisto voi myds kasittda yhden tai useampia jar-
rutuslaitteen ohjauksia, jotka kasittavat sisaantulon ensimmaiselle ja toi-
selle pulssimuotoiselle ohjaussignaalille. Ensimmainen ohjain voi syottaa
ensimmaisen ja toinen ohjain toisen pulssimuotoisen ohjaussignaalin jo-
kaiselle mainitulle jarrutuslaitteen ohjaukselle. Jokainen jarrutuslaitteen
ohjaus on sovitettu sydttdmaan tehoa jarrutuslaitteelle ainoastaan vas-
taanottaessaan sekad ensimmaisen ettd toisen pulssimaisen ohjaussig-
naalin. Jos jompi kumpi pulssimaisista ohjaussignaaleista lakkaa eli oh-
jaussignaali muuttuu dc-signaaliksi, jarrutuslaitteen ohjaus lopettaa valit-
tomasti tehon syéttamisen jarrutuslaitteelle. Talléin jarrutuslaite alkaa jar-

ruttaa estéen nain kuljetuslaitteiston liikkeen,

Erddssa keksinndn sovelluksessa tehonohjauslaitteisto kasittads tiedon-
siirtovaylén, joka muodostuu kahdesta erillisestd datavaylastd. Ensim-
mainen ohjain on sovitettu kommunikoimaan ensimmaiseen datavaylaan
ja toinen ohjain on sovitettu kommunikoimaan toiseen datavayldan. Oh-
jaimet voivat lukea tiedonsiirtovaylan erillisistd datavaylista samanaikai-
sesti tietoa, lahettad lukemansa tiedon toisilleen ohjaimien valisen kom-
munikaatiovdylan kautta, verrata samanaikaisesti luettuja tietoja toisiinsa
ja nadin varmistua tiedon oikeellisuudesta. Esimerkiksi ensimmaiseen da-

tavaylasn voi olla sovitettuna ensimmaéinen kuljetuslaitteiston nopeuden-
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tai paikanmittausyksikkd, joka lahettaé lahettimellddn mittaamansa kulje-
tuslaitteiston nopeus- tai paikkatiedon ensimmaisen datavaylan kautta
ensimmaiselle ohjaimelle. Toiseen datavaylaén voi olla sovitettuna toinen
kuljetuslaitteiston nopeuden- tai paikanmittausyksikkd, joka lahettas |a-
hettimelldan mittaamansa kuljetuslaitteiston nopeus- tai paikkatiedon toi-
sen datavaylan kautta toiselle ohjaimelle. Ohjaimet voivat verrata keske-
naan ensimmaisen ja toisen mittausyksikdn mittaustietoja ja havaitessaan
mittaustietojen poikkeavan toisistaan suurinta sallittua raja-arvoa enem-
man, paatelld jomman kumman mittausyksikén vikaantuneen. Talléin te-
honohjauslaitteisto voi suorittaa toimenpiteen kuljetuslaitteiston pyséayt-
tdmiseksi ja estad toiminnan uudelleen kaynnistymisen, esimerkiksi py-
sayttamalla kuljetuslaitteiston ennalta maaratylla kiihtyvyydells ja / tai oh-

jaamalla ainakin yhta pysaytyslaitetta.

Erddssa keksinndn sovelluksessa tehonohjauslaitteisto on sovitettu lu-
kemaan ainakin yhden kuljetusjarjestelman turvakytkimen tilaa. Tall6in
turvakytkimen yhteyteen on sovitettu lukuelektroniikka, joka lukee turva-
kytkimen tilan ja lahettad sen erikseen ensimmaiseen ja toiseen data-
vayldan. Ensimmainen ja toinen ohjain lukevat turvakytkimen tilan ja ver-
taavat tilatietoja keskenaan. Nain tilatietoja vertailemalla voidaan varmis-
tua turvakytkimien tilatiedon oikeellisuudesta. Téllaisia turvakytkimia voi-
vat olla esimerkiksi hissijarjestelmdssa tasonovien turvakytkimet seka

liukuporrasjarjestelméassé kampalevyjen turvakytkimet.

Ainakin ensimmainen keksinndn mukaisen tehonohjauslaitteiston ohjai-
mista kasittdd suuntaajaohjauksen. Suuntaajaohjaus voi kasittaa erilaisia
toimintatiloja, kuten moottorin ajomoodin, mika tarkoittaa tilaa, jossa ai-
nakin ensimmainen ohjain pyrkii asettelemaan kuljetusjarjestelman moot-
torin momenttia nopeusohjeen mukaisesti. Suuntaajaohjaus voi kasittaa
myds dynaamisen jarrutuksen tilan, ja suuntaajaohjaus voi olla sovitettu
siitymé&én dynaamisen jarrutuksen tilaan aina silloin, kun siirrytdan pois
moottorin ajomoodista. Dynaamisen jarrutuksen tilassa ainakin ensim-
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mainen ohjain voi ohjata vaihtoehtoisesti suuntaajan positiiviset tai nega-
tiilviset vaihtokoskettimet johtavaan tilaan aikaansaaden tunnetun teknii-

kan mukaisen moottorin dynaamisen jarrutuksen.

Tassa vaihtokytkimella tarkoitetaan tehonsyottdpiirin tasajénnitevalipiirin
positiivisen ja negatiivisen virtakiskon vélille sarjaan sovitettuja kahta oh-
jattavaa kytkinta. Positiivisella vaihtokoskettimella tarkoitetaan kytkimista
positiiviseen virtakiskoon sovitettua ja negatiivisella vaihtokoskettimella
negatiiviseen virtakiskoon sovitettua kytkinta.

