
(19) 민 특허청(KR)

(12) 등 특허공보(B1)

(45) 공고    2013 01월22

(11) 등    10-1225039
(24) 등    2013 01월16

(51) 특허 (Int. Cl.)

      B66B 5/00 (2006.01)  B66B 7/00 (2006.01)

    B66B 19/00 (2006.01)
(21) 원        10-2010-7015035

(22) 원 ( )          2007 12월07

     심사청    2010 07월07  

(85) 역  2010 07월07

(65) 공개        10-2010-0091250

(43) 공개        2010 08월18

(86) 원    PCT/US2007/025065

(87) 공개    WO 2009/073010

     공개    2009 06월11

(56) 술 사 헌

JP2005096919 A*

JP2006062796 A

US5931264 A

US4106594 A

*는 심사 에 여  헌

(73) 특허

티스 엘리  컴 니

미  티커트주 06032   스 링  
드 10

(72) 

우, 룬

미  티컷 06032   스 링스 드 10
티스 엘리  컴 니

(74) 리

특허 우

체 청  수 :   25   심사  :    

(54)   엘리  승강 들  검사 는   

(57)  약

러싸  체(10)  검사 는 는 상  체(10)   내리도  는 랫폼(24), 상

 랫폼(24)에 연결 고 상  랫폼(24) 상  지 과 상  체(10)  벽 간   거리  도

는 어도 나   1 거리 (48), 상  랫폼(24)에 연결 고 상  랫폼(24) 상  지 과 상  

체(10)   1 단  간   거리  도  는 어도 나   2 거리 (50),  상

체(10) 내에  상  랫폼  실질   동시키도  는 (22))  포 다.  

  도 - 도1
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특허청  

청  1 

러싸 (enclosed) 체  검사 는 에 어 , 

상  체   내리도 (traverse) 는 랫폼, 

상  랫폼에 연결 고 상  랫폼 상  지 과 상  체  벽 간   거리  도  는

어도 나   1 거리 , 

상  랫폼에 연결 고 상  랫폼 상  지 과 상  체   1 단  간   거리  도

는 어도 나   2 거리 ,

상  체 내에  상  랫폼   동시키도  는 (transport machine), 

 수 (level  lateral  surface)[  평 ]에  수직    (optical longitudinal

reference)  생 도  는  시스  포 는 검사 . 

청  2 

 1 에 어 , 

상  랫폼에 연결 고 상   1 거리   상   2 거리   도  는

 어   포 는 검사 . 

청  3 

 2 에 어 , 

상   어 는 또  상   원격   도  는 검사 .  

청  4 

 1 에 어 , 

상  는,

, 

상  에 동가능 게 연결 고 상  체   1 단 에 도  는  1 시브(first sheave), 

상  체   2 단 에 도  는  2 시브,  

상   1 시브  상   2 시브 사 에 연결 는 견  재(traction member)  포 ,

상  랫폼  상  견  재에 연결 는 검사 . 

청  5 

 4 에 어 , 

상  랫폼  가 드 (guide hole),  

상  랫폼에 연결 고 상  가 드 에 여 는 평   포 , 

상  견  재는 상  가 드  통과 는 검사 .  

청  6 

 5 에 어 , 

상  평 는 상  랫폼에 여 상  가 드  통과 는 상  견  재 상에 가 지는  감시키

도  는 검사 .  
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청  7 

삭

청  8 

 1 에 어 , 

상   시스 ,

어도 나   달 (transmitter)  수 (receiver)   - 상   달   수  포  -

 포 고, 

상  달   상  수   나는 상  체   1 단 에 고 상  달   상  수   다

 나는 상  체   2 단 에 또는 상  랫폼 상에 , 

상  달 에 여 생 는 빔  상   수 에  수직  평  내에 는 검사 .  

청  9 

 1 에 어 , 

상   1 거리 는  거리    거리  루어진 그룹  택 는 검사 .

청  10 

 1 에 어 , 

상   2 거리 는  거리    거리  루어진 그룹  택 는 검사 . 

청  11 

엘리  승강  검사 시스 (elevator hoistway surveying system)에 어 , 

승강 , 

   - 상  승강  내  상     1 상   에  상    

상  지 과 상  승강  벽들 간  1 상   거리  도   - ,

상    가 상  승강   내리게 도  는 , 

 수 [  평 ]에  수직     생 도  는  시스  포

는 엘리  승강  검사 시스 .  

