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Hissi kasittas kayttokoneiston (2,4), jolla- / /

.o . o . 3
hissikori (6) on liikutettavissa ja kanna- Y

tettavissa. Rakennuksen seind&n on kiinte- I/-\_- s

ssti sovitettu lineaarimoottorin ensid (2)

. . | /‘I ~_]— 4
ja hissikorin (6) yhteyteen sovitettu his-

sikorin (6) mukana liikkuva lineaarimootto- A

rin toisio. Reluktanssityppisen lineaari-
moottorin ensidn (2) ja toision (4) wvé&liin
johdetaan paineilmaa, jolla ensién (2) Ja

toision (4) vdlissd pidetd&dn ilmavdli (20).

Uppfinningen gédller drivanordningen till en

+ hiss. Hissen omfattar ett drivmaskineri
(2.4) med vilket hisskorgen (6) uppbdrs och :[
férflyttas. En linjarmotors primdrsida (2)

ar fast monterad p& husets vagg och
linjarmotorns sekunddr i hisskorgen (6). 1)
Tryckluft leds in mellan linjérmotorns / >‘_j
primidrsida (2) och sekunddrsida (4) varvid

en luftspalt (20) upprédtthalls mellan

primidren (2) och sekundaren (4).
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HISST

Keksintd kohdistuu patenttivaatimuksen 1 johdanto-osan mukai-
seen hissiin.

Hissitekniikassa hissien liikuttamiseen tarvittava kdyttévoi-

- ma muodostetaan useilla tavoilla. Yleisesti on kdytdssd pyd-

rivédén sdhkdémoottoriin yhdistetty vetopydrd, joka kdysien vi-

litykselld nostaa hissikoria ja jossa kuorman tasapainotta-

- mista varten on vastapaino vetopy®r&n toisella puolella. Toi-

nen vakiintunut ratkaisu on hydraulihissit, jossa korin nos-
tovoima saadaan suoraan tai kdysien véalitykselld hydraulisy-
linterist&d. Useimmat nykyisin asennettavat hissit perustuvat

ndihin ratkaisuihin ja niistd on tehty lukuisia muunnoksia.

Vaikka edelld mainitut hissit ovat saavuttaneet vakiintuneen
aseman ja niiden toiminta on turvallista ja luotettavaa, si-
sdltyy niiden k&yttémiin ratkaisuihin useita tekijéita, jotka
ovat parannusten ja tuotekehittelyn kohteina. Esimerkki ra-
kehnuksen tilan hydédyntd&minen tehokkaasti sekd huoltotarpeen

ja energiankulutuksen pienentdminen ovat jatkuvésti tutkimuk-

sen alaisina. Nostokorkeus hydraulihisseilld on k&ytdnnéssa

rajoittunut muutamiin kerroksiin. Kd&ysihissejd sitd vastoin

ﬁolloin kdéysien venymdt ja heilahtelut aiheuttavat ongelmia.
Kéysiviennit rajoittavat k&ytd&nndssd mySs hissien lukumddrin
vhteen yhdessé kuilussa.

Koysi~ ja hydraulihissien lisdksi on tehty useita ehdotuksia
lineaarimoottorin ké&yttdmisestd hississd. T&lldin on s&hko-
moottori kokonaan kuilutilaan sijoitettuna. Useimmat hissin
lineaarimoottorit ovat perustuneet induktiomoottoriin, wvaikka
myds muun tyyppisi& moottoreita, kuten kestomagneetteihin pe-
rustuvia lineaarimoottoreita on ollut esilli. Vaikka useita
erilaisia ratkaisuja on ehdotettu, ei kilpailukykyistd hissia
ole vield kyetty valmistamaan.

Hakemusjulkaisusta WO A 96/31938 tunnetaan lineaarimottori-
hissin, jossa paineilmaa johdetaan ensidén ja toision wv&liin

ilmavélin s&dtédmiseksi ja hissin ohjaamiseksi. Julkaisun mu-
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kaisessa ratkaisussa kdytet#dn epdtahtilineaarimoottoria. Li-
neaarimoottoritekniikan osalta tunnetaan hakemusjulkaisusta DE
Al 18500095 ns. kytketty reluktanssimoottori, jossa staattorin
ja roottorin napaleveydet ovat samat ja staattorin napajako on

suurempi kuin roottorin napajako.