Eraassd keksinnon sovelluksessa ensimmainen ja toinen ohjain kasitta-
vat suurimman sallitun nopeuden verhokayrat. Suurimman sallitun no-
peuden verhokayrén arvot voivat vaihdella kuljetuslaitteiston paikan funk-
tiona esimerkiksi siten, ettd lahempéana kuljetuslaitteiston liikkeen paaty-
rajoja raja-arvot ovat itseisarvoltaan pienemmat. Edelleen raja-arvot voi-
vat vaihdella halutun kuljetuslaitteiston nopeuden asetteluarvon eli nope-
usohjeen mukaan siten, ettd raja-arvojen itseisarvot ovat aina nopeusoh-
jeen itseisarvoa suurempia, joko ennalta maaritetyn vakioarvon tai ykkés-
t4 suuremman skaalauskertoimen mukaisesti. Eradssa keksinnén sovel-
luksessa ensimmadinen ja toinen ohjain vertaavat erikseen kuljetuslaitteis-
ton nopeutta suurimman sallitun nopeuden verhokayran arvoon. Jos en-
simmainen tai toinen ohjain havaitsevat kuljetuslaitteiston mitatun nopeu-
den poikkeavan ennalta maarattya raja-arvoa enemman, ne voivat suorit-
taa toisistaan riippumattomattomasti toimenpiteen kuljetuslaitteiston py-
sdyttamiseksi.

Keksinnon edut

- erillisten turvalaitteiden maara vahenee, jolloin kokonaisjarjestelma
yksinkertaistuu. Talléin kokonaisjarjestelman luotettavuus paranee

ja kustannuksen vahenevét.
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- kun mekaaniset kytkimet eivdt suoraan ohjaa pysaytyslaitteita,
vaan kytkimien tiloja mitataan ja mittaustietoja mahdollisesti suo-
datetaan, kytkimien lyhytaikaisista katkoksista johtuvat jarjestel-

man luotettavuusongelmat vahenevat.

- kun tehonohjauslaitteisto huolehtii keskitetysti hissin turvallisesta
pysayttamisesta, laitteisto voi tekemansa paattelyn perusteella oh-
jata hissikorin pyséhdyksiin ennalta maaratylla hidastuvuudelia ja
esimerkiksi paikoittaa hissikorin lahimp&an kerrokseen, jolloin mat-
kustajat paasevat poistumaan hissikorista, tai, tilanteen niin vaati-
essa, tehonohjauslaitteisto voi ohjata ainakin yhta pyséaytyslaitetta

ja nain pysayttaa hissikorin mahdollisimman nopeasti.

- tehonohjauslaitteiston ohjaimet voivat valvoa toistensa toimintaa,
ja havaitessaan vikatilanteen, ohjata hissikorin vélittdbmasti pysah-
dyksiin, jolloin jarjestelmén reagointiaika tehonohjauslaitteiston vi-
katilanteessa lyhenee.

- moottorin ohjaaminen tehonohjauslaitteistolla edellyttdd ohjaimiita
hissikorin nopeuden asetteluarvon matkan tai ajan funktiona, eli
nopeusohjeen, laskentaa. Ylinopeusvalvonnassa kaytettava suu-
rimman sallitun nopeuden verhokéyra voidaan helposti muodostaa
tastd nopeusohjeesta esimerkiksi tunnetun tekniikan mukaisesti li-
neaarisesti skaalaamalla, jolloin verhok&yran laskenta nopeutuu ja
tama saastaa ohjaimien laskentakapasiteettia.

Piirustusten esittely

Seuraavassa keksintda selostetaan yksityiskohtaisesti viittaamalla ohei-

siin piirustuksiin, joissa

kuvio 1 esittda erasta keksinndén mukaista tehonohjauslaitteistoa
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kuvio 2 esitt44 keksinnon mukaisen tehonohjauslaitteiston kommunikaa-

tiovaylassa kulkevien sanomien ajoitusta

kuvio 3 esittaa erastd keksinndn mukaisen tehonohjauslaitteiston suun-

taajaa
kuvio 4 esittaéd keksinnbn mukaisen tehonsydttdpiirin katkaisua

kuvio 5 esittdd erasta vaihtokytkinta keksinndn mukaisessa tehonsyétté-

piirissé
kuvio 6 esittda erasta keksinnén mukaista jarrutuslaitteen ohjausta
kuvio 7 esittda erésta toista keksinnén mukaista jarrutuslaitteen ohjausta

kuvio 8 esittdd erdstd kahden keksinndén mukaisen jarrutuslaitteen ohja-

usta

kuvio 9 esittad erasta toista kahden keksinnén mukaisen jarrutuslaitteen

ohjausta
kuvio 10 esittaa erasta keksinnén mukaista tiedonsiirtovaylaa

kuvio 11 esittda erasta keksinndn mukaista kuljetuslaitteiston suurimman

sallitun nopeuden verhokéyraa seka nopeusohjetta

Sovellusesimerkit

Seuraavassa esimerkissa on kuvattu hissijarjestelmaa, jossa on vikatur-

vallinen tehonohjauslaitteisto.

Kuviossa 1 on esitettu erds keksinndn mukainen vikaturvallinen tehonoh-
jauslaitteisto. Tehonsyo6ttopiiri 6 kasittad verkkosuuntaajan 8 seka invert-
terin 7. Verkkosuuntaaja muuttaa sinimuotoisen verkkojannitteen 4 tasa-
jannitteeksi tehonsy6ttdpiirin tasajannitevalipiiriin 23. Tasajannitevalipiiris-
s& on energiavarasto 22 jannitteen tasaamiseksi. Invertteri 7 muuttaa ta-
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sajannitteen muuttuvataajuiseksi ja —amplitudiseksi moottorin 5 syottd-
jannitteeksi. Verkkosyotdssé on lisaksi paakytkin 16.

