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(54) Aufzugsanlage mit einer Kabine und einer Einrichtung zur Ermittlung einer Kabinenposition 
sowie Verfahren zum Betreiben einer solchen Aufzugsanlage

(57) Die Erfindung betrifft eine Aufzuganlage (10) mit
mindestens einer Kabine (1) und mindestens einer Ein-
richtung (8) zur Ermittlung einer Kabinenposition sowie
ein Verfahren zum Betreiben einer solchen Aufzugsan-
lage (10). Die Einrichtung (8) weist ein Kodemarkenmu-
ster (80) und eine Sensorvorrichtung (81) auf. Das Ko-
demarkenmuster (80) ist längs der Verfahrstrecke der
Kabine (1) angebracht und besteht aus einer Vielzahl
von Kodemarken (83). Die Sensorvorrichtung (81) ist an

der Kabine (1) angebracht und tastet die Kodemarken
(83) mit Sensoren (85, 85’) berührungslos ab. Die Kode-
marken (83) sind in einer einzigen Spur angeordnet und
die Sensorvorrichtung (81) umfasst mindestens zwei
quer zur Spur der Kodemarken (83) voneinander beab-
standete Sensorgruppen (87, 88), die das Ablesen der
Kodemarken (83) auch bei seitlichen Versetzungen zwi-
schen der Sensorvorrichtung (81) und der Spur der Ko-
demarken (83) ermöglicht.
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Beschreibung

�[0001] Die Erfindung betrifft eine Aufzuganlage mit ei-
ner Kabine und einer Einrichtung zur Ermittlung einer
Kabinenposition sowie ein Verfahren zum Betreiben ei-
ner solchen Aufzugsanlage nach Definition der Patent-
ansprüche.
�[0002] Es ist bekannt, die Kabinenposition einer Auf-
zugsanlage zu bestimmen, um aus dieser Information
Steuerungssignale abzuleiten, die von der Aufzugs-
steuerung weiter verwendet wird. So lehrt das deutsche
Gebrauchsmuster DE9210996U1 eine Einrichtung zur
Ermittlung der Kabinenposition mit Magnetband und Ma-
gnetkopf zum Ablesen des Magnetbandes. Das Magnet-
band weist eine magnetische Kodierung auf und er-
streckt sich längs der gesamten Verfahrstrecke der Ka-
bine. Der an der Kabine befestigte Magnetkopf liest die
Kodierung berührungslos ab. Aus den abgelesenen Ko-
dierungen wird eine Kabinenposition bestimmt.
�[0003] Eine Weiterentwicklung dieser Einrichtung ist
in der Patentschrift W003011733A1 offenbart, welche
auch den nächsten Stand der Technik für die vorliegende
Erfindung bildet. Gemäss der Lehre dieser Patentschrift
besteht die Kodierung des Magnetbandes aus einer Viel-
zahl von in einer Reihe angeordneten Kodemarken. Die
Kodemarken sind entweder als Südpol oder Nordpol ma-
gnetisiert. Mehrere aufeinander folgende Kodemarken
bilden ein Kodewort. Die Kodewörter wiederum sind in
einer Reihe als Kodemarkenmuster mit binärer Pseudo-
zufallskodierung angeordnet. Jedes Kodewort stellt so-
mit eine absolute Kabinenposition dar.
�[0004] Zum Abtasten der Magnetfelder der Kodemar-
ken weist die Einrichtung der Patentschrift
WO03011733A1 eine Sensorvorrichtung mit mehreren
Sensoren auf, was ein gleichzeitiges Abtasten von meh-
reren Kodemarken ermöglicht. Die Sensoren wandeln
die unterschiedliche Polung der Magnetfelder in eine ent-
sprechende binäre Information. Für Südpole geben sie
einen Bit-Wert "0" und für Nordpole einen Bit-Wert "1"
aus. Diese binäre Information wird von einer Auswerte-
einheit der Einrichtung ausgewertet und in eine für die
Aufzugssteuerung verständliche absolute Positionsan-
gabe aufbereitet und von der Aufzugssteuerung als Steu-
ersignale verwendet. Bei Erfassen des Magnetfeldes der
Kodemarken ist die Auflösung der absoluten Kabinen-
position gleich der Länge einer Kodemarke, d.h. 4 mm.
�[0005] Die Patentschrift WO03011733A1 lehrt ferner
die Verwendung von kleinen, 3 mm langen Sensoren,
die in zwei Reihen auf nebeneinander liegenden Spuren
angeordnet sind, so dass auf die Länge einer Kodemarke
zwei gegeneinander in Verfahrrichtung um eine halbe
Polteilung (λ/ �2) versetzte Sensoren zu liegen kommen.
Mit dieser Anordnung der Sensoren wird erreicht, dass,
wenn die Sensoren der einen Reihe eine Position im Be-
reich zwischen zwei Kodemarken (Polen) detektieren,
die Sensoren der anderen Reihe sich im optimalen Ab-
lesebereich über jeweils einer Kodemarke befinden. Bei
jedem Ablesetakt wird dafür gesorgt, dass stets diejenige

