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(57) Tiivistelmd

Muuttimia on jdrjestetty hissikorin ja tukirun-
gon vdliin niihin pisteisiin, jotka sijaitsevat his-
sikorin poikkeamakeskustan ldapi menevdlld viivalla.
Nimd muuttimet synnyttdvit tietyn analogiatehon,
jonka suuruus vaihtelee suhteessa muuttimen kautta
hissikoriin kohdistuvaan voimaan. Muuttimien tehot
Bsketaan yhteen ja tyhjd& hissikoria vastaava todelli-
nen summa vihennetddin em.tehojen summasta ja jddnnds
kerrotaan hissikorin painon ja muuttimien tehojen
summan vdliselld todellisella suhteella. Ndin saadaan

selville hissikorin kuormitus.
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(57) Sammandrag

Mellan hisskorgen och st&dramen har anordnats
orvanlare i punkter lings en linje som gir genom hiss-
kcrgens nedbdjningscentrum. Dessa omvanlare alstrar en
analo uteffckt, vars storlek varierar proportionellt
med kraften som via omvandlaren anbringats pd hisskorgen.
Omvandlarnas uteffekter summeras och summan som motsva-
rar férhdllandet med tom hisskorg subtraheras frén uteffekt-
summan och &terstoden multipliceras med fdrh&llandet mel-

lan korgvikten och summan av omvanlaruteffekterna. Resul-
tatet anger korgbelastningen.
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Hissikorin kuormituksen mittausjdrjestelmd

Nyt selostettava keksintd koskee hissikorin kuor-
mituksen mittauslaitetta.

Hissin suorituskykya pystytddn tehostamaan ohjaa-
malla hissikorin liikettd hississd kulloinkin olevan
kuormituksen perusteella. Liike saadaan tdlldin esi-
merkiksi tasaisemmaksi, koska hissin liiallinen kiih-
dyttdminen ja Jjarruttaminen voidaan valttdd s3didtamdlla
moottorin vaddntdmomentti hissin todellisen kuormituksen
mukaan. Hissin kuormituksen muutoksia eri kerrosten
kohdalla voidaan myOs kdyttdd hyvdksi hissin toimintaa
ohjattaessa, mikd voidaankin suorittaa tdltd pohjalta
niin, ettd kdyttovoiman tarve pystytddn ajoittamaan
minimiksi. Tarkka tieto hissin kuormituksesta joka het-~
kelld on siis hyvin tdrked, kun halutaan pddstd todel-
la tehokkaaseen ja joustavaan kdyttddn, koska voiman-
tarve pystytddn ndin mitoittamaan ao. kuormituksen mu-
kaan, jolloin sddstetddn myds energiaa.

Jo jonkin aikaa on ollut kdytOssd jdrjestelmid,
joilla md&dritetddn hissin ja sen kuorman kokonaispaino.
Kaikki ndmd jérjestelm&t toimivat 1&dhinnd samalla peri-
aatteella, ts. niilld mitataan hissikorin painon muu-
toksesta johtuva siirtym&d. Useimmilla jdrjestelmilld mi-
tataan tdlldin se koon muutos, joka syntyy iskunvaimen-
nusjousissa tai -tyynyissd, jotka tukevat hissikoria
sen ympdrilld olevassa ja kdyttovaijerit kdsittdvssi
rakenteessa. Kun korin paino lisd&dntyy tdssd tukira-
kenteessa, tukiosat puristuvat luonnollisesti kokoon.
Kuormitukseen liittyvd puristusvaihtelu osoittaa tdl -
16in sen reaktiivisen voiman, jonka tukiosat kohdistavat
hissikoriin sen kuormituksen tukemiseksi. Korreloimalla
sitten ne muutokset, jotka esiintyvdt kuormitetun ja tyh-
jdn hissikorin v&lilld, pystytddn mddrittdmddn hissin
kuormitus, mutta ei kuitenkaan kovin tarkasti. Muissa

vastaavissa jdrjestelmissd mitataan koko siirtymd his-
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sikuiluun ndhden kdyttdvaijerien venymisen perusteella
hissin kuormituksen muuttuessa.