Esilld olevan keksinnén tarkoituksena on aikaansaada uusi
hissi, jossa vdltetddn useita tunnetuissa ratkaisuissa esiin-
tyvid puutteita. T&min aikaansaamiseksi keksinnén mukainen
hissi tunnetaan patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkkiosan mukai-
sista ominaispiirteist&.

Keksintd perustuu lineaarimoottorin ja paineilmalla toteutet-
tavan ilmavédlin s&8ddn yhteiseen vaikutukseen. Lineaarimoot-
torilla sekd liikutetaan koria kuilussa ettd kannatetaan ko-
ria muodostamalla liikesuunnan ja vastaavasti liikesuuntaan
vastaan kohtisuora voimakomponentti. Lineaarimoottorin ensid
pidetddn kohtisuoralla voimakomponentilla ja paineilmalla il-

mavédlin pddssi toisiosta.

Keksinnén edullisen suoritusmuodon mukaan lineaarimoottori on

ns. kytketystd reluktanssimoottorista edelleen kehitetty

vaihtoehto, jossa kdytetain hyvdksi ns. mikrovuotekniikkaa.

Kytketyssd reluktanssimoottorissa lineaarimoottorin kdimit on

valinnaisesti wvain joko kiinte&dssd ensidssd tai liikkuvassa

tosiossa. Kéd&miosan sijoittaminen ensiédn tai toisioon voi-

daan tehd&d sovelluskohteittain. Mikrovuotekniikkaan perustu-

vassa moottorissa, ns. mikrovuomoottorissa kdamit ovat seki

.ensidssd ettd toisiossa, jolloin hajavuon osuus pienenee ja

moottorin tehopainosuhde on parempi. Kidimeihin sydtetdén vir-
ta siten ohjattuna, ettd magneettivuo kulkee mahdollisimman
lyhyen matkaa moottorin selkiosassa ja sulkeutuu l&hinnd vie-

rekkdisten hampaiden kautta.

Er&8n edullisen suoritusmuodon mukaan kdimeihin sydtetddn te-
ho ohjauslaitteilla, jotka on hajautettu koko hissin liikera-
dan pituudelle ja kutakin k#&mi& ohjataan erillisesti. Vaih-
toehtoisesti voidaan muodostaa useampi k&&mi ryhmdksi, joita

ohjataan yhteisesti.
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Vield erddn toteutusvaihtoehdon mukaisesti paineilmalaitteet
kdsittédvdt paineilmaldhteen sekd putkiston suuttimineen, jot-
ka on sovitettu olennaisesti lineaarimoottorin ensidén ja toi-
sion védliseen ilmavdliin. Paineilma pitdd ilmavdlin puhtaana

ja lisdksi muodostuu tasainen ilmavirtaus ilmavdlin keskelté&

- reunoille.

Keksinnén vaihtoehtoisina rakenneratkaisuina on lineaarimoot-
torin sekd paineilmalaitteiden jarjestadminen hissikorin vh-
delle sivulle tai lineaarimoottorin sekd paineilmalaitteiden
jédrjestdminen hissikorin kahdelle tai useammalle siwvulle.
Edellisessid tapauksessa saadaan vapauksia hissin sijoittelul-
le rakennukseen eikd olla riippuvaisia perinteisestd kuilus-
ta. Jalkimmiisessd tapauksessa voidaan hissikohtaisen mootto-

rin fyysisii mittoja vaihdella vapaammin.

Erityisesti lineaarimoottorin rakenteeseen liittyvdna erds
keksinnén mukainen suoritusmuoto on ensién ja toision hammas-
jaon valmistaminen nonius-periaatetta noudattaen. Moottorin
voimajakauma koko moottorin aktiivisen osan eli 1liikkuvan
toision pituudelle saadaan ndin tasaiseksi.

Vield yhden suoritusmuodon mukaan lineaarimoottorin ensidn
ja/tai toision ilmavadlid vasten oleva pinta on p&dllystetty
muovikalvolla. Lineaarimoottorin tehollista ilmavdli& wvoidaan
ndin s&&tdd ilman, ettd paineilmalla sdadettdvd ilmavdli sa-

malla kasvaa.