Reihe von Sensoren für die Positionserkennung ausge-
wertet wird, deren Sensoren zum Zeitpunkt des Ab-
lesetakts im genannten optimalen Ablesebereich über
den Kodemarken positioniert sind.
�[0006] Nachteilig an der Einrichtung der Patentschrift
WO03011733A1 ist erstens, dass die Sensoren mit gros-
ser Genauigkeit von +/- 1 mm quer zur Verfahrrichtung
zentriert oberhalb der Kodemarken geführt werden müs-
sen, damit die Sensoren sich stets innerhalb der zuläs-
sigen seitlichen Abweichung von der Spur der Kodemar-
ken bewegen, die durch die seitlichen Grenzen der Ab-
lesbarkeit der Magnetfelder der Kodemarken gegeben
ist. Dabei ist zu beachten, dass die Stärke der Magnet-
felder - im Folgenden auch als Signalstärke bezeichnet
- in Richtung auf die seitlichen Ränder der Kodemarken
abnimmt.
�[0007] Weiter ist an dieser Einrichtung nachteilig, dass
die Stärke des Magnetfeldes in Normalrichtung oberhalb
der Kodemarken rasch abnimmt und die Sensoren daher
in einem geringen Abstand von 3 mm oberhalb der Ko-
demarken positioniert werden müssen. Für eine genü-
gend grosse Sicherheit und ausreichende Zuverlässig-
keit der Aufzugsanlage muss die Sensorvorrichtung
oberhalb des Kodemarkenmusters aufwändig geführt
werden. Dies ist teuer. Besonders bei hohen Kabinen-
geschwindigkeiten von 10m/sec ist der damit verbunde-
ne Aufwand sehr gross.
�[0008] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, eine Aufzugsanlage mit einer Kabine und ei-
ner Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposition sowie
ein Verfahren zum Betreiben einer solchen Aufzugsan-
lage anzugeben, welche ein genaues Abtasten eines Ko-
demarkenmusters durch eine Sensorvorrichtung mit ge-
ringem Aufwand - insbesondere mit geringem Aufwand
für die Führung der Sensorvorrichtung gegenüber den
Kodemarken - ermöglicht, ohne die Sicherheit und Zu-
verlässigkeit der Positionserkennung zu beeinträchti-
gen.
�[0009] Diese Aufgabe wird durch die Erfindung nach
der Definition der Patentansprüche gelöst. Die Aufzug-
anlage weist mindestens eine Kabine und mindestens
eine Einrichtung zur Ermittlung einer Kabinenposition
auf. Die Einrichtung weist ein Kodemarkenmuster und
eine Sensorvorrichtung auf. Das Kodemarkenmuster ist
längs der Verfahrstrecke der Kabine angebracht und be-
steht aus einer Vielzahl von in einer einzigen Spur an-
geordneten Kodemarken. Die Sensorvorrichtung ist an
der Kabine angebracht und tastet die Kodemarken mit
Sensoren berührungslos ab. Die Sensorvorrichtung ent-
hält mindestens zwei Sensorgruppen mit je einer Anzahl
von Sensoren, wobei die Sensorgruppen die Kodemar-
ken unabhängig voneinander redundant abtasten. Unter
"redundant abtasten" ist zu verstehen, dass im normalen
Betriebszustand und in jeder zulässigen Position der Ka-
bine mindestens die Sensoren einer der Sensorgruppen
die der aktuellen Position der Kabine entsprechende,
vollständige Information an die Auswerteeinheit liefern.
�[0010] Der Vorteil der Erfindung besteht in der wesent-
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lich erhöhten Sicherheit und Zuverlässigkeit, dass die
Sensorvorrichtung im normalen Betriebszustand und in
jeder zulässigen Position der Kabine die korrekte Infor-
mation über die aktuelle Position der Kabine an die Aus-
werteeinheit und somit an die Aufzugssteuerung liefert.
�[0011] Gemäss einer besonders bevorzugten Ausfüh-
rungsform der Erfindung weisen die Sensorgruppen quer
zur Spurrichtung eine geeignete Distanz U zueinander
auf. Damit wird erreicht, dass bei gegebenem Verlauf der
Signalstärke der Kodemarken grösstmögliche seitliche
Versetzungen zwischen der Sensorvorrichtung und der
Spur der Kodemarken sowie grösstmöglich Abstände
zwischen den Kodemarken und den Sensoren zulässig
sind, da die Sensorgruppen unabhängig voneinander die
Magnetfelder der Kodemarken erfassen, wobei immer
mindestens eine der beiden Sensorgruppen sich in ei-
nem günstigen Bereich der Kodemarken-Signalstärke
befindet, auch wenn die Sensorvorrichtung quer zur Ver-
fahrrichtung relativ stark gegenüber der Spur der Kode-
marken versetzt ist. Ausserdem kann dadurch die quer
zur Verfahrrichtung gemessene Breite der Kodemarken
relativ gering gehalten werden, was in Bezug auf den
limitierten Einbauraum des Kodemarkenmusters sowie
dessen Herstellverfahren und Herstellkosten erhebliche
Vorteile bringt.
�[0012] Vorteilhafterweise wird die Distanz zwischen
den beiden Sensorgruppen so gewählt, dass mindestens
die Sensoren einer der beiden Sensorgruppen die voll-
ständige Information über die aktuelle Position der Ka-
bine liefern, sofern die quer zur Spur der Kodemarken
gemessene Abweichung der aktuellen Position der Sen-
sorvorrichtung von ihrer gegenüber der Spur der Kode-
marken zentrierten Position einen Wert von 25%, vor-
zugsweise von 30% der Breite der Kodemarken nicht
überschreitet.
�[0013] Vorteilhafterweise wird die Distanz zwischen
den beiden Sensorgruppen so gewählt, dass jede der
beiden Sensorgruppen das der aktuellen Position der Ka-
bine entsprechende, vollständige Kodewort abtasten
kann, - d. h. die vollständige Information über die aktuelle
Kabinenposition liefern kann - sofern die quer zur Spur
der Kodemarken gemessene Abweichung der Position
der Sensorvorrichtung von ihrer optimalen Position ge-
genüber der Spur der Kodemarken einen Wert von bei-
spielsweise 10%, vorzugsweise 15%, der Breite der Ko-
demarken nicht überschreitet.
�[0014] Gemäss einer zweckmässigen Ausführungs-
form der Erfindung sind die jeweils einer Sensorgruppe
(87, 88) zugeordneten Sensoren (85, 85’) in zwei parallel
zur Spur der Kodemarken (83) verlaufenden Sensorspu-
ren (87.1, 87.1’, 88.1, 88.1’) angeordnet. Diese Ausfüh-
rung hat den Vorteil, dass auch Sensoren verwendet wer-
den können, deren Gehäuseabmessungen eine Anord-
nung auf einer einzigen Spur nicht zulassen.
�[0015] Nach einer besonders bevorzugten Ausfüh-
rungform der Erfindung sind die jeweils einer Sensor-
gruppe zugeordneten Sensoren in je einer einzigen, par-
allel zur Spur der Kodemarken verlaufenden Sensorspur

angeordnet. Bei Verwendung einer einzigen Spur für die
Kodemarken und einer einzigen Spur für die Sensoren
jeder Sensorgruppe erfolgt ein effizientes und verlustfrei-
es Abtasten der Kodemarken in einem Bereich in dem
diese eine hohe Signalstärke aufweisen. Hierbei wird be-
rücksichtigt, dass eine gegebene Signalstärke der Ko-
demarken zum einen zu den Rändern der Kodemarken
hin abnimmt, und dass sie zum anderen mit zunehmen-
dem Abstand von der Oberfläche der Kodemarken ab-
nimmt. Die auf diese Art effizient und verlustfrei abgeta-
steten hohen Signalstärken der Kodemarken in Kombi-
nation mit der Anwendung von zwei quer zur Spurrich-
tung voneinander beabstandeten vollständigen Sensor-
gruppen, führen zu einem grösstmöglichen Vertrauens-
bereich, d. h. zu einem grossen Bereich der möglichen
Position der Sensoren in Bezug auf die Kodemarken, in
dem die Sensoren die Kodemarken mit genügend kräf-
tigen Sensorsignalen sicher und zuverlässig abtasten
können. Somit ist es möglich, den Vertrauensbereich ge-
zielt zu gestalten, d. h. die voneinander abhängigen zu-
lässigen Bereiche des Abstands zwischen den Kodemar-
ken und den Sensoren, sowie der seitlichen Versetzung
der Sensorvorrichtung gegenüber der Spur der Kode-
marken zu optimieren. Mit den vorgeschlagenen Mass-
nahmen wird der Aufwand für die Führung der Sensor-
vorrichtung gegenüber dem Kodemarkenmuster redu-
ziert, ohne die Sicherheit und Zuverlässigkeit der Positi-
onserkennung der Kabine und damit der Aufzugsanlage
zu beeinträchtigen.
�[0016] Zweckmässigerweise ist die die Signale der
Sensoren verarbeitende Auswerteeinheit so ausgelegt,
dass sie, wenn die beiden Sensorgruppen infolge einer
Abweichung der Position der Sensorvorrichtung von ih-
rer optimalen Position gegenüber der Spur der Kodemar-
ken unterschiedliche Information liefern, die unterschied-
liche Information zu einer Information kombiniert, die die
effektive aktuelle Position der Kabine (1) repräsentiert.
�[0017] Vorteilhafterweise ist die Auswerteeinheit so
ausgelegt, dass sie die von den beiden Sensorgruppen
empfangenen Signale vergleicht und eine Information
speichert oder anzeigt, wenn die empfangenen Signale
über einen definierten Zeitraum oder während einer de-
finierten Anzahl von Fahrten der Kabine voneinander ab-
weichen.
�[0018] Günstige maximal zulässige Abstände zwi-
schen den Kodemarken und den Sensoren der Sensor-
vorrichtung werden dadurch erreicht, dass die Kodemar-
ken eine Markenlänge λ > 5 mm aufweisen.
�[0019] Vorteilhafterweise werden die Sensoren so
oberhalb der Kodemarken geführt, dass ein Maximalab-
stand zwischen den Sensoren und den Kodemarken von
100% der Breite der Kodemarken nicht überschritten
wird.
�[0020] Nachfolgend wird die Erfindung unter Bezug-
nahme von Ausführungsbeispielen gemäss der Fig. 1 bis
10B im Detail erläutert. Es zeigt: �

Fig. 1 schematisch eine Aufzuganlage mit einer
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Kabine und einer Einrichtung zur Ermittlung
der Kabinenposition,

Fig. 2 schematisch den Aufbau eines Teils einer
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster aus dem Stand der Technik der
Patentschrift WO03011733A1,

Fig. 3 schematisch einen Querschnitt durch die
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss WO03011733A1,

Fig. 4 schematisch eine Seitenansicht der Einrich-
tung zur Ermittlung der Kabinenposition mit
Sensorvorrichtung und Kodemarkenmuster
gemäss WO03011733A1,

Fig. 5 schematisch den Aufbau eines Teils einer
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss einer ersten Ausfüh-
rungsform der Erfindung,

Fig. 6 schematisch eine Seitenansicht der Einrich-
tung zur Ermittlung der Kabinenposition mit
Sensorvorrichtung und Kodemarkenmuster
gemäss der in Fig. 5 dargestellten ersten
Ausführungsform der Erfindung,