Siirtymémittausjdrjestelmilld ei saada kuitenkaan
ehdottoman tarkkoja ja tdysin samanlaisina toistuvia
tuloksia, joten korin liikkumista ei tdstd johtuen pys-
tytd ohjaamaan aivan tarkasti. Erddnd epdtarkkuutta
lis&ddvdnd tekijdnd on mainittava vaimennustyynyissa
kdytettdvan elastomeerimateriaalin ominaishystereesi,
joka on usein melko huomattava ja vaihtelee. Lis3ksi
se on hyvin herkkd lampdtilan muutoksille. Tdmdn vuoksi
sellainen jdrjestelmd, joka perustuu kaikkien tukipusku-
rien siirtymdn mittaamiseen yhteenlasketun reaktiivisen
voiman mddrittdmiseksi, ei voi olla mitenkdd@n tdysin
tarkka. Ep&tarkkuudet ovat kuitenkin vield sSuurempia
sellaisissa jdrjestelmissd, jotka perustuvat vaijerin
pituudessa tapahtuvan muutoksen toteamiseen. Erddna
syynd tdhdn on se, ettd hissikoria kannattavan vaije-
rin pituus on erilainen kuilun yl&- ja alapddssd, mis-
td johtuen tietyn painon aiheuttama vaijerin venymi
on erilainen kuilun eri kohdissa. Toinen syy on taas
se, ettd juuri korirakenteen kokonaispaino mddrdd veny-
mdn. Kokonaispaino on kuitenkin tuntuvasti suurempi
kuin korin kuormituksen muutokset, joten suurin osa
vaijerin venymisestd johtuu korin kokonaispainosta
(runko ja kori). N&ill&dkd&n jdrjestelmilld ei siis pdds-
td tyydyttdvddn tulokseen.

Ndin ollen nykytilanne edellyttdd siis tuntuvasti
tarkempia kuormituksen mittausjdrjestelmid.

Tdmdn keksinnén mukaan hissikorin painoa
el mitata vdlillisesti, mikd tarkoittaa sitd, ettd en-
sin mitataan siirtymd ja siitd md&rdtddn se reaktiivinen
voima, joka tulee koriin ao. elastomeerityynystd tai jou-
sesta, vaan nyt kdytetddn aivan erilaista mittaustapaa.
Vaimennustyynyn kautta koriin suuntautuva reaktiivinen

voima todetaan nyt suoraan voiman muuttimella, joka on
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sijoitettu ao. vaimentimen ja korin tukirakenteen vdliin.
Koska painon mittaaminen tapahtuu suoraan, muuttimia ei
tarvitse sijoittaa joka tukipisteeseen, silld poikkea-
makeskusten (center of deflection) kautta kulkevan vii-
van vastakkaisiin pisteisiin muodostuu voima, joka vastaa
kokonaisvoimaa ja =-painoa. Tadmdn vuoksi tarvitaan vain yksi
muutin, joka sijoitetaan korin poikkeamakeskustaan tai
kaksi muutinta, jotka sijoitetaan diametriaalisesti vas-
takkain poikkeamakeskustan kautta kulkevalle viivalle.
Todellinen kuormitus mddritetddn sitten vertaamalla muut-
timien ilmoittamaa reaktiivista voimaa tukipisteiden koko-
naismddrdin.

Koska reaktiivisen voiman summa siirtyy muuttimien
kautta ja on verrannollinen hissin todelliseen painoon,
tdmd voidaan laskea laskemalla yhteen muuttimien ulos-
tulot ja vertaamalla ne korin maksimi- ja minimipainoon
kuormituksen laskemista varten.