청  12 

 11 에 어 , 

상    는,

상  에 동가능 게 연결  랫폼, 

어도 나   1 거리  - 상  랫폼에 연결 고 상  승강  내  상  랫폼  1 상  

에  상  랫폼 상  1 상  는 지 과 상  승강  벽들 간  1 상   거리  

도   - , 

어도 나   2 거리  - 상  랫폼에 연결 고 상  승강  내  상  랫폼  1 상  

 도   -  포 는 엘리  승강  검사 시스 . 

청  13 

 12 에 어 , 

상  랫폼에 연결 고 상   1 거리   상   2 거리   도  는
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 어   포 는 엘리  승강  검사 시스 . 

청  14 

 12 에 어 , 

상   1 거리 는  거리    거리  루어진 그룹  택 는 엘리

승강  검사 시스 . 

청  15 

 12 에 어 , 

상   2 거리 는  거리    거리  루어진 그룹  택 는 엘리

승강  검사 시스 . 

청  16 

 11 에 어 , 

상  는,

, 

상  에 동가능 게 연결 고 상  승강   1 단 에 도  는  1 시브, 

상  승강   2 단 에 도  는  2 시브,  

상   1 시브  상   2 시브 사 에 연결 는 견  재  포 ,

상    는 상  견  재에 연결 는 엘리  승강  검사 시스 . 

청  17 

 16 에 어 , 

상     가 드 ,  

상    에 연결 고 상  가 드 에 여 는 평   포 , 

상  견  재는 상  가 드  통과 는 엘리  승강  검사 시스 . 

청  18 

 17 에 어 , 

상  평 는 상    에 여 상  가 드  통과 는 상  견  재 상에 가 지는 

감시키도  는 엘리  승강  검사 시스 . 

청  19 

삭

청  20 

 12 에 어 , 

상   시스 ,

어도 나   달   수   - 상   달   수  포  -  포 고, 

상  달   상  수   나는 상  승강   1 단 에 고 상  달   상  수   다

 나는 상  승강   2 단 에 또는 상  랫폼 상에 , 

상  달 에 여 생 는 빔  상   수 에  수직  평  내에 는 엘리  승강

검사 시스 . 
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청  21 

엘리  승강  검사 에 어 , 

  시스  여  수 에  수직     생 는 단계,

상     는  1 에  상  승강    과 승강  벽들 간  1 상

  거리들    여  는 단계, 

상   , 상  승강  내  상     는  2  동시키는 단계,

상     는 상   2 에  상  승강    과 상  승강  벽들 간

 1 상   거리  상    여  는 단계, 

  거리들     공 는 단계  포 는 엘리  승강  검사 . 

청  22 

 21 에 어 , 

상     상  승강   1 단    2 단   어도 나에  수직  엘리  승

강  검사 . 

청  23 

 21 에 어 , 

상    거리들     공 는 단계는 상    거리들  컴퓨 에  독

가능  태  는 것  포 는 엘리  승강  검사 . 

청  24 

 21 에 어 , 

상    거리들     공 는 단계는 상    거리들  원격  

 는 것  포 는 엘리  승강  검사 .  

청  25 

 24 에 어 , 

상  원격  는 린 , 니 ,  컴퓨   루어진 그룹  택 는 엘리  승강

검사 . 

청  26 

 21 에 어 , 

상    거리들  상    에  수직  엘리  승강  검사 . 

청  27 

 21 에 어 , 

상   1 상   거리들  1 상  상     는 상   1   상  

2  연 시키는 단계   포 는 엘리  승강  검사 .  

  

 술  야

본  엘리  승강 들  검사에  것 , 특  러  검사들  수 는   들에 [0001]

등록특허 10-1225039

- 5 -



것 다.  

 경  술

당업계에 는 엘리  차체들  안내 거나 지지   (elongated) 들  에   알[0002]

 다.  통상 , 엘리  시스 들  엘리  차체  는 들 상에  엘리  승

강  체 에 어지는 2 개  들  채 다.  통상  승강  상단  강철 들 나

트들에  또는  승강  닥에  는  압식  스 에  매달리는  엘리  차체는  승강  내릴

(traverse)  들에 여 안내 다.   그 크들  아주 약간  편 들 나 그 트들 간  연

 승강  내릴  엘리  차체  들림 나 진동  야 다.  