Fig. 7A schematisch einen Querschnitt durch die
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvor- � richtung und Kodemar-
kenmuster gemäss der in Fig. 5 dargestell-
ten ersten Ausführungsform der Erfindung,
mit zwei doppelspurig ausgeführten, zen-
trisch über der Spur der Kodemarken ange-
ordneten Sensorgruppen,

Fig. 7B schematisch einen Querschnitt durch die
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss der in Fig. 5 dargestell-
ten ersten Ausführungsform der Erfindung,
mit zwei versetzt über der Spur der Kode-
marken angeordneten Sensorgruppen,

Fig. 8 schematisch den Aufbau eines Teils einer
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss einer zweiten Ausfüh-
rungsform der Erfindung,

Fig. 9 schematisch eine Seitenansicht der Einrich-
tung zur Ermittlung der Kabinenposition mit
Sensorvorrichtung und Kodemarkenmuster
gemäss der in Fig. 8 dargestellten zweiten

Ausführungsform der Erfindung, und

Fig. 10A schematisch einen Querschnitt durch die
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss der in Fig. 8 dargestell-
ten zweiten Ausführungsform der Erfin-
dung, mit zwei einspurig ausgeführten, zen-
trisch über der Spur der Kodemarken ange-
ordneten Sensorgruppen,

Fig. 10B schematisch einen Querschnitt durch die
Einrichtung zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit Sensorvorrichtung und Kodemar-
kenmuster gemäss der in Fig.� 8 dargestell-
ten zweiten Ausführungsform der Erfin-
dung, mit zwei einspurig ausgeführten, ver-
setzt über der Spur der Kodemarken ange-
ordneten Sensorgruppen,

�[0021] Fig. 1 zeigt schematisch eine erfindungsge-
mässe Aufzugsanlage 10. Eine Kabine 1 und ein Gegen-
gewicht 2 sind an mindestens einem Tragseil 3 in einem
Schacht 4 in einem Gebäude 40 aufgehängt. Das Trag-
seil 4 läuft über eine Umlenkrolle 5 und wird über eine
Treibscheibe 6.1 von einem Antrieb 6.2 angetrieben. Um-
lenkrolle 5, Treibscheibe 6.1 und Antrieb 6.2 können in
einem separaten Maschinenraum 4’ angeordnet sein, sie
können sich aber auch direkt im Schacht 4 befinden.
Durch Links- oder Rechtsdrehen der Treibscheibe 6 wird
die Kabine 1 entlang einer Verfahrstrecke in oder entge-
gen einer Verfahrrichtung y verfahren und bedient Stock-
werke 40.1 bis 40.7 des Gebäudes 40.
�[0022] Eine Einrichtung 8 zur Ermittlung der Kabinen-
position weist ein Kodemarkenmuster 80 mit Kodemar-
ken, eine Sensorvorrichtung 81 und eine Auswerteein-
heit 82 auf. Das Kodemarkenmuster 80 weist eine nu-
merische Kodierung von absoluten Positionen der Kabi-
ne 1 im Schacht 4 bezogen auf einen Referenzpunkt auf.
Das Kodemarkenmuster 80 ist längs der gesamten Ver-
fahrstrecke der Kabine 1 ortfest im Schacht 4 ange-
bracht. Das Kodemarkenmuster 80 kann frei gespannt
im Schacht 4 angebracht sein, es kann aber auch an
Schachtwänden oder Führungsschienen der Aufzugsan-
lage 10 befestigt sein. Die Sensorvorrichtung 81 und die
Auswerteeinheit 82 sind an der Kabine 1 angebracht. Die
Sensorvorrichtung 81 wird also zusammen mit der Ka-
bine 1 verfahren und tastet dabei die Kodemarken des
Kodemarkenmusters berührungslos ab. Für diesen
Zweck wird die Sensorvorrichtung 81 im geringen Ab-
stand zum Kodemarkenmuster 80 geführt. Hierfür ist die
Sensorvorrichtung 81 über eine Halterung senkrecht zur
Verfahrstrecke an der Kabine 1 befestigt. Gemäss Fig.
1 ist die Sensorvorrichtung 81 auf dem Kabinendach be-
festigt, es ist aber natürlich durchaus möglich, die Sen-
sorvorrichtung 81 seitlich oder unten an der Kabine 1 zu
befestigen. Die Sensorvorrichtung 81 leitet die abgeta-
stete Information an die Auswerteeinheit 82 weiter. Die
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Auswerteeinheit 82 übersetzt die abgetastet Information
in eine für eine Aufzugssteuerung 11 verständliche ab-
solute Positionsangabe. Über ein Hängekabel 9 wird die-
se absolute Positionsangabe an die Aufzugssteuerung
11 weitergeleitet. Die Aufzugssteuerung 11 verwendet
diese absolute Positionsangabe für vielfältige Zwecke.
Bspw. dient sie der Steuerung der Fahrkurve der Kabine
1, wie dem Einsatz von Verzögerungs- und Beschleuni-
gungsmassnahmen. Auch dient sie zur Steuerung der
Schachtendverzögerung, zur Überwachung der Schach-
tendbegrenzung, zur Stockwerkserkennung, zur genau-
en Positionierung der Kabine 1 in Stockwerken 40.1 bis
40.7, und natürlich auch zur Messung der Geschwindig-
keit der Kabine 1.
�[0023] Bei Kenntnis der vorliegenden Erfindung kann
der Fachmann selbstverständlich andere Aufzugsanla-
gen mit anderen Antriebsarten wie Hydraulikantrieb,
usw. oder Aufzüge ohne Gegengewicht, sowie eine
schnurlose Übermittlung von Positionsangaben an eine
Aufzugssteuerung realisieren.
�[0024] Die Fig. 2 bis 10B zeigen den Aufbau von Tei-
len von Einrichtungen 8 zur Ermittlung der Kabinenposi-
tion mit einem Kodemarkenmuster 80 und einer Sensor-
vorrichtung 81, die eine Anzahl von Sensoren 85, 85’
umfasst, welche in einem - strichpunktiert dargestellten
- Sensorgehäuse 81.1 integriert sind.
�[0025] Fig. 2 zeigt eine Ausführungsform einer Ein-
richtung 8 zur Ermittlung der Kabinenposition aus dem
Stand der Technik der Patentschrift WO03011733A1.
Schematisch dargestellt sind ein ortsfest im Schacht an-
gebrachtes, in Verfahrrichtung der Kabine 1 orientiertes
Kodemarkenmuster 80 mit Kodemarken 83, eine Sen-
sorvorrichtung 81 mit den im Sensorgehäuse 81.1 inte-
grierten, das Kodemarkenmuster 80 abtastenden Sen-
soren 85, 85’, sowie eine Auswerteeinheit 82. Die Sen-
sorvorrichtung 81 umfasst eine einzige in zwei Sensor-
reihen 86 und 86’ angeordnete Sensorgruppe, wobei je-
de der Sensorreihen 86, 86’ eine Anzahl n von Sensoren
85 bzw. 85’ mit einer Sensorlänge LS1 aufweist. Im vor-
liegenden Beispiel sind je 13 Sensoren dargestellt. Die
Anzahl n der Sensoren ist jedoch in Abhängigkeit von
der Verfahrlänge, der gewünschten Wegauflösung und
ggf. weiteren Bedingungen frei wählbar. Die Abstände
zwischen den Sensoren entsprechen der Länge λ1, bzw.
der halben Länge λ1/2 der Kodemarken 83. Die Kode-
marken 83 bestehen aus Abschnitten eines magnetisier-
baren Bandes, wobei die Abschnitte in Richtung auf die
Sensoren hin magnetische Südpole oder Nordpole aus-
bilden, die von den Sensoren als Bit-Wert "0" oder als
Bit-Wert "1" detektiert werden. Die Reihenfolge der Süd-
und Nordpole entspricht der Bit-Folge einer Pseudozu-
fallscodierung, wodurch gewährleistet ist, dass nach je-
der Verschiebung der Sensorvorrichtung um die Länge
einer Kodemarke sich eine neue und über die gesamte
Länge des Verfahrwegs nur einmal vorkommende n-stel-
lige (hier 13-stellige) Bitsequenz einstellt, die durch die
n aufeinander folgenden Sensoren der Sensorvorrich-
tung detektiert und durch eine Auswerteeinheit 82 einer