Toinen ohjain 2 mittaa moottorin nopeuden 13 ja pyrkii asettelemaan mi-
tatun nopeuden nopeusohjeen 59 mukaiseksi l&dhettamalla nopeusohjeen
ja nopeusmittauksen eroa vastaavan moottorin momentin asetteluarvon
ensimmaiselle ohjaimelle 1 kommunikaatiovaylan 17 kautta. Ensimmai-
nen ohjain 1 asettelee moottorin momentin suuntaajaohjauksellaan oh-
jaamalla invertterin 7 vaihtokytkimia 32.

Toinen ohjain 2 lahettdd mittaamansa nopeuden arvon 13 ensimmaiselle
ohjaimelle 1 sanomalla kommunikaatiovaylan 17 kautta. Myds ensimmai-
nen ohjain mittaa nopeutta 12 ja lahettdd mittaamansa nopeuden vasta-
ussanomana toiselle ohjaimelle kommunikaatiovéylan kautta. Molemmat
ohjaimet vertaavat nopeuden mittauksia toisiinsa ja havaitessaan mitta-
uksien eroavan toisistaan ennalta maarattya raja-arvoa enemman, suorit-
tavat toisistaan riippumatta toimenpiteen hissijarjestelmén saattamiseksi
turvalliseen tilaan. Toiminnolla hissijariestelméan saattamiseksi turvalli-
seen tilaan tarkoitetaan téssa hissikorin pysayttamistd ennalta maaratylla
kiihtyvyydella tai ohjaamalla ainakin yhtéa jarrutuslaitetta. Ensimmainen ja
toinen ohjain laskevat itsendisesti suurimman sallitun nopeuden verho-
kdyrdan 58. TAma tapahtuu skaalaamalla hissikorin nopeuden asetteluar-
vo eli nopeusohje ykkésta suuremmalla vakiolla. Lisdksi ensimmainen ja
toinen ohjain vertaavat mittaamiaan nopeuksia 12, 13 suurimman sallitun
nopeuden verhokdyraan, ja jos nopeuden mittaus ylittda verhokayran ar-
von, ohjaimet suorittavat itsenéisesti toisistaan riippumatta toimenpiteen

hissijarjestelman saattamiseksi turvalliseen tilaan.

Hissijarjestelmén saattamiseksi turvalliseen tilaan molemmat ohjaimet
voivat ohjata toisistaan riippumatta ainakin yhta jarrutuslaitetta 44, 45.
Jarrutuslaitteiden ohjaukset on jarjestetty siten, ettd jarrun avaaminen
edellyttdd molemmilta ohjaimilta yhtenevaa ohjauskaskya. Jos jomman

kumman ohjaimen ohjauskasky puuttuu, jarru ei aukea.
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Jos hissijarjestelman saattaminen turvalliseen tilaan ei edellyta jarrun véli-
tonta sulkemista, toinen ohjain voi lahettda ensimmaiselle ohjaimelle his-
simoottorin momentin asetteluarvon hissikorin pysayttamiseksi ennalta
maéaratylla hidastuvuudella 60. Ensimmainen ohjain voi my6s toisesta
ohjaimesta riippumatta pysayttda hissikorin ennalta maaratylla hidastu-
vuudella ohjaamalla moottorin momenttia suuntaajaohjauksella.

Vikaturvalliseen tehonohjauslaitteistoon kuuluu myés tiedonsiirtovayla 10.
Ensimmainen 1 ja toinen 2 ohjain voivat lukea tiedonsiirtovaylan kautta
hissijarjestelman antureita, kuten turvakoskettimien 57 asentoja. Ensim-
mainen ja toinen ohjain voivat verrata keskendan mainittuja asentotietoja
ja varmistua nain mittauksien toimintakunnosta. Mittauksien perusteella
ensimmadinen ja / tai toinen ohjain voivat suorittaa tarvittaessa toimenpi-

teen hissijarjestelmén saattamiseksi turvalliseen tilaan.

Ensimmainen 1 ja toinen 2 ohjain voivat katkaista itsenaisesti tehonsy&t-
tépiirin 6 estamalla invertterin 7 vaihtokytkimien negatiivisten 34 ja / tai
positiivisten 33 vaihtokoskettimien ohjauksen. Lisdksi toinen ohjain voi
estaa verkkosuuntaajaa 8 syéttamasta tehoa verkkosyo6tosta 4 tasajanni-
tevalipiiriin 23 lahettdmallia ensimmaiselle ohjaimelle estokaskyn. Ensim-
mainen ohjain voi estda tehon sydtdn verkosta tasajénnitevalipiiriin oh-
jaamalla verkkosuuntaajaa 8 verkkosuuntaajaohjauksella siten, etta tehoa
ei kulje tasajannitevalipiiriin 23.

Verkkosuuntaaja 8 voi olla tyristorisilta, jolloin ensimmainen ja toinen oh-
jain voivat katkaista tehonsytén verkosta 4 tasajannitevalipiiriin 23 esta-
malla virran kulun tyristorisillan tyristorien hilalle.

