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Detektor zahrnuje kodované médium (28),
umisténé ve vytahové draze (14), skupinu
senzorovych moduldt (31) a univerzalni sni-
maé (44), majici skupinu (64) otvorti, uspora-
danych pro kazdy vytahovy systém ze skupiny
mnoha vytahovych systémi. Skupina senzo-
rovych modultl (31) odpovidd kazdému vyta-
hovému systému z mnoha vytahovych systé-
ma a poskytuje senzorové signély vytahové-
mu systému, jakoZto odezvu na kodované mé-
dium (28). Skupina (64) otvorti mé podskupi-
nu (68) otvori pro prijeti skupiny senzoro-
vych modult (31), odpovidajicich danému vy-
tahovému systému. Skupina (64) otvora je
uspofadana pro prijeti jinych skupin senzoro-
vych moduld (31), takZe detektor polohy vyta-
hu je uzplisoben pro kazdy z mnoha vytaho-
vych systémti.
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Vynalez se tyka¥ . polohy wvytahu.

Dosavadni stav techniky

K plynulému zastaveni vytahu v roviné& s prahem, musi
systém vytahu poznat, kdy m& iniciovat zastaveni, kdy ma
pfejit do reZimu vyrovnani a kdy md zalit otvirat dvefe, u
kterych vytah zastavuje. Systém vytahu iniciuje reZim
vyrovnani, kdyZ kabina dosdhne zény vyrovnavani ve vytahové
Sacht&. Vé&tSina vytahl zac¢ind pro urychleni pfepravy
cestujicich otevirat dvefe jiZ v okamZiku, kdy je podlaha asi
pét aZ deset centimetrl pfed urovni pod;aii. Tato zdbéna IJe
znama jako dverni zéna. K pfesnému vykonani té&chto funkci je
tfeba znat okamZitou polohu kabiny. Proto se pouZivaji
zafizeni pro sledovani polohy vytahu, kterd monitoruji polohu

kabiny.

Jedno existujici =zafizeni pro sledovani polohy vytahu
zahrnuje ocelové ty&e, lopatky nebo magnety pFripevnéné k
volné uloZenému ocelovému pasku po délce vytahové Sachty a
snima polohy ve vytahové 3acht&, upevnény na kabiné&. Ocelové
tyCe, lopatky nebo magnety jsou umistény na ocelovém péasku
s ohledem na pfislu3né prahy pro =zaznamenani polohy dveini
zbny a pfibliZné vzdalenosti od dvefni zény za u&elem
zpomaleni pohybu kabiny. Sk#ifi snimade obsahuje pevny pocet
senzorl, snimajicich polohu kazZdé tyCe, lopatky nebo magnetu,
na draze pohybu kabiny doll a nahoru vytahovou Sachtou, tak’=s
systém vytahu miZe ur&ovat, mezi jinym, je-1li kabina vytahu
ve dvefni z4né, odpovidajici uré&itému mistu zastaveni. Jakc
odezvu na detekci ocelovych ty&i, lopatek nebo magnett,
vysilaji senzory signaly k prislu3né desce ti3té&nych spojt

(dale jen PCB), takZe signaly mohou byt zpracovany a vyslany



k ovladac¢i vytahu. PCB jsou projektovadny pro pevné stanoveny
poCet signalld. Z toho vyplyva, Ze existujici zafizeni s volné
uloZenym paskem maji pevné stanovenou konfiguraci, sdilenou s

ovladaem vytahu.

Vytahové systémy vSak maji rGznou konfiguraci senzoru,
zdvislou na konkrétnich poZadavcich daného vytahového systému
a s tim spojenych nékladech. Existujici =zafizeni s volné
uloZenym paskem proto nejsou zaménitelnd mezi vice vytahovymi
systémy bez vyznamnéjs$i modifikace PCB a/nebo snimacua. Kromé
toho, je-1i vytahovy systém zdokonalen ("modernizovan") tak,
Ze Jjsou vyZadovany dodatecCné charakteristiky pro zafizeni
detekce polohy, je nutno PCB a/nebo snimale modifikovat nebo

vyménit.