eindeutigen Position der Kabine 1 zugeordnet wird.
�[0026] Die beiden Sensorreihen 86 und 86’ der Sen-
sorvorrichtung 81 mit den jeweils zugeordneten Senso-
ren 85 bzw. 85’ sind gegenseitig in Verfahrrichtung
(y-Richtung) um eine halbe Polteilung, d. h. um die halbe
Länge λ1 einer Kodemarke 83 versetzt. Dadurch wird
erreicht, dass in jeder möglichen Kabinenposition die
Sensoren einer der Sensorreihen im Bereich oberhalb
der Mitten der Kodemarken liegen und jeweils eindeutige
Süd- und Nordpole detektieren. Vor jedem Positions-Ab-
lesetakt ermittelt die Auswerteeinheit 82 diejenige der
beiden Sensorreihen, die Sensoren in der Nähe eines
Nulldurchgangs zwischen wechselnden Magnetpolen
der Kodemarken 83 aufweist und liest dann die Werte
der Sensoren der jeweils anderen Sensorreihe ein.�
Die Sensoren 85 und 85’ sind in zwei parallelen Sensor-
reihen 86 und 86’ angeordnet, weil zwei Sensoren mit
jeweils gegebener Länge LS1 innerhalb der relativ ge-
ringen Länge λ1 der Kodemarken 82 nicht Platz finden.
�[0027] Fig. 3 zeigt eine vergrösserte Seitenansicht A2
des in Fig. 2 dargestellten Kodemarkenmusters 80 und
der über dem Kodemarkenmuster 80 positionierten Sen-
sorvorrichtung 81 der Einrichtung 8 gemäss dem ge-
nannten Stand der Technik. Erkennbar sind die auf ei-
nem Träger 84 aufgebrachten magnetisierten Kodemar-
ken 83, die gemäss WO03011733A1 eine relativ geringe
Länge λ1 von 4 mm aufweisen. Infolge der relativ gerin-
gen Abstände zwischen benachbarten Nord- und Süd-
polen beeinflussen sich die Magnetfelder gegenseitig
derart, dass die von den Sensoren als eindeutiges Signal
erkennbaren Magnetfeldstärken nur relativ geringe Hö-
hen über den Kodemarken erreichen. Die Grenzen er-
kennbarer Magnetfeldstärken in Richtung der Spur der
Kodemarken sind als parabelförmige Kurven Λ1 ange-
deutet und werden auch als Grenzen eines Vertrauens-
bereichs bezeichnet, der alle möglichen Position der
Sensoren in Bezug auf die Kodemarken umfasst, in dem
die Sensoren die Kodemarken mit genügend kräftigen
Sensorsignalen sicher und zuverlässig abtasten können.
Beim genannten Stand der Technik müssen daher die
im Sensorgehäuse 81.1 integrierten Sensoren 85, 85’ so
geführt werden, dass ihr Abstand β1max zu den Kode-
marken 83 einen den Wert von 3 mm während einer Fahrt
der Kabine nicht überschreitet, was zur Folge hat, dass
die Führung zwischen der Sensorvorrichtung und dem
Kodemarkenmuster 80 erheblichen Aufwand erfordert.
�[0028] Fig. 4 zeigt einen in Längsrichtung (y-Richtung)
des Kodemarkenmusters 80 betrachteten Querschnitt
durch eine Kodemarke 83 und die darüber angeordnete
Sensorvorrichtung 81 gemäss dem genannten Stand der
Technik. Zu erkennen sind auch zwei der im Sensorge-
häuse 81.1 integrierten Sensoren 85 und 85’ mit ihren
aktiven Sensorflächen 850 und 850’. Die dargestellte
Kurve ∆1 der Grenzen der durch die Sensoren eindeutig
erkennbaren Magnetfeldstärken quer zur Spur der Ko-
demarken (Vertrauensbereich in Querrichtung) weist
darauf hin, dass die Magnetfeldstärke der Kodemarken
auch im Bereich der Seitenränder der Kodemarken er-
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heblich abnimmt. Aus Fig. 4 ist leicht erkennbar, dass
schon bei einer relativ geringen seitlichen Versetzung ∆x
(ca. 1 mm in x-Richtung) zwischen der Sensorvorrichtung
81 und dem etwa 10 mm breiten Kodemarkenmuster 80
eine der aktiven Sensorflächen 850, 850’ den Bereich
erkennbarer Magnetfeldstärke verlässt, wodurch eine
korrekte Ablesung der Position der Kabine 1 verunmög-
licht wird. Zu verhindern ist dies ebenfalls nur durch eine
hochwertige Führung der Sensorvorrichtung 81 gegen-
über dem Kodemarkenmuster 80.
�[0029] Fig. 5 zeigt eine erste erfindungsgemässe Aus-
führungsform einer Einrichtung 8 zur Ermittlung der Ka-
binenposition. Dargestellt sind wiederum ein im Aufzugs-
schacht ortsfest angebrachtes einspuriges Kodemar-
kenmuster 80 mit Kodemarken 83 der Länge λ2, eine
Sensorvorrichtung 81 mit einer Anzahl in einem Sensor-
gehäuse 81.1 integrierter, das Kodemarkenmuster 80
abtastender Sensoren 85, 85’, sowie eine Auswerteein-
heit 82. Erfindungsgemäss enthält die Sensorvorrichtung
81 zwei komplette Sensorgruppen 87 und 88, die jeweils
zwei Sensorreihen 87.1, 87.1’ bzw. 88.1, 88.1’ aufwei-
sen, von denen jede eine Anzahl Sensoren 85 bzw. 85’
umfasst. Die Sensoren 85’ sind jeweils in Verfahrrichtung
gegenüber den Sensoren 85 um die halbe Länge λ2/2
der Kodemarken 83 versetzt angeordnet. Jede der bei-
den kompletten Sensorgruppen 87, 88 hat im Wesentli-
chen die gleichen Funktionen, wie die Sensorgruppe ge-
mäss dem vorstehend beschriebenen Stand der Tech-
nik. Beide Sensorgruppen 87, 88 tasten die Kodemarken
83 redundant ab, d. h., jede von ihnen ist unabhängig
von der anderen in der Lage, die vollständige Information
über die aktuelle Position der Kabine 1 zu erfassen und
an die Auswerteeinheit zu liefern, sofern die aktiven Sen-
sorflächen 850, 850’ ihrer Sensoren 85, 85’ sich inner-
halb der Grenzen erkennbarer Magnetfeldstärke über
den Kodemarken befinden.�
Ausserdem ist bei der in Fig. 5 dargestellten Ausfüh-
rungsform die Länge λ2 der Kodemarken 83 - im Ver-
gleich mit denjenigen aus dem genannten Stand der
Technik - von ca. 4 mm auf 5 bis 10 mm verlängert wor-
den.
�[0030] Fig. 6 zeigt eine vergrösserte Seitenansicht A5
des in Fig. 5 dargestellte Kodemarkenmusters 80 und
der über dem Kodemarkenmuster 80 positionierten Sen-
sorvorrichtung 81 der ersten erfindungsgemässen Aus-
führungsform der Einrichtung 8.
�[0031] Zu erkennen sind die im Vergleich mit dem
Stand der Technik verlängerten Kodemarken 83, die nun
eine Länge λ2 von mindestens 5 mm, vorzugsweise 6
bis 10 mm aufweisen. Trotz den ebenfalls vorhandenen
gegenseitigen Beeinflussungen benachbarter Süd- und
Nordpole, können sich dank der grösseren Längen der
Kodemarken im Bereich ihrer Mitten Magnetfelder aus-
bilden, deren detektierbare Grenzen wesentlich grössere
Höhen über den Kodemarken, typischerweise Höhen
von 10 mm und mehr, erreichen. Dadurch wird es mög-
lich, während des Aufzugsbetriebs die Abstände zwi-
schen den aktiven Sensorflächen 850, 850’ und den Ko-