Nyt kdsiteltdvdan keksinndn er&ddnd piirteend on sen
vuoksi jdrjestelmd, jonka tarkkuus ja toistettavuus eivit
riipu hissikorin tukemiseen kdytettdvien elastomeerivai-
mentimien tai jousien ominaisuuksista.

Keksinndn toisena piirteend on, ettd jdrjestelmd,
jossa kdytetddn kahta tai vain yhtd muutinta, on tuntuvas-
ti huokeampi kuin aikaisemmat jdrjestelmdt, Jjoissa on
siirtymdilmaisimet jokaisessa tukipisteessa.

Kuvio 1 on pystykuva yksinkertaistetun hissikori-
rakenteen erddstd osasta; tdssd rakenteessa korin toinen
pdd on tuettu runkoon keksinn®n mukaisella muutin- ja
tyyny-yksikd6lld ja toinen pdd vastaavasti elastomeerityy-
nylld ja védlilevyllsd,

kuvio 2 esittdd kaaviona hissikorirakenteen yksin-
kertaistettua vastaavaa tyyppid; kori on tuettu jousta-
vana rakenteena kuudesta pisteestd, joista kahteen on
jdrjestetty voiman ilmaisevat muuttimet korin ja runko-

rakenteen vdliin sekd tyyny muuttimen ja korin v&dliin,
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kuvio 3 on lohkokaavio keksinndn mukaisesta Jjar-
jestelmdstd, johon kuuluu kaksi voiman muutinta, jotka
on sijoitettu kuvion 2 muuttimien esittdmidlli ta-
valla,

kuvio 4 esittdd graafisesti reaktiivisen voiman
ja molempien muuttimien yhdistetyn l1dht&jdnnitteen
vdlistd suhdetta (muuttimet esitetty kuvion 3 esi-
merkkijdrjestelmédssd) ja

kuvio 5 on kulkukaavio, joka havainnollistaa kuor-
manpainon laskemista kahdesta muuttimesta (kuvio 4)
tietokoneen avulla.

Kuviossa 1 hissikorin lattia 10 on kiinnitetty
runkoon 12 tukiyksikon 14 avulla. Tukiyksikdssd on re-
aktiivisen voiman muutin 20, joka on kiinnitetty pul-
teilla 18 runkoon 12, sekd@ lisdksi joustotyyny 22. Me-
tallilevy 24 on kiinnitetty pulteilla hissikorin lat-
tiaan 10. Pultti 25 menee muuttimen 20 keskiosan ldpi
levyyn 26. Kori on kiinnitetty mekaanisesti runkoon
muuttimen kautta pultilla 25 ja pulttiin taas tyynyn
ldpi. Muutin on tankotyyppinen ja sen tankorakenne
(ei esitetty kuviossa) ulottuu kiinnityspulteista 18
muuttimen keskustaan 30, joka liikkuu pystysuunnassa
korin kanssa. Ulko-osa 32 on kiinnitetty runkoon pulteil-
la 18, joten se ei liiku. Pystysuorat reaktiiviset voi-
mat (paino) kohdistuvat po. rakenteeseen pultin 25
kautta ja saavat aikaan jdnnityksid tangoissa, joissa
on kiristyselementit ja niihin kohdistuva vakiojédn-
nite, niin ettd ne synnyttdvdt muuttimen l&dhtdj&nnit-
teen, joka muuttuu jadnnityksen, ts. muuttimeen kohdis-
tuvan pystysuoran voiman mukaan. Sopiva muutin on esi-
merkiksi B-600-018, valmistaja Genesco Corporation.

