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Descripcién
Procedimiento de control de un salvaescaleras y de un salvaescaleras
La invencién se relaciona con un procedimiento de control de un salvaescaleras y un salvaescaleras.

El documento WO 2013/129923 A1 desvela un salvaescaleras. El salvaescaleras consta de una silla montada sobre
un conjunto de accionamiento. El conjunto de accionamiento se desplaza a lo largo de al menos un carril guia. Se
proporciona un mecanismo de nivelacién para mantener la silla siempre en una orientacién horizontal, incluso si
cambia el angulo de inclinacién del carril guia.

El documento US 4,913,264 A, que desvela el preambulo de las reivindicaciones independientes, desvela un telesilla
de escalera para el transporte de pasajeros. El asiento de la silla elevadora estd montado de forma pivotante en una
pata horizontal que se mueve hacia dentro o hacia fuera en respuesta a la rotacién del asiento, con el fin de mantener
un espacio sustancialmente constante entre el asiento y la pared de la escalera. También incluye un par de brazos
que pueden bajarse para formar una barrera de contencién alrededor del asiento y, a continuacién, levantarse para
permitir que el pasajero abandone el asiento.

Tipicamente, los salvaescaleras tienen una silla que se puede plegar para ahorrar espacio en la escalera cuando el
salvaescaleras no est4 en uso. En la mayoria de los casos, el reposabrazos puede plegarse girandolo parcialmente
alrededor de un eje horizontal. Al desplegar el reposabrazos, éste gira hacia abajo hasta alcanzar un tope mecanico y
el reposabrazos permanece en esta posiciéon debido a las fuerzas gravitatorias. Para soportar diferentes tamafios de
persona hay reposabrazos curvos para usuarios pequefios y reposabrazos rectos para usuarios grandes. Ambos tipos
giran alrededor de un eje horizontal.

Es objeto de la presente invencién desarrollar un salvaescaleras mejorado, que proporcione mayor seguridad y
comodidad. El objeto de la invencion se resuelve por medio de un procedimiento de control de un salvaescaleras y un
salvaescaleras de acuerdo con las reivindicaciones independientes; las realizaciones preferentes son objeto de las
sub-reivindicaciones y de la descripcién.

En la reivindicacién 1 anexa se desvela un procedimiento inventivo para controlar un salvaescaleras. Las realizaciones
especificas de dicho procedimiento se describen en las reivindicaciones anexas 2 a 4. Un salvaescaleras inventivo se
desvela en la reivindicacién 5 anexa. En las reivindicaciones 6 y 7 se describen realizaciones especificas del
salvaescaleras inventivo.

En el salvaescaleras inventivo el reposabrazos sirve en particular para asegurar al pasajero contra la caida de la silla.
Esto sélo es posible en determinadas posiciones del reposabrazos. Mediante la etapa de deteccién inventivo se puede
comprobar, siel reposabrazos esta en una posicién de asegurar a la persona. Si el reposabrazos no esta en la posicién
adecuada de sujecién de la persona, por ejemplo, el motor puede no estar accionado, el mecanismo de giro puede
bloquearse.

En una realizacién, la funcionalidad puede ser una funcionalidad del motor de accionamiento, en particular accionar el
motor de accionamiento o detener el motor de accionamiento o alterar una velocidad de accionamiento del conjunto
de accionamiento a lo largo del carril.

En una realizacién, el conjunto de accionamiento comprende un motor giratorio para hacer girar la silla a lo largo de
un eje vertical. En esta realizacién, la al menos una funcionalidad del salvaescaleras es una funcionalidad del motor
giratorio del conjunto de accionamiento, en particular el accionamiento del motor giratorio o la parada del motor
giratorio o la modificacién de un angulo de giro de la silla. Aqui, el conocimiento de la posicién del reposabrazos puede
utilizarse para decidir si el motor giratorio puede, por ejemplo, hacer girar la silla 0 no. Dado que el reposabrazos puede
sobresalir radialmente en varias posiciones, puede mejorar la seguridad si se impide el giro de la silla.