 결 에  보   승강  내  들   시키는 것  많  에 어 들  [0003]

착 는 승강  수직  벽들에  편차(deviation)에   는다.  엘리  승강 들  검사

는 것  시간 고,  (manual),  엘리  시스 들    새 운 엘리

시 비  많  드는 과업 다.  승강 들  통상  (a) 수직  , 또는 (plumb line), 컨

 승강  상 에 매달리는 량 나 블(weighted rope or cable)  고; (b) 각  승강

에  4 개  수직  승강  벽들과  사  수평  거리  수동   수동  검사 다.

 승강  검사 들  들  시간 고 비  많  들뿐만 아니라 상  큰 차  갖는

다.  

 내

결 는 과

상술  경에 , 본   엘리  시스 들에   수 는 상술  들  1 상  [0004]

 결 는 것 다.  

과  결 수단

개시  체  검사 는 스는 상  체   내리도  는 랫폼, 상  랫폼[0005]

에 연결 고 상  랫폼 상  지 과 상  체  벽 간   거리  도  는 어도 나

  1 거리 , 상  랫폼에 연결 고 상  랫폼 상  지 과 상  체   1 단  간  

거리  도  는 어도 나   2 거리 ,  상  체 내에  상  랫폼  실질

 동시키도  는 (transport machine)  포 다.  

상술     후 는 상   시에 과  단지   것 , 언  것과 같[0006]

본  는 것  아니라는  여야 다.  

도  간단  

본  러  특징, 실시 태  들과 다  특징, 실시 태  들  후 는 , 후  청[0007]

,  도 들 - 간략  후술  - 에 도시  후 는 실시 들  통  보다   것 다. 

도 1  본 에  승강  검사 시스   실시  포 는 엘리  승강  도;

도 2는 도 1에 도시  승강  검사 시스 에     사시도;

도 3a  3b는 도 1  2에 도시    에 여 루어진 거리 들  각각 시  승강  

도  평 도;

도 4는 본 에     안  실시  사시도;

도 5는 도 4에 도시    에 여 루어진 거리 들  시  승강  평 도 다.  

 실시   체  내

도  체에 걸쳐 동 거나 같  들에 는 같거나 사  참  도  다.[0008]

도 1  엘리  승강 (10) 태  체  본 에  승강  검사 시스 (20)  도 다.  승강[0009]
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 검사 시스 (20)  (22),   (EMD)(24)  같  랫폼,  어 (26),   시

스 (28)  포 다.  도 1에 , EMD(24)는 (22)에 연결  수 , 상  (22)는 EMD(24)가 승

강 (10)  내리게  도   수  다.   EMD(24)는  승강 (10)  내리 ,  거리들,  컨

EMD(24)  (24c)과  승강 (10)  벽(10c)간   거리(D1)   EMD(24)  닥(24b)과  승강  닥

(10a) 간   거리(D2)  도   수 다.   어 (26)는 EMD(24)에 연결  EMD(24)

가 승강 (10)  내리  EMD(24)에 여 아지는    /또는 도   수

다.   어 (26)는,  들어 , 지  리   또는  통신 들  포 는

상업  가능  집   수 다.   어 (26)는 EMD(24)에 여 아지고  어 (26)

에 여 는    린 , 니 , 또는 컴퓨  같  원격  (26a)에 (

또는 ) 연결  수 다.   시스 (28) ,  들어 승강 (10)  닥(10a)  여 

는   수 (level  lateral  surface;  32a)에  실질  수직    (optical

longitudinal reference)  생시키도   수 다.