Keksinnén mukainen, uudenlainen moottoriratkaisu tuo hissi-
tekniikkaan useita etuja. Koska moottori on suoraan hissiko-
ria nostava, ei tarvita nostokdysid, jotka ovat erds sdanndl-
lisen huollon ja mddrdaikaisen uusimisen kohde. Kdysien veny-
madn aiheuttama jdlkitarkkuusasetus j&& luonnollisesti pois.
Vastaavasti ei veto- ja taittopydrid ole tarpeen asentaa.
Vastapaino ja siihen liittyvadt kuilulaitteet, kuten vastapai-
nojohteet, 3j&&vat pois. Erillist&d konehuonetta ei tarvita,
vaan ohjaus- ja kéyttdlaitteet voidaan sijoittaa hissiin tai
tasolaitteiden yhteyteen. Hissikorin kulkua kuilussa ohjataan
paineilmalaakeroinnilla, jolloin tavanomaisia hissikorin oh-

jaimia ja niitd varten asennettuja johteita ei ole. Nykyisen
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tekniikan mukaiset tarraajat ja&vat myds pois. Kaiken kaikki-
aan kuilun hyoétykdyttdaste paranee, kun kuiluun ei korin 1i-
sdksi tarvitse asentaa kuin hyvin ohuet moottorin magneetti-
piirit. Nostokorkeus on rajoittamaton ilman korkeudesta ai-

heutuvia erikoislisdlaitteita tai -virityksié&.

Hissi on mahdollista sijoittaa rakennuksen ulkoseindi pitkin
kiipedvédksi, jolloin saavutetaan edelleen tilansiistdid raken-
nuksen sisdlld. Keksinnén hissiratkaisussa voidaan 1lisdksi
kayttad kevytkorirakenteita, koska kitkan suuruus ei rajoita
korin pienintd painoa kuten vetopydrihisseissd. Keksinndén mu-
kaisen hissin vapausasteiden ja konventionaalisten hissien
rajoitusten perusteella erityisesti hyvin korkeat ja hyvin
lyhyet hissikuilut hydtyv&dt td&std uudesta ratkaisusta. Edel-
leen esilld oleva hissiratkaisu tuo mukanaan mahdollisuuden
kehitelld usean korin hissikuiluja ja samoin horisontaali- ja

vertikaaliliikkeen yhdist&via kuljetusjarjestelmié.

Kytketyss& reluktanssimoottorissa on tehopainosuhde huomatta-
vasti suurempi kuin perinteisiss& moottoriratkaisuissa. Mik-
rovuomoottorissa tehopainosuhdetta voidaan edelleen parantaa

kytkettyyn reluktanssimoottoriinkin verrattuna.

Keksint6d kuvataan seuraavassa yksityiskohtaisesti sen erdi-

den suoritusmuotojen avulla viitaten piirustuksiin, joissa

— kuvio 1 esittédd periaatekuvaa keksinnén mukaisesta hissis-

té,

— kuvio 2a ja 2b esittévit kytketyn reluktanssimoottorin pe-

riaatekuvaa sivulta ja vastaavasti ilmavdlin puolelta,

— kuvio 3a ja 3b esittdvdt mikrovuomoottorin periaatekuvaa

sivulta ja vastaavasti ilmavdlin puolelta,
- kuvio 4 kuvaa moottorin voimavaikutuksia

— kuvio 5 esittdd periaatekuvaa keksinnén mukaisesta mootto-

rin ohjauksesta.
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Keksinnén mukainen hissi (kuvio 1) liikkuu rakennukseen sovi-
tetun hissikuilun sein&m&&n 1 kiinnitetyn lineaarimoottorin
ensién eli staattorin 2 pintaa pitkin. Vaikka kuviossa 1 his-
si on kuvattu liikkumaan seinien 1, 3 ja 5 rajaamassa kuilus-
sa, ei keksinndén toteutus ole rajoitettu kuiluun, vaan hissi
voi liikkua moottorinsa varassa seindmd3n 1 tai muuten luo-
tettavasti rakennukseen kiinnitetty&d staattoria pitkin ilman
sivusein&mid. Liikkuva liukuri 4, johon on sovitettu lineaa-
rimoottorin toisio eli roottori, on kiinnitetty hissikoriin 6
ja se liikkuu staattorin 2 rinnalla ilmavdlin pddssd siitéa

jdljempédnd tarkemmin kuvattavalla tavalla.