En una realizacién, la etapa de controlar una funcionalidad del conjunto de accionamiento se realiza adicionalmente
en funcién de la posiciéon de la silla a lo largo del carril. Las condiciones espaciales pueden variar en diferentes
posiciones a lo largo del carril. Asi, algunas restricciones en la funcionalidad pueden limitarse a determinadas
posiciones.

El salvaescaleras inventivo tiene un sensor angular para detectar la posicién angular del reposabrazos.

En particular, el reposabrazos puede pivotar alrededor de un eje vertical. Esto permite que en una posicién de
reposabrazos radialmente hacia fuera, el reposabrazos pueda utilizarse para apoyar a la persona que sube o baja de
la silla. Aunque esta posicién del reposabrazos puede resultar cémoda durante la entrada, debe cambiarse por las
razones de seguridad antes mencionadas.

En una realizacién, la unidad de control esta adaptada para controlar el conjunto de accionamiento en funcién de la
posicién angular detectada por el sensor angular. Las ventajas y mejoras descritas en relacién con el procedimiento
son aplicables en general a las reivindicaciones relativas al aparato.
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De acuerdo con la invencién, la silla comprende un, en particular un mecanismo de pestillo accionado por resorte para
bloquear el reposabrazos en una, en particular en una posicién angular discreta. Se proporciona un sensor de cierre
para detectar si el mecanismo de cierre esta bloqueado o desbloqueado. La etapa de controlar una funcionalidad del
conjunto de accionamiento puede realizarse adicionalmente en funcién del resultado de la etapa de comprobacién. De
este modo, las funciones que requieren mediciones de seguridad pueden apoyarse en una norma de seguridad
mejorada.

La invencion se describe con mas detalle por medio de las figuras, aqui muestra.

Figura 1 un salvaescaleras inventivo en vista lateral,

Figura 2 la silla del salvaescaleras de la figura 1 en vista superior;

Figura 3 la silla del salvaescaleras de la figura 1 en una primera posicién giratoria y un obstaculo en vista superior;
Figura 4 la silla del salvaescaleras de la figura 1 en una segunda posicidn giratoria y el obstaculo en vista superior;
Figura 5 una zona de bisagra del reposabrazos del salvaescaleras de la figura 1 en vista superior;

Figura 6 una parte de la zona de bisagra de la figura 5 en vista lateral;

Figura 7 una tabla que muestre las condiciones permitidas en relacién con la posicién angular del reposabrazos y la
posicién de giro de la silla.

La figura 1 muestra una realizacién ejemplar de un salvaescaleras inventivo 1. El salvaescaleras 1 consta de un carril
2 y un conjunto de accionamiento 3 con un motor de accionamiento 22, que se desplaza a lo largo del carril 2. EI motor
de accionamiento 22 acciona el conjunto de accionamiento 3. Una silla 4 con un asiento 7 y un respaldo 6 estd montada
en el conjunto de accionamiento 3. La silla 4 tiene dos reposabrazos 5 montados por una bisagra 8, que permite un
movimiento pivotante del reposabrazos 5 a lo largo de un eje vertical R. El salvaescaleras 1 comprende ademas un
motor giratorio 21, que esta adaptado para girar la silla 4 con respecto al conjunto de accionamiento 3 a lo largo de un
eje vertical S. Al girar la silla 4, puede evitarse una colisién de la silla 4 o de la persona sentada en la silla con obstaculos
en el camino. Una unidad de control 20 controla las funciones del salvaescaleras 1.

La figura 2 muestra el reposabrazos izquierdo 5 en diferentes posiciones angulares A-D. En la posicién A no puede
acomodarse ninguna persona en la silla 4. La posiciéon A sirve para guardar la silla 4 cuando no se utiliza el
salvaescaleras 1. En esta posiciéon del reposabrazos también se puede plegar la silla 4 para reducir el espacio de
almacenamiento.