Sen vahvistus on 0,2/mV/V/454 kg kidyttdalueen ollessa
0-454 kg. Jos kdytetddn siis 10 V tasavirtajdnnitettsi,
ldhtdteho kasvaa lineaarisesti 0-2 mV:iin kuormituksen
ollessa 454 kg.
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Kuvio 2 on kaavio yksinkertaistetusta hissikori-
rakenteesta, jossa esim. tyynyt 22 ovat kaikki saman-
laisia jousia. Kori 10 on tuettu kuudesta pisteesta
runkoon 12. Kahdessa pisteessd (30 ja 32) yksikkd
14 muodostaa tukirakenteen, kun taas muissa tukipisteis-
sd (36 ja 38) kdytetddn kokoonpanoa 33 kuvion 1 esitti-
mdlla tavalla. Siihen kuuluu t&dl11l86in jousto-osa 22 ja
vdliosa 34 muuttimen 20 tilalla. Pisteet 30 ja 32 ovat
viivalla 35, joka kulkee lattian 10 poikkeamakeskus-
tan 34 kautta. Pisteet 36 ja 38 ovat Vviivalla 37, joka
kulkee samoin poikkeamakeskustan 34 kautta ja pisteet
39, 40 ovat viivalla 41, joka kulkee my8s poikkeama-
keskustan 34 kautta. Poikkeamakeskusta (CD) on siis
se piste, joka siirtyy vain pystysuorassa suunnassa
lattiaan kohdistuvan painon W (tyhj&d hissikori + henki-
l1dkuormitus) mukaan painon jakautumisesta riippumatta.
Jos paino on viivalla 37, mutta ei aivan keskelld his-
sikoria, so. kohdassa 35, se voidaan siirtdid viivalle
37, josta se muodostaa tietyn momentin pisteisiin 36
ja 38. Kummankin pisteen reaktiivinen voima synnyttdi
vastaavasti tietyn momentin vastakkaisessa pisteessd.
Lattian ollessa tasapainossa reaktiivisen voiman on
oltava pisteissd 36 ja 38 yhteensd sellainen, ettd se
vastaa osaa ao. viivalle tulevasta painosta. Tdmd&n osan
suuruus ei kuitenkaan muutu painon sijainnin mukaan,
vaikkakin tdmd muuttaa kallistumaa poikkeamakeskustas-
sa. Voimamomenttien summa po. pisteissd on nolla tasa-
painotilassa. Ndin ollen painon sijainti hissikorin
lattialla mddrdd pisteissd 36 ja 38 olevien voimien
vdlisen suhteen, mutta aina tietyn painon ollessa kysess-
sd summa pysyy kuitenkin samana. Tdm& analyysi liittyy
pisteiden 36 ja 38 vdlilld olevaan yhteen tankoon, mutta
sitd voidaan yhtd hyvin soveltaa ns. monitukijidrjestel-
mddn, joka esitetddn kuviossa 2. Tdlldin kdyttdmdllid

samaa menettelyd ja suuntaamalla paino tukipisteiden



10

15

20

25

30

35

6 71840

vdliselle toimintaviivalle voima on kummassakin pis-
teessd poikkeamakeskustan vastakkaisilla puolilla

ja sen kautta kulkevalla viivalla osa korin kokonais-
painosta eikd siis vaihtele painon sijainnin mukaan.
Tdstd on taas seurauksena, ettd jos tyynyilld on suun-
nilleen sama voimakerroin, niin esim. pisteiden 30 ja
32 reaktiivisten voimien summa on aina sama osa koko-
naispainosta silloinkin, kun lattia kallistuu painon
siirtyessd. Poikkeamakeskusta on siis se piste, jossa
lattia ei kddnny voimamomenttien vaikutuksesta. Aino-
astaan siind oleva paino aiheuttaa pystysiirtymdn. Kun
lattiaan kohdistuu 1isd&d painoa, niin reaktiivisten
voimien (esim. Fl, F2) summa on aina sama kahdessa pis-
teessd, Jjotka sijaitsevat suunnilleen poikkeamakeskus-
tan kautta kulkevalla viivalla, painon sijainnista
riippumatta, vaikkakin se muutos, jonka painon sijain-
ti saa aikaan Fl:ssd ja F2:ssa voi olla erilainen pai-
non jakautumisesta johtuen. N&din ollen Fl1 + F2 = M.
paino/N (M = muuttimien lukumddrd ja N = tukipistei-
den mddrd), kun oletetaan, ettd tyynyjen joustoarvot
ovat samat. Laskemalla siis yhteen muuttimien TRl ja

