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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　下かごと上かごが相対移動するダブルデッキエレベータが故障すると、並設された隣接
号機によって上記故障号機の上記下かご又は上記上かごの乗客を救出するようにしたダブ
ルデッキエレベータの救出運転装置において、
　昇降路に沿って立設されたガイドレールに摺動自在に案内されるかご枠と、
　このかご枠を各階床を通して昇降駆動する主巻上機と、
　上記かご枠に上下２段に取り付けられ、上記かご枠内で上下方向に相対移動する上かご
及び下かごと、
　この上かご及び下かごの内少なくともいずれか一方を昇降させる補助巻上機と、
　呼びが登録された目的階が位置する目的位置と上記かご枠が現に位置する現在位置との
差距離によって上記主巻上機を制御して上記かご枠を上記目的階まで昇降させる主巻上機
制御回路と、
　上記下かごと上記上かごがそれぞれ着床する目的階の階間距離を目的階間とし、上記下
かごと上記上かごが現に隔てる距離を現在階間として両者の差距離によって上記補助巻上
機を制御して上記下かごと上記上かごをそれぞれ上記目的階へ着床させる補助巻上機制御
回路と、
　上記隣接号機の故障信号並びに上記現在位置及び上記現在階間とを受信する隣接号機監
視回路と、
　この隣接号機監視回路が隣接号機の故障を受信すると、上記目的位置を上記故障号機の
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上記現在位置に切り替えて上記故障号機の位置まで上記かご枠を昇降させる位置切替回路
と、
　上記監視回路が隣接号機の故障を受信すると、上記目的階間を上記故障号機の上記現在
階間に切り替えて、上記下かごと上記上かごを上記故障号機の上記下かごと上記上かごに
それぞれ着床させる階間切替回路と
を備え、
　上記隣接号機監視回路に、上記隣接号機から伝送された上記現在階間の異常を検出する
伝送異常検出回路と、直近の上下両階床を隔てる最大階間と最小階間の中間値が書き込ま
れた現在階間メモリとを設け、
　上記階間切替回路は、上記現在階間に関する伝送異常が検出されなかったときは受信さ
れた上記現在階間を上記目的階間に切り替え、上記現在階間に関する伝送異常が検出され
たときは上記現在階間メモリに記録された上記中間値を上記目的階間に切り替えて救出運
転をするものとしたダブルデッキエレベータの救出運転装置。
【請求項２】
　隣接号機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出
回路と、上記現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された上記現在位
置が書き込まれる現在位置メモリとを設け、位置切替回路は、上記現在位置に関する伝送
異常が検出されなかったときは受信された故障号機の上記現在位置を目的位置に切り替え
、上記現在位置に関する伝送異常が検出されたときは上記現在位置メモリに記録された上
記現在位置を上記目的位置に切り替えて救出運転をするものとした請求項１に記載のダブ
ルデッキエレベータの救出運転装置。
【請求項３】
　隣接号機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出
回路と、上記現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された上記現在位
置と上記現在位置の変化から上記隣接号機が停止したときの位置を予測演算して現在位置
とする現在位置予測回路とを設け、位置切替回路は、上記現在位置に関する伝送異常が検
出されなかったときは受信された上記現在位置を目的位置に切り替え、上記現在位置に関
する伝送異常が検出されたときは上記現在位置予測回路によって演算された上記予測現在
位置を上記目的位置に切り替えて救出運転をするものとした請求項１に記載のダブルデッ
キエレベータの救出運転装置。
【請求項４】
　並設されたダブルデッキエレベータを管理運転する群管理盤を設け、隣接号機監視回路
に代えて上記群管理盤に各号機の故障信号並びに現在位置及び現在階間とを受信する監視
回路を備え、この監視回路が上記故障信号を受信するとこの故障号機の乗客を救出する救
出号機を選択して上記監視回路が受信した上記故障信号並びに上記現在位置及び上記現在
階間を上記救出号機へ送信して救出運転をさせる救出号機選択回路を設けた請求項１に記
載のダブルデッキエレベータの救出運転装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
この発明は、上かごと下かごが相対移動するダブルデッキエレベータが故障した場合に隣
接号機で故障した号機に閉じ込められた乗客を救出する救出運転装置に係る。
【０００２】
【従来の技術】
エレベータが故障で階間に停止し、走行不能になったとき、このエレベータと同一昇降路
内に設置された隣接エレベータのかごに救出員が乗込み、故障したエレベータかごの側方
まで走行させて、かごの側面に設けられた救出口から、故障号機のかご内に閉じ込められ
た乗客を救出する装置が、例えば特開昭５７－１８９９８５号公報に示されている。