demarken 83 von etwa 1mm bis zu einem Maximalab-
stand β2max von mehr als 5 mm variieren zu lassen.
Sinnvollerweise wird die Sensorvorrichtung (81) so ober-
halb der Kodemarken (83) geführt, dass ein Maximalab-
stand zwischen den Sensoren (85, 85’) und den Kode-
marken (83) von 75% der Breite δ der Kodemarken (83)
nicht überschritten werden kann.
�[0032] Fig. 7A zeigt einen in Längsrichtung (y-Rich-
tung) des Kodemarkenmusters 80 betrachteten Quer-
schnitt durch eine Kodemarke 83 eines Kodemarkenmu-
sters 80 und die darüber angeordnete Sensorvorrichtung
81 entsprechend der in Fig. 5 dargestellten ersten Aus-
führungsform der Erfindung. In diesem Querschnitt sind
vier im Sensorgehäuse 81.1 integrierte Sensoren 85, 85’
mit ihren aktiven Sensorflächen 850, 850’ zu erkennen.
Der Abstand zwischen den Sensorflächen und den Ko-
demarken ist gegenüber der Einrichtung gemäss dem
Stand der Technik um ca. 50%, d. h. von ca. 4 mm auf
ca. 6 mm, vergrössert. Die beiden links der Mitte darge-
stellten Sensoren 85, 85’ gehören zur Sensorgruppe 87
und die beiden rechts der Mitte dargestellten Sensoren
85, 85’ gehören zur Sensorgruppe 88, wobei die beiden
Sensorgruppen um eine Distanz U quer zur Spur der
Kodemarken (in x-Richtung)� voneinander beabstandet
sind. In der in Fig. 7A gezeigten Position des Sensorge-
häuses 81.1 liegen alle aktiven Sensorflächen 850, 850’
der Sensoren innerhalb der durch die Kurve ∆2 symbo-
lisierten Grenze der durch die Sensoren eindeutig er-
kennbaren Magnetfeldstärke (Vertrauensbereich in
Querrichtung). Jede der beiden Sensorgruppen 87 und
88 kann in dieser gegenüber der Spur der Kodemarken
83 zentrierten Position des Sensorgehäuses 81.1 die
vollständige kodierte Information über die aktuelle Posi-
tion der Kabine 1 detektieren und an die Auswerteeinheit
weiterleiten. Wie im Zusammenhang mit Fig. 2 begrün-
det, sind die jeweils zu einer der beiden Sensorgruppen
87 und 88 gehörenden Sensoren 85 und 85’ gegenein-
ander in Verfahrrichtung y um die halbe Länge λ2/�2 der
Kodemarken versetzt platziert und in der hier beschrie-
benen Ausführungsform in jeweils zwei Sensorreihen
87.1, 87.1’, bzw. 88.1, 88.1’ pro Sensorgruppe 87, 88
angeordnet. Diese Anordnung wurde gewählt, weil bei
dieser Ausführungsform das Verhältnis zwischen der
Länge λ2 der Kodemarken 83 und der Länge LS2 der
Sensoren eine Reihenanordnung der Sensoren 85 und
85’ nicht zulässt.
�[0033] Fig. 7B zeigt zeigt den Querschnitt gemäss Fig.
7A, wobei die Sensorvorrichtung 81 um ∆x quer zur Ver-
fahrrichtung gegenüber der Spur des Kodemarkenmu-
sters 80 versetzt positioniert ist. Bei der gezeigten Ver-
setzung um mehr als 30% der Breite δ der Kodemarken
liegen die Sensorflächen der Sensoren 85, 85’ der Sen-
sorgruppe 88 ausserhalb der durch die Kurve ∆2 mar-
kierten Grenze der für die Sensoren erkennbaren Ma-
gnetfeldstärken und sind daher nicht mehr wirksam. Die
Sensorflächen der Sensoren 85, 85’ der Sensorgruppe
87 liegen jedoch noch immer innerhalb der genannten
Grenze und verleihen der Sensorvorrichtung und damit
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der gesamten erfindungsgemässen Einrichtung selbst
bei der dargestellten extremen Versetzung noch die volle
Funktionsfähigkeit. �
Die Auswerteeinheit 82 kombiniert dabei die unter-
schiedliche Information, die die beiden Sensorgruppen
in der dargestellten Situation liefern, zu einer Information,
die die effektive aktuelle Position der Kabine (1) reprä-
sentiert.�
Es ist leicht erkennbar, dass mit der gezeigten Senso-
ranordnung die Anforderungen an das Führungssystem,
das die Sensoreinheit 81 gegenüber dem Kodemarken-
muster 80 führt, stark reduziert werden können.
�[0034] Fig. �8 zeigt eine zweite erfindungsgemässe
Ausführungsform einer Einrichtung 8 zur Ermittlung der
Kabinenposition. Dargestellt sind wiederum ein im Auf-
zugsschacht ortsfest angebrachtes einspuriges Kode-
markenmuster 80 mit Kodemarken der Länge λ3, eine
Sensorvorrichtung 81 mit einer Anzahl in einem Sensor-
gehäuse 81.1 integrierter, das Kodemarkenmuster 80
abtastender Sensoren 85, 85’, sowie eine Auswerteein-
heit 82. Erfindungsgemäss enthält auch diese Sensor-
vorrichtung 81 zwei komplette Sensorgruppen 87, 88.
Jede der beiden Sensorgruppen umfasst Sensoren 85
und gegenüber diesen in Verfahrrichtung y um jeweils
die halbe Länge (λ3/ �2) einer Codemarke versetzte Sen-
soren 85’, wobei bei der vorliegenden Ausführungsvari-
ante alle jeweils einer der Sensorgruppen 87, 88 zuge-
ordneten Sensoren 85 und 85’ auf einer einzigen Sen-
sorspur 87.1, 88.1 angeordnet sind. Letzteres ist in die-
sem Fall möglich, weil das Verhältnis zwischen der Län-
ge λ3 der Kodemarken 83 und der Länge LS3 der Sen-
soren eine Reihenanordnung der Sensoren 85 und 85’
zulässt.�
Jede der beiden kompletten Sensorgruppen 87, 88 hat
im Wesentlichen die gleichen Funktionen, wie die Sen-
sorgruppe gemäss dem vorstehend beschriebenen
Stand der Technik und ist in der Lage, die vollständige
Information über die aktuelle Position der Kabine 1 zu
erfassen, sofern die aktiven Sensorflächen 850, 850’ ih-
rer Sensoren 85, 85’ sich innerhalb der Grenzen erkenn-
barer Magnetfeldstärke über den Kodemarken befinden.
Bei der hier beschriebenen Ausführungsform der Erfin-
dung ist die Länge λ3 der Kodemarken 83 - im Vergleich
mit denjenigen aus dem genannten Stand der Technik -
von ca. 4 mm auf 6 bis 10 mm verlängert worden.
�[0035] Fig. 9 zeigt eine vergrösserte Seitenansicht A8
des in Fig. 8 dargestellten Kodemarkenmusters 80 und
der über dem Kodemarkenmuster 80 positionierten Sen-
sorvorrichtung 81 der zweiten erfindungsgemässen Aus-
führungsform der Einrichtung 8. Zu erkennen sind die im
Vergleich mit dem Stand der Technik verlängerten Ko-
demarken 83, die nun eine Länge λ3 von mindestens 6
mm, vorzugsweise 7 bis 10 mm aufweisen. Trotz den
ebenfalls vorhandenen gegenseitigen Beeinflussungen
benachbarter Süd- und Nordpole, können sich dank der
grösseren Längen der Kodemarken im Bereich ihrer Mit-
ten Magnetfelder ausbilden, deren detektierbare Gren-
zen (Kurven Λ3) wesentlich grössere Höhen über den