TR2 ulostulot voima voidaan mddrittdd aivan yksinker-
taisesti kertomalla tdtd summaa vastaavaa voima kol-
mella. Vastaavasti, jos lasketaan yhteen neljd muutinta
(yksi jokaisessa kulmassa), vastaavat niidenulostulot
kokonaisvoimaa, joka on 2/3 yhteenlasketusta reaktiivi-
sesta voimasta.

Sijoitettaessa muutin ja tyyny poikkeamakeskustaan
tadmdn pisteen reaktiivinen voima on 1/7 kokonaispainos-
ta, koska poikkeamakeskustassa ei esiinny vidntémoment-
tia. Sen vuoksi kdytettdessd voiman muuttimia todellis-
ten reaktiivisten voimien ilmaisemiseen voidaan kdyttda
vain yhtd muutinta poikkeamakeskustassa (7 tukipistettd)
tai kahta muutinta TR1l, TR2, ts. pisteissd 30 ja 32 po.
keskustan kautta kulkevalla viivalla, tai useampiakin

muuttimia samojen periaatteiden mukaan.
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Kuvio 3 on lohkokaavio jdrjestelmdstd, jolla maa-
ritisin kuorman tai henkildiden paino kahdella muutti-
mella TRl ja TR2 kuvion 2 esittdmdssd rakenteessa. Kum-
mallakin muuttimella on siihen liittyvd ulostulolinja
46, joka on yhdistetty puskurivahvistimeen (buffer
amplifier) 48. Silld on taas ulostulolinja 42, joka liit-
tyy analogialimittimeen (A-MUX) 52, Kumpaankiin muuttimeen
tulee tasavirtajdnnite V, joka sydtetdan niiden sis&aan-
menoon 46. Tidstd jdnnitteestd kumpikin muutin muodostaa
lidhtdjdnnitteen ao. ulostulolinjalla 42. Ldhtdjdnnite
on tilldin verrannollinen muuttimen l&pi menevdan reak-
tiiviseen voimaan.

Kuvio 4 esittdid graafisesti kahden muuttimen
TR1 ja TR2 yhdistettyjen ulostulojen (summan) vdlista
suhdetta siihen yhteenlaskettuun reaktiiviseen voimaan
ndhden, jonka ne kohdistavat hissikoriin ao. tukipis-
teissidin. Viiva A perustuu muuttimien arvioituihin ulos-
tuloihin, kun kori on tyhjid ja tdysin kuormitettu.

Viiva B esittai taas todellista suhdetta ja se on saatu
laskemalla, jolloin on kdytetty viivan A mddrittdvdd
yhtdléd, ja muuttamalla kaltevuutta sekd minimipaino-
pistettd, joka perustuu korin arvioidun ja todellisen
kuormituksen vidliseen eroon, kun kori on tyhjd ja tay-
sin kuormitettu. Tdtd laskumenetelmdd selostetaan viela
yksityiskohtaisemmin hieman myShemmin.

Tasavirtajdnnitteestd vV piiri 45 muodostaa esisda-
dettidvin tasavirtavertailujdnnitteen (aluesddtd) limit-
timeen 52 menevillid ulostulolinjalla 51. Vastaava piiri
47 muodostaa esisiddettidvin vertailujédnnitteen (nolla-
siitd) limittimeen menevidlld ulostulolinjalla 54. Kumpi-
kin piiri voi olla potentiometri. Nollasditd (ZA) on arvi-
oidun minimisumman (min sum) (kuvio 4) ja todellisen
minimisumman 58 vidlinen ero, kun kori on tyhjd. Vastaa-
vasti em. aluesditd (SA) (span adjust) on arvioidun mak-

simisumman (max sum) 60 ja todellisen maksimisumman 62
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vdlinen ero ,kun kori on tdyteen kuormitettu. Arvioitu
minimisumma 56 talennetaan yksikkd6n ROM 62. Se on

osa mikrotietokonetta 64, jota kdytetddn suorittamaan
tiettyjd laskutoimituksia mddrdttdessd muuttimista

