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Henkildkuljettimien ohjausmekanismi

Esilld oleva keksintd liittyy yleisesti henkildkuljetti-
miin kuten liukuportaisiin ja -kdytdviin ja erityisesti
tdllaisten kuljettimien henkilétasojen ohjausmekanismiin.

Henkildkuljettimessa on tyypillisesti useita henkilétasoja
tai -portaita, jotka kulkevat vaakasuorassa toisistaan
erotettujen tasanteiden vidlissd olevaa paddttymdtdnti

rataa pitkin. Henkildkuljettimen runkoa tuetaan lattioilla
tai rakennuksen muilla tukirakenteilla, ja yleensd sen
henkilétasoja ohjataan tasanteiden vdlistd rataa pitkin
erityiselld ohjaimilla. Ohjaimiin kuuluu tyypillisesti
henkilétasoihin kiinnitetyille tukipyérille tarkoitettu
tukirata ja joissakin tapauksissa ohjausrataa pitkin
liikkuvat ohjauspyodrédt. Henkilokuljettimen kokonaisraken-
teessa on yleensd reunakaide, jonka ympdrilld kdsikaide
kiertdd pddttymétontd reittid pitkin yleensd synkronisesti
liikkuvien henkildtasojen kanssa. Henkil&tasot sijoitetaan
yleensd kuljettimen vastakkaisilla reunoilla olevien
sivulevyjen vadliin. Liikkuvat henkilétasot pidetdin
erilaisten ohjausmekanismien avulla tietylld etdisyydelld
ndistd sivulevyistd, jotta henkildtasot ja sivulevyt

eivdt takerru toisiinsa.

Edelld kuvatun tyyppisten henkilbétasojen alituisena
suurena ongelmana on se, ettei liikkuvien henkilétasojen
ja sivulevyjen vdlissd olevaa vdlystd voida pitdid jatku-
vasti niin pienend, ettid voitaisiin estdd vieraiden
esineiden putoaminen niiden vdliin ja samalla estdi
tasojen ja sivulevyjen toisiinsa takertuminen. Useimmat
valmistusmddrdykset vaativat, ettd tasojen ja sivulevyjen
vdlinen vdlys on enintddn 3/16". T41ld maksimiarvolla
estetdidn useimpien vieraiden esineiden joutuminen tasojen
ja sivulevyjen vdliseen rakoon. Tdmd maksimiarvo ei
kuitenkaan estd pienempien esineiden joutumista rakoihin.
Tatad mddrdysten mukaista vdlystd haluttaisiin pienentis,

mutta teollisuus ei ole 1l8ytdnyt tehokasta ohjaus-



10

15

20

25

30

35

mekanismia, joka pienentdisi vdlystd ilman, ettd tasot ja
sivulevyt hankautuisivat toisiaan vasten. Tdllaisten
suurten komponenttien valmistuksen ja/tai kokoonpanon

vaatimat toleranssit ovat liian suuria

Tdmdn vuoksi on henkildkuljettimien ohjausmekanismeissa
paddsddntoisesti ohjausradat ja ohjauspyorat, jotka
kiinnitetddn henkildtasojen vastakkaisille puolille.
Tdmdn seurauksena pitdd jokaisen henkildtason molemmilla
puolilla olla erillinen ratakehys tai vaakasuoraan
toisistaan erotettujen ohjausratojen ja/tai ohjauspydrien
vidliseen etdisyyteen perustuva kehys. Tdmin tyyppisid
ohjausmekanismeja voidaan kutsua "puskuriradoiksi",

koska jokaisen henkildtason vastakkaisten kehysten vdlilla
pitdd olla jonkin verran vdlystd, koska muuten vaaka-
suoraan toisistaan erotettujen vastakkaisten ohjaus-

mekanismien vdliin muodostuisi jatkuvaa hankausta.