また、各階の階間距離が異なるビルに就役するダブルデッキエレベータでは、下かごと上
かごの間隔を上記階間距離に合わせて相対移動させる必要がある。このような相対移動式
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のダブルデッキエレベータとしては、特開２００１－１９２８７号公報に開示されたもの
がある。
【０００３】
図１６は、上記公報から類推される相対移動式ダブルデッキエレベータの救出運転装置を
示し、ダブルデッキエレベータが故障して階間で停止した場合に、隣接号機を故障号機の
側方まで昇降させて、かごの側面に設けられた救出口から下かご及び上かごに閉じ込めら
れた乗客を救出するようにした従来のダブルデッキエレベータの救出運転装置を示す。
図中、ハイフン「－」を介して付された数字はエレベータの号機を示し、以下、特に必要
な場合を除き、ハイフン部分の符号は省いて各号機共通に説明する。
【０００４】
ダブルデッキエレベータ１は、かご枠２に下かご３と上かご４が取り付けられており、上
記かご枠２を主巻上機７で昇降駆動する。昇降距離は、パルス発生器８からのパルスを計
数して算出して下かご３を目的階ｎＦに着床させる。
直近の階床ｎＦ及び（ｎ＋１）Ｆの階間Ｈｎは階床によって異なるため、パルス発生器１
０で下かご３と上かご４の床面が形成する階間Ｈｃを計測しながら上かご４を補助巻上機
９で昇降させて上階の目的階（ｎ＋１）Ｆに着床させる。
【０００５】
乗場呼びが登録されると、群管理盤２０を介して所定号機に割り当てられる。割り当てら
れた号機では、応答かご決定回路２２によって下かご３及び上かご４のうちから上記乗場
呼びに応答させるかごを決定する。応答かごが決定されると、呼び登録階が位置する距離
を目的位置演算回路２３で演算する。
【０００６】
また、かご枠２が現に位置する距離を、パルス発生器８からのパルスを計数することによ
り現在位置演算回路２４で演算する。上記目的位置と上記現在位置との差距離を差距離演
算回路２５で演算し、この差距離に基いて主巻上機制御回路２６によって上記主巻上機７
を制御する。主巻上機７はかご枠２を昇降駆動し、このかご枠２に固着された下かご３を
目的階ｎＦに着床させる。
【０００７】
直近の階床ｎＦ及び（ｎ＋１）Ｆ間の階間Ｈｎは階床によって異なるため、下かご３を目
的階ｎＦに着床させたときの直上階（ｎ＋１）Ｆまでの階間Ｈｎを目的階間演算回路３３
で演算する。
また、上かご４が現に位置する距離を、パルス発生器１０からのパルスを計数することに
より現在階間演算回路３４で演算する。上記目的階間と上記現在階間との差距離を差距離
演算回路３５で演算し、この差距離に基いて補助巻上機制御回路３６によって上記補助巻
上機９を制御する。補助巻上機９は上かご４を昇降駆動して目的階（ｎ＋１）Ｆに着床さ
せる。
【０００８】
【発明が解決しようとする課題】
従来のダブルデッキエレベータは上記のとおり構成されていたので、仮に１号機１－１が
故障し、２号機１－２で救助するものとする。下かご３と上かご４の床面間の距離である
現在階間Ｈｃは、１号機１－１と２号機１－２ではそれぞれ異なる。このため、上記特開
昭５７－１８９９８５号公報に開示された技術に従って、各号機の下かご３の床面を相互
に合わせて停止させたとしても、上かご４の床面は相互に一致するとは限らず、通常段差
Ｌｄが生じる。
【０００９】
上記段差Ｌｄを解消するには、手動操作で２号機の補助巻上機９を回動させて上かご４－
２を昇降させ、１号機の上かご４－１の床面と合わせる必要があった。この床合せ作業が
完了した後にかご内の乗客を救出していた。
このため、上下２個のかごから乗客を救出するというダブルデッキエレベータ特有の事情
に加えて、上記床合せ作業も必要となり、かご３及び４内の乗客を救出するのに時間がか
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かる、という問題がった。
この発明は、上記問題点を解決するもので、故障したダブルデッキエレベータの下かごと
上かごに、救出用のダブルデッキエレベータの下かご及び上かごの床面を合わせるように
して、救出時間を短縮させたダブルデッキエレベータの救出運転装置を提供する。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
　請求項１に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、並設された隣接号機の故
障信号並びに隣接号機のかご枠が現に位置する現在位置及び隣接号機の下かごと上かごが
現に隔てる現在階間とを受信する隣接号機監視回路を各号機毎に設け、この隣接号機監視
回路が故障信号を受信すると、位置切替回路を作動させて故障号機の現在位置を目的位置
に切り替えて自号機のかご枠を故障号機の位置まで昇降させると共に、階間切替回路を作
動させて故障号機の下かごと上かごが現に隔てる現在階間を目的階間に切り替えて自号機
の下かごと上かごを故障号機の下かごと上かごにそれぞれ着床させて、故障号機の下かご
又は上かごから乗客を救出するようにしたものであり、隣接号機から伝送された現在階間
の異常を検出する伝送異常検出回路と、直近の上下両階床を隔てる最大階間と最小階間の
中間値が書き込まれた現在階間メモリとを設け、階間切替回路は、現在階間に関する伝送