도 1에 , (22)는 (30) - 그  체  공 는  1 시브(first sheave)  시킴 - ,  [0010]

(32),  2 시브(34), 시브 (36), (38)  같  견  재(traction member) - 후 (38)  지

 -, 스 링과 같   (40),  리  같  원(42)  포  수 다.   (40)

는  (38)   변 시키도  ,  (38)   단  EMD(24)  사 ,   들어 (38)

EMD(24)  상 (24a) 사 에 연결  수 다.  (30)는  (32) 상에 착 , 상   

(32) ,  들어 승강 (10)  닥(10a)에 연결  수 다.  시브(34)는 시브 (36)에 착 , 상

시브 (36) ,  들어 승강 (10)  상 (10b)에 착  수 다.  (38)   단 는 EMD(24)

상 (24a)에   (40)에 연결 고, 그 다  (38)  (38a)  EMD(24)   가 드 (44)

 아래  통과  수 도  (38)가 시브(34) 주  취 다.  (44)  통과  후에, (38)는 

(30) 주  취 고 EMD(24)  닥(24b)에  끝난다.  

(30)는,  들어 원(42)에 여 , 상  원(42)  승강 (10)  내  또는 에 [0011]

수 다.  (30)  시브(34) 주 에 취 고  (40)에 여   는 (38)는

 시스  , 에 여 (38)  통  연결 는 (30)  시브(34)  , (30)

 에  승강   아래  (38)  직  운동  다.  EMD(24)는 (38)  EMD(24)

상 (24a)  닥(24b)에 연결  (22)에 연결 다.  에 여, (30)[ 원(42)에  

]  에 여 동 는 (38)  움직  EMD(24)가 승강 (10)  내리게 다.  

도 1에 도시   시스 (28) ,  들어 승강 (10)  닥(10a)  상 (10b)  는  [0012]

(32)과 시브 (36)에 착 는 달 (28a)  수 (28b)  포  수 다.  달 (28a)  수

(28b)는,  들어 빔(  들어, ) 또는 웨 브(  들어, 다) 달 /수 , 또는 여타 달 /

수  수 , 후 다양  타  달 /수  각각  집  "빔" 달 /수  지 , 

달 고/수  신 는 "빔" 라 지  것 다.  체 ,  시스 (28)  각각  달 (28a)  수

(28b)  사 에  빔들(28c)  생시키도   수 다.  달 (28a)에  달 고 수 (28b)

에 여 수  빔들(28c) ,  들어 승강 (10)  닥(10a)  여 는  수 에  실

질  수직  단  평  내에 도  다.   들어,  (32)  상 는 실질  

 수 (32a)  도  고, 달 (28a)가 그 에 여  수 (32a)에  실질  수직

빔들(28C)  생시키도   수 다.  빔들(28c)   수 (32a)에  실질  수직  

   생 도  거나, 달리 말  빔들(28c)  승강 (10) 내 에 실질  수직  

나타내는   생 도   수 다.  

 시스 (28)  EMD(24)는, EMD(24)가 , 컨  거리(D1) - 빔(28C)에  실질  수직 ,[0013]

라   수 (32a)과 실질  평  -   수  여 승강 (10) 내에  

는 경우 빔(28c)  EMD(24)   (46)  통과 도   수 다.  컨  승강 (10) 내 에  

나  동에 여 EMD(24)  가 변 는 경우에는, 빔(28c)  차단 어 EMD(24)가 승강

(10) 내에   수 에는 게 지 않았다는 신  보낸다.  

 시스 (28) ,  달 (28a)   수 (28b)에  연결 고,   들어  빔(28C)  게  [0014]

EMD(24)에 여 차단 는 경우에는 경고  생시키거나  단시키도  는 어  포

수 다.  본  또 다  실시 에 ,  시스 (28)  도 1에 도시  것과 같  달 (28a)  포

지만, 수 (28b)는 EMD(24)  닥(24b)에 착  수도 다.   들어, 수 (28b)는 EMD(24)  닥
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(24b)에 착  달 (28a)에 여 달 는 빔(28c)  수 고 승강 (10) 내에  EMD(24)   변

 감지 도  는 감  어 (photosensor array)  포  수 다.  

도 1  도 2  EMD(24)   사시도에 도시   같 , EMD(24)는  가 드 (44),  (46), [0015]

 거리 (48),   거리 (50)  포  수 다.  상술   같 ,  가 드 (44)  

(38)   (38a)  수 도  , 는 승강 (10) 내에  EMD(24)  동  안내 도  

수 다.  또 , EMD(24)는 가 드 (44)에 는 (24d)  여 고 가 드 (44)  통과 는 

(38) 상   감시키도  는 평 (24g)  포  수 다.   (46)  EMD(24)가  수

  승강 (10) 내에  는 경우 빔(28c)  차단 없  달 도   수 다.   거리

(48)는 EMD(24)  들(24c, 24d, 24e, 24f)에 연결  수 다.   거리 (50)는 EMD(24)  

닥(24b)에 연결  수 다.  본  또 다  실시 에 , EMD(24)는 1 개보다 많   거리  포

,  들  1 개 상  EMD(24)  상 (24a)에 연결  수 다.  