Kuviossa 2 on esitetty ensimmadisen 1 ja toisen 2 ohjaimen vélisen kom-
munikaatiovaylan 17 sanomien ajoitus. Toinen ohjain 2 lahettda sanoman
19 ensimmaiselle ohjaimelle. Sanoma lahetetédén tasavalein 18. Ensim-
mainen ohjain 1 lahettada toiselle ohjaimelle 2 vastaussanoman 20 ennal-

ta maaratyn ajan 21 kuluessa siitd, kun sanoma 19 on saapunut ensim-
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maiselle ohjaimelle. Jos ensimmainen ohjain havaitsee, ettei toiselta oh-
jaimelta saavu sanomaa 19 ennalta maaratyin tasavélein 18, ensimmai-
nen ohjain voi paatella toisen ohjaimen vikaantuneen ja suorittaa toimen-
piteen hissijarjestelman saattamiseksi turvalliseen tilaan. Jos taas toinen
ohjain havaitsee, ettei ensimmainen ohjain lahetad vastaussanomaa 20
ennalta maaratyn ajan 21 kuluessa, toinen ohjain voi paatella ensimmai-
sen ohjaimen vikaantuneen ja suorittaa toimenpiteen hissijarjestelman
saattamiseksi turvalliseen tilaan.

Kuviossa 4 on esitetty tehonsyottopiirin 6 katkaisu. Katkaisuun kuuluu
kaksi ohjattavaa kytkintd 25, 31, joilla estetdan tehon kulku vaihtokosket-
timien ohjaussignaalien 30 vahvistinpiirille 29. Ensimmaéinen ohjain ohjaa
kytkinta 25 ohjaussignaalilla 26 ja toinen ohjain kytkintd 31 ohjaussignaa-
lilla 27. Koska kytkimet 25, 31 ovat sarjassa, seké ensimmainen 1 etta
toinen 2 ohjain voivat itsenaisesti katkaista tehonsyottdpiirin 6 ohjaamalla
kytkimen auki ja estden nain tehon sy6ton vahvistinpiirille 29.

Kuviossa 6 esitetddn jarrutuslaitteen ohjausta. Jarrutuslaitetta ohjataan
syottamalla magnetointivirtaa jarrutuslaitteen magnetointikelalle 36. Jarru
aukeaa, kun virta kulkee kelalla. Jarrunohjauspiiriin 39 on jarjestetty sar-
jaan kaksi ohjattavaa kytkintd 37, 38. Jomman kumman kytkimen aukea-
minen estada virran kulun magnetointikelalle ja samalla jarrun aukeami-
sen. Ensimmainen ohjain 1 ohjaa ensimmaisté kytkintd 37 ohjaussignaa-
lilla 40, ja toinen ohjain 2 ohjaa toista kytkintd 38 ohjaussignaalilla 41.
Molemmat ohjaimet voivat itsendisesti ohjata jarrunohjauspiirin auki ja
nain estaa jarrun aukeamisen. Toisin sanoen, jarrun aukeaminen edellyt-

tdd molemmista ohjaimilta 1, 2 yhtenevaa ohjausta.

Kuviossa 7 on esitetty jarrunohjaus 11. Jarrunohjaukseen kuuluu muunta-
ja 50, jossa on ensitssd kaksi magnetointikelaa ja toisiossa yksi ulostulo-
kela. Magnetointikelojen virtoja ohjataan kytkemalld vuoron peréén puls-
simaisella ohjauksella ohjattavia kytkimia 51, 42 siten, ettd ensimmainen

ohjain 1 ohjaa ensimmaista kytkintd 51 ja toinen ohjain 42 ohjaa toista



.
L d
L d
.

e
L] a0
- .

.
.
»

L1 sene -
L]
-
. @

LX)

10

15

20

25

30

119508

14

ohjattavaa kytkintd 42. Jotta ulostulokela syottaisi tehoa jarrutuslaitteen
magnetointikelalle 44, taytyy muuntajan 50 magnetointikeloilla vuoron
peraan ladata ja purkaa muuntajan magnetointi. Tasta syysta ensimmai-
sen ja toisen ohjaimen pulssimaisten ohjaussignaalien 14, 15 tulee olla
vastakkaisissa vaiheissa siten, ettd kytkimet 51 ja 42 ohjataan paille ja
pois paaltad vuoron peraan. Jos jompi kumpi ohjaimista lopettaa ohjauk-
sen muuttamalla pulssimaisen ohjaussignaalin dc-signaaliksi, tehonsyét-

t6 jarrutuslaitteen magnetointikelalle 44 loppuu ja jarru vetaa.

Kuviossa 8 on kuvattu ensimmaisen 44 ja toisen 45 jarrutuslaitteen mag-
netointikelojen ohjaukset 11, 43. Ensimmainen ohjain 1 ja toinen ohjain 2
ohjaavat ensimmaistad 11 ja toista 43 jarrunohjausta samanaikaisesti si-
ten, ettd tehonsy6ttd jarrutuslaitteiden magnetointikeloilie 44, 45 edellyt-
taa ensimmaiselta ja toiselta ohjaimelta pulssimaista ohjaussignaalia 14,
15. Lisdksi ensimmaisessé ohjaimessa 1 on sisdéntulo 48 toisen ohjai-
men 2 ohjaussignaalin mittaamiseksi ja toisessa ohjaimessa 2 on sisaan-
tulo 49 ensimmaisen ohjaimen ohjaussignaalin mittaamiseksi. Talla ta-
voin ohjaimet voivat mitata jarrunohjauksen toimintatilaa ja varmistua toi-

minnan luotettavuudesta.