異常が検出されなかったときは受信された現在階間を目的階間に切り替え、現在階間に関
する伝送異常が検出されたときは現在階間メモリに記録された中間値を目的階間に切り替
えて救出運転をするようにしたものである。
【００１１】
　請求項２に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、請求項１に記載の隣接号
機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路と、
現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された現在位置が書き込まれる
現在位置メモリとを設け、位置切替回路は、現在位置に関する伝送異常が検出されなかっ
たときは受信された故障号機の現在位置を目的位置に切り替え、現在位置に関する伝送異
常が検出されたときは現在位置メモリに記録された現在位置を目的位置に切り替えて救出
運転をするようにしたものである。
【００１４】
　請求項３に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、請求項１に記載の隣接号
機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路と、
現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された現在位置とこの現在位置
の変化から隣接号機が停止したときの位置を予測演算して現在位置とする現在位置予測回
路とを設け、位置切替回路は、現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときは受信
された現在位置を目的位置に切り替え、現在位置に関する伝送異常が検出されたときは現
在位置予測回路によって演算された予測現在位置を目的位置に切り替えて救出運転をする
ようにしたものである。
【００１６】
　請求項４に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、並設されたダブルデッキ
エレベータを管理運転する群管理盤を設け、請求項１に記載の隣接号機監視回路に代えて
上記群管理盤に各号機の故障信号並びに現在位置及び現在階間とを受信する監視回路を備
え、この監視回路が故障信号を受信するとこの故障号機の乗客を救出する救出号機を選択
して監視回路が受信した故障信号並びに故障号機の現在位置及び現在階間を救出号機へ送
信して救出運転をさせる救出号機選択回路を設けたものである。
【００１７】
【発明の実施の形態】
実施の形態１．
図１から図４は、この発明の実施の形態１におけるを示す。図中、ハイフン「－」を介し
て付された数字はエレベータの号機を示し、以下、特に必要な場合を除き、ハイフン部分
の符号は省いて各号機共通に説明する。
１はダブルデッキエレベータ、２は昇降路に沿って立設されたガイドレール（図示しない
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。）に摺動自在に案内されるかご枠、３はかご枠２に固着された下かご、３ａはこの下か
ご３の側壁に取り付けられた救出扉、４は下かご３の上位に設けられてかご枠２内で上下
方向に相対移動する上かご、４ａはこの上かご４の側壁に取り付けられた救出扉である。
５はかご枠２を吊持する主索、６はつり合おもり、７はかご枠２を各階床ｎＦを通して昇
降駆動する主巻上機、８は主巻上機７の回転によってパルスを発生させるパルス発生器、
９は上かご４を昇降させる補助巻上機である。
【００１８】
２０は並設された複数のダブルデッキエレベータを一群として管理運転する群管理盤であ
る。
２１は呼びが登録された階床までかご枠２を昇降させる主制御手段で、以下の回路によっ
て構成されている。
２２は群管理盤２０を介して割り当てられた乗場呼びに応答させるかごを、下かご３及び
上かご４の内から決定する応答かご決定回路、２３は所定の基準点からの乗場呼び登録階
が位置する目的位置までの距離を演算する目的位置演算回路で、具体的には、上記基準点
から各階床までの距離がテーブル表示されていて、目的階が決定されると上記テーブルか
ら上記距離を読み取って目的位置とするものである。２４は上記基準点からかご枠２が現
に位置する現在位置までの距離を演算する現在位置演算回路で、具体的には、パルス発生
器８からのパルスを計数して算出する。２５は目的位置演算回路２３による目的位置と現
在位置演算回路２４による現在位置との差距離を演算する差距離演算回路、２６は上記差
距離によって主巻上機７を制御してかご枠２を目的階まで昇降させる主巻上機制御回路で
ある。
【００１９】
３１は応答かご決定回路２２によって下かご３及び上かご４の目的階が決定されると、階
間距離の異なる目的階へそれぞれのかご３及び４を着床させる階間制御手段で、下記の回
路で構成される。
３３は目的階の階間距離Ｈｎを演算する目的階間演算回路で、具体的には、各階間距離Ｈ
ｎがテーブル表示されていて、目的階が決定されると上記テーブルから上記階間距離Ｈｎ
を読み取って目的階間とするものである。３４は下かご３と上かご４が現に隔てる距離を
演算する現在階間演算回路で、具体的には、パルス発生器１０からのパルスを計数して算