Proto je cilem tohoto vynadlezu poskytnout cenové vyhodny
systém indikace polohy, ktery by uspokojil rtzné poZadavky u

rozliénych konfiguraci vytahovych systémi.

Dal3im cilem tohoto wvynadlezu Jje poskytnout cenové
vyhodny systém indikace polohy, ktery dovoluje optimalizovat
poCet modulld snimach pro kaZdy vytahovy systém, beze nutnosti

zmén hmotnych komponent snimace.
Dale Jje cilem tohoto vynalezu odstranit PCB, ktera je
meziclankem k ovladac¢i vytahu, takZe signadly snimacél budou

vysilany pfimo do ovladace vytahu.

Podstata vynalezu

Vy3e uvedenych cilll se dosahuje detektorem polohy vytahu
pro mnoho vytahovych systémi, podle tohoto vynalezu, JjehoZ
podstata spociva v tom, Ze zahrnuje kdédované médium, umisténé
ve vytahové draze, skupinu senzorovych modulll a univerzalni

snima&, majici skupinu otvordi, upravenych pro kaZdy vytahovy



systém z mnoZiny vytahovych systémi. Skupina senzorovych
modult  odpovid4d  danému  vytahovému = systému 2 mnozZiny
vytahovych systémti a skupina senzorovych modull poskytuje
Senzorové signaly pro vytahovy systém jako odezvu na kédovane
médium. Skupina otvorl ma podskupinu otvort pro pfijeti
skupiny senzorovych moduld, odpovidajicich danému vytahovému
systému. Skupina otvort je upravena pro pfijeti jinych skupin
senzorovych modult, takzie detektor polohy vytahu je

pfizplsoben pro kazdy z mnozZiny vytahovych systémd

Prehled obrazkl na vykrese

Obr.l predstavuje perspektivni pohled na vytahovy systém
se zabudovanym vyhodnym provedenim tohoto vynalezu.

Obr.2 je perspektivni pohled na systém s pribé&Znym
péskem.

Obr.3 je zvétZeny pohled na systém s prib&Zinym paskem
podle obr.2.

Obr.4 pfedstavuje blokové schema vyhodného provedeni
senzorového modulu.

Obr.5 je schema vyhodného provedeni senzorového modulu.

Obr.6 je Celni pohled na vyhodné provedeni univerzalniho
snimace.

Obr.7 je bokorys vyhodného provedeni univerzalniho
snimace.

Obr.8 je pohled shora na vyhodné provedeni univerzalniho
snimace.

Obr.9 je narys ruznych variant uspofradani senzoru,

pouZitych v univerzalnim snimali.

Pfiklady provedeni vynalezu

Obr. 1 pfedstavuje vytahovy systém 10, s pouZitim
vyhodného provedeni detektoru 11 polohy vytahu. Kabina 12

vytahu je umisténa ve vytahové draze 14, takZe kabina 12



vytahu miZe jezdit po vodicich kolejnicich 16, umisténych
svisle ve vytahové dréze 14. Dvefni ovladacl 18 je umistén na
kabiné 12 vytahu, takZe dvefni ovladal 18 muZe podle potrfeby
otvirat a zavirat dvefe 20 vytahu. Ovlada¢ 22 vytahu Je
umistén ve strojovné 24, kterd kontroluje a obstarava
systémové fizeni vytahového systému 10. Pohyblivy kabel 26 je
pouZit k realizaci elektrického spojeni mezi ovladalem 22
vytahu a elektrickou vystroji ve vytahové draze 14. Je vSak
tfeba mit na vé&domi, Ze tento vyndlez mniZe byt vyuZit ve
spojeni i S jinymi vytahovymi systémy, napriklad

-

hydraulickymi, nebo s linedrnimi motory.

Obr. 2, 3 se tykaji detektoru 11 polohy vytahu,
pouZitého ve spojeni s vytahovym systémem 10 k pEZesnému
urCeni polohy kabiny 12 vytahu ve vytahové draze 14. Ve
thbdném provedeni zahrnuje detektor 11 polohy vytahu
kédované médium 28, skupinu senzorovych moduld 31 a

univerzalni snimac 44.