Kodemarken, typischerweise Höhen von mehr als 10
mm, erreichen. Dadurch wird es möglich, während des
Aufzugsbetriebs die Abstände zwischen den aktiven
Sensorflächen 850, 850’ und den Kodemarken 83 von
etwa 1mm bis zu einem Maximalabstand β3max von
mehr als 6 mm variieren zu lassen. Effektiv kann der
Maximalabstand β3max dabei bis zu 100% der Breite δ
der Kodemarken erreichen.
�[0036] Aus Fig. 9 ist auch erkennbar, dass bei dem
vorliegenden Verhältnis zwischen der Länge λ3 der Ko-
demarken 83 und der Länge LS3 der Sensoren 85, 85’
die jeweils einer Sensorgruppe 87, 88 zugeordneten
Sensoren 85 und 85’ in einer einzigen Sensorreihe und
mit ausreichendem Abstand in das Sensorgehäuse 81.1
integriert werden können.
�[0037] Fig. 10A zeigt einen in Längsrichtung (y-Rich-
tung) des Kodemarkenmusters 80 betrachteten Quer-
schnitt durch eine Kodemarke 83 eines Kodemarkenmu-
sters 80 und die darüber angeordnete Sensorvorrichtung
81, entsprechend der in Fig. 8 dargestellten zweiten Aus-
führungsform der Erfindung. In diesem Querschnitt sind
zwei im Sensorgehäuse 81.1 integrierte Sensoren 85,
85’ mit ihren aktiven Sensorflächen 850, 850’ zu erken-
nen. Der links der Mitte dargestellte Sensor 85, 85’ gehört
zur Sensorgruppe 87 und der rechts der Mitte dargestell-
te Sensoren 85, 85’ gehört zur Sensorgruppe 88, wobei
die beiden Sensorgruppen um eine Distanz U quer zur
Spur der Kodemarken (in x-Richtung) voneinander be-
abstandet sind. In dem in Fig. 10A gezeigten, über der
Spur der Kodemarken 83 zentrierten Sensorgehäuse
81.1 liegen alle aktiven Sensorflächen 850, 850’ der Sen-
soren 85, 85’ innerhalb der durch die Kurve ∆3 symboli-
sierten Grenze der durch die Sensoren eindeutig erkenn-
baren Magnetfeldstärke quer zur Spur der Kodemarken
(Vertrauensbereich in Querrichtung) .�
In der hier beschriebenen Ausführungsform sind die je-
weils zu einer der beiden Sensorgruppen 87 und 88 ge-
hörenden Sensoren 85 und 85’ gegeneinander in Ver-
fahrrichtung y um die halbe Länge λ3/2 der Kodemarken
versetzt platziert (wie im Zusammenhang mit Fig. 2 be-
gründet) und in jeweils einer einzigen Sensorreihe 87.1,
bzw. 88.1 pro Sensorgruppe 87, 88 angeordnet. Diese
Anordnung lässt sich bei der vorliegenden Ausführungs-
form deshalb realisieren, weil das Verhältnis zwischen
der Länge λ3 der Kodemarken 83 und der Länge LS3
der Sensoren eine Reihenanordnung der Sensoren 85
und 85’ jeder Sensorgruppe 87, 88 zulässt. Mit dieser
Anordnung der Sensoren wird bei dieser Ausführungs-
form der quer zur Verfahrrichtung gemessene Abstand
zwischen den aktiven Sensorflächen 850, 850’ der äus-
seren Sensoren wesentlich geringeren als bei der Ein-
richtung gemäss den Fig. 5 bis 7B. Dies ermöglicht es,
noch grössere Abstände zwischen den aktiven Sensor-
flächen 850, 850’ und den Kodemarken 83, zu realisie-
ren.�
Jede der beiden Sensorgruppen 87 und 88 kann in dieser
gegenüber der Spur der Kodemarken 83 zentrierten Po-
sition des Sensorgehäuses 81.1 die vollständige kodierte
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Information über die aktuelle Position der Kabine 1 de-
tektieren und an die Auswerteeinheit weiterleiten.
�[0038] Fig. 10B zeigt zeigt den Querschnitt gemäss
Fig. 10A, wobei die Sensorvorrichtung 81 um ∆x quer
zur Verfahrrichtung gegenüber der Spur der Kodemar-
ken 83 versetzt positioniert ist. Bei der gezeigten extre-
men Versetzung um mehr als 30% der Breite δ der Ko-
demarken liegen die Sensorflächen 850, 850’ der Sen-
soren 85, 85’ der Sensorgruppe 88 ausserhalb der durch
die Kurve ∆3 markierten Grenze der für die Sensoren
erkennbaren Magnetfeldstärken und sind daher nicht
mehr wirksam. Die Sensorflächen der Sensoren 85, 85’
der Sensorgruppe 87 liegen jedoch noch immer inner-
halb der genannten Grenze und verleihen der Sensor-
vorrichtung und damit der gesamten erfindungsgemäs-
sen Einrichtung selbst bei der dargestellten extremen
Versetzung noch die volle Funktionsfähigkeit.�
Die Auswerteeinheit 82 kombiniert dabei die unter-
schiedliche Information, die die beiden Sensorgruppen
in der dargestellten Situation liefern, zu einer Information,
die die effektive aktuelle Position der Kabine (1) reprä-
sentiert.�
Es ist leicht erkennbar, dass mit der gezeigten Senso-
ranordnung ein optimales Verhältnis zwischen dem ma-
ximal zulässigen Abstand der Sensorflächen zu den Ko-
demarken und der zulässigen Versetzung der Sensor-
vorrichtung gegenüber der Spur der Kodemarken einge-
stellt werden kann, und dass dadurch die Anforderungen
an die Genauigkeit des Führungssystems, das die Sen-
soreinheit 81 gegenüber dem Kodemarkenmuster 80
führt, stark reduziert werden können.

Zum Kodemarkenmuster:

�[0039] Das Kodemarkenmuster 80 besteht aus einer
Vielzahl auf einem Träger 84 aufgebrachten Kodemar-
ken 83. Vorteilhafterweise haben die Kodemarken hohe
Koerzitivfeldstärken. Der Träger 84 ist beispielsweise ein
Stahlband von 1 mm Trägerdicke und 10 mm Trägerbrei-
te. Die Kodemarken 83 können bspw. Abschnitte eines
Kunststoffbands sein, welches magnetisierbare Partikel
enthält. Die Markendicke kann bspw. 1 mm und die Mar-
kenbreite δ = 10 mm sein. Die Kodemarken 83 sind auf
dem Träger 84 in Längsrichtung y hintereinander in glei-
chen Abständen angeordnet und bilden gleichlange
rechteckige Abschnitte. Die Längsrichtung y entspricht
der Verfahrrichtung y gemäss Fig. 1. Die Kodemarken
83 sind entweder als Südpol oder Nordpol magnetisiert.
Vorteilhafterweise sind sie bis zur Sättigung magneti-
siert. Für Eisen als magnetisches Material der Kodemar-
ken beträgt die Sättigungsmagnetisierung 2.4T. Die Ko-
demarken weisen eine gegebene Signalstärke auf,
bspw. werden sie mit einer bestimmten Magnetisierung
von +/- 10mT hergestellt. Ein Südpol bildet ein negatives
Magnetfeld und ein Nordpol ein positiv orientiertes Ma-
gnetfeld aus. Bei Kenntnis der vorliegenden Erfindung
lassen sich natürlich auch anders dimensionierte Kode-
markenmuster mit breiteren oder schmaleren Marken-