出する。３５は目的階間演算回路３３による目的階間と現在階間演算回路３４による現在
階間との差距離を演算する差距離演算回路である。３６は上記差距離によって補助巻上機
９を制御して上かご４を目的階（ｎ＋１）Ｆまで昇降させる補助巻上機制御回路である。
【００２０】
符号４１から４６で示した回路は救出運転に係る回路で、図２に要部詳細を示す。
即ち、４４は隣接号機監視回路で、隣接号機の故障信号を受信する故障信号受信回路５１
と、隣接号機の現在位置を受信する現在位置受信回路５２と、隣接号機の現在階間を受信
する現在階間受信回路５３とからなる。
４１は自号機の故障を検出して隣接号機の隣接号機監視回路４４へ故障信号を送出する故
障検出回路、４２は故障した隣接号機の乗客を救出するために、係員によって操作される
救出運転スイッチ、４３は隣接号機監視回路４４が隣接号機からの故障信号を受信し、か
つ、救出運転スイッチ４２が操作されたときに自号機を救出運転モードに設定される救出
運転回路である。
【００２１】
４５は救出運転回路４３によって救出運転モードに設定されると目的位置演算回路２３か
らの目的位置を、隣接号機監視回路４４が受信した隣接号機の現在位置に切り替える位置
切替回路である。従って、この切替によって自号機のかご枠２を故障した隣接号機の位置
まで昇降させることができる。
４６は救出運転回路４３によって救出運転モードに設定されると目的階間演算回路３３か
らの目的階間を、隣接号機監視回路４４が受信した隣接号機の現在階間に切り替える階間
切替回路である。この切替によって自号機の下かご３と上かご４を故障号機の下かご３と
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上かご４にそれぞれ着床させることができる。
【００２２】
次に、動作を説明する。
１：正常運転の場合、
図３において、手順Ｓ１１で乗場呼びが発生すると、手順Ｓ１２で、上記乗場呼びが所定
号機に割り当てられる。呼びが割り当てられた号機では、手順Ｓ１３で応答かご決定回路
２２によって上記呼びに応答するかごを下かご３及び上かご４から選定する。応答かごが
決定されると、手順Ｓ１４で、上かご４用の目的階（ｎ＋１）Ｆと下かご３用の目的階ｎ
Ｆが決定される。
以下、主制御手段２１における処理Ｓ１５からＳ１９と、階間制御手段３１における処理
Ｓ２０からＳ２４が同時並行的に進行する。
【００２３】
１（１）：主制御手段２１における処理
手順Ｓ１５で目的位置演算回路２３によって下かご３用の目的階を目的位置として、その
目的位置までの距離を演算する。手順Ｓ１６で、かご枠２、即ち、このかご枠２に固着さ
れた下かご３が現に位置する現在位置までの距離を現在位置演算回路２４から読み取る。
手順Ｓ１７で差距離演算回路２５によって上記目的位置と上記現在位置の差距離を演算す
る。手順Ｓ１８で主巻上機制御回路２６によって上記差距離に基いて主巻上機７を制御し
、手順Ｓ１９で下かご３を目的階ｎＦまで昇降させる。
【００２４】
１（２）：階間制御手段３１における処理
手順Ｓ２０で、目的階間演算回路３３によって、下かご３の目的階ｎＦと上かご４の目的
階（ｎ＋１）Ｆとが隔てる階間距離Ｈｎを演算して目的階間とする。手順Ｓ２１で下かご
３と上かご４が現に隔てる現在階間を現在階間演算回路３４で演算する。手順Ｓ２２で差
距離演算回路３５によって目的階間と現在階間との差距離を演算する。手順Ｓ３６で補助
巻上機制御回路３６によって上記差距離に基いて補助巻上機９を制御し、手順Ｓ２４で上
かご４を目的階（ｎ＋１）まで昇降させる。
【００２５】
２：救出運転の場合
図４において、手順Ｓ３１で隣接号機監視回路４４が隣接号機からの故障信号を受信し、
手順Ｓ３２で自号機の救出運転スイッチ４２が操作されると、手順Ｓ３３で救出運転回路
４３が作動して自号機を救出運転モードに設定する。
以下、主制御手段２１における処理Ｓ３４からＳ３９と、階間制御手段３１における処理
Ｓ４０からＳ４５が同時並行的に進行する。
【００２６】
２（１）：主制御手段２１における処理
手順Ｓ３４で隣接号機の下かご３の現在位置を現在位置受信回路５２から読み取り、手順
Ｓ３５で、位置切替回路４５によって読み取られた隣接号機の下かご３の現在位置を自号
機の目的位置に切り替える。手順Ｓ３６でかご枠２、即ち、自号機の下かご３が現に位置
する現在位置までの距離を現在位置演算回路２４から読み取る。手順Ｓ３７で上記現在位
置から切り替えられた上記目的位置との差距離を差距離演算回路２５で演算する。手順Ｓ
２６で上記差距離に基いて主巻上機制御回路２６で主巻上機７を制御し、手順Ｓ３９で自
号機の下かご３を故障した隣接号機の下かご３に着床させる。
【００２７】
２（２）：階間制御手段３１における処理
手順Ｓ４０で、故障した隣接号機の現在階間を現在階間受信回路５３から読み取る。手順
Ｓ４１で階間切替回路４６を作動させて、読み取った隣接号機の上記現在階間を自号機の
目的階間に切り替える。手順Ｓ４２で下かご３と上かご４が現に隔てる現在階間を現在階
間演算回路３４から読み取る。手順Ｓ４３で差距離演算回路３５によって上記目的階間と
上記現在階間との差距離を演算する。手順Ｓ４４で補助巻上機制御回路３６によって上記



(7) JP 4828039 B2 2011.11.30

10

20

30

40

50