Na obr. 2 a 3 je zobrazeno vyhodné provedeni kdéddovaného
média 28, které zahrnuje ocelovy péasek 29, JehoZ vné&jsi
okraje 30 jsou umisténé vertikalné ve vytahové draze 14.
Ocelovy pasek 29 je pfipojen k hornimu a dolnimu
horizontalnimu nosniku 32, 34 hornim a dolnim zavésem 36, 38.
Horni a dolni nosnik 32, 34 zajiStuji svislé drZeni ocelového
pasku 29 a jsou pfipojeny k vodici kolejnici 16 . Kromé& toho
je pouZita pruZina 40, ktera ve spojeni s dolnim zavésem 38
zabezpecuje napnuti ocelového pasku 29. Pro odbornika je
zfejmé, Ze lze vyuZit i jinad kbédovand média, aniZ by doSlo k

odchyleni od podstaty tohoto wvynéalezu.

Kédované médium 28 miZe byt kédovédno za pouZiti ruznych
postupu. Napfiklad miZe byt pouZito optickych nebo
mechanickych postupt kédovani. Ve vyhodném provedeni Je

kédované médium 28 kédovano umisténim magnetd 42 na ocelovém



pasku 29 v predenm uréenych polohéach. Magnety 42 Jjsou
nap¥iklad umistény na ocelovém pasku 29 u zastavovacich mist
ve vytahové draze (nezobrazeno) k oznadeni pPfislu3né dve¥ni
zény. Ve vyhodnénm provedeni obsahuje ocelovy pasek jednu a3
tfi diskretni vertikalni roviny - stopy 46 pro umisténi
magnetd 42. Kazdy magnet 42 je polohovan podle jedné ze stop
46 na ocelovém pasku 29. RUzné zmény v délce a poloze magnett

lze samozfejmé& provést, aniZ by do3lo k odchyleni od podstaty
tohoto vynalezu.

Obr. 4,5 se tykid senzorovych moduld 31, uZitych k
detekci kédu zaneseného v kédovaném médiu 28. Ve vyhodném
provedeni jsou senzorové moduly 31 tvofeny pFistroji,
pracujicimi na pPrincipu Hallova jewvu, které generuji
elektrické senzorové signdly, kdyZ jsou umistény v té&sné
blizkosti magnetd 42. KaZdy senzorovy modul 31 podle tohoto
provedeni obsahuje Halltv senzor 48, obvod 50 stabilizace
napéti a silovy obvod 52. Halluv senzor 48 generuje Senzorovy
signdl jako odezvu na pfibliZeni k magnetum 42. Obvod 50
stablizace napéti stabilizuje neregulované napéti poskytované
bud ovlada&em 22 nebo baterii (nezakresleno) a poskytuje
stabilizované napé&ti pro Halldv senzor 48. Silovy obvod 52
zesiluje Senzorovy signil, tak3Ze ‘sénzorovy signal maze
aktivovat relé nebo lampu, umisténou v ovlada&i 22 nebo ve
strojovné 24. Senzorovy signal tudiZ muze byt od senzorového
modulu 31 vysilan pfimo do strojovny 24 bez nutnosti dal3i
Upravy. PFislusné konstrukce stabilizaéniho obvodu 50 a

silového obvodu 52  jsou odborné vefejnosti znamy.

Senzorové moduly 31 eliminuji nutnost pouzZiti
samostatnych PCB, protoze kazdy jednotlivy senzorovy modul 31
poskytuje napé&tovou regulaci a zesileni senzorovych signéaly,
dfive realizované PCB. Krom& toho senzorové moduly 31 maji
vyhodu v tom, 3e PEi porude zafizeni Je nutno nahradit pouze

vadné senzorové moduly, pficemZ dfive bylo nutno dadated&né



testovat a nahrazovat PCB. To poskytuje také vyhodu
pEizpusobivosti, jak je vysvétleno niZe. Senzorové moduly 31
jsou umistény v univerzalnim snimaci 44, jak je také popsano
dale.