Kuvion 2a ja vastaavasti 2b mukaisesti staattoriin 2 on muo-
dostettu wuseita osastaattoreita 8, Jjotka on kiinnitetty
staattorin tukirakenteeseen 7 ja jotka kisittdvidt magneetti-
piirin 10, jossa on roottoria kohti olevat hampaat 12 ja ham-
paita yhdistdvd selkdosa 14. Rautaosan paksuus on olennaises-
ti samaa suuruusluokkaa sekd@ hampaiden ettd selan kohdalla.
Staattorihampaiden 12 ympdrille on k3&mitty kelat 16, joissa
kulkeva virta muodostaa hampaiden ja selén kautta kulkevan
magneettivuon 18, joka edelleen kulkee ilmavdlin 20 yli liu-
kuriin sovitettuun roottorin magneettipiiriin 22. Roottorin
magneettipiiri 22 koostuu roottorihampaista 24 ja vierekkdi-
set roottorihampaat 24 toisiinsa yhdistdvistd selkdosasta 26.
Kuvion 2a suoritusmuodossa osastaattoreiden urajako on sama
kuin roottorin ﬁrajako, joten vyhden osastaattorin hampaat
ovat keskend&@n samalla kohtaa roottorin osastaattorin kohdal-
la olevia hampaita. Vierekkdiset osastaattorit on siirretty
liuvkurin liikesuunnassa matkan x, joka kuvion 2a esimerkissa
on 1/8 roottorin urajakoa. Roottorin ja staattorin wvédlille
kehittyy voima, jolla on liukurin seldn ja siis liikesuunnan
suuntainen voimakomponentti F, liikesuuntaa kohtisuoraan ole-
va roottoria ja staattoria toisiinsa vetdva voimakomponentti
F,, kun kelaan kytketddn virta sopivasti ohjattuna kuten jal-
jempdnd tarkemmin kuvataan. Liukuriin on jérjestetty ilmaka-
navat 27. Toisessa péddssddn ilmakanavat pddtyvdt moottorin
ilmavdlissd 20 suuttimeen 21 ja toisessa pddsddn ne on lii-
tetty putkistoon 23, joka on yhdistetty paineilmaldhteeseen
25. Paineilmalaitteet voiddan sijoittaa kokonaan hissikoriin,
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jolloin sitd k&yttdvdn moottorin tehonsydttd jarjestetdsn ko-
rikaapelilla tai sy®dttdkiskoilla. Vaihtoehtoisesti voidaan
paineilmaldhde sijoittaa kiintedsti rakennukseen, jolloin
putkisto 23 muodostetaan korikaapelia vastaavalla tavalla
hissin kulkuradan alle/viereen. Paineilmalaitteilla johdetaan
paineilmaa moottorin ilmav&liin 20 siten, ettd staattorin ja
roottorin védlinen vetovoima kumoutuu ja ilmavali sdilyy va-
kiona. Roottorin ja staattorin ilmav&li& vasten olevat pinnat
ovat tasaisia, jotta paineilma jakautuu ilmavdliin niin ta-
saisesti, ettd ilmavdli pysyy vakiosuuruisena. Staattorin
kdamien ja urien v&dliset tilat on taytetty hartsilla tai
muulla alan tekniikasta tunnetulla aineella. Vastaavasti
roottorin hampaiden v&liin j&&vdt urat on tdytetty hartsilla
tai muulla ei—magneettisella tdyteaineella. N&in magneetti-
piiri muodostuu staattori- ja roottorihampaista ja hampaita
vhdistévistd selkdosista sekd staattorin ja roottorin vali-

sestd ilmavdlistai.