差距離に基いて補助巻上機９を制御し、手順Ｓ４５で上かご４を故障した隣接号機の上か
ご４に着床させる。
【００２８】
上記実施の形態１によれば、隣接号機が故障すると、この故障した隣接号機の下かご３が
現に位置する現在位置を自号機の目的位置に切り替えて自号機の下かご３を昇降させて故
障号機の下かご３に着床させ、更に、故障した隣接号機の下かご３と上かご４が現に隔て
る現在階間を自号機の目的階間に切り替えて自号機の上かご４を昇降させて故障号機の上
かご４に着床させたので、故障号機と救出号機の下かご３及び上かご４の双方のかご床を
合わせることができる。
このため、故障号機の下かご３及び上かご４に閉じ込められた乗客を、それぞれ救出号機
の下かご３及び上かご４へ円滑に誘導することができ、速やかに救出することができる。
【００２９】
実施の形態２．
図５及び図６は、この発明の実施の形態２を示す。この実施の形態２は、隣接号機との間
で授受される信号の伝送に異常が検出されると、伝送が正常な状態で授受された隣接号機
の現在位置及び現在階間を目的位置及び目的階間として、それぞれ下かご３及び上かご４
を制御するようにしたものである。ここで、伝送異常の検出方法として、例えば、パリテ
ィチェック等が考えられる。
【００３０】
図５において、図１及び図２と同符号は同一部分を示す。７１は隣接号機監視回路で、隣
接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路７２と、上記伝送異常
が検出されなかったときに受信された上記現在位置が書き込まれる現在位置メモリ７３と
が設けられている。
位置切替回路４５は、伝送異常が検出されなかったときは受信された故障号機の上記現在
位置を目的位置に切り替え、伝送異常が検出されたときは現在位置メモリ７３に記録され
た現在位置を目的位置として切り替えて救出運転をするようにしたものである。
【００３１】
更に、隣接号機監視回路７１には、隣接号機から伝送された現在階間の異常を検出する伝
送異常検出回路７４と、上記伝送異常が検出されなかったときに受信された現在階間が書
き込まれる現在階間メモリ７５が設けられていて、階間切替回路４６は、伝送異常が検出
されなかったときは受信された現在階間を目的階間に切り替え、伝送異常が検出されたと
きは現在階間メモリ７５に記録された現在階間を目的階間として切り替えて救出運転をす
るようにしたものである。
【００３２】
図６は、動作を示す流れ図で、図中、図４と同符号の手順は同一内容の処理を示し、説明
を省略する。
手順Ｓ３４ａは伝送異常に伴う処理で、手順Ｓ３４ａ１で伝送異常が検出されない場合は
、手順Ｓ３４ａ２で現在位置受信回路５２で受信された隣接号機の下かご３の現在位置が
現在位置メモリ７３へ書込まれ、手順Ｓ３４ａ３で現在位置メモリ７３から上記現在位置
が読み取られ、手順Ｓ３５で、この読み取られた現在位置が救出号機の目的位置とされる
。
【００３３】
手順Ｓ３４ａ１で伝送異常が検出された場合は、手順Ｓ３４ａ３へ移る。従って、伝送異
常が検出され現在位置は現在位置メモリ７３へ書き込まれることはなく、目的位置として
採用されることはない。
【００３４】
手順Ｓ４０ａも同様に伝送異常に伴う処理で、手順Ｓ４０ａ１で伝送異常が検出されない
場合は、手順Ｓ４０ａ２で現在階間受信回路５３で受信された隣接号機の現在階間が現在
階間メモリ７５へ書込まれ、手順Ｓ４０ａ３で現在階間メモリ７５から上記現在階間が読
み取られ、手順Ｓ４１でこの読み取られた現在階間が救出号機の目的階間とされる。
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【００３５】
手順Ｓ４０ａ１で伝送異常が検出された場合は、手順Ｓ４０ａ３へ移る。従って、伝送異
常が検出され現在階間は現在階間メモリ７５へ書き込まれることはなく、目的階間として
採用されることはない。
【００３６】
上記実施の形態２によれば、伝送が正常な状態で授受された隣接号機の現在位置及び現在
階間は自号機の目的位置及び目的階間として採用して救出運転をし、伝送異常が検出され
た隣接号機の現在位置及び現在階間は目的位置及び目的階間として採用しないようにした
ので、伝送異常が発生しても故障した隣接号機へ自号機を正確に着床させることができる
。
【００３７】
実施の形態３．
図７及び図８は、この発明の実施の形態３を示す。この実施の形態３は、隣接号機との間
で授受される信号の伝送に異常が検出されると、伝送が正常な状態で授受された隣接号機
の現在位置及び現在階間を目的位置及び目的階間として、それぞれ下かご３及び上かご４
を制御する。
現在位置に伝送異常が検出されると、実施の形態２と同様に、現在位置を排除して伝送異
常が検出されなかったときの現在位置を目的位置として採用する。
一方、現在階間に伝送異常が検出されると、最大階間と最小階間の中間値を目的階間とし
て採用するようにしたものである。
【００３８】
図７において、図１及び図２と同符号は同一部分を示す。８１は隣接号機監視回路で、実
施の形態２と同様に、伝送異常検出回路７２と、現在位置メモリ７３が設けられている。
更に、隣接号機から伝送された現在階間の異常を検出する伝送異常検出回路８４と、最大
階間と最小階間の中間値が記録された現在階間メモリ８５が設けられている。
【００３９】