TR1 ja TR2 kuorman painoa suoraviivaisen yhtdl&n avul-

la, joka mddrittdd kuorman painon ja muuttimien ulostulojen

vdlisen suhteen. ROMiin tallennetaan myds arvioitujen
pisteiden vdlisen viivan A kaltevuus (K).

Kuviossa 3 esitetyssd jdrjestelmdssd laskettu
henkilSkuormitus syOtetddn tietokoneesta johtoa 57 pit-
kin D-A-muuttajayksikkddn 56. Se synnyttdd analogiasig-
naalin, joka voidaan sydttdd moniin hissikorin liik-
keen chjauslaitteisiin 58. Niitd ei ole esitetty yksi-
tyjskohtaisesti, koska ne eivdt liity keksintddn.

Kuvion 5 kulkukaavio esittdd analogiamuutinteho-
jen, analogia-aluesdddon (SA) ja nollas&ddddn (ZA) va-
litsemista ja ndiden analogiasignaalien muuttamista
numeeriseksi sekd kuormituksen laskemista viivan B
rajaavasta viivayht&dl6std, joka on:

(3) K + X{(SA) (sum - min sum + ZA),
jolloin X vastaa aluesdatdd (SA) kaltevuuden ollessa
kyseessd. Vaihtoehtoisesti aluesddt®d ja nollasaatda
voidaan kdyttd3d, kun halutaan mddratd viivan B alku-
ja loppupiste ja tdmdn perusteella sitten sen kalte-
vuus. Ensin mainittu menetelmd@ on kuitenkin edullisem-
pi, silld tdll6in saadaan parempi tulos, koska henki-
16kuvormitusten aiheuttama muutos muutintehoissa on
paljon pienempi kuin korin todellinen tyhj&d paino.

Tietokone saa analogiatiedot (TRl OUT, TR2 OUT,
SA, ZA) muuttimista sekd aluesddtd- ja nollasddtdpii-

reistd, kun se ldhettdd ohjaussignaaleja johtoa 60

pitkin A-MUX-yksikkOdn 52, niin ettd voidaan valita tiet-

ty limitinsis&d&nmeno, joka sydtetddn sitten johtoa 72
pitkin A-D-muuttajayksikdn 74 sisddntuloon. Tdmd muut-
tajayksikkd muuttaa tietokoneesta johtoa 60 pitkin tu-