Kuviossa 9 on esitetty jarrutuslaitteiden magnetointikelojen 44, 45 ohja-
ukset. Ensimmaisessa ohjaimessa 1 on ulostulot ensimmaisen jarrunoh-
jauksen 11 ohjaussignaalille 14 ja toisen jarrunohjauksen 43 ohjaussig-
naalille 46. Toisessa ohjaimessa 2 on ulostulot ensimmaisen jarrunohja-
uksen 11 ohjaussignaalille 15 ja toisen jarrunohjauksen 43 ohjaussignaa-
lille 47. Tassé sovelluksessa ensimmaistd ja toista magnetointikelaa 44,

45 voidaan ohjata toisistaan riippumatta pulssimaisella ohjauksella.

Kuviossa 10 on esitetty tehonohjauslaitteiston tiedonsiirtovayla 10. Tie-
donsiirtovaylaan kuuluu ensimmainen datavéyld 52, johon on sovitettu
kommunikoimaan ensimmainen ohjain 1, ja toinen datavayla 53, johon on
sovitettu kommunikoimaan toinen ohjain 2. Tiedonsiirtovaylaén on liitetty
lahettimia, kuten lahetin 54 hissikorin ensimmaisen nopeudenmittauksen
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12 lahettamiseksi ensimmaiseen datavayldan 52 seka lahetin 61 hissiko-
rin toisen nopeudenmittauksen 13 lahettamiseksi toiseen datavaylaan 53.
Lis&ksi tiedonsiirtovaylaan voi olla liitettyné esimerkiksi lahettimet 55, 56
hissijarjestelmén turvakytkimen asentotiedon lahettdmiseksi ensimmai-
seen ja toiseen datavayldan. Tallaisia hissijarjestelman turvakytkimia ovat

esimerkiksi tasonovien turvakytkimet.

Keksintda on edelld kuvattu muutaman sovellusesimerkin avulla. Alan
ammattimiehelle on selvaa, ettd keksintd ei rajoitu pelkastaan edella esi-
tettyihin esimerkkeihin, vaan monet muut sovellukset ovat mahdollisia
patenttivaatimuksissa maaritellyn keksinnéllisen ajatuksen puitteissa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Vikaturvallinen tehonohjauslaitteisto (3) tehon syéttdmiseksi ener-

gialahteen (4) ja kuljetusjarjestelmén moottorin (5) valilla, joka te-
honohjauslaitteisto kasittda tehonsybttdpiirin (6), johon kuuluu ai-
nakin yksi ohjattavia vaihtokytkimia (32) kasittava suuntaaja (7, 8),
ja joka tehonohjauslaitteisto kasittad suuntaajan vaihtokytkimien
ohjausvélineet (24), tiedonsiirtovayldn (10), ainakin kaksi keske-
ndan kommunikoimaan sovitettua ohjainta (1, 2), joista ohjaimista
ainakin ensimmainen (1) kasittdd suuntaajaohjauksen, ja ainakin
toinen (2) kasittda kuljetuslaitteiston nopeudensaadodn, ja joka te-
honohjauslaitteisto kasittdad ensimmaisen jarrutuslaitteen ohjauk-
sen (11), seka mahdollisesti toisen jarrutuslaitteen ohjauksen (43),
tunnettu siitd, ettd ainakin ensimmainen (1) ja toinen (2) ohjain
kasittavat sisaantulot kuljetuslaitteiston nopeuden ja / tai sijainnin
mittaussignaalille (12, 13), kuljetuslaitteiston nopeuden ja / tai si-
jainnin valvonnan, ulostulot ensimmaéisen jarrutuslaitteen ohjaus-
signaaleille (14, 15) sekd mahdollisesti ulostulot toisen jarrutuslait-
teen ohjaussignaaleille (46, 47).

. Patenttivaatimuksen 1 mukainen tehonohjauslaitteisto, tunnettu

siitd, ettd ensimmaisen (1) ja toisen (2) ohjaimen vélille on jarjes-
tetty kommunikaatiovéyla (17), toinen ohjain (2) on sovitettu lahet-
tdmaan ensimmaiselle ohjaimelle (1) ennalta maaratyin aikavalein
(18) sanoman (19), ensimmainen ohjain (1) on vastaanotettuaan
sanoman sovitettu lahettdmaan vastaussanoman (20) toiselle oh-
jaimelle ennalta maaratyn ajan (21) kuluessa, ja havaitessaan sa-
noman (19) tai vastaussanoman (20) valien poikkeavan ennalta
madaratyistd raja-arvoista molemmat ohjaimet (1, 2) on sovitettu
toisistaan riippumatta suorittamaan toimenpiteen kuljetusjarjestel-

man pysayttamiseksi.
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3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen tehonohjauslaitteisto, tunnettu

siitd, ettd seké sanoma (19) ettd vastaussanoma (20) sisaltavat

ainakin seuraavat tiedot:

- sanoman (19) tai vastaussanoman (20) lahettavén ohjaimen
lukeman nopeuden ja / tai sijainnin mittaustiedon (12, 13)

- ilmoituksen sanoman tai vastaussanoman lahettavan oh-

jaimen havaitsemasta viasta
- ainakin yhden jarrutuslaitteen (44, 45) ohjauskéskyn

ja ettd havaitessaan ohjaimien jarrutuslaitteen ohjauskaskyjen tai
nopeuden ja / tai sijainnin mittaustietojen poikkeavan toisistaan, tai
saadessaan sanoman havaitusta viasta molemmat ohjaimet on
sovitettu toisistaan riippumatta suorittamaan toimenpiteen kuljetus-

jarjestelman pysayttdmiseksi.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto (3), tunnettu siitd, ettd tehonohjauslaitteisto kasittaa te-
honsyo6ttdpiirin katkaisun, ja etta ainakin ensimmainen (1) ja toinen
(2) ohjain kasittavat ulostulon ohjaussignaalille (26, 27) tehonsyot-
topiirin (6) katkaisemiseksi.