Univerzalni snimac¢ 44, jak je zobrazen na obr. 2, 3, je
pfipojen k uhelnikové konzole 54, kterd je pfipojena k
montaznim Zlabkim 56, které jsou pfipojeny k pfilnému nosniku
58 kabiny 12 vytahu. Vysledkem je, Ze univerzalni snimac se
pohybuje s kabinou 12 vytahu tak, jak se pohybuje kabina 12

vytahu nahoru ve vytahové draze 14.

Obr. 6, 7, 8 =zobrazuji univerzalni snima¢ 44, ktery
zahrnuje voditka 60 a Zlédbek 62 s montdZni deskou 63 a dvéma
oporami 65, které jsou odchylené o 90° od montéZni desky 63.
MontaZni deska 62 m& skupinu otvorl 64 pro zasunuti
senzorovych moduld 31. Ve vyhodném provedeni jsou ke Zlabku
62 pfipojena ¢C&tyfi voditka 60 pro usnadnéni pohybu
univerzdlniho snimage 44 podél kédovaného média 28. KaZzZdé
voditko 60 m& podélnou dréZku 66 pro vloZeni vnéjSiho okraje
30 ocelového pasku 29. Tak, jak vytahova kabina 12 pojiZdi ve
sméru vytahové dradhy 14, pojiZdi univerzédlni snimac 44 ve
stejném sméru po vnéjSich okrajich 30 ocelového pasku 29 a to
drazkami 66, vytvofenymi ve voditkdch 60. Mezi senzorovymi
moduly 31 a ocelovym paskem 29 Jje udrZovana pri pojiZdéni
univerzdlniho snimade 44 vytahovou drdhou 12 konstantni

vzdalenost.

Skupina 64 otvorl je uspofddidna pro pfijeti rlGznych
skupin senzorovych modull 31, takZe detektor 11 polohy vytahu
miZe byt pouZit v mnoha vytahovych systémech. Vysledkem je,
Ze Zlabek 62 je bez Uprav pouZitelny v kterémkoli =z mnoha
vytahovych systémid. Zlabek 62 umoZiiuje umisté&ni senzorovych
moduld 31 v rlznych vytahovych systémech vytvofenim skupiny

otvori 64, majici podskupiny otvord 68 (viz obr. 9),
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odpovidajici kaZdé skupiné senzorovych moduld 31 v kazZdém z
mnoha vytahovych systémli. Senzorové moduly 31 jsou uspofadany
v otvorech tak, 3ze vyCnivaji proti ocelovému pasku 29 a:jsou
k Zlabku 62 upevnény obvyklym zpusobem za pouzZiti znamych
upeviiovacich prost¥edka, napriklad pfevle&nou matici 70.
Senzorové moduly 31 Jjsou umistédny v téze stopé 46 Jjako
odpovidajici magnety 42, takZe senzorové moduly 31 detekuji
polohu jim odpovidajicich magnetu 42, kdyZ kabina 12 vytahu a
univerzalni snimag 44 pojiZdi vytahovou drahou 14. Jak je
niZe popséano, miZe byt vyuZivdno mnoho variant usporadani

-

senzorovych modulq.

Obr. 9 znazorfiuji Sest verzi vyhodného provedeni
usporadani senzorovych moduld, odpovidajicich riznym
vytahovym systémim. Kazdé uspofadani senzorovych modula
odpovidad jedné podskuping 68 skupiny 64 senzorovych modult
31. Napfiklad, jak je vidét na obr. 9A (verze 1), mdZe levny
vytahovy systém obsahovat pouze dva vyrovnavaci senzorové
moduly 1LV, 2LV, jeden senzorovy modul dvefni zény DZI a
jeden monitorovaci senzorovy modul SAC. Vytahovy systém v
tomto provedeni vyZaduje jen dvé stopy 46 pro umisté&ni dvou