Olennainen tekij&d kytketyssd reluktanssimoottorissa on mag-
neettivuon ohjaaminen kulkemaan kahden vierekkdisen hampaan
ja niitd yhdistdvdn selkdosan kautta sekd staattori- ettsd
roottoripuolella. N&in magneettivuon reitti on 1lyhyt, eika
tarvita massiivista rautakeh#i. Kuvion 2 mukaisessa mootto-
rissa staattorin k&&mien sijoittelu ldhelle ilmavdlii pienen-
tdd olennaisesti hajavuota, mutta hajavuota esiintyy kuiten-
kin roottorihampaiden puolella. Hajavuon pienentémiseksi on
kuvion 3 esittémiss&d vaihtoehdossa myds roottorihampaiden 24
ympdrille k&&amitty kelat 28. Kuviossa 3 on soveltuvin osin
kédytetty samaa numerointia kuin vastaavista osista kuviossa
2. Kuvion 3 suoritusmuodon mukaisessa mikrovuomoottorissa,
jota nimityst& tdstd vaihtoehdosta t&ssid kdytetddn, on staat-
torin osastaattoreiden siirtymd x 1/21 roottorin urajakoa.
Koko roottorin 21 hampaan pituudella on siten kaksikymmenta
staattorihammasta. T&11& noniusperiaateen mukaisella tavalla
osaltaan saadaan tasaisuutta nostovoiman, mitd tarkastellaan
jdljempdnd kuvion 4 yhteydessd. Kuvion 3 esittdmdssd mikro-
vuomoottorissa staattorin magneettipiiri k&sittdd yhtendisen
selkdosan, johon on jérjestetty urajaon mukaisesti hampaita.
Kuvion 2 ja 3 suoritusmuodot poikkeavat siten rakenteellises-
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ti toisistaan ja niiden ohjaus on vastaavasti erilainen Yksi-
tyiskohdiltaan. Kummassakin suoritusmuodosssa staattorik&a-
meihin ohjataan kuitenkin virta siten, ettd kunkin k&&miin
aiheuttama p&dvuo sulkeutuu k#&min viereisen hampaan kautta
eikd kulje selkdosaa pitkin pidemmidlle. Kuvion 3 mukaisessa
tapauksessa roottorin kddmeihin sydtetylld virralla vahenne-

tédén hajavuota.

Kuviossa 3 on selvyyden vuoksi kuvattu vain osa staattorikdi-
meistd 16 ja roottorikddmeistd 28. Kuhunkin uraan sen sijaan
merkitty virran suunta (+ tai -) sek&@ hampaiden 12 ja 24 sekid
selkdosien 14 ja 26 sekd ilmavdlin 20 sulkeutuvat magneetti-
vuot ehyin ja vastaavasti katkoviivoin 18.

Staattorikdédmin aiheuttama liikkeen suuntainen voima vaihte-
lee kéayrdn F_, mukaisella tavalla (kuvio 4) roottorihampaan
liikkuessa staattorihampaan T, ohi. Seuraavan hampaan T, ohit-
taminen aiheuttaa k&dyrén F_, mukaisen voimavaikutuksen. K&&mit
kytketddn pddlle vastaavalla aikaerolla vaiheistettuna. Kun
vield roottori- ja staattorihampaat on noniusperiaatten mu-
kaisesti siirretty, tulee summavoima liikkeen suuntaan F,
ndin tasaiseksi. Katkoviivalla F, on kuvattu staattorihampaan
ja roottorihampaan keskindistd vetovoimaa kohtisuorassa liik-
keen kulkusuuntaa vasten. Erddlla kaytetylld mitoituksella
voimakomponentit: muodostuivat ordinaatta-akselille merkityn

suuruisiksi, jossa siis F, on runsaat neljé kertaa F,.

Mikrovuomoottorin ja sen ohjauksen periaatekytkentd hissikay-
t6ssd on kuvattu kuviossa 5. Kuiluun koko sen pituudelle on
asennettu staattori, jossa on staattorikdadmit eli kuilukelat
Ll,L2,...LN,LN+1,LN+2,...,LM edelld kuvatulla tavalla staat-
torihampaiden vdlisiin uriin sovitettuina ja wvaihesiirrettynéa
roottorin hampaiden suhteen. K&&mit L1,...,LN on kytketty
sarjaan ja niihin sydtetddn teho yhdelld vakioyirtaléhteellé
30. Koko hissikuilun matkalla on useita perdkk&din asennettuja
kuilukelojen sarjakytkentdryhmid, joita sydtetddn omalla va-
kiovirtaldhteelld. Kuilukelojen ohjaamiseksi oikea-aikaisesti
péédlle hissikuilussa on anturit 32, joilla havaitaan liukurin
paikka kuilussa ja joiden avulla kytketddn oikea kuiluk&dédmien