. Patenttivaatimuksen 4 mukainen tehonohjauslaitteisio, tunnettu

siitd, ettd suuntaajan vaihtokytkimien ohjausvélineet (24) késitta-
vét teholahteen (28) ainakin positiivisten (33) tai negatiivisten (34)
vaihtokoskettimien ohjausenergialle, tehonsyottépiirin (6) katkaisu
kasittaa teholahteen kanssa sarjaan sovitettuina kaksi ohjattavaa
kytkintd (25, 31) ohjausenergian sybtdn katkaisemiseksi, ja etta
ensimmainen ohjain (1) on sovitettu ohjaamaan ensimmaista kyt-
kinta (25) ja toinen ohjain (2) on sovitettu ohjaamaan toista kytkinta
(31) ohjausenergian sybton katkaisemiseksi.
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6. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto, tunnettu siita, ettd ainakin yhden jarrutuslaitteen ohjaus
(11, 43) kasittaa kaksi sarjaan sovitettua kytkinta (37, 38) jarrunoh-
jauspiirissa (39), ensimmainen ohjain (1) kasittda ulostulon en-
simmaisen kytkimen ohjaussignaalille (40) ja toinen ohjain (2) ka-
sittda ulostulon toisen kytkimen ohjaussignaalille (41), ja ettd seka
ensimmadinen etta toinen ohjain kasittavat sisdéntulot ensimmaisen
(37) ja toisen (38) kytkimen asentotiedoille.

. Jonkin patenttivaatimuksen 1 — 5 mukainen tehonohjauslaitteisto,

tunnettu siitd, ettd ensimmainen ohjain (1) kasittaa ulostulon en-
simmaiselle pulssimuotoiselle ohjaussignaalille (14) , toinen ohjain
(2) kasittaa ulostulon toiselle pulssimuotoiselle ohjaussignaalille
(15), ensimmainen ohjain kasittaa sisdéntulon (48) toisen pulssi-
muotoisen ohjaussignaalin mittaamiseksi, toinen ohjain kasittaa si-
saantulon (49) ensimmaisen pulssimuotoisen ohjaussignaalin mit-
taamiseksi, ainakin yhden jarrutuslaitteen ohjaus (11, 43) kasittaa
sisdantulon ensimmaiselle ja toiselle pulssimuotoiselle ohjaussig-
naalille (14, 15) ja ettd mainitun jarrutuslaitteen ohjaus (11, 43) on
sovitettu syottdamaan ohjaustehoa jarrutuslaitteelie (44, 45) vain
ensimmaisen ja toisen pulssimuotoisen ohjaussignaalin (14, 15)
samanaikaisella ohjauksella.

. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto, tunnettu siitd, ettd tiedonsiirtovayla (10) kasittaad en-
simmaisen datavaylan (52), johon ensimmainen ohjain (1) on sovi-
tettu kommunikoimaan, seka toisen datavdylan (53), johon toinen
ohjain (2) on sovitettu kommunikoimaan, ensimmaiseen data-
vaylaan liitetyn lahettimen (54) kuljetuslaitteiston nopeuden ja / tai
sijainnin ensimmaisen mittaussignaalin (12) lahettamiseksi seka
toiseen datavaylaan liitetyn lahettimen (61) kuljetuslaitteiston no-
peuden ja / tai sijainnin toisen mittaussignaalin (13) lahettamiseksi,
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jaettd ensimmainen ja toinen ohjain on sovitettu vertailemaan da-
tavaylilta (52, 53) rinnakkain lukemaansa tietoa ja havaitessaan
tietojen poikkeavan toisistaan suorittamaan toimenpiteen kuljetus-

jariestelman pyséyttamiseksi.

Patenttivaatimuksen 8 mukainen tehonohjauslaitteisto, tunnettu
siitd, ettd tiedonsiitovayld (10) kasittdd ensimmaiseen data-
vaylaan (52) liitetyn lahettimen (55) kuljetusjérjestelman turvakos-
kettimen (57) tilatiedon lahettamiseksi seka toiseen datavaylaan
(63) liitetyn lahettimen (56) kuljetusjarjestelmén turvakoskettimen

(57) tilatiedon lahettamiseksi.

10.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

11

laitteisto, tunnettu siitd, ettd suuntaajaohjaus kasittdd moottorin
ajomoodin ja ettd ainakin ensimmainen ohjain (1) on sovitettu kyt-
kemaan vaihtoehtoisesti suuntaajan positiiviset (33) tai negatiiviset
(34) vaihtokoskettimet johtavaan tilaan moottorin (5) dynaamiseksi
jarruttamiseksi tilanteessa, kun suuntaajaohjauksen tila poikkeaa

moottorin ajomoodista.

.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto, tunnettu siitd, ettd kuljetuslaitteiston nopeuden ja / tai
sijainnin valvonta kasittdd ensimmaisen suurimman sallitun no-
peuden verhokayran (58) ensimmaisen ohjaimen (1) yhteydessa,
toisen suurimman sallitun nopeuden verhokayran (58) toisen oh-
jaimen (2) yhteydessa, ja ettd ensimmainen ja toinen ohjain on so-
vitettu vertaamaan mitattua nopeutta (12, 13) vastaavaan suurim-
man sallitun nopeuden verhokayran (58) arvoon ja havaitessaan
mitatun nopeuden poikkeavan ennalta maarattyd raja-arvoa
enemman verhokdyran arvosta suorittamaan toimenpiteen kulje-

tusjérjestelman pysayttamiseksi.
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12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen tehonohjauslaitteisto, tunnettu

siitd, ettd havaitessaan mitatun nopeuden poikkeavan ennalta
maarattyad raja-arvoa enemman suurimman sallitun nopeuden ver-
hokayran (58) arvosta toinen ohjain (2) on sovitettu lahettamaan
ensimmaiselle ohjaimelle (1) moottorin momentin asetteluarvo kul-
jetuslaitteiston pysayttamiseksi ennalta maaratylla hidastuvuudella
(60).