breiten, sowie dickeren oder dünneren Markendicken
verwenden. Auch lassen sich neben Eisen als magneti-
sches Material für die Kodemarken auch beliebige an-
dere industriell bewährte und kostengünstige magneti-
sche Materialien, bspw. seltene Erden wie Neodym, Sa-
marium, usw., oder magnetische Legierungen oder oxy-
dische Werkstoffe oder polymergebundene Magnete,
usw. verwenden.
�[0040] Zur Markendimension: Die Unterschiede der
Kodemarkenmuster 80 in den Ausführungsformen der
Einrichtung 8 zur Ermittlung der Kabinenposition beste-
hen darin, dass in der Ausführungsform aus dem Stand
der Technik gemäss Fig. 2 die Markenlänge λ1 = 4 mm
beträgt, während bei der Weiterentwicklung gemäss Fig.
5, 6,7 und in der erfindungsgemässen Ausführungsform
gemäss Fig. 8, 9, 10 die Markenlänge λ2 > 5 mm (vor-
zugsweise 6 mm, bzw. 7 mm) beträgt. Die Kodemarken
83 in der Weiterentwicklung und in der erfindungsgemäs-
sen Ausführungsform sind somit länger als die Kodemar-
ken 83 aus dem Stand der Technik.
�[0041] Zur Sensorvorrichtung: Die Sensorvorrich-
tung 81 tastet die Magnetfelder der Kodemarken 83 in
Längsrichtung y gesehen mit einer Vielzahl von im glei-
chen Abstand zueinander angeordneten Sensoren 85,
85’ ab. Die in den drei Ausführungsformen der Einrich-
tung 8 zur Ermittlung der Kabinenposition verwendeten
Sensoren 85, 85’ sind von den mechanischen Abmes-
sungen und der Empfindlichkeit her gesehen, identisch.
Vorzugsweise werden für die Sensoren 85, 85’ kosten-
günstige und einfach ansteuerbare und auslesbare
Hall-sensoren verwendet. Die Sensoren 85, 85’ bilden
bspw. gleichlange rechteckige Abschnitte mit einer Breit-
seite von 3 mm und einer Schmalseite von 2 mm. Bspw.
sind die Sensoren 85, 85’ geträgerte Sensoren, bei de-
nen ein Träger die Breitseite und die Schmalseite be-
grenzt und die eigentliche Sensorfläche 850, 850’ eine
bedeutend kleinere Abmessung von bspw. 1 mm2 auf-
weist. Bei Hall-Sensoren ist die Sensorfläche 850, 850’
typischerweise zentral mittig im Inneren der Sensoren
angeordnet. Die Sensoren 85, 85’ erfassen über die Sen-
sorfläche 850, 850’ die Magnetfelder der Kodemarken
83 als Sensorsignale. Je stärker die Signalstärke der Ko-
demarken 83 ist, desto kräftiger ist das Sensorsignal der
Sensoren 85, 85’. Typische Empfindlichkeiten von
Hall-Sensoren betragen 150V/T. Die Sensoren 85, 85’
geben für die als analoge Spannungen erfassten Ma-
gnetfelder der Kodemarken 83 binäre Informationen aus.
Für einen Südpol geben sie einen Bit-Wert "0" aus und
für einen Nordpol geben sie einen Bit-Wert "1" aus. Bei
Kenntnis der vorliegenden Erfindung kann der Fach-
mann aber auch andere magnetische Sensoren wie Spu-
len einsetzen. Auch kann er anders dimensionierte Sen-
soren mit breiteren oder schmaleren Breitseiten, sowie
breiteren oder schmaleren Schmalseiten verwenden.
Auch kann der Fachmann empfindlichere, oder weniger
empfindliche Hall-Sensoren einsetzen.
�[0042] Zur Kodierung: Das Kodemarkenmuster 80
weist eine binäre Pseudozufallskodierung auf. Die binäre
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Pseudozufallskodierung umfasst lückenlos hintereinan-
der angeordnete Sequenzen mit n Bit-Werten "0" oder
"1". Bei jedem Weiterrücken um einen Bit-Wert in der
binären Pseudozufallskodierung stellt sich eine neue
n-stellige Sequenz mit Bit-Werten "0" oder "1" ein. Eine
solche Sequenz von n hintereinander liegenden Bit-Wer-
ten wird als Kodewort bezeichnet. Bspw. wird ein Kode-
wort mit einer 13-stelligen Sequenz verwendet. Bei
gleichzeitiger Abtastung von jeweils dreizehn aufeinan-
der folgenden Kodemarken 83 des Kodemarkenmusters
80 wird die 13-stellige Sequenz eindeutig und ohne Wie-
derholung von Kodeworten ausgelesen. Dementspre-
chend umfasst die Sensorvorrichtung 81 zum Lesen der
Kodewörter dreizehn Sensoren 85, 85’. Bei Kenntnis der
vorliegenden Erfindung kann der Fachmann natürlich
Sensorvorrichtungen mit mehr oder weniger langen Ko-
dewörtern und dementsprechend mehr oder weniger
Sensoren realisieren. Auch ist es möglich, eine so ge-
nannte Manchester-Kodierung zu realisieren, die da-
durch entsteht, dass bei einer pseudozufallskodierten
Bitsequenz, nach jeder Südpol-Kodemarke eine inverse
Nordpol-Kodemarke angefügt wird und umgekehrt. Die
dadurch erzwungenen Nulldurchgänge des Magnetfelds
nach höchstens jeder zweiten Kodemarke dienen insbe-
sondere der Anwendung einer Interpolationseinrichtung,
die eine höhere Auflösung der Positionsmessung ermög-
licht. Für die Interpolationseinrichtung sind zusätzliche
Sensoren in der Sensorvorrichtung integriert. Das Inter-
polationsverfahren ist jedoch im Zusammenhang mit der
Erfindung nicht von Belang. Die Kombination der pseu-
dozufallskodierung mit der beschriebenen Manche-
ster-Kodierung hat zur Folge, dass die Sensoren der
Sensorvorrichtung mit einer Teilung angeordnet sein
müssen, die einer doppelten Länge der Kodemarken (2λ)
entspricht.
�[0043] Zum Vertrauensbereich: Die Magnetfelder
sind durch gebogene Pfeile oberhalb der Kodemarken
dargestellt. Die Signalstärke der Kodemarken 83 ist in
der Mitte der Kodemarken 83 am stärksten und nimmt
zu den Rändern der Kodemarken 83 hin ab. Auch nimmt
die Signalstärke der Kodemarken 83 von einem gewis-
sen Abstand oberhalb der Kodemarken 83 weg ab. Ein
Bereich mit genügend starken Magnetfeldern oberhalb
der Kodemarken 83, in welchem die Kodemarken 83 von
der Sensorvorrichtung 81 sicher und zuverlässig abtast-
bar sind, wird Vertrauensbereich genannt. Der Vertrau-
ensbereich wird durch die Signalstärke der Kodemarken
83, die Dimension der Kodemarken 83 sowie durch die
Empfindlichkeit der Sensoren 85, 85’ bestimmt. Die Sen-
sorflächen 850, 850’ der Sensoren 85, 85’ müssen mit
einem Spiel von bspw. +/- 1 mm im Vertrauensbereich
liegen, um eine gültige Information liefern zu können. Die
Kurve Λ1 begrenzt den Vertrauensbereich in Längsrich-
tung y der Einrichtung 8 zur Ermittlung der Kabinenpo-
sition nach dem Stand der Technik gemäss Fig. 2, 3, 4.
Die Kurven Λ2, Λ3 begrenzen den Vertrauensbereich in
Längsrichtung y der Einrichtungen 8 zur Ermittlung der
Kabinenposition gemäss den in den Fig. 5 - 10B darge-

stellten erfindungsgemässen Ausführungsformen.
�[0044] Bei der Ausführungsform nach dem Stand der
Technik (Fig. 2, 3, 4) sind die Längen λ1 der Kodemarken
83 geringer als die Längen λ2, λ3 bei den erfindungsge-
mässen Ausführungsformen nach Fig. 5 - 10B. Aus die-
sem Grund ist die Höhe der Kurve Λ1 niedriger als die
Höhe der Kurven Λ2, Λ3. Die kürzeren Kodemarken 83
aus dem Stand der Technik gemäss Fig. 2, 3, 4 haben
eine niedrigere effektive Signalstärke und somit einen
niedrigeren Vertrauensbereich. Die Verluste der Signal-
stärke der Kodemarken 83 mit einer kurzen Markenlänge
λ1 = 4 mm gemäss Fig. 2, 3, 4 sind so hoch, dass die
Sensoren 85, 85’ in einem niedrigen Abstand von ledig-
lich 3 mm oberhalb der Kodemarken 83 angeordnet wer-
den müssen. Die Anordnung der Sensoren 85, 85’ ge-
mäss Fig. 2, 3, 4 ist somit durch die Signalstärke limitiert,
da die Sensorflächen 850, 850’ mit einem Spiel von +/-
1 mm im Vertrauensbereich zu liegen haben.
�[0045] Im Unterschied dazu ist in den beiden erfin-
dungsgemässen Ausführungsformen gemäss Fig. 5 -
10B die Markenlänge λ2, λ3 grösser als 5 mm, vorzugs-
weise 6 - 10 mm, so dass Verluste der Signalstärke der
Kodemarken 83 vermieden werden, was sich in einem
grösseren Vertrauensbereich äussert. Dieser grosse
Vertrauensbereich ermöglicht es, die Sensoren 85 nicht
in einem durch die Signalstärke limitierten Abstand, son-
dern in einem durch das Führungssystem bestimmten
Abstand oberhalb der Kodemarken 83 anzuordnen. So-
mit können die Sensoren 85, 85’ in einem grossem Ab-
stand von mehr als 6 mm oberhalb der Kodemarken 83
angeordnet werden. Eine weitere Verlängerung der Mar-
kenlänge bewirkt keine weitere Erhöhung des Vertrau-
ensbereiches.�
Aus den Fig. 4, 7A, 10A ist erkennbar, dass auch quer
zur Spur der Kodemarken gegebene Vertrauensberei-
che zu beachten sind, deren Höhe mit abnehmender Di-
stanz zu den Rändern der Kodemarken 83 abnimmt. In
den genannten Fig. 4, 7A, 10A sind diese Vertrauensbe-
reiche in Querrichtung jeweils durch die Kurven Λ1, bzw.
Λ2, Λ3 symbolisiert, die die Grenzen der durch die Sen-
soren eindeutig erkennbaren Magnetfeldstärke markie-
ren.
�[0046] Bei Kenntnis der vorliegenden Erfindung kann
der Fachmann natürlich andere Kodemarkenmuster und
entsprechend ausgebildete Sensorvorrichtungen reali-
sieren. So könnten beispielsweise mehr als zwei parallel
angeordnete Sensorgruppen in die Sensorvorrichtung
integriert werden, um die zulässige Versetzung zwischen
der Sensorvorrichtung und dem Kodemarkenmuster wei-
ter zu erhöhen.�
Es sind auch andere physikalische Prinzipien zur Dar-
stellung einer Längenkodierung denkbar. Bspw. können
die Kodemarken unterschiedliche Dielektrizitätszahlen
aufweisen, die von einer kapazitive Effekte erfassende
Sensorvorrichtung gelesen werden. Auch ist ein reflexi-
ves Kodemarkenmuster möglich, bei dem je nach Wer-
tigkeit der einzelnen Kodemarken mehr oder weniger viel
reflektiertes Licht von einer Reflexlicht erfassenden Sen-
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sorvorrichtung erfasst wird.