図８は動作を示す流れ図で、図中、図４及び図６と同符号の手順は同一内容の処理を示し
、説明を省略する。
手順Ｓ４０ｂは現在階間受信回路５３で受信された隣接号機の現在階間の処理を示し、手
順Ｓ４０ｂ１で受信された現在階間に伝送異常が検出されない場合は、手順Ｓ４０ｂ２で
現在階間受信回路５３で受信された隣接号機の現在階間が読み取られ、この現在階間が手
順Ｓ４１で目的階間とされる。
【００４０】
手順Ｓ４０ｂ１で伝送異常が検出された場合は、手順Ｓ４０ｂ３へ移る。ここで、伝送異
常が検出され現在階間は排除され、代りに現在階間メモリ８５に書込まれている最大階間
と最小階間の中間値が読み取られ、手順Ｓ４１で目的階間として採用される。
【００４１】
上記実施の形態３によっても、伝送が正常な状態で授受された隣接号機の現在位置及び現
在階間は自号機の目的位置及び目的階間として採用して救出運転をし、伝送異常が検出さ
れた隣接号機の現在位置及び現在階間は目的位置及び目的階間として採用しないようにし
たので、伝送異常が発生しても故障した隣接号機へ自号機を正確に着床させることができ
る。
【００４２】
特に、現在階間に伝送異常が検出された場合は、予め設定された最大階間と最小階間の中
間値を目的階間として採用したので、伝送異常が検出された場合でも、隣接号機双方の上
かご４の着床制度を一定範囲内に保持することができ、同様に円滑に救出作業を遂行でき
る。
【００４３】
実施の形態４．
図９から図１３は、この発明の実施の形態４を示す。この実施の形態４は、下かご３又は
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上かご４が昇降中に伝送された現在位置及び現在階間に伝送異常が生じた場合に、伝送異
常が検出されなかったときの現在位置及び現在階間に基いて停止位置を演算して予測現在
位置、又は予測現在階間とするものである。
【００４４】
図９において、図１及び図２と同符号は同一部分を示す。９１は隣接号機監視回路で、隣
接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路９２と、予測現在位置
を演算する現在位置予測回路９３が設けられている。
更に、隣接号機から伝送された現在階間の異常を検出する伝送異常検出回路９４と、予測
現在階間を演算する現在階間予測回路９５が設けられている。
【００４５】
図１０は現在位置予測回路９３の詳細を示し、伝送異常が検出されない場合は、現在位置
は、伝送異常検出回路９２を介して伝送時刻と共にスタックメモリ９３１に記録される。
停止位置演算回路９３２では、スタックメモリ９３１から時刻ｔ１及びｔ０とその時の現
在位置Ｐ１及びＰ０を読み取って停止位置Ｐを演算する。この停止位置Ｐを予測現在位置
とするものである。
【００４６】
従って、図１１に示したとおり、時刻ｔ２で伝送異常が発生したとすると、発生直前の時
刻ｔ０と時刻ｔ１の間で移動した距離（Ｐ１－Ｐ０）から下かご３の速度を演算し、この
速度から減速して停止するまでの減速距離Ｄｄを演算する。この減速距離Ｄｄを現在位置
Ｐ１に加算して下かご３の停止位置Ｐとする。
従って、下かご３が加速中、一定速で昇降中、又は減速中であっても、更に停止中であっ
ても同様に減速距離Ｄｄは演算される。
因みに、下かご３が停止しているときは、減速距離Ｄｄは「０」であり、スタックメモリ
９３１に記録された現在位置Ｐ１が予測現在位置となる。
【００４７】
図１２は、現在階間予測回路９５の詳細を示し、伝送異常が検出されない場合は、現在階
間は、伝送異常検出回路９４を介して伝送時刻と共にスタックメモリ９５１に記録される
。停止階間演算回路９５２では、スタックメモリ９５１から時刻ｔ１及びｔ０とその時の
現在階間Ｈｃ１及びＨｃ０を読み取って減速距離Ｈｄを演算し、この減速距離Ｈｄを現在
階間Ｈｃ１に加算して停止階間Ｈｃとし、この停止階間Ｈｃを予測現在階間とするもので
ある。
【００４８】
図１３は動作を示す流れ図で、図中、図４及び図６と同符号の手順は同一内容の処理を示
し、説明を省略する。
手順Ｓ３４ｃは現在位置受信回路５２で受信された現在位置の伝送異常に伴う処理で、手
順Ｓ３４ｃ１で伝送異常が検出されない場合は、手順Ｓ３４ｃ２で現在位置受信回路５２
で受信された隣接号機の下かご３の現在位置が伝送異常検出回路９２を介して位置切替回
路４５に送られ、手順Ｓ３５で自号機の目的位置とされる。
【００４９】
手順Ｓ３４ｃ１で伝送異常が検出された場合は、現在位置予測回路９３で演算された予測
現在位置Ｐが隣接号機の現在位置とされ、この現在位置が手順Ｓ３５で自号機の目的位置
とされる。
【００５０】
手順Ｓ４０ｃは現在階間受信回路５３で受信された隣接号機の現在階間の処理を示し、手
順Ｓ４０ｃ１で受信された現在階間に伝送異常が検出されない場合は、手順Ｓ４０ｃ２で
現在階間受信回路５３で受信された隣接号機の現在階間が読み取られ、この現在階間が手
順Ｓ４１で目的階間とされる。
【００５１】
手順Ｓ４０ｃ１で伝送異常が検出された場合は、手順Ｓ４０ｃ３で現在階間予測回路９５
で演算された予測現在階間Ｈｃが隣接号機の現在階間とされ、この現在階間が手順Ｓ４１



(10) JP 4828039 B2 2011.11.30

10

20

30

40

50

で自号機の目的階間とされて救出運転される。
【００５２】