magnetd 42, odpovidajicich senzorovym modultm 1LV, 2LV, DZI,

SAC, jeden magnet, odpovidajici dvéma vyrovnavacim senzortm
1LV, 2LV, a magnet dve#ni zény DZI, umistény u kaZdého
zastavovaciho mista a dalsi magnet, odpovidajici
monitorovacimu senzoru SAC a umistény na hlavnim podlaZi.
Existujici detektory polohy vytahu, u nichZ se pouZiva pasku,
jsou pfilis drahé pro pPrfizpusobeni pouZiti ve vytahovém
sastému podle verze 1. Naproti tomu detektor 11l polohy vytahu
podle vynédlezu lze levnd a snadno modifikovat na verzi 1, a

to jednoduchou instalaci senzorovych modull 1LV, 2LV, DZI a

SAC do univerzalniho snima&e 44 a spravnym umisténim magnett
42 na ocelovém pasku 29 bez nutnosti dalsich uprav.
Verze 2 podle obr. 9B pfedstavuje vytahovy systém, ktery

dale zahrnuje koncové vypinaci senzorové moduly 1LS, 2LS pro



urCeni horni a dolni koncové polohy. Schopnost uréit horni a
dolni koncovou polohu je uZitecnd, napfiklad pro vytahové
systémy, které vykonavaji korekéni zasah po vypadku proudu.
Detektor 11 polohy vytahu podle vynadlezu 1lze snadno
pfizplsobit verzi 2 jednoduchou instalaci senzorovych modulua
1Lv, 2LV, DZI, 1LS, 2LS a SAC do univerzalniho snimacCe 44 a

pfesnym umisténim magnetd 42 na ocelovy pasek 29 bez nutnosti

dalsi Upravy.

Verze 3 (viz. obr. 9C) pfedstavu;e podobny vytahovy
systém s vétSi vzdalenosti mezi vyrovnavacimi senzorovymi
moduly 1LV, 2LV k poskytovéani pfidavnych informaci,
odvozenych z méfeni uroviovych signéalt, vytvafenych

senzorovymi moduly 1LV, 2LV.

Verze 4 (viz. obr. 9D) dale zahrnuje senzory UIS, DIS
pro opakované vyrovnavani, zajistujici dokonalej3i vyrovnéani
urovné kabiny vytahu s uUrovni podlaZzi, u néhoZ vytah pravé

zastavuje.

Verze 5 (viz. obr. 9E) dale zahrnuje deceleracni
senzorovy modul IPD, pro jizdu dold a deceleralni senzorovy
modul IPU, pro jizdu nahoru, a senzorovy modul DIS1 pro
zpoZzdéné opakované vyrovnavani. Deceleracéni senzorové moduly
IPU, IPD pro jizdu nahoru a jizdu dold Jjsou poZadovany u
vytahovych systéml, které nejsou schopny odvozovat polohu, od
které md zaCit =zpomaleni pro zpomaleni a zastaveni ( t.j.
vytahové systémy bez zakddované rychlosti). Senzorovy modul
DIS1 pro zpoZdéné opakované vyrovnavani poskytuje dodatelnou
informace pro dokonalej3i vyrovnani, které jsou pro néktery
vytahovy systém vyZadovany. Napfiklad hydraulické vytahy maji
rozdilné pozZadavky na vyrovnavani v koncové dolni poloze a
vyZzaduji proto senzor DIS1 pro zpozdéné opakované

vyrovnavani.



Verze 6 (viz. obr. 9F) pfedstavuje konfiguraci
Senzorového modulu, podobnou verzi S S vyjimkou nezahrnutych
funkci opakovaného vyrovnavani a s odli3nou ﬁzdélenosti mezi

vyrovnavacimi senzory 1LV, 2LV.

Kazdd z vyse uvedenych verzi je pfikladem, jak maze byt
pfedmét vynalezu snadno pfizplsoben danym poZadavkim, pFfidem?
Je zfejmé, Ze odbornik dokdZe odvodit #adu podobnych
uspofadéani senzorovych modulll, aniz by se odchylil od
podstaty vynalezu.