osuus jannitteiseksi. Kuilukelojen ohjaukselle ei ole tarpeen
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asettaa tarkkoja vaatimuksia, koska on riittdvda, ettd staat-
torik&&mit on magnetoitu sind aikana, kun liukuri on staatto-
rikdémien kohdalla. Kuilukelojen vakiovirtal&dhteitd sydtetddn
sdhkésydttdverkosta verkkosillalla 34 kuiluun asennettujen
kaapeleiden 36 kautta. Vakiovirtaldhteen 30 virtaa ohjataan
myds virran asettelulaitteistolla 38 kuiluun asennettujen
kaapeleiden 40 kautta. Vakiovirtaldhteen ja sitd kautta kui-
lukelojen ohjaus on toteutettavissa virtaldhteiden ohjaukses-
sa sin&nsé tunnetulla tavalla, eikd sit&d tdssi yhteydessid ole
syytd vksityiskohtaisemmin kuvata, vaan alan ammattimies voi
suunnitella ja rakentaa keksinnén vaatimat laitteiden yksi-
tyiskohdat keksinn®n opetuksen mukaisesti.

Hissikoriin on asennettu liukuri 4, joka muodostuu kuvion 3
mukaisesta hampaistetusta magneettipakasta, johon kuuluu esi-
merkiksi kymmenen roottorik&&mi& 28.  Kutakin roottorikdimia
ohjataan sen omalla k&&miohjaimella 42, joita sydtetddn verk-
kosillasta 34 korikaapeleilla 44. Kd&miohjainta ohjataan vir-
taohjeen ja hissin nopeusohjeen ja nopeuden oloarvon avulla.
Nopeusohje 46 muodostetaan hissinohjauslogiikan 48 mukaan, ja
nopeuden oloarvo 50 muodostetaan nopeus- tai paikka-
antureilla hissikorin tai luikurin liikkeestd. K&&miohjaimen
ohjaussignaalit vied&&n ohjauskaapeleilla 52 koriin. K&&mioh-
jaimia ohjataan siten, ettd koriin vaikuttava voima on liike-

suunnan ja korikuorman mukainen.

Roottorin kd&mej&d voidaan myds ohjata paikka- ja nopeusantu-
rointia kdyttden. Hissikoriin on t&ll6in asennettu hissikorin
paikkatiedon muodostamiseksi paikka-anturi ja kiihtyvyysantu-
ri kiihtyvyyssddtdjdd varten. Paikka-anturin ja kiihtyvyys-
sddtdjén tiedoilla ohjataan k&&miohjaimia, Jjolloin paikka-
anturin tulee antaa riittdvdn tarkka paikkatieto k&&mien oi-

kea-aikaista kytkent&dd varten.

Hissin liikkuessa yl®spdin on moottorin k&&mit magnetoitava
siten, ettd koria kuilussa kannattavan staattorin ja rootto-
rin védlisen kohtisuoran voiman lis&ksi on korin painosta ja
liikenopeudesta riippuva liikesuunnan mukainen voima. Korin
liikkuessa alaspdin voidaan koria jarruttaa s&hkdisesti sydt-

témdlld tehoa vastuksiin tai sd&hkonsydttdverkkoon tahi ener-
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giavarastoon, kuten akkuun. K&#&meilld on kuitenkin muodostet-
tava staattorin ja roottorin vé&linen wvoima, jolla kori pide-

td8n kiinni kuilun seindssa.

Kytketyn reluktanssimoottorin ohjaus voidaan toteuttaa vas-
taavasti. Tekninen toteutus poikkeaa tosin huomattavasti
edelld kuvatusta, koska vain moottorin toinen puoli on varus-

tettu k&&meilld ja vain niitd ohjataan.

S&hkdénsy6ttd kuiluun voidaan jarjestdd osissa niin, ettd muu-
taman metrin matkalla oleville k&dmiohjaimille on oma teho-
ldhde, joka on kytketty sdhkoéverkko.