 거리 (48)는 승강 (10) 내 에  EMD(24)  상   들에  승강 (10)  도 3b에[0016]

도시  EMD(24)  들(24c, 24d, 24e, 24f)과 는 벽들(10c, 10d, 10e, 10f) 간   거리  

도   수 다.  도 1에 ,  거리 는,  들어 승강 (10) 내 에  EMD(24)  상  

 들에  승강 (10)  벽과 EMD(24)  (24c) 간  거리(D1)  도   수 다.  

 거리, 컨  EMD(24)  닥(24b)과 승강 (10)  닥(10a) 간  거리(D2)   여 승강 (10)

내 에  EMD(24)   가  (50)  여 결  수 다.  

 거리 (48)   거리 (50)는,  들어  거리  또는  거리  같[0017]

 상업  가능    수 다.   거리    거리 는,  들어 신 ,

  신 나  신  사 몸체에 달 고 상  사 몸체   역  사 는 신  수

는   시간    거리  계산   사 몸체 간  거리  다.  또 , 

 는 상  짧  거리,   들어 2  트보다 짧  거리   여 삼각 량  간

(triangulation and interferometery methods)  채  수 다.  통상  삼각 량  가시  

빔  몸체 상에 는 단계, 지  라  여  각  몸체에  사 어 나   

(view) 는 단계,  지  라에 여 포착  미지   몸체 지  거리  계산 는 단

계  포 다.  간  채 는  는 연  사 몸체  보내지고 그  사  2 개

빔들 간  상  상 동(phase shift)   사 몸체 지  거리  계산   수

 수 다. 

도 3a  3b는 도 1  2에 도시  EMD(24)에 여   거리    거리  시[0018]

고 다.  도 3a에 , EMD(24)는 승강 (10) 내  (22)에 여 다.  EMD(24)  

는,  들어 EMD(24)  닥(24b)과 승강 (10)  닥(10a)  간  거리(D2)  는  

(50)에 여 결  수 다.  도 3b에 , EMD(24)는 도 3a에 도시  것과 같거나 상   에

EMD(24)  승강 (10)  4 개  벽 간   거리들   수 다.   들어, EMD(24)  (24c)에 연

결 는  (48)는 EMD(24)  승강 (10)  벽(10c) 간  거리(D1)   수 다.  EMD(24)  

(24d)에  연결 는   (48)는  EMD(24)  승강 (10)  벽(10d)  간  거리(D3)   수  다.

EMD(24)  (24e)에 연결 는  (48)는 EMD(24)  승강 (10)  벽(10e) 간  거리(D4)   수

다. EMD(24)  (24f)에 연결 는  (48)는 EMD(24)  승강 (10)  벽(10f) 간  거리(D5)  

 수 다.  도 1  3b에 도시   같 , EMD(24)는,  들어 승강 (10)  수직 (2)과 실질

도  승강 (10) 내에  실질  심에 리  수 다.  

라 , 도 1 내지 3b에 도시  승강  검사 시스 (20)  (22)가 EMD(24)  여  승강 (10)  내[0019]

리게 고 EMD(24)가  (50)에 여 결   같  승강 (10) 내에  EMD(24)  다양  

 들에   거리 (48)  여 승강 (10)  벽들과 EMD(24) 간   거리 들

수 는 경우 승강 (10)  검사  수 다.   어 (26)는 EMD(24)에 여 아진   

 도   수 다.   시스 (28)   (32)   수 (32a)에  실질

 수직     생 도  , 상     EMD(24)가 승강 (10) 내

에  들  수  수 게  었는지  여  결 도   수 다.  