En la posicién B puede acomodarse en la silla una persona de tamafio pequefio o mediano, en la posicién C puede
acomodarse una persona de tamafio alto. En las posiciones B y C, el reposabrazos sirve también para evitar que la
persona se caiga de la silla.

En la posicién D, el reposabrazos 5 esta abierto para permitir que una persona entre o salga de la silla 4, por ejemplo,
desde o hacia una silla de ruedas. En la posicién D no esta permitido mover la silla. En una realizacién, el motor de
accionamiento 22 puede bloquearse cuando se detecta la posicién A o D del reposabrazos. A continuacién, se impide
el desplazamiento del conjunto de accionamiento a lo largo del carril.

La figura 3 muestra la parte superior de la silla 4 en una primera posicién angular a = 0°. Se muestran dos zonas libres
Z4, Zo. La primera zona Z4 es una pequefia zona libre, que se mantiene libre de cualquier obstaculo 11. Permite que la
silla 4 pueda girar a lo largo de un dngulo de giro a de incluso +/-180° (en ambas direcciones), sin colisionar con un
obstaculo ejemplar 11, cuando el reposabrazos esté en la posicién A o B. Sin embargo, en la practica, el movimiento
giratorio se detendra normalmente en a = +/-90°, porque un reposapiés (no mostrado ) puede colisionar méas tarde en
a = +/-90° con el carril 2.

Si el reposabrazos 5 esta en la posicién C o en la posicién D, el reposabrazos 5 puede colisionar en una determinada
posicién angular con el obstéculo 11 (figura 4). Por lo tanto, se establece una segunda zona libre Z2, que tiene una
mayor extension radial, pero una extensiéon angular reducida en comparacién con la primera zona libre Z1. En
consecuencia, se define una posiciéon angular maxima amax de, por ejemplo, 60°, y se vincula a la posiciéon C del
reposabrazos. Estas posiciones angulares méximas pueden definirse para cada instalacién individual de
salvaescaleras y cada posicién del reposabrazos, basandose en las caracteristicas limitantes en la respectiva escalera
individual. Ademas, las posiciones angulares méximas pueden definirse por separado para posiciones individuales de
la trayectoria de desplazamiento. Porque en una posiciéon del carril, en la que no hay obstaculos, no es necesaria
ninguna limitacién adicional del 4ngulo de giro. En una realizacién, se puede proporcionar una zona libre de obstaculos
alrededor de un obstaculo. La zona libre de obstaculos no debe invadir la primera y/o segunda zonas libres.

La figura 5 muestra el mecanismo de bloqueo del reposabrazos. En la bisagra 8 hay un pestillo mévil 9 que se apoya
giratoriamente contra una placa de pestillo 16 en forma de anillo. En este ejemplo, el pestillo 9 estd fijado al
reposabrazos; la placa del pestillo 16 esté fijada a la silla 5. La placa del pestillo 16 incluye varios asientos de pestillo
10A-10D, en los que puede sobresalir el pestillo mévil 9. Cuando el pestillo mévil 9 sobresale en uno de los asientos
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del pestillo 10, el pestillo 9 esta en un estado bloqueado (mostrado en la figura 5), de lo contrario en un estado
desbloqueado. Un muelle 12 empuja el pestillo mévil 9 hacia el estado de bloqueo. Con la ayuda de un cable bowden
13 y una palanca de accionamiento no mostrada, un usuario puede empujar el pestillo mévil 9 contra la fuerza del
muelle 22 hasta el estado desbloqueado.

Se proporciona un optoacoplador 14 para detectar si el pestillo mévil 9 estd en un estado bloqueado o desbloqueado.
En estado desbloqueado, una aleta 15, que esta fijada al pestillo 9, atraviesa un haz luminoso del optoacoplador. El
optoacoplador no puede detectar la posicién angular actual A-D del reposabrazos 5.