上記実施の形態４によれば、現在位置予測回路９３で現在位置を予測するようにしたので
、仮に、下かご３が昇降中に故障し、しかも、隣接号機へ伝送された現在位置に伝送異常
が発生したとしても、上記予測現在位置に基いて隣接号機の下かご３及び上かご４を、そ
れぞれ着床させることができ、閉じ込められた乗客を円滑に救出することができる。
現在階間に伝送異常が発生したとしても、同様である。
【００５３】
実施の形態５.
図１４及び図１５は、この発明の実施の形態５を示す。この実施の形態５は、並設された
ダブルデッキエレベータを管理運転する群管理盤に各号機の監視回路を備え、この監視回
路が故障信号を受信すると、救出号機を選択して救出運転をさせるようにしたものである
。
【００５４】
図１４において、図１及び図２と同符号は同一部分を示す。
６０はダブルデッキエレベータを管理運転する群管理盤、４４はこの群管理盤６０に収納
された各号機の監視回路、６１は監視回路４４が故障信号を受信するとこの故障号機の乗
客を救出する救出号機を選択し、ゲート回路６２を導通させて監視回路４４が受信した故
障信号並びに現在位置及び現在階間を救出号機へ送信して救出運転をさせる救出号機選択
回路である。
【００５５】
図１５は動作を示す流れ図で、図中、図３及び図４と同符号の手順は同一内容の処理を示
し、説明を省略する。
手順Ｓ５１で監視回路４４が故障信号を受信し、故障号機の乗客を救出するために手順Ｓ
５２で救出運転スイッチ４２が操作されると、手順Ｓ５３で救出号機選択回路６１が救出
号機を選択する。手順Ｓ５４で、故障号機の現在位置及び現在階間を救出号機に伝送する
ために該当するゲート回路６２が導通状態となる。手順Ｓ５５で、救出号機の救出運転回
路４３が作動して自号機を救出運転モードに設定する。
【００５６】
以下、手順Ｓ３４～Ｓ３９により、救出号機の下かご３を故障号機の下かご３に着床させ
る。
また、手順Ｓ４０～Ｓ４５により、救出号機の上かご４を故障号機の上かご４に着床させ
る。
【００５７】
上記実施の形態５によれば、各号機の監視回路４４を群管理盤６０に設けて集中監視をし
、故障号機に対して複数号機の救出運転スイッチ４２が操作された場合に、救出号機を選
択するようにしたので、救出に適した号機を選択することにより、救出作業を円滑に行う
ことができる。
【００５８】
【発明の効果】
　この発明は上記のとおり構成されているので、以下の効果を奏する。
　請求項１に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、並設された隣接号機の故
障信号並びに隣接号機のかご枠が現に位置する現在位置及び隣接号機の下かごと上かごが
現に隔てる現在階間とを受信する隣接号機監視回路を各号機毎に設け、この隣接号機監視
回路が故障信号を受信すると、位置切替回路を作動させて故障号機の現在位置を目的位置
に切り替えて自号機のかご枠を故障号機の位置まで昇降させると共に、階間切替回路を作
動させて故障号機の下かごと上かごが現に隔てる現在階間を目的階間に切り替えて自号機
の下かごと上かごを故障号機の下かごと上かごにそれぞれ着床させて、故障号機の下かご
又は上かごから乗客を救出するようにしたものであり、隣接号機から伝送された現在階間
の異常を検出する伝送異常検出回路と、直近の上下両階床を隔てる最大階間と最小階間の
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中間値が書き込まれた現在階間メモリとを設け、階間切替回路は、現在階間に関する伝送
異常が検出されなかったときは受信された現在階間を目的階間に切り替え、現在階間に関
する伝送異常が検出されたときは現在階間メモリに記録された中間値を目的階間に切り替
えて救出運転をするようにしたものである。
　このため、故障号機の下かご及び上かごに閉じ込められた乗客を、それぞれ救出号機の
下かご及び上かごへ円滑に誘導することができ、速やかな救出が可能となる、という効果
を奏する。また、現在階間に関する伝送異常が検出された場合でも、隣接号機双方の上か
ご４の着床精度を一定範囲内に保持することができ、同様に円滑に救出作業を遂行できる
、という効果を奏する。
【００５９】
　請求項２に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、請求項１に記載の隣接号
機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路と、
現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された現在位置が書き込まれる
現在位置メモリとを設け、位置切替回路は、現在位置に関する伝送異常が検出されなかっ
たときは受信された故障号機の現在位置を目的位置に切り替え、現在位置に関する伝送異
常が検出されたときは現在位置メモリに記録された現在位置を目的位置に切り替えて救出
運転をするようにしたものである。
　このため、仮に現在位置に伝送異常が検出されとしても、故障した隣接号機へ自号機を
正確に着床させることができる、という効果を奏する。
【００６２】
　請求項３に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、請求項１に記載の隣接号