Koriin ja liukuriin liikkeen suuntaan kohtisuoraan vaikuttava
voima F, kompensoidaan ja roottorin ja staattorin vélinen il-
mavdli pidetddn vakiona syottamdlld ilmavdliin paineilmaa
putkistolla 27. Tekniikka on ilmalaakereista tunnettua ja sen
mukaisesti ilmaa virtaa paine-eron aiheuttamana putken suut-

timesta moottorin reunoille.

Hissin nostoliikkeen wvaatima energia on suurempi kuin vasta-
painollisissa ratkaisuissa. Sahkénsydttdverkosta otettavan
liityntdtehon pienentdmiseksi kéytetddn energiavarastoja,
joihin ladataan alassuuntaan kulkevan hissikorin kehittdmid

energia.

Hissikorin mukana liikkuvan roottorin tarvitsema energia voi-
daan siirt&d koriin my&s muilla keinoin kuin korikaapelilla.
Kuiluun voidaan my8s asentaa virtakiskot, joista s&hkd siir-
retddn virroittimilla korin sydttdkaapeleihin. Vaihtoehtoisia
voidaan energia sydttdd myds induktiivisesti, sdteilyenergia-
na tai lataamalla hissikoriin asennettu akku pysdhdysten ai-

kana.

Keksint6d on edelld kuvattu sen erddn suoritusmuodon avulla.
Esitystd ei kuitenkaan ole pidettdvd patentin suojapiirid ra-
joittavana, vaan sen sovellukset voivat vaihdella seuraavien
patenttivaatimusten mé&drittédmissd rajoissa. Suoritusesimerk-
kien lisdksi on olemassa lukuisia wvaihtoehtoisia ratkaisuja
sdhkdnsybdttidmiseksi, hissin ohjaamiseksi, moottorin konstru-

oimiseksi, jarrutusenergian talteenottamiseksi ja turvalait-
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teiden jérjestdmiseksi. Vaikka moottori on kuvattu vain yh-
delld ilmav&lilld toimivaksi, voidaan jarjestdd my6s useita
ilmavdlejd ja vastaavasti niihin rajautuvia staattoreita ja
roottoreita, jotka on sovitettu yhdelle puoclelle hissikoria,
vastakkaisille puolille hissikoria tai kahdelle tai useammal-
le toisiaan vastaan kohtisuoralle sivulle hissikoria. Niin
ikdan voivat useammat moottorit olla jdrjestetty eri kulmiin

toisiinsa né&hden, vaikka ne ovat samalla tai eri puolilla
hissikoria.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Hissi, johon kuuluu hissikori (6), ja joka hissi ké&dsittdsd
k&yttodkoneiston (2,4), jolla hissikori (6) on liikutettavissa
ja kannatettavissa ja johon kuuluu olennaisesti pystysuoraan
sein&ddn kiintedsti sovitettu lineaarimoottorin ensidé (2) ja
hissikorin (6) yhteyteen sovitettu hissikorin (6) mukana
liikkuva lineaarimoottorin toisio, sek&# paineilmalaitteet
(23,25,27), joilla lineaarimoottorin ensi6én (2) ja toision
(4) wvdliin on johdettavissa paineilma, jonka avulla ensién
(2) ja toision (4) védlinen ilmavdli (20) on. sdddettdvissi,
tunnettu siitd, ettd lineaarimoottorin ensidsséd (2) ja toisi-
ossa (4) on hissin kulkusuunnassa perdkkdisid hampaita
(12,24), jolloin perdkkaisten hampaiden vdlissd on urat, etta
sekd ensidén (2) ettd toision (4) uriin on sovitettu lineaari-
moottorin k&d&mit (16,28) ja ettd k&ddmien indusoima magneetti-
vuo (18) sulkeutuu olennaisesti kahden vierekkdisen hampaan
(12,24) ja niiden vdlisen selkdosan {14,26) kautta sekd ensi-
Ossd (2) ettd toisiossa (4). |

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen hissi, tunnettu siitd, etta
siihen kuuluu ohjauslaitteet (30-52), joilla lineaarimootto-
rin kd&meihin (16,28) on sybtettdviss&d vaadittava teho ja et-
td ensidén (2) ohjauslaitteet on hajautettu hissin kulkuradan

pituudelle, jolloin kutakin k&a&mid (16) ohjataan erillisesti.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen hissi, tunnettu sii-

td, ettd paineilmalaitteet (23,25,27) k&sittdvidt paineilma-

' 1ihteen (25) sekd putkiston (23,25) suuttimineen (21), joka

suutin on sovitettu olennaisesti lineaarimoottorin ensidn (2)

ja toision (4) védliseen ilmavaliin (20).