Esilld oleva keksintd pyrkii ratkaisemaan edelld kuvatut
ongelmat yksirataisella ohjausjirjestelmdlls, jonka on
havaittu pienentdvdn matkustajatasojen ja kuljettimen
sivulevyjen vdlilld olevan raon suuruusluokkaan 1/16".
Esillid olevan keksinndn tarkoituksena on ndin ollen saada
aikaan uusia ja parannettu ohjausmekanismi edelld kuvatun

tyyppisid henkildkuljettimia varten.

Henkildkuljettimessa on yleensd useita henkildtasoja,
joita tuetaan rungolla ja jotka voivat liikkua ko. runkoa
pitkin. Rungossa on tasoihin kiinnitettyji tukipyérid
varten tukirata. Tukipydrdt kiinnitetddn henkildtasojen

alla poikittain oleviin akseleihin.

Esilld oleva keksintd sisdltdd yksirataisen pituussuun-
taisen ohjauskiskon, joka mddrittelee henkildkuljettimen
kulkureitin. Jokainen henkildtaso tukee vaakasuoraa
kitkapydrdparia, jotka koskettavat yksirataista ohjaus-
kiskoa vastakkaisilta puolilta. Toisen kitkapydran
puristusjdykkyys on suotavasti pienempi kuin toisen

kitkapyodrdn. Kitkapydrien puristusjdykkyyden vdlinen ero
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saadaan aikaan esim. valmistamalla pydrien ulkokehdt
joustavasta materiaalista kuten uretaanista tms. siten,
ettd toisen kitkapyodrdn kiskoon koskettava ulkoreuna on
kapeampi. Vaihtoehtoisesti voidaan toinen kitkapyora
valmistaa pehmedmmdstd materiaalista kuin toinen. Kitka-
pydrat voidaan asentaa siten, ettd ne painavat Jjatkuvasti
yksirataista ohjauskiskoa tai puristuvat sitd vasten,
jolloin "kovempi" kitkapydrd mddrittelee ohjauskiskoa
pitkin liikkuvan vertailukehyksen, kun taas pehmedmpi
kitkapydrd painautuu ohjauskiskoa vasten.

Esilld olevan keksinndén esimerkinomaisessa suoritus-
muodossa kuvataan yksirataista ohjauskiskoa siten, ettd

se muodostuu yhtendiseksi kuljettimen tukipyérien tuki-
radan kanssa. Tukiradassa on vaakasuora osa, jolla tuetaan
tukipydrid, ja pystysuora osa, joka muodostaa kitkapyorien
yksirataisen ohjauskiskon. Tukipyodrat kiinnitetdén
jokaisen matkustajatason alla oleviin vaakasuoriin
akseleihin. Kitkapydrat ovat vaakasuorilla tasoilla, ts.
ne pyodrivdt yleensd pystysuorissa akseleissa, ja ne
painautuvat tukiradan muodostaman yksirataisen ohjaus-

kiskon vastakkaisia sivuja vasten tukipyodrdn akselin

vuoksi.

Esilld olevan keksinn®dn ominaisuutena on lisdksi mahdol-
linen kokoonpano, joka muodostaa "vaappuvivun'" tukipyodrien
ja kitkapy®rien vdliin. Lyhyt vipu asetetaan kuljettimen
kulkusuuntaan ja se akseloidaan toisesta pddstdin henkild-
tason tukipyorédn akseliin, joka on ko. henkildtason alla.
Tukipyodrédpari koskettaa vipua kuljettimen kulkusuunnassa
toisistaan erotetuissa kohdissa. Kitkapydrid tuetaan
akselilla ja niiden pydrimisakselit ovat vivun suhteen
kiinteitd. Tdmd kokoonpano saa aikaan pehmedn siirtymén
liukuporrastyyppisen henkil&kuljettimen vaakasuorien ja
kaltevien osien vdlille, erityisesti tukiradan vaaka-

suorien ja kaltevien osien vidlille.

Esilld olevan keksinndn muut tavoitteet, ominaisuudet ja

edut ilmenevdt seuraavasta yksityiskohtaisesta kuvauksesta
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ja kuvioista.