13.Patenttivaatimuksen 11 tai 12 mukainen tehonohjauslaitteisto,

tunnettu siitd, ettd havaitessaan mitatun nopeuden (12, 13)
poikkeavan ennalta maarattyd raja-arvoa enemman suurimman
sallitun nopeuden verhokayran (58) arvosta ensimmainen ohjain
(1) on sovitettu pysayttdmaan moottori suuntaajaohjauksella en-
nalta maaratylla hidastuvuudella (60).

14.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto, tunnettu siitd, ettd ensimmainen ohjain (1) kasittaa

verkkosuuntaajaohjauksen.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen tehonohjauslaitteisto, tunnettu

siitd, ettd ainakin ensimmainen ohjain on sovitettu vikatilanteen
havaitessaan katkaisemaan tehonsyétén energialahteesta (4) te-
honsydttdpiirin (6) tasajannitevalipiiriin (23) verkkosuuntaajaohja-

uksella.

16.Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen mukainen tehonohjaus-

laitteisto, tunnettu siitéd, etta mainittu tehonohjauslaitteisto on so-
vitettu syottdmaan tehoa energialahteen (4) ja hissijarjestelmén

moottorin (5) valilla.
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PATENTKRAV

1. Felsiker effektstyrningsanordning (3) for matning av effekt mellan en energikilla (4)
och motom (5) till ett transportsystem, vilken effektstymingsanordning omfattar en
effektmatningskrets (6), till vilken hor atminstone en med styrbara omkopplare (32)
forsedd strémriktare (7, 8), och vilken effektstyrningsanordning omfattar styrutrustning
(24) for stromriktarens omkopplare, en datadverféringsbuss (10), dtminstone tva styrdon
(1, 2) som &r anordnade att kommunicera sinsemellan, av vilka styrdon atminstone det
forsta (1) omfattar en strémriktarstyrning, och atminstone det andra (2) omfattar
transportanordningens hastighetsreglering, och vilken effektstyrningsanordning omfattar
styming (11) av en forsta bromsanordning och eventuellt styrming (43) av en andra
bromsanordning, kinnetecknad av, att &tminstone det forsta (1) och det andra (2)
styrdonet omfattar ingdngar for métsignalen (12, 13) for transportanordningens hastighet
och/eller lage, 6vervakning av transportanordningens hastighet och/eller lige, utgéngar
for styrsignalerna (14, 15) till den forsta bromsanordningen och eventuellt utgingar for
styrsignalema (46, 47) till den andra bromsanordningen.

2. Effektstymingsanordning enligt patentkrav 1, kéinnetecknad av, att mellan det forsta
(1) och det andra (2) styrdonet anordnats en kommunikationsbuss (17), det andra
styrdonet (2) 4r anordnat att med forutbestimda tidsintervaller (18) sinda ett meddelande
(19) till det forsta styrdonet (1), det forsta styrdonet (1) 4r anordnat att nir det mottagit
meddelandet séinda ett svarsmeddelande (20) till det andra styrdonet inom en viss tid (21),
och om styrdonen detekterar att tidsskillnaderna mellan meddelandet (19) eller
svarsmeddelandet (20) avviker frin forutbestimda grinsvirden &r bada styrdonen (1, 2)

anordnade att oberoende av varandra utfora en atgird for att stoppa transportsystemet.

3. Effektstyrningsanordning enligt patentkrav 2, kéinnetecknad av, att bide meddelandet

(19) och svarsmeddelandet (20) innehéller dtminstone fSljande information:

- mitdata (12, 13) om hastighet och/eller lige som avlises av det styrdon vilket

sdnder meddelandet (19) eller svarsmeddelandet (20)



se esse e

. s s sa
. . . see
* s e . e
*s esse es

.

10

15

20

119508

22
- anmilan om fel som detekterats av det styrdon vilket sinder meddelandet eller

svarsmeddelandet
- ett styrkommando till &tminstone en bromsanordning (44, 45)

och att bada styrdonen 4r anordnade att oberoende av varandra utfora en atgird for att
stoppa transportsystemet nér styrdonens styrkommandon till bromsanordningen eller de
mitta hastighets- och/eller ligesdata avviker frin varandra, eller nir de mottar ett

meddelande om att ett fel detekterats.

4, Effektstyrmingsanordning (3) enligt ndgot av de foregdende patentkraven,
kiinnetecknad av, att effektstyrningsanordningen omfattar brytning av
effektmatningskretsen, och att &tminstone det forsta (1) och det andra (2) styrdonet
omfattar en utging for en styrsignal (26, 27) som bryter effektmatningskretsen (6).

5. Effektstymingsanordning enligt patentkrav 4, kiinnetecknad av, att styrutrustningen
(24) for stromriktarens omkopplare omfattar en effektkilla (28) for styrenergin till
dtminstone de positiva (33) eller negativa (34) vixelkontakterna, brytningen av
effektmatningskretsen (6) omfattar tvd i serie med effektkillan anordnade styrbara
elkopplare (25, 31) vilka bryter matningen av styrenergin, och att det forsta styrdonet (1)
ir anordnat att styra den forsta elkopplaren (25) och det andra styrdonet (2) ir anordnat att
styra den andra elkopplaren (31) s att matningen av styrenergi bryts.