Patentansprüche

1. Aufzuganlage (10) mit mindestens einer Kabine (1)
und mindestens einer Einrichtung (8) zur Ermittlung
einer Kabinenposition, wobei

- die Einrichtung (8) ein Kodemarkenmuster
(80), eine Sensorvorrichtung (81) und eine die
Signale der Sensorvorrichtung auswertende
Auswerteeinheit (82) aufweist,
- das Kodemarkenmuster (80) längs der Ver-
fahrstrecke der Kabine (1) angebracht ist, und
aus einer Vielzahl von in einer einzigen Spur
angeordneten Kodemarken (83) besteht,
- die Sensorvorrichtung (81) an der Kabine (1)
angebracht ist und die Kodemarken (83) mit
Sensoren (85, 85’) berührungslos abtastet,

dadurch gekennzeichnet, dass
die Sensorvorrichtung (81) mindestens zwei Sensor-
gruppen (87, 88) mit je einer Anzahl von Sensoren
(85, 85’) enthält, wobei die Sensorgruppen (87, 88)
die Kodemarken redundant abtasten.

2. Aufzuganlage (10) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sensorgruppen (87, 88) um
eine Distanz U quer zur Spur der Kodemarken (83)
voneinander beabstandet sind.

3. Aufzuganlage (10) nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Distanz U, um
welche die Sensorgruppen (87, 88) quer zur Spur
der Kodemarken (83) voneinander beabstandet
sind, so gewählt ist, dass mindestens die Sensoren
(85, 85’) einer der beiden Sensorgruppen (87, 88)
die vollständige Information über die aktuelle Posi-
tion der Kabine (1) liefern, sofern die quer zur Spur
der Kodemarken (83) gemessene Abweichung der
aktuellen Position der Sensorvorrichtung (81) von
ihrer gegenüber der Spur der Kodemarken (83) zen-
trierten Position einen Wert von 25%, vorzugsweise
von 30% der Breite (δ) der Kodemarken (83) nicht
überschreitet.

4. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass die Distanz U,
um welche die Sensorgruppen (87, 88) quer zur Spur
der Kodemarken (83) voneinander beabstandet
sind, so gewählt ist, dass die Sensoren beider Sen-
sorgruppen (87, 88) die vollständige Information
über die aktuelle Position der Kabine (1) liefern, so-
fern die quer zur Spur der Kodemarken (83) gemes-
sene Abweichung der aktuellen Position der Sensor-
vorrichtung (81) von ihrer gegenüber der Spur der
Kodemarken zentrierten Position einen Wert von

10%, vorzugsweise 15% der Breite δ der Kodemar-
ken (83) nicht überschreitet.

5. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass die jeweils einer
Sensorgruppe (87, 88) zugeordneten Sensoren (85,
85’) in zwei parallel zur Spur der Kodemarken (83)
verlaufenden Sensorspuren (87.1, 87.1’, 88.1, 88.1’)
angeordnet sind.

6. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass die jeweils einer
Sensorgruppe (87, 88) zugeordneten Sensoren (85,
85’) in einer einzigen, parallel zur Spur der Kode-
marken (83) verlaufenden Sensorspur (87.1, 88.1)
angeordnet sind.

7. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass die die Signale
der Sensoren verarbeitende Auswerteeinheit (82) so
ausgelegt ist, dass sie, wenn die beiden Sensorgrup-
pen (87, 88) infolge einer Abweichung der aktuellen
Position der Sensorvorrichtung (81)� von ihrer gegen-
über der Spur der Kodemarken zentrierten Position
unterschiedliche Information liefern, die unter-
schiedliche Information zu einer Information kombi-
niert, die die effektive aktuelle Position der Kabine
(1) repräsentiert.

8. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
7, dadurch gekennzeichnet, dass die die Signale
der Sensoren (85, 85’) verarbeitende Auswerteein-
heit (82) so ausgelegt ist, dass sie die von den beiden
Sensorgruppen (87, 88) empfangenen Signale ver-
gleicht und eine Information speichert oder anzeigt,
wenn die empfangenen Signale über einen definier-
ten Zeitraum oder während einer definierten Anzahl
von Fahrten der Kabine (1) voneinander abweichen.

9. Aufzuganlage (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
8, dadurch gekennzeichnet, dass das Kodemar-
kenmuster (80) eine Vielzahl von Kodemarken (83)
mit einer Markenlänge λ > 5 mm umfasst.

10. Aufzuganlage (10) gemäss einem der Ansprüche 1
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Senso-
ren (85, 85’) so oberhalb der Kodemarken (83) ge-
führt sind, dass ein Maximalabstand zwischen den
Sensoren (85, 85’) und den Kodemarken (83) von
100% der Breite δ der Kodemarken (83) nicht über-
schritten wird.

11. Verfahren zum Betreiben einer Aufzuganlage (10)
mit mindestens einer Kabine (1) und mindestens ei-
ner Einrichtung (8) zur Ermittlung einer Kabinenpo-
sition, wobei

- ein Kodemarkenmuster (80), das längs der
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Verfahrstrecke der Kabine (1) angebracht ist,
und aus einer Vielzahl von in einer einzigen Spur
angeordneten Kodemarken (83) besteht,� durch
eine an der Kabine (1) angebrachte Sensorvor-
richtung (81) abgetastet wird,
- die Kabinenposition durch eine Auswerteein-
heit (82) aus den Signalen der Sensorvorrich-
tung (81) ermittelt wird,

dadurch gekennzeichnet, dass

- das Kodemarkenmuster 80 durch mindestens
zwei in der Sensorvorrichtung (81) integrierten,
um eine Distanz U quer zur Spur der Kodemar-
ken voneinander beabstandeten Sensorgrup-
pen (87, 88) abgetastet wird, wobei jede der
Sensorgruppen (87, 88) das Kodemarkenmu-
ster 80 mittels einer Anzahl von Sensoren (85,
85’) abtastet, die in mindestens einer parallel
zur Spur der Kodemarken (83) verlaufenden
Sensorspur (87.1, 87.1’, 88.1, 88.1’) angeordnet
sind,
- mindestens die Sensoren (85, 85’) einer der
beiden Sensorgruppen (87, 88) die vollständige
Information über die aktuelle Position der Kabi-
ne (1) liefern, sofern eine quer zur Spur der Ko-
demarken gemessene Abweichung der aktuel-
len Position der Sensorvorrichtung (81) von ih-
rer gegenüber der Spur der Kodemarken (83)
zentrierten Position einen Maximalwert (∆x)
nicht überschreitet.
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