機監視回路に、隣接号機から伝送された現在位置の異常を検出する伝送異常検出回路と、
現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときに受信された現在位置とこの現在位置
の変化から隣接号機が停止したときの位置を予測演算して現在位置とする現在位置予測回
路とを設け、位置切替回路は、現在位置に関する伝送異常が検出されなかったときは受信
された現在位置を目的位置に切り替え、現在位置に関する伝送異常が検出されたときは現
在位置予測回路によって演算された予測現在位置を目的位置に切り替えて救出運転をする
ようにしたものである。
　このため、現在位置予測回路で現在位置を予測するようにしたので、仮に、昇降中に故
障し、しかも、伝送された現在位置に伝送異常が発生したとしても、上記予測現在位置に
基いて隣接号機の下かご及び上かごを、それぞれ着床させることができ、閉じ込められた
乗客を円滑に救出することができる、という効果を奏する。
【００６４】
　請求項４に記載のダブルデッキエレベータの救出運転装置は、並設されたダブルデッキ
エレベータを管理運転する群管理盤を設け、請求項１に記載の隣接号機監視回路に代えて
上記群管理盤に各号機の故障信号並びに現在位置及び現在階間とを受信する監視回路を備
え、この監視回路が故障信号を受信するとこの故障号機の乗客を救出する救出号機を選択
して監視回路が受信した故障信号並びに故障号機の現在位置及び現在階間を救出号機へ送
信して救出運転をさせる救出号機選択回路を設けたものである。
　このため、各号機の監視回路を群管理盤に設けて集中監視をし、故障号機に対する救出
号機を選択するようにしたので、救出に適した号機を選択することにより、救出作業を円
滑に行うことができる、という効果を奏する。
【図面の簡単な説明】
【図１】　この発明の実施の形態１におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の全
体構成を示すブロック線図。
【図２】　この発明の実施の形態１におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の要
部構成を示すブロック線図。
【図３】　この発明の実施の形態１におけるダブルデッキエレベータの正常運転時の動作
を示す流れ図。
【図４】　この発明の実施の形態１におけるダブルデッキエレベータの救出運転時の動作
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を示す流れ図。
【図５】　この発明の実施の形態２におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の要
部構成を示すブロック線図。
【図６】　この発明の実施の形態２におけるダブルデッキエレベータの救出運転時の動作
を示す流れ図。
【図７】　この発明の実施の形態３におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の要
部構成を示すブロック線図。
【図８】　この発明の実施の形態３におけるダブルデッキエレベータの救出運転時の動作
を示す流れ図。
【図９】　この発明の実施の形態４におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の要
部構成を示すブロック線図。
【図１０】　この発明の実施の形態４におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
要部を示すブロック線図。
【図１１】　この発明の実施の形態４におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
要部の動作を示す説明用図。
【図１２】　この発明の実施の形態４におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
要部を示すブロック線図。
【図１３】　この発明の実施の形態４におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
動作を示す流れ図。
【図１４】　この発明の実施の形態５におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
全体構成を示すブロック線図。
【図１５】　この発明の実施の形態５におけるダブルデッキエレベータの救出運転装置の
動作を示す流れ図。
【図１６】　従来のダブルデッキエレベータの救出運転を示す全体構成図。
【符号の説明】
１　ダブルデッキエレベータ、　　２　かご枠、　　３　下かご、　　３ａ　救出扉、　
　４　上かご、　　４ａ　救出扉、　　５　主索、　　６　つり合おもり、　　７　主巻
上機、　　８　パルス発生器、　　９　補助巻上機、　　１０　パルス発生器、　　２１
　主制御手段、　　２２　応答かご決定回路、　　２３　目的位置演算回路、　　２４　
現在位置演算回路、　　２５　差距離演算回路、　　２６　主巻上機制御回路、　　３１
　階間制御回路、　　３３　目的階間演算回路、　　３４　現在階間演算回路、　　３５
　差距離演算回路、　　３６　補助巻上機制御回路。
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