Esilld olevan keksinndn uudet ominaisuudet médritell&dn
patenttivaatimuksissa. Esilld olevan keksinnén tavoitteet
ja edut selvidvédt parhaiten seuraavasta kuvauksesta ja
mukaan liitetyistd kuvioista, joissa kaikissa kdytetddn

yhtendisid viitenumeroita samojen osien kuvaamiseen.

Kuvio 1 on kaavamainen esitys tyypillisen liukuporras-—

kokoonpanon rakenteesta;

Kuvio 2 on sivuleikkauskuva yhdestd liukuportaan askel-
masta, ja sen padatarkoituksena on kuvata askelmien

tukipyodrien ja tukiradan sijaintia;

Kuvio 3 on kuvion 2 vasemmalta puolelta otettu leikkaus-

kuva edestdpdin;

Kuvio 4 on kuvion 3 oikeasta alareunasta otettu suurennos,

joka kuvaa esilld olevan keksinnén mukaista ohjaus-

mekanismia;

Kuvio 5 on vaappuvipurakenteen sivuleikkauskuva tukiradan

vaakasuoralta kohdalta tukipydrineen;

Kuvio 6 on muuten samanlainen kuin kuvio 5, mutta se on

otettu tukiradan siirtymdkohdalta;

Kuvio 7 on muuten samanlainen kuin kuviot 5 ja 6, mutta
se on otettu tukiradan kaltevalta kohdalta.

Kuviossa 1 esitetddn henkildkuljettimen rakenne tyypil-
lisen liukuportaan muodossa ja siihen viitataan yleisesti
viitenumerolla 10. Kokoonpanoon kuuluu kaavamaisesti
esitetty kiinted runko 12, joka kiinnittdd kuljettimen
esim. rakennuksen tukirakenteeseen. Runko tukee kahta
toisistaan vaakasuorassa suunnassa erotettua pddttymédtonta
ketjua 14, useita henkilétasoja tai -askelmia, joihin

viitataan yleisesti numerolla 16 ja joita liikutetaan
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niihin koskettavilla ketjuilla, sekd kahta toisistaan
vaakasuorassa suunnassa erotettua rengasmaista kdsi-
kaidetta 18. Henkildtasoja tuetaan useilla tukipydrilld,
jotka liikkuvat tukirataa pitkin mydhemmin yksityis-
kohtaisesti kuvattavalla tavalla. On selvdid, ettd kuvion
1 ympyrdt 20 kuvaavat vain muutamia tukipyodrid. Tukirata
on kiinnitetty sopivalla tavalla kiintedin runkoon 12.

Ketjuja 14 liikutetaan tavanomaisella hihnavedolla 22
siten, ettd henkildtasot 16 liikkuvat jatkuvasti suljetun
silmukan muotoisella reitilli, joka on etummaisen tai
alemman tasanteen 24 ja taaemman tai ylemmdn tasanteen

26 vdlissd. Toinen hihnavetomekanismi 28 siirtdd kasi-
kaidetta 18 suljettua reittia pitkin henkildtasojen 16
kanssa synkronisesti nuolien 30 osoittamalla tavalla
henkilén seisoessa yhdelld henkildtasolla ja pitdessd

kiinni kdsikaiteesta 18.

On ymmdrrettdvd, ettd kuvion 1 liukuportaiden esitys ja
tédmdn myotd edellinen kuvaus on jonkin verran kaavamainen
sen suhteen, ettd liukuportaiden kuvatut osat ovat yleensd
tavanomaisia. On huomattava, ettd esilld oleva keksintd
liittyy ohjausmekanismiin, jota voidaan k&dyttdd yleisesti
henkil&kuljettimissa, joihin kuuluu niin kuvatun mukaisten

liukuportaiden lidsksi vaakasuoraan liikkuvat liukuk&dyté-

vatk yns.