Tento  vynalez tedy dovoluje optimalizovat pocet
senzorovych modulu 31 pro kazZdy vytahovy systém bez nutnosti
vymény dila univerzalniho snimace 44. Jediné zména,
vyZadovana pro pfizplsobeni detektoru polohy vytahu podle
tohoto vynalezu z jednoho vytahového systému na jiny systém s
rozdilnymi poZadavky na senzory, spoCivad v pfidani nebo
ubrani senzorovych modulu 31 a jim pfidruZenych magnett 42.
Detektor 11 polohy vytahu podle tohoto vyndlezu proto pfinasi
vyznamné sniZeni jak nakladd na zafizeni, tak i doby

spotfebované p¥i instalaci a pfizplsobeni detektoru polohy
vytahu.

Kromé toho tento vynalez eliminuje nutnost pouziti PCB,
kterd je mezi&lankem napojenym k ovladad&i 22, protoZe kazZdy
senzorovy modul 31 zahrnuje elektrické komponenty, poZadované
k pfimému vysilani Signalt mezi senzorovymi moduly 31 a
ovladacem 22 vytahu. KaZzdy senzorovy modul 31 mlZe poskytovat
senzorové signaly pfimo ovladadi bez nutnosti dalsiho
zpracovani signalt. Eliminace PCB dovoluje snadno upravit
detektor 11 polohy vytahu pfidénim nebo ubranim senzorovych
moduld 31 a dim pfidruZenych magnetu 42 bez modifikace
mezicClanku ovladace, jakym je PCB. VylouZeni PCB také
poskytuje vyhodu zlepSené detekce zavad a zlepSeného systému

oprav, protoZe p¥i Spatné funkci senzorovych moduldl je mozZno
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je pouze odstranit a nahradit jinymi, coZ je snaZ3i neZ drive

nezbytné nahrazeni nebo opraveni PCB.

Pro odbornika je zfejmé, Ze lze navrhnout Fadu variant,

aniZ by do3lo k odchyleni od podstaty vynalezu.



, PV 2800 - vy,
3 2 4?9/ 1

PATENTOVE NAROKY

1. Detektor polohy vytahu pro mnoho vytahovych systemu,
vyznacujici se tim, Ze zahrnuje:

kédované médium, umisténé ve vytahové draze

skupinu senzorovych  modulf, odpovidajici kaZdému
vytahovému systému z mnoha vytahovych systémil, pro
poskytovani senzorovych signdltl vytahovému systému Jako
odezvu na kédované médium a

univerzalni snima& se skupinou otvort, uspofradanych pro
kazdy vytahovy systém z mnoha vytahovych systémt, kterd ma
podskupinu otvorn pro pfijeti sénzoronch moduld,
odpovidajicich danému vytahovému systému,

pficemZ skupina otvor univerzalniho snimace je
uspofradéna pro pFijeti jinYch'skupin senzorovych modull pro
selektivni p#izpusobeni detektoru polohy vytahu rlznym
vytahovym systémlm.

2. Detektor polohy vytahu podle naroku 1, vyznadujici se
tim, Ze univerzalni snima& dile zahrnuje voditko, pfipojené k
univerzdlnimu snimac&i pro vytvofeni konstantni vzdalenosti

mezi kéddovanym médiem a skupinou senzorovych modulf.

3. Detektor polohy vytahu podle naroku 1, vyznadujici se
tim, senzorové moduly zahrnuji rozdé&leny Hallav senzor, obvod

stabilizace napéti a silovy obvod.

4. Detektor polohy vytahu podle naroku 1, vyznadujici se
tim, Ze kbédované médium zahrnuje ocelovy pasek, “umistény
vertikadlné ve vytahové draze.