6. Effektstyrningsanordning enligt nagot av de foregdende patentkraven, kinnetecknad
av, att styrningen (11, 43) av &tminstone en bromsanordning omfattar tvd i sere
anordnade elkopplare (37, 38) 1 bromsstymingskretsen (39), det forsta styrdonet (1)
omfattar en utgéng for styrsignalen (40) till den forsta elkopplaren och det andra styrdonet
(2) omfattar en utgdng for styrsignalen (41) till den andra elkopplaren, och att bade det
forsta och det andra styrdonet omfattar ingdngar for den forsta (37) och den andra (38)

elkopplarens ligesdata.

7. Effektstyrningsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-5, Kiinnetecknad av, att det
forsta styrdonet (1) omfattar en utgdng for en forsta pulsad styrsignal (14), det andra
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styrdonet (2) omfattar en utging for en andra pulsad styrsignal (15), det forsta styrdonet
omfattar en inging (48) for mitning av den andra pulsade styrsignalen, det andra
styrdonet omfattar en ingéng (49) for mitning av den fOrsta pulsade styrsignalen,
styrningen (11, 43) av atminstone en bromsanordning omfattar en ingéng for den forsta
och den andra pulsade styrsignalen (14, 15) och att styrningen (11, 43) av
bromsanordningen 4r anordnad att mata styreffekt till bromsanordningen (44, 45) bara nér

bade den forsta och den andra pulsade styrsignalen (14, 15) samtidigt dr palagda.

8. Effektstyrmingsanordning enligt nagot av de fSregdende patentkraven, kiinnetecknad
av, att datadverforingsbussen (10) omfattar en forsta databuss (52) 6ver vilken det forsta
styrdonet (1) #r anordnat att kommunicera, och en andra databuss (53) 6ver vilken det
andra styrdonet (2) &r anordnat att kommunicera, en till den forsta databussen ansluten
sandare (54) som sénder den forsta métsignalen (12) for transportanordningens hastighet
och/eller ldge samt en till den andra databussen ansluten séndare (61) som sinder den
andra mitsignalen (13) for transportanordningens hastighet och/eller lige, och att det
forsta och det andra styrdonet dr anordnade att jamfora de fran databussarna (52, 53)
parallellt avldsta data och utfora en atgidrd for att stoppa transportsystemet nir de

detekterar att data avviker frin varandra.

9. Effektstymingsanordning enligt patentkrav 8, Kkinnetecknad av, att
datadverforingsbussen (10) omfattar en till den forsta databussen (52) ansluten sindare
(55) som sinder statusinformation om transportsystemets sikerhetskontakt (57) och en till
den andra databussen (53) ansluten sindare (56) som sidnder statusinformation om

transportsystemets sikerhetskontakt (57).

10. Effektstyrningsanordning enligt nigot av de foregiende patentkraven, kiinnetecknad
av, att stromriktarstymingen omfattar motorns driftldge och att &tminstone det forsta
styrdonet (1) dr anordnat att alternativt koppla stromriktarens positiva (33) eller negativa
(34) vaxelkontakter till ledande lige for att dynamiskt bromsa motorn (5) nir
stromriktarstyringens tillstand avviker fran motorns driftlige.
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11. Effektstyrningsanordning enligt ndgot av de foregdende patentkraven, kinnetecknad
av, att Gvervakningen av transportanordningens hastighet och/eller lige omfattar en fSrsta
enveloppkurva (58) till den storsta tillitna hastigheten i anslutning till det forsta styrdonet
(1), en andra enveloppkurva (58) till den stérsta tilldtna hastigheten i anslutning till det
andra styrdonet (2), och att det forsta och det andra styrdonet 4r anordnade att jimfSra den
miitta hastigheten (12, 13) med enveloppkurvans (58) virde och nir den mitta hastigheten
avviker med mer 4n ett forutbestdmt grinsvirde fran enveloppkurvans virde utfora en

atgird for att stoppa transportsystemet.

12. Effektstyrningsanordning enligt patentkrav 11, kiinnetecknad av, att niir det andra
styrdonet (2) detekterar att den métta hastigheten avviker frin enveloppens (58) virde
med mer #n ett forutbestimt grinsvirde dr det anordnat att sinda notormomentets

borvirde till det forsta styrdonet (1) for att stoppa transportsystemet med en férutbestimd
retardation (60).

13. Effektstyrningsanordning enligt patentkrav 11 eller 12, kiinnetecknad av, att niir det
forsta styrdonet (1) detekterar att den miitta hastigheten (12, 13) avviker frén enveloppens
(58) virde med mer #n ett forutbestimt gransvirde dr det anordnat att stoppa motorn

genom stromriktarstyrming med en fSrutbestdmd retardation (60).

14. Effektstyrningsanordning enligt ndgot av de foregiende patentkraven, kiinnetecknad
av, att det forsta styrdonet (1) omfattar en nitstrémriktarstyrning.

15. Effektstyrningsanordning enligt patentkrav 14, kiinnetecknad av, att 3tminstone det
forsta styrdonet 4r anordnat att niir det detekterar ett fel genom strémriktarstyrning bryta
effekttillférseln  frdn  energikdllan  (4)  till  effektmatningskretsens  (6)
likspénningsmellanled (23).

16. Effektstyrningsanordning enligt ndgot av de foregiende patentkraven, kiinnetecknad
av, att effektstyrningsanordningen &r anordnad att mata effekt mellan energikillan (4) och

hissystemets motor (5).
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