levalla kdskylld analogiatiedot numeerisiksi tiedoiksi



10

15

20

25

30

35

2 71840

ja sy6ttdd ne johtoa 73 pitkin tietokoneeseen 64.
A-D-muuttajayksikkd voi olla aivan yksinkertaisesti
laskin, jonka l&htdlukema on verrannollinen analogia-
signaaliin, jonka limitin sydttdi sen sisdintuloon.
Kulkukaavio 5 havainnollistaa niiti toimenpitei-~
td, jotka tulevat kysymykseen tietokoneella suoritetta-
vassa kuormituksen (LOAD) laskemisessa, kun kidytetdidn
muuttimista sekd alue- ja sdi&dtpiireistd tulevia ana-
logiatietoja yhdessid tallennetun kaltevuuden (KLWDROM)
ja korin minimipainon (LWDZROM) kanssa. Tdssi toimin-
nossa valitaan limitinsy®t&ksi, johon kuuluu TR1 ouT,
L2, mikd saa aikaan sen, etti TR1 OUT esiintyy
A-D-muuttajayksikkodn menev&lld limittimen tulostus-
linjalla. TR1 OUT ruutetaan sitten (L4) numeeriseksi
vasta-arvoksi (LWDl), joka kuvaa muuttimen reaktiivis-
ta voimaa. LWDl tallennetaan (L6) tietokoneen muisti-
yksikkd6n. Sen jdlkeen valitaan TR1 OUT (L8) ja se
muutetaan (L10) sen numeeriseksi vasta-arvoksi
(LWD2). LWD1 ja LWD2 lasketaan vhteen (L12) ja summa
(LWDT) tallennetaan (L14) muistiyksikk&6én. Nollasdidtd
(ZA) valitaan (L16) ja se muutetaan sitten (L18) sen
numeeriseksi voiman vasta-arvoksi (DZA), joka tallen-
netaan (L20) muistiyksikk®&n. Vastaavasti valitaan
aluesddtd (SA) (L22) ja se muutetaan (L24) sen numeeri-
seksi vasta-arvoksi (DSA), joka tallennetaan (L26) muis-
tiyksikkd6n. Tallennettu korin arvioitu minimipaino
ilman kuormitusta (LWDZROM) "kutsutaan" takaisin (L28)
ja lasketaan yhteen (L30) DZA:n kanssa, jolloin saadaan
korjattu minimikuormitus (LWDZ). Tallennettu arvioitu
kaltevuus (KLWDROM) kutsutaan takaisin (L32) ja laske-
taan yhteen (L34) korjauksen (X) (DSA) kanssa, jolloin
saadaan korjattu kaltevuus KLWD. (Kuten jo mainittiin,
X on tallennettu kerroin, jotta DSA pystytédan osoitta-
maan oikein kaltevuuteen n&hden). Korjattu minimikuor-
mitus (LWDZ) v&hennetd&n todellisesta kuormituksesta

(LWDT) ja jd3nnds kerrotaan korjatulla kaltevuudelle
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KLWDT, jolloin saadaan kuormitus (KLWLBS) .

Samanlaista menettelyd voidaan luonnollisesti
kdyttdd myds useamman muuttimen (nyt vain 2 kpl),
esim. neljdn, kanssa. T&ll6in erona on 1dhinnd vain
se, ettd johdutaan suorittamaan lisdtoimenpiteitd,
jotta muuttimien ulostulot saadaan esille ja pystytdan
muuttamaan ne numeerisiksi sekd laskemaan ne sitten yh-
teen muuttimien TRL ja TR2 ulostulojen kanssa. On selvad,
ettid aluesidtd ja nollasddtd ovat t4118in erilaisia,
koska niiden muuttimien yhteissumma on tuolloin suurem-

pi ja kuvaa suurempaa yhteenlaskettua reaktiivista

voimaa jonka mddrittdminen on kysymyksessd. Edelld selos-

tetulla menetelmilld pystytddn tarkimmin laskemaan
kuormitus muuttimien kehittdmista analogiatulostustie-
toista, koska henkilBkuormitusten ja hissikorin koko-
naiskuormituksen vdlinen suhde on usemmissa sovellu-
tuksissa todellisuudessa pieni. L.isdksi on huomattava,
ettd vaikka edelld on oletettu kdytettdvén tietokonet-
ta ko. laskutoimitusten suorittamiseen, ne voidaan il-
man muuta suorittaa myds kokonaan analogiapiirissd tai
sellaisessa piirissi, jossa on erillisia logiikkapiire-
j&. Kuitenkin suositellaan tietokoneen kdyttdmistd,
koska laskeminen voidaan suorittaa t&lldin samalla
tietokoneella, jolla ohjataan monia muitakin hissin
liikkeita.