5. Detektor polohy vytahu podle naroku 4, vyznacujici se
tim, Ze kédované médium dale zahrnuje magnety, umisté&né na
ocelovém pasku.
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6. Detektor polohy vytahu pro mnoho vytahovych systému,
vyznacujici se tim, Ze zahrnuje:

kédované médium, umisté&né ve vytahové draze, které je
kédovano umisténim magnetll podél diskrétnich stop na
kbédovaném médiu,

skupinu senzorovych modulu, odpovidajici kaZzdému
vytahovému systému 2z mnoha vytahovych systémd a zahrnujici
senzor dvefni =zény a vyrovnavaci senzor, pri¢emZ skupina
senzorovych modullli poskytuje senzorové signaly vytahovému
systému jako odezvu na kbédované médium, a

univerzalni snimal se skupinou otvo}ﬁ, usporadanych pro
kazdy vytahovy systém 2z mnoha vytahovych systémi, pEilemz
skupina otvorll miZe pFfijmout skupinu senzorovych moduli,
odpovidajicich kaZdému vytahovému systému z mnoha vytahovych
systémli a skupina otvord m& podskupinu otvord pro selektivni
pfijeti skupiny senzorovych modulll, odpovidajicich danému
vytahovému systému,

pticemz skupina otvorli univerzalniho snimace je
uspofadana pro pfijeti jinych skupin senzorovych moduld pro
selektivni pfizplsobeni detektoru polohy vytahu rlznym

vytahovym systémim.

7. Detektor polohy vytahu podle narocku 6, vyznaCujici se
tim, Ze univerzalni snimad® dale zahrnuje voditko, pfipojené k
univerzalnimu snimadi pro vytvofeni konstantni vzdalenosti

mezi kdédovanym médiem a skupinou senzorovych moduld.

8. Detektor polohy vytahu podle naroku 6, vyznaujici se
tim, senzorové moduly zahrnuji rozdéleny Halllv senzor, obvod

stabilizace napéti a silovy obvod.

9. Detektor polohy vytahu podle naroku 6, vyznacujici se
tim, Ze kbédované médium zahrnuje ocelovy pések, umistény

vertikdlné ve vytahové draze.
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10. Detektor pPolohy vytahu podle naroku 6, vyznadujici se
tim, Ze kédované médium obsahuje t¥i diskrétni stopy a
kédované médium je kédoviano umisténim magnetd podél t#i
diskrétnich stop.

11. Detektor polohy vytahu podle naroku 6, vyznadujici se
tim, Ze skupina otvorna zahrnuje alespofi jedenact otvort,
takZe univerzalni snimac je uspofadidn pro kazdy vytahovy
systém z mnoha vytahovych systému.
12. Detektor polohy vytahu pro mnoho vytahovych systémi,
vyznacujici se tim, 3ze zahrnuje:

kédované médium, umist&né ve vytahové draze

skupinu senzorovych modul, odpovidajici kazZdému
vytahovému systému z mnoha vytahovych systémli, p#i&emz
vytahovy systém ma ovladaé a skupina senzorovych modult
poskytuje senzorové signdly pfimo ovladadi jakoZto odezvu na
kébdované médium bez nutnosti dalSiho zpracovani signaldg, a

univerzalni snimad se skupinou otvort, usporiddanych pro
kazdy vytahovy systém z mnoha vytahovych systémi, ktera ma
podskupinu otvoru pro pfijeti senzorovych moduld,
odpovidajicich danému vytahovému systému,

pfiCemZ skupina otvora univerzalniho snimage je
uspofaddna pro pfijeti jinych skupin senzorovych moduld pro
selektivni pFizplsobeni detektoru polohy vytahu riznym
vytahovym systémim.

13. Detektor polohy vytahu podle naroku 12, vyznalujici se
tim, Ze univerz&lni snima& dale zahrnuje voditko, p¥ipojené k
univerzalnimu snimad&i pro vytvofeni konstantni wvzdalenosti

mezi kddovanym médiem a skupinou senzorovych moduld.

14. Detektor‘polohy vytahu podle né&roku 12, vyznaCcujici se
tim, senzorové moduly zahrnuji rozdéleny Halluv senzor, obvod
stabilizace napéti a silovy obvod.
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15. Detektor polohy vytahu podle naroku 12, vyzna&ujici se
tim, Ze kdédované médium zahrnuje ocelovy péasek, umistény

vertikalné ve vytahové draze.

16. Detektor polohy vytahu podle naroku 15, vyznaujici se
tim, Ze kédované médium dale zahrnuje magnety, umisténé na

ocelovém pasku.
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