Cuando el pestillo mévil 9 esta en una posicién angular de modo que puede sobresalir en el asiento de pestillo 10A,
el reposabrazos 5 esta en la posicién A. Cuando el pestillo mévil 9 estd en una posicién angular de modo que puede
sobresalir en el asiento de pestillo 10B, el reposabrazos 5 esta en la posicién B. Cuando el pestillo mévil 9 esté en una
posicién angular tal que puede sobresalir en el asiento del pestillo 10C, el reposabrazos 5 estd en la posicién C.
Cuando el pestillo mévil 9 estd en una posicién angular tal que puede sobresalir en el asiento del pestillo 10D, el
reposabrazos 5 esta en la posicion D.

El asiento de pestillo 10D tiene una profundidad menor que el otro asiento de pestillo 10A-10C. Ademas, los flancos
23 de este asiento de pestillo 10D estan mas inclinados con respecto a la direccién radial que los flancos de los otros
asientos de pestillo 10A-10C. Esto permite que, para transferir el pestillo al estado desbloqueado fuera del asiento del
pestillo 10D, no sea necesario tirar del cable bowden. Girar Unicamente el reposabrazos con cierta fuerza puede
superar la fuerza del muelle. Los otros asientos del pestillo tienen una forma tal que sélo se puede llegar al estado
desbloqueado tirando del cable bowden.

Basandose en la figura 6 se describe, cémo se detecta la posicion angular del reposabrazos. Un sensor de luz 17
proporciona un haz de luz en forma de cono o una luz de dispersién. Una superficie de placa reflectante 19, montada
en un anillo 18 puede reflejar la luz, que llega a la superficie 19. Girando el reposabrazos a lo largo del eje R, el anillo
18 pivota con respecto al palpador 17. La superficie reflectante 19 tiene una inclinacién en direccién circunferencial.
De este modo, cada posiciéon angular se caracteriza por una distancia especifica entre el palpador 17 y la superficie
19. Cuanto menor sea la distancia entre el palpador 17 y la superficie 19, menor seré la cantidad de luz reflectante
que llegue al palpador 17. Cuanto mayor sea la distancia entre el palpador 17 y la superficie 19, menor seré la cantidad
de luz reflectante que llegue al palpador 17. La inclinacién de la superficie 19 se muestra como una inclinacién
continua; sin embargo, también es posible una inclinacién escalonada, lo que resulta en una menor resoluciéon angular
del sensor, que es aceptable en este caso, porque sblo se solicita una resolucién angular de las cuatro posiciones A-
D.

Con ayuda del optoacoplador 14 se detecta, si el pestillo 9 esta bloqueado o no en alguna de las posiciones angulares
predefinidas; con ayuda del palpador 17 se determina la posicién angular.

La figura 7 muestra una tabla ejemplar de condiciones permitidas referidas al angulo de giro maximo permitido. Este
angulo maximo permitido depende de la posiciéon del reposabrazos y de la posicién de la barandilla. Por ejemplo,
cuando el conjunto de accionamiento se encuentra en la posicién de tope inferior (por ejemplo, la seccidn | de la figura
1b), la silla puede girar +/-90° grados. Por ejemplo, cuando el conjunto de accionamiento esta en una seccién de carril
central Il y el reposabrazos izquierdo esta en la posicién D, el angulo maximo de giro es de 20°.

En una realizacién alternativa las regulaciones pueden ser mas estrictas. Aqui, si el reposabrazos esta en la posicién
D, el mecanismo de giro y el mecanismo de accionamiento estan siempre bloqueados. Por lo tanto, antes de permitir
el giro y la conduccién, el reposabrazos debe estar preferiblemente en una de las posiciones AB o al menos en la
posicién C.

Una violacién de estas condiciones conduce a una parada del motor de accionamiento 22 y/o a una parada del motor
de giro 21. Si después el usuario vuelve a girar el reposabrazos y establece asi una condicién permitida, los motores
pueden recibir una sefial para continuar.