도 4는 본 에  EMD(54)  안  실시  사시도 , 상  EMD(54)는  가 드 (44),  [0020]

(46),   거리 (56),   거리 (50)  포 다.  EMD(54)는 승강 (10)  벽들(10c,
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10d, 10e, 10f)과 EMD(54) 간   4 개   거리  도  는 1 개   거리 (56)

 채 다.   거리 (56)는,  들어 EMD(54) 상 (54a)  심  여 EMD(54)에 연결  수

, EMD(54)  승강 (10)에 여 도   수 다.  승강 (10) 내에  EMD(54)  1 상

  에 ,  거리 (56)는  승강 (10)  벽들과 EMD(54) 간  다수  

거리  도   수 다.  러  식 ,  거리 (56)는 거  360°  EMD(54)  승강

 벽들  간   거리   수  ,  단지   가능  곳들 는  [  들어,  (56)가

,  등   경우] (56)에  는 빔   재(40) 또는 (38)에  사

어 리는 곳들  다.  그 다 , EMD(54)는,  들어 EMD(54)  승강 (10)  각각  4 개  벽들(10c,

10d, 10e, 10f) 간  단 거리  택    거리들  결  수 다.  

도 5는 도 4에 도시  EMD(54)에 여 는  거리 들  시 고 다.  도 5에 , EMD(54)는[0021]

승강 (10) 내  주어진  에  EMD(54)  승강 (10)  4 개  벽들 간   거리   수

다.   들어, EMD(54)  상 (54a)에 연결 는  (56)는 EMD(54)  승강 (10)에 여 360°

 EMD(54)  승강 (10)  4 개  벽들(10c, 10d, 10e, 10f) 간  다수  거리(Dn)   수 다.

EMD(54)는, 승강 (10)  4 개  각각  벽(10c, 10d, 10e, 10f)과 EMD(54) 간  단 거리(D6, D7, D8, D9)

택  는 다수  거리들(Dn) 에   거리들  결 도   수 다.  EMD(54)는,

 들어  (56)가 승강 (10)  수직 (52)과 도  승강 (10) 내에  실질  심에 

리  수 다(  들어, 도 1 참 ).    

또 , 본  실시 들  엘리  승강  검사 는  포 , 상     [0022]

는 1 상  에  승강    과 승강  벽들 간  1 상   거리  

 는 단계    거리들     공 는 단계  포 다.    

-   승강  벽들 지  거리들   -  승강   1 단    2 단   어도 

나에  실질  수직 ,   거리들    에  실질  수직  수 다.

또 ,   ,  들어      라 공 거나 러     

심  통  공  수 다.  가  또는 안 ,    승강  수직  (52)

수 다.    거리   거리     공 는 것  컴퓨 에  독가능  

태  상  거리들  는 것 /또는 상  거리들 ,  들어 원격  , 컨  린 , 니 ,

또는 컴퓨  는 것  포 여 루어질 수 다.  또 , 본 에  엘리  승강  검사 

 승강     는 들   는 단계    거리들  1 

상  상     는 각각   연 시키는 단계  포  수 다.  

본  실시 들   엘리  승강 들  검사 는   시스 에 비   가지  갖는다.[0023]

본  에   들   시스 들  엘리  승강 들  검사 는  계  보  동  수단(machine

assisted automated means)  공 다.  본  실시 들  승강  내리고 승강   는

계(critical) 승강  크   도  는   들  포 다.  EMD에는 

나  들과 같   거리 들  비 , 상  들  고  거리 들

공 고  거리들  동       어 , 컨  집  에 연결  수

다.  본 에  들  시스 들  승강  검사에  시간  단 시키고 상  승강  검사  

도  , 나아가 새 운 엘리  들   엘리  에 들어가는 검사 비  크게

감시킨다.  

상술  내  본  시에 지나지 않  후  청  특  실시  또는 실시 들  그룹  [0024]

는 것  아니다.  라 , 본  특  실시   특  상 게 었 나, 후  청 에

재  본  보다  도   어나지 않는 여러 수 들  변경들  가 질 수도  

여야 다.  

라 ,    도 들  시  식  어야   후  청   는  것[0025]

아니다.  본  상술  재내  에 , 당업 는 본   내에 다  실시 들  수 들

재  수도  여야 다.  라 , 본   내에 는 본 개시내  당업 에 

득가능  든 수 들도 본  가 실시  포 다.  본  는 후  청 에 재

 같  다.        
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도 2

도 3a
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도 3b

도 4

도 5
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