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Esilla olevassa keksinndssa esitellaan jarjestely ja menetelma hissijérjestelmén kuorman tehonsyoton ohjaamiseksi. Jarjestely
késittad ainakin valvontayksikén (40) ja ainakin yhden ohjattavan teholdhteen (41), joka ohjattava teholéhde (41) on sovitettu his-
sijarjestelman kuorman (2, 12, 13) ja valvontayksikén (40) véliin siten, etti hissijérjestelmén kuorman (2, 12, 13) tehonsybtto on
ohjattavissa valvontayksikén (40) ohjattavalle teholdhteelle (41) vilittimén ohjaussignaalin avulla. Keksinndn mukaisesti ainakin
yksi ohjattu teholahde (41) kasittaa valineet tehon valittimiseksi kuormalle (2, 12, 13) teholdhteen (41) vastaanottaessa pulsseja
kasittavan ohjaussignaalin (47). Teholdhteen (41) vastaanottaessa staattisessa tilassa olevaa ohjaussignaalia teho ei ole

vilitettivissa kuormalle,
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| foreliggande uppfinning presenteras ett arrangemang och ett férfarande fér styming av effektmatningen till lasten i ett hissystem.

Arrangemanget omfattar tminstone en Gvervakningsenhet (40) och atminstone en styrbar effektkélla (41), vilken styrbara effektkal-
la (41) &r anordnad mellan hissystemats last (2, 12, 13) och évervakningsenheten (40) sa att effektmatningen till hissystemets last

(2, 12, 13) kan styras med hjalp av en styrsignal som évervakningsenheten (40) sénder till effektkallan (41).1 utférandet enligt upp-
finningen &r évervakningsenheten (40) frsedd med Atminstone en ingang for bestdmning av status hos atminstone en sékerhets-
brytare (11) i hissystemet. Overvakningsenheten (40) sinder p4 grundval av sékerhetsbrytarens status antingen en pulsad styrsig-
nal (47) eller en styrsignal (47) i statiskt tillstand till Atminstone en styrbar effektkélla (41).
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HISSIWARJESTELMA

KEKSINNON ALA

Keksinndn kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osassa méaaritet-
ty jérjestely hissijérjestelmén kuorman tehonsyotén ohjaamiseksi ja pa-
tenttivaatimuksen 9 johdanto-osassa mééritetty menetelma kuorman te-
honsy6tdn ohjaamiseksi hissijérjestelmassa.

KEKSINNON TAUSTA

Hissijarjestelmissa hissikorin likkuminen on sallittua vain silloin, kun his-
sikorin ja kuilun ovet ovat kiinni ja muut matkustajien turvallisuuden ta-
kaamiseksi vaadittavat edellytykset tayttyvat. Hissijarjestelmissa, joissa
hissikoria liikuttavaa sahkomoottoria ohjataan taajuusmuuttajan avulla
hissin ohjausyksikon késkyjen mukaisesti, turvallisuus varmistetaan tyypil-
lisesti turvapiirilld. Turvapiiri voi olla toteutettu esimerkiksi siten, etta tur-
vallisuuden kannalta olennaisiin pisteisiin on asetettu kytkimet, jotka on
kytketty keskena&n sarjaan. Hissimoottorin s&hkdnsyéttdé ja pitojarrujen
avaaminen on sallittua vain, jos turvapiirin kaikki kytkimet ovat kiinni.

Turvapiirin tila ohjaa tyypillisesti hissin séhkonsyoéttélaitteistoa ja hissin
jarruja séhkdmekaanisten kontaktoreiden avulla siten, etts turvapiirin ol-
lessa auki myds moottorin ja sdhkémekaanisten jarrujen sihkonsydton
mahdollistavat kontaktorit ovat auki. Kontaktorit suljetaan vasta turvapiirin
sulkeutuessa, joten hissikorin ei pitdisi paasta likkumaan turvapiirin olles-
sa auki.

Sahkomekaaniset kontaktorit, joiden avulla hissin séhkénsyéttolaitteiston
ja jarrujen sahkonsyottéa ohjataan, ovat kuitenkin herkkia kytkent&hairivil-
le, mika voi johtaa vaaratilanteeseen. Edelleen kontaktorit ovat kuluvia
laitteita, joiden kestoik& on rajallinen, ja mekaanisten kytkentéjen yhtey-
dessa syntyy aanta, joka vahentaa hissin matkustusmukavuutta.
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On myds mahdollista, eftd kontaktorin kelan virransysttoa
ohjataan prosessorin avulla ohjattavan releen kautta. Tall6in vaaratilanne
voi syntyd my6s esimerkiksi prosessorin toimintahairion seurauksena tai
jarjestelmaén kytkeytyvésta sahkémagneettisesta pulssista, joka voi oi-
kosulkea jarjestelmén transistorit.

KEKSINNON TARKOITUS

Tamén keksinnon tarkoituksena on tuoda esiin luotettava jarjestely kuor-
mien s&hkdnsybtén ohjaamiseksi hissijarjestelmasss, jonka jarjestelyn
avulla saavutetaan aiempaa turvallisempi, 44nitasoltaan hiljainen, ja tun-
nettua vahemman huoltoa ja komponenttien uusimista vaativa hissijarjes-

teimé.

KEKSINNON EDUT

Keksinndn mukaista jarjestelya hyddyntava hissijarjestelma on tunnettua
toimintavarmempi ja turvallisempi matkustajille. Keksinndn mukaisen jar-
jestelyn avulla prosessorin toimintahairié ja / tai jarjestelmasn kytkeytynyt
sahkOmagneettinen pulssi, joka oikosulkee transistorit, katkaisee tehon-
syoton ohjattavilta kuormilta, ja vaaratilannetta ei synny. Edelleen keksin-
non avulla voidaan havaita kuorman oikosulku tai kuorman puuttuminen.
Keksinndn avulla on my6s mahdollista toteuttaa hissijarjesteima, jossa
kontaktoreista aiheutuvat &énihaitat ovat tunnettua véhaisempia.

KEKSINNON YHTEENVETO

Keksinndn mukaiselle jarjestelylle hissijarjestelmén kuormien tehon-
sybtdn ohjaamiseksi on tunnusomaista se, mita on esitetty patenttivaati-
muksen 1 tunnusmerkkiosassa. Keksinndn mukaiselle menetelmalle
kuormien tehonsydtén ohjaamiseksi hissijarjestelmassa on tunnusomais-
ta se, mité on esitetty patenttivaatimuksen 9 tunnusmerkkiosassa.

Muille keksinnén sovellusmuodoille on tunnusomaista se, mita on esitetty
muissa patenttivaatimuksissa. Keksinndllisia sovellusmuotoja on myés
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esilla taman hakemuksen selitysosassa. Hakemuksessa oleva
keksinnéllinen siséltd voidaan maaritellad my6s toisin kuin jaliempana ole-
vissa patenttivaatimuksissa tehd44n. Keksinndllinen sisaltd voi muodos-
tua