Kuviossa 2 esitetddn yksityiskohtaisemmin vhden tukipydrén
20 (kuvio 1) sijainti yhden henkilétason tai -askelman

16 suhteen. Kussakin askelmassa 16 on yldlevyosa 32,
kaareva etuseind 34 Jja kaksi sivuseindmdid 36. Tukipydra
20 akseloidaan askelman etuosaan (nuolella 30 osoitetun
kuljettimen kulkusuunnan suhteen) akselilla 38 ja sopi-
valla laakeroinnilla seindssd 36. Pydra kulkee pitkin
tukirataa, johon viitataan yleisesti numerolla 40.
Matkustajatasoon kiinnitetddn vapaapydrdkokoonpano 42,
johon kuuluva tukipydrdpari 44 tukeutuu tukirataan 40

ja liikkuu siind. Tukirata kiinnitetddn sopivalla tavalla

kuljettimen kiinteddn runkoon.
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Kuviossa 3 esitetddn, kuinka matkustajataso 16 sijoitetaan
kuljetinjdrjestelmdn kahden potkulevyn 46 vdliin, jolloin
tason ja potkulevyjen vdliin muodostuu vadlit 48. Voidaan
myods havaita, ettd tason 16 sivuseindt 36 sijoitetaan
kunkin askelman taso-osan 32 ulkoreunojen ja kaarevan
etuseindn 34 sisdpuolelle. Tukiradan 40 ja tukipydra-

mekanismin sijainti voidaan ndhdd selkedmmin.

Kuviosta 3 voidaan edelleen ndhdid, ettd matkustajatason

16 vastakkaisissa pdddyissd on tukipy®rdkokoonpano 42 ja
ettd tukirata 40 kulkee kuljettimen molemmilla puolilla.
Tukipyodrdt 42 akseloidaan sopivilla laakereilla suhteel-
lisen lyhyen akselin 52 ulkopd&hdn kiinnitetyn vaappuvivun
50 vastakkaisiin pdihin (ks. kuvio 2). Akseli kiinnitetdén
sopivilla laakereilla sivuseinddn 36 ja matkustajatasosta
16 alaspdin tyodntyvddn sisdseindmdsdn 54. Matkustajatason
molemnmilla puolilla olevissa tukipydrissd kdytetddn

samaa menetelmdd, kuten kuviosta 3 voidaan ndhd&. Vaappu-
vivun rakennetta kuvataan mydhemmin yksityiskohtaisesti

kuvioiden 5-7 yhteydessai.

Kuten kuvioista 4 ja 3 voidaan ndhdd, esilld olevaan
keksint®dn kuuluu jokaista matkustajatasoa varten ohjaus-
mekanismi, Jjohon viitataan yleisesti numerolla 56 ja
jolla ohjataan perdkkdisid kuljetintasoja potkulevyjen

46 vdlissd (kuvio 3) ja jolla pidetddn matkustajatasojen
ja potkulevyjen vdliset vidlykset 48 mahdollisimman

pienina.

Ohjausmekanismissa 56 on erityisemmin yksiratainen
ohjauskisko 58 ja kaksi vaakasuoraa kitkapydridia 60 ja
62. Kitkapyoridt pydriviat pystysuorissa akselitapeissa
64, jotka kiinnitetddn akseliin 52 varustamalla akseli-
tapit ulkokierteilld, joihin kierretddn kiinnityspultit
66. Akselin pyoriessd tappiakselit 64 ja kitkapydriat 60
ja 62 liikkuvat sen mukana mydhemmin kuvattavasta syista

johtuen.
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Voidaan havaita, ettd kitkapyérdt 60 ja 62 ovat yksi-
rataisen ohjauskiskon 58 vastakkaisilla puolilla kosket-
taen sitd. Kitkapyorien puristus sdddetddn alunperin
sopivan suuruiseksi k&dyttden akselin 52 hieman pitkdn-
omaisia aukkoja 68, joissa Kitkapydrid voidaan siirtii
alunperin tai mydhemmin kaksihaaraisten nuolien "A"

osoittamissa suunnissa.