Lista de signos de referencia

1 salvaescaleras

carril

conjunto de accionamiento
silla

reposabrazos

respaldo

~N oo o b~ W N

asientos
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bisagra

pestillo mévil

asiento del pestillo

obstaculo

primavera

cable bowden

sensor del pestillo / optoacoplador
veleta en el pestillo

placa de cierre en forma de anillo
sensor angular / palpador de luz
anillo

superficie reflectante

unidad de control

motor giratorio

motor de propulsién

eje pivotante vertical

eje vertical del reposabrazos
zona libre giratoria

velocidad del conjunto de accionamiento
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REIVINDICACIONES
1. Procedimiento de control de un salvaescaleras (1), el salvaescaleras (1) comprende
un carril (2),
una silla (4),
un conjunto de accionamiento (3) con un motor de accionamiento (22) para impulsar la silla (4) a lo largo del carril (2),
la silla (4) esta unida al conjunto de accionamiento (3),

la silla (4) que tiene un reposabrazos (5), en el que el reposabrazos (5) esta soportado de forma pivotante en la silla
(4) por una bisagra (8), que permite un movimiento de rotacién del reposabrazos (5), en particular a lo largo de un eje
vertical (R),

el procedimiento comprende
la etapa de deteccidén de una posicién angular (A-D) de dicho movimiento de rotacién del reposabrazos (5);

la etapa de controlar al menos una funcionalidad del salvaescaleras (1), siendo una funcionalidad del conjunto de
accionamiento (3), en funcién de la posicién angular detectada (A-D),

caracterizado en
la etapa de comprobar si la posicién angular del reposabrazos esta asegurada por un mecanismo de bloqueo,

y la etapa de controlar una funcionalidad del conjunto de accionamiento (3) se realiza adicionalmente en funcién del
resultado del paso de comprobacion.

2. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién precedente, caracterizado en que la al menos una funcionalidad
del salvaescaleras (1) es una funcionalidad del motor de accionamiento (22), en particular accionar el motor de
accionamiento (22) o detener el motor de accionamiento (22) o alterar una velocidad de accionamiento (v) del
conjunto de accionamiento a lo largo del carril (2).

3. Procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado en

que el conjunto de accionamiento (3) comprende un motor giratorio (21) para hacer girar la silla a lo largo de un eje
vertical (S),

que la al menos una funcionalidad del salvaescaleras (1) es una funcionalidad del motor giratorio (21) del conjunto de
accionamiento (3), en particular el accionamiento del motor giratorio (21) o la detencién del motor giratorio (21) o la
modificacién de un angulo de giro (a) de la silla (4).

4. Procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado en que la etapa de
controlar una funcionalidad del conjunto de accionamiento (3) se realiza adicionalmente en funcién de la posicién
(I-1V) de la silla (4) a lo largo del carril (2).

5. Salvaescaleras (1), que comprende

un carril (2),

un conjunto de accionamiento (3) para desplazarse a lo largo del carril (2),

una silla (4), unida al conjunto de accionamiento (3),

la silla (4) tiene un reposabrazos (5), en el que el reposabrazos (5) estd unido por una bisagra (8),

que permite un movimiento de rotacién del reposabrazos (5), en particular a lo largo de un eje vertical (R),

una unidad de control (20) para controlar un conjunto de accionamiento (3),

un sensor angular (17) para detectar la posicién angular de dicho movimiento de rotacién del reposabrazos (5),
caracterizado en

que la silla (4) comprende un mecanismo de pestillo (9, 10) para bloquear el reposabrazos (5) en una, en particular
en una posicién angular discreta (A-D), y que se proporciona un sensor de pestillo (14) para detectar, si el mecanismo
de pestillo (9, 10) esta en un estado bloqueado o en un estado desbloqueado.
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6. Salvaescaleras de acuerdo con la reivindicacién anterior, caracterizado en que la unidad de control (20) esta
adaptada para controlar el conjunto de accionamiento (3) en funcién de la posicién angular (A-D) detectada por el
sensor angular (17).

7. Salvaescaleras de acuerdo con reivindicacién 5 o 6,caracterizado en que el mecanismo de pestillo (9, 10) es un
mecanismo de pestillo (9, 10) cargado por resorte (12).
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