Edelli on selostettu parasta keksinndn soveltami-
seen kdytettidvidd menetelmdd. Alan asiantuntijat ymmdr-
tividt kuitenkin hyvin, ettd nyt esitettyjen ja selos-
tettuun rakenteeseen voidaan tehdd monia muutoksia sekad
kehitt3i siitd mySs erilaisia rakennemiunnelmia td11&in
kuitenkaan poikkeamatta keksinndn varsinaisesta ajatuk-
sesta ja seuraavissa patenttivaatimuksissa esitetystad

suojapiiristd.
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Patenttivaatimukset:

1. Hissijédrjestelmd henkild-/kdyttoSkuormituksen
mddrdamiseksi, jolloin hissikori (10) on tuettu runkoon
(12), tunnettu siitd, ettd jdrjestelmddn kuu-
luu

hissikorin (10) ja rungon (12) v&dliin sijoitettu
laite (14), jonka kautta osa hissikoria tukevasta koko-
naisvoimasta siirretddn kahteen hissikorissa olevaan pis-
teeseen ja joka laite kehitt&@8d kumpaankin pisteeseen liit-
tyvdn signaalin, jolloin signaalin suuruus ilmoittaa lait-
teen kautta hissikoriin (10) siirretyn voiman ja jolloin
pisteet sijaitsevat siten, ettd niiden kautta siirtyva ko-
konaistukivoima on sama tietyn painon ollessa kysesséa
riippumatta painon jakautumisesta hissikorissa, jolloin
laite (14) ké&sittdd lisdksi kaksi voiman muutinta (20),
jotka on sijoitettu suoralle viivalle (35), joka kulkee
olennaisesti poikkeamakeskustan kautta, silld oleviin vas-
takkaisiin pisteisiin (30, 32) poikkeamakeskustaan n&hden,

ja vdlineet (52) signaalien laskemiseksi yhteen
summan mittaamiseksi hissikorin kuormituksen mddrddmistd
varten, ja tyhjdn hissikorin painon vdhentd@miseksi henki-
16-/kdyttdkuormituksen mddrddmistd varten.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen hissijdrjestel-
mad, tunnettu siitd, ettd8 hissikori (10) on tuet-
tu joustavana rakenteena useihin tukipisteisiin ne pis-
teet mukaanluettuina, joihin voima siirretdd@n hissikoriin

em. laitteen avulla.
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Patentkrav:

1. Hissystem f£6r att mdta person-/nyttobelastningen,
varvid hisskorgen (10) st6éds i ramen (12), k dnne -
t ecknat dadrav, att systemet omfattar

en mellan hisskorgen (10) och ramen placerad anord-
ning (14), genom vilken en del av totalkraften, som sto-
der hisskorgen, &verfdrs till tva punkter i hisskorgen
och vilken anordning utvecklar en till bada punkterna ho-
rande signal, varvid signalens storlek anger via anord-
ningen den till hisskorgen (10) &verfoérda kraften och var-
vid punkterna befinner sig sa, att den via dem Overfdrda
totalstddkraften dr samma i frdga om en sdrskild tyngd
oberoende av tyngdférdelningen i hisskorgen, varvid anord-
ningen (14) dessutom omfattar tva kraftomvandlare (20) be-
ldgna pd en rit linje (35), som vidsentligen gar genom ned-
bdjningscentrum i motsatta punkter (30, 32) i forhédllande
till nedb&jningscentrum,

och medel (52) f&r att rdkna ihop signalerna, for
att jamfdra summan f6r att bestdmma korgens belastning och
f8r att dra av den tomma korgens vikt for att bestdmma per-
son-/nyttobelastningen.

2. Hissystem enligt patentkravet 1, k d nne -
t ecknat dirav, att hisskorgen (10) &r st&dd som en
fjddrande konstruktion i ménga st&dpunkter, inklusive de
punkter, till vilka kraften &verfdrs till hisskorgen med

hjdlp av ovanndmnda anordning.

Viitejulkaisuja-Anférda publikationer

Patenttijulkaisuja:-Patentskrifter: 54 694 (B 66 B 5/14). tso-Britannia-
Storbritannien(GB) 1 083 260 (G 01 G 3/04), 467 348 (xxx). USA(US)

2 439 608 (187-29), 2 793 264 (200-86), 3 332 517 (187-95), 3 512 595
(G 01 G 21/10).
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