4. Jonkin edeltdvdn patenttivaatimuksen mukainen hissi, tun-
nettu siitd, ettd lineaarimoottori sekd paineilmalaitteet on
jarjestetty hissikorin vhdelle sivulle.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 3 mukainen hissi, tunnettu
siitd, ettd lineaarimoottori sekd paineilmalaitteet on jér-

jestetty hissikorin kahdelle tai useammalle sivulle.
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6. Jonkin edelt&vén patenttivaatimuksen mukainen hissi, tun-
nettu siitd, ettd ensidn ja toision hammasjaot noudattavat

nonius-periaatetta.

7. Jonkin edeltdvdn patenttivaatimuksen mukainen hissi,  tun-
nettu siitd, ettd lineaarimoottorin ensidn ja/tai toision il-
mavdlid (20) vasten oleva pinta on péddllystetty muovikalvol-

la.
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PATENTKRAV

1. Hiss omfattande en hisskorg (6), ett drivmaskineri (2, 4)
som férflyttar och bar upp hisskorgen (6) och en i en vidsent-
ligen vertikal végg fast fixerad primirdel (2) till en -lin-
jédrmotor samt en vid hisskorgen (6) fastad och med denna
féljande sekunddrdel (4) till linj&rmotorn samt pneumatiska
anordningar (23, 25, 27) med vilka tryckluft kan ledas mellan
linjédrmotorns primir- (2) och sekundidrdel (4) fér att astad-
komma en reglering av luftgapet (20) mellan primdr- (2) och
sekunddrdelen (4), kénnetecknad av, att linjédrmotorns primir-
del (2) och sekundédrdel (4) i hissens akriktning &r férsedda
med pa varandra foéljande ténder (12, 24), varvid spar finns
mellan de p& varandra f6ljande t&nderna, att linj&armotorns
lindningar (16, 28) &4r placerade i bade primir- (2) och
sekunddrdelens (4) spar och att det av lindningarna inducerade
magnetflédet (18) vasentligen sluter sig via tva pa varandra
fé6ljande té&nder (12, 24) och det mellan> dem belé&dgna
ryggpartiet (14, 26) i bade primdr- (2) och sekundidrdelen (4).

2. Hiss enligt patentkravet 1, kinnetecknad av, att den om-
fattar styranordningar (30...52) med vilka 1linjarmotorns
lindningar (16, 28) kan matas med erforderlig effekt och att
primdrdelens (2) styranordningar &r distribuerade utmed his-
sens banldngd, varvid varje lindning (16) styrs separat.

3. Hiss enligt patentkravet 1 eller 2, kinnetecknad av, att
de pneumatiska anordningarna (23, 25, 27) omfattar en tryck-
luftk&dlla (25) samt rdér (23, 25) med ett munstycke (21),
vilket munstycke védsentligen &r placerat i luftgapet (20)
mellan primdrdelen (2) och sekunddrdelen (4).

4. Hiss enligt nagot av de fdéregidende patentkraven, kinne-
tecknad av, att linjarmotorn och de pneumatiska anordningarna
4r placerade pd hisskorgens ena sida.
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5. Hiss enligt nagot av patentkraven 1...3, kénnetecknad av,
att linjé&rmotorn och de pneumatiska anordningarna &r placerade
pa tva eller flera av hisskorgens sidor.

6. Hiss enligt n&got av de féregidende patentkraven, kinne-
tecknad av, att tanddelningen i primidr- och sekunddrdelen

f6ljer noniusprincipen.

7. Hiss enligt nagot av de fdregaende patentkraven, kinne-
tecknad av, att den mot luftgapet (20) vettande ytan i lin-
jadrmotorns primdr- och/eller sekundidrdel &r belagd med plast-
film.
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