Esilld olevaan keksintddén liittyy myds se, ettd kitka-
pydrien vdlinen myétdarvo voidaan valita siten, ettid se
soveltuu ohjausratajédrjestelmdn kaikkiin muutoksiin.
Esilld olevassa suoritusmuodossa toisen kitkapydridn 60
puristusjdykkyys on pienempi kuin toisen kitkapy®rdn 62.
Tamd puristusjaykkyyden ero voidaan saada aikaan valmis-
tamalla kitkapy6rat joustavasta materiaalista kuten
kumimaisesta aineesta siten, ettd kitkapydrdn 60 duro-
metriarvo on pienempi kuin kitkapydrdn 62 durometriarvo.
Toisin sanoen, kitkapydrd 60 on pehmedmpi kuin kitkapydri
62. Kuviossa 4 esitetyssd esimerkinomaisessa suoritus-
muodossa pyorédt on valmistettu terdksestd tai muusta
sopivasta materiaalista, ne akseloidaan sopivien laake-
reiden avulla akselitappeihin 64 ja ne pa&dllystetddn
uretaaniaineella. Voidaan havaita, ettd kitkapyodrdn 60
ulkoreuna, ts. sen uretaanikuori, on muotoiltu siten,
ettd sen rataa koskettava pinta on kapeampi kuin kitka-
pydrdssd 62. Tarkemmin ottaen pydrdn 60 uretaanikuori

on muotoiltu siten, ettd se muodostaa kapean ulokereu-
nuksen 60a, kun taas kitkapydrdn 62 ulkoreuna on tasai-
sempi ja levedmpi. Pydrdn 62 akselitappi 64 voidaan
kiinnitt&d pituussuunnassa akseliin 52 sen sijaan, ettd
sitd voitaisiin sd&td4 pituussuunnassa akselitappiin 64
ndhden, minkd vuoksi kitkapydridi 60 voidaan sdatai
aksiaalisesti akselin suhteen, koska kitkapydrid 60 on
pehmedmpidd materiaalia. Kuviossa 4 esitetddn myds vaappu-

vivun 50 ja sivuseindmin 36 vidlissi oleva laakeri 70.

Kuvioiden 4 ja 3 esittdmidstd keksinndn suoritusmuodosta
voidaan edelleen havaita, ettid yksiratainen ohjauskisko

valmistetaan yksiosaiseksi tukiradaksi 40. Esitetyn mukai-
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sesti tukirata on yleensd U:n muotoinen ja siind on
vaakasuora osa 72, jonka pddlld tukipydrdt 44 ja tuki-
pydrd 10 (kuvio 2) sijaitsevat. Yksiratainen ohjauskisko
58 muodostuu U:n muotoisen tukiradan toiselle puolelle.
Koska yksiratainen ohjauskisko ja tukirata valmistetaan
yhdestd kappaleesta, ohjausmekanismi on melko kustannus-
tehokas ja ohjausmekanismin ja tukipyoérédkokoonpanon

vyhdistelmd@ on vakaa.

Kuten kuvioista 5-7 ja kuviosta 4 voidaan havaita, vaappu-
vipu 50 kiinnitetd&dn akseliin 52 ja myos akselitapit 54
kiinnitetdan edelld kuvatulla tavalla akseliin. Tdmdn
seurauksena kaikki nidm8 komponentit voivat liikkua tai
"kallistua" samanaikaisesti tukipyodrien 44 siirtyessé

tukiradan 40 eri kohtiin 72, koska tukipydrdt akseloidaan

akselin 52 pd&ddhéan.

Kuvioissa 5-7 esitetddn, kuinka tukipydriin 44 ja kitka-
pydriin 60 ja 62 toiminnallisesti liittyvd vaappuvipu
toimii, kun se siirtyy tukiradan vaakasuorasta osasta
(kuvio 5) tukiradan siirtymdosaan (kuvio 6) ja tédstd
edelleen tukiradan kaltevaan osaan (kuvio 7). N&diden
siirtymdalueiden kohdat vastaavat kuviossa 1 esitetyn
liukuportaan 10 rakennetta. Useimmissa tavanomaisissa
liukuportaissa on liukuportaan viereisen tasanteen 24
kohdalla vaakasuora osa (kuvio 1), joka johtaa liuku-
portaan pisimmdn osan muodostavaan kaltevaan osaan, 7ja
liukuportaan toisen, ylemmdn tasanteen 26 kohdalla on
toinen vaakasuora osa. Vaappuvipu saa aikaan pehmedmman
siirtymisen ndiden alueiden vd1ill&d tasoittaen samalla
liukuportaiden tukiratajdrjestelmdn mahdollisesti aiheut-
tamien epdsddnndllisyyksien vaikutusta. Tdmd on erityisen
suotavaa liukuportaissa, koska matkustajilla on taipu-
muksena seisoa aivan henkilétasojen tai -askelmien
reunoilla, minkd vuoksi askelmien epdyhtendinen tai
dkillinen liike saattaa horjuttaa matkustajan tasapainoa.

Vaappuvipujdrjestely ja kaksi tukipyorad vahentdvat

mekaanisesti ratajidrjestelmidssda tai liukuportaiden
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vaakasuoran ja kaltevan osan siirtymdalueella olevien

epdsddnnollisyyksien vaikutukset puoleen.

Kuten kuviosta 5 voidaan ndhdd, tukipydrdt 44 ovat
tukiradan 40 vaakasuorassa osassa 72. Tadmdn seurauksena
vaappuvipu 50 on vaakasuorassa tai ldhes vaakasuorassa,
koska tukipyodrdt akseloidaan kohdassa 80 vaappuvivun
vaakasuoraan toisistaan erotettuihin kohtiin.

Kuviossa 6 esitetddn vaappuvipukokoonpano tukipyodrien 44

liikkuessa tukiradan siirtymdalueella kuvion 5 esittémdsti

vaakasuorasta osasta kuviossa 7 esitettyyn kaltevaan
osaan. Olennaista on se, ettd etummainen tukipydra 44
siirtyy radan kaltevalle osalle taaemman tukipyodrén
ollessa edelleen radan vaakasuoralla osalla. Voidaan
ndhdd, ettd akseli 52 on yhtd suurella etdisyydelld
tukipydrien 44 pydrimisakseleista. Tdmidn vuoksi akseli
kulkee siirtymdalueen poikki puolella nopeudella tuki-
pydriin nihden, jolloin vastaavan matkustajatason ja siten
sen pddlld seisovan matkustajan kulku on tasaisempaa.
Kuviosta 6 voidaan edelleen ndhdd, kuinka akselitapit 64
ja kitkapydrdt 60 ja 62 kallistuvat yhdessd akselin 52
kanssa, kun Kkokoonpano liikkuu siirtymdaluetta pitkin.

Kuviossa 7 esitetddn vaappuvipukokoonpanon liikkuminen
tukiradan kaltevaa osaa pitkin, jolloin tukipyorat 44,
vaappuvipu 50, akseli 52 ja kitkapyordt 60 ja 62 sdilyt-
tdvat suhteelliset asemansa kuviossa 5 esitetyn vaaka-

suoran tilanteen tapaan.

On selvdd, ettid esilld olevalla keksinnolld voi olla
useita erilaisia suoritusmuotoja. Kuvatut esimerkit ja
suoritusmuodot ovat ndin ollen ainoastaan kuvauksia
eivdtkd ne tai niiden yksityiskohdat rajoita esilla

olevaa keksintdd millddn tavalla.
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10

Patenttivaatimukset

1. Henkil®kuljettimen ohjausmekanismi henkildkuljetti-
meen, jonka useat henkil&tasot kiinnitet&ddn liikkuvasti
runkoon, jossa on tukirata henkilétasoihin kiinnitettyji

tukipyorid varten, tunnettu siitd, ettd

ohjausmekanismissa on runkoon kiinnitetty yksiratainen
ohjauskisko; ja

jokaisessa henkilétasossa on kaksi vaakasuoraa kitka-

pyorad, jotka koskettavat yksirataisen ohjauskiskon

vastakkaisia puolia.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen mainitun kitkapyérdn puristus-

jaykkyys on pienempi kuin toisen kitkapyorédn.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen kitkapydrdn pienempi puristus-
jdykkyys saadaan aikaan siten, ettd ko. kitkapy®drén rataa

koskettava pinta on kapeampi kuin toisella kitkapyoralla.

4. Patenttivaatimuksen 2 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toinen kitkapydrd valmistetaan
pehmedmmdstd materiaalista kuin toinen kitkapyéra.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd yksiratainen ohjauskisko muodostetaan

yhdestd kappaleesta tukipyodrien tukiradan kanssa.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd tukipydrdt kiinnitet&ddn henkilé-
tasoihin poikittaiselle akselilla ja mainitut kitkapyorét

kiinnitetdin ko. akseliin.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd kuljettimen tukiradassa on osa,

joka muodostaa mainitun yksirataisen ohjauskiskon.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen ohjausmekanismi,

tunnettu siitd, ettd mainittuun tukirataan kuuluu vaaka-
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suora osa, joka tukee mainittuja tukipydrid, ja pystysuora

osa, joka muodostaa yksirataisen ohjauskiskon.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd henkilétasoon kuuluu pystysuora
seindmd, jonka ulkopuolelle kiinnitetddn tukipyodridt ja

jonka sisdpuolelle kiinnitetddn kitkapydrit.

10. Patenttivaatimuksen 6 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd henkilbtasoon kuuluu pystysuora
seindméd, jonka ulkopuolelle kiinnitetddn tukipydérit ja

jonka sisdpuolelle kiinnitet&dn kitkapydrat.

11. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd henkilétasoon kuuluu pystysuora
seindmd, jonka ulkopuolelle kiinnitet&ddn tukipyodrédt ja
jonka sisdpuolelle sijoitetaan mainittu yksiratainen

ohjauskisko ja kitkapydrit.

12. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd tukipydrdt ovat osa kunkin henkilo-
tason tukipyodrdkokoonpanoa jokaisen tukipydérdkokoonpanon
sisdltdessd kuljettimen kulkusuunnassa olevan vaappuvivun,
joka akseloidaan pdidensid vdlistd vastaavaan henkild-
tasoon, ja tukipyoridpari akseloidaan vaappuvipuun maini-
tussa suunnassa toisistaan tietylle etdisyydelle, ja
jossa mainittuja kitkapydrid tuetaan akselilaitteella,
joka tyéntyy ulospdin vaappuvivun Keskeltd mainittujen

tukipydrien pydrimisakseleiden vdlista.

13. Henkildkuljettimen ohjausmekanismi henkilékuljet-
timeen, jonka useat henkildtasot kiinnitetdin liikkuvasti
runkoon, jossa on tukiratalaite henkildétasoihin kiinni-
tettyjd tukipydrid varten, ja jonka henkildtasot sijoi-
tetaan kuljettimen laidoilla olevien potkulevyjen vidliin,
tunnettu siitd,

mainittu tukiratalaite on tukirata, johon kuuluu
mainittuja tukipyériid tukeva vaakasuora osa ja yksi-

rataisen ohjauskiskon muodostava pystysuora osa; ja
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jokainen henkilétaso tukee vaakasuoraa kitkapy®ra-
paria, jotka koskettavat yksirataisen ohjauskiskon

vastakkaisia puolia.

14. Patenttivaatimuksen 13 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen mainitun kitkapyéridn puristus-

jdykkyys on pienempi kuin toisen kitkapy®drén.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen kitkapydradn pienempi puristus-
jaykkyys saadaan aikaan siten, ettd ko. kitkapydridn rataa

koskettava pinta on kapeampi kuin toisella kitkapyoradlld.

16. Patenttivaatimuksen 14 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toinen kitkapydrad valmistetaan

pehmedmmdstd materiaalista kuin toinen kitkapyord.

17. Patenttivaatimuksen 13 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd yksiratainen ohjauskisko muodostetaan

yhdestd kappaleesta tukipyodrien tukiradan kanssa.

18. Patenttivaatimuksen 13 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd tukipydrdt ovat osa kunkin henkild-
tason tukipyoérdkokoonpanoa jokaisen tukipydridkokoonpanon
sisdltdessd kuljettimen kulkusuunnassa olevan vaappuvivun,
joka akseloidaan pdidensd vdlistd vastaavaan henkilé-
tasoon, ja tukipydrédpari akseloidaan vaappuvipuun maini-
tussa suunnassa toisistaan tietylle etdisyydelle, ja
jossa mainittuja kitkapydrid tuetaan akselilaitteella,
joka tyontyy ulospdin vaappuvivun keskeltd mainittujen

tukipydrien pydrimisakseleiden vdlisti.

19. Henkildkuljettimen ohjausmekanismi henkildkuljetti-
meen, jonka useat henkilétasot kiinnitet&ddn liikkuvasti
runkoon, tumnettu siitd, ettd se sisdltda

pystysuoran ohjauskiskon;

vaakasuoran Kkitkapydrédparin, joka pydrii suunnilleen
pystysuorien akseleiden ympdrilld ja jota tuetaan henkild-

tasolla, kitkapydrien koskettaessa pystysuoraa ohjaus-
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kiskoa vastakkaisilta puolilta.

20. Patenttivaatimuksen 19 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen mainitun kitkapy®drdn puristus-

jdykkyys on pienempi kuin toisen kitkapy®rin.

21. Patenttivaatimuksen 20 mukainen ohjausmekanismi,
tunnettu siitd, ettd toisen kitkapydrdn pienempi puristus-
jaykkyys saadaan aikaan siten, ettd ko. kitkapy®drdn rataa
koskettava pinta on kapeampi kuin toisella kitkapy®rdlli.

22. Henkilbkuljettimen tukipydrédjdrjestelmd henkild-
kuljettimeen, jonka useat henkildtasot kiinnitetdin
liikkuvasti runkoon, tunnettu siitd, ettid

tukirata asetetaan kuljettimen liikesuuntaan;

jokaiseen henkilétasoon liittyy toiminnallisesti
vaappuvipu, joka on kuljettimen liikesuunnassa ja joka
akseloidaan pdidensd vdlistid vastaavaan henkildtasoon; ja

tukipyodrdpari akseloidaan kuhunkin vaappuvipuun
sellaiseen kohtaan, joka on yhtd kaukana vaappuvivun
henkilotasoon kiinnitetyn akselin kohdasta, ja tukirata

tukee tukipyéria.

23. Patenttivaatimuksen 22 mukaisen henkildkuljettimen
ohjausmekanismi, tunnettu siitd, ettd henkildkuljettimen
jokaisessa henkildtasossa on ohjausmekanismi henkil&tason
ohjaamiseksi mainitussa suunnassa ja ohjausmekanismi
liitetd&dn toiminnallisesti kunkin tason vastaavaan

vaappuvipuun.

24. Patenttivaatimuksen 23 mukaisen henkildkuljettimen
ohjausmekanismi, tunnettu siitd, ettd mainitussa ohjaus-
mekanismissa on yksiratainen ohjauskisko ja kunkin
henkilétason tukema kitkapyOrédpari, jonka kitkapydrat
liitetddn vaappuvipuun ja jotka koskettavat ohjauskiskoa

vastakkaisilta puolilta.

25. Patenttivaatimuksen 24 mukaisen henkildkuljettimen

ohjausmekanismi, tunnettu siitid, ettd mainittu ohjauskisko



14

muodostuu yhdestd kappaleesta tukipydrien tukiradan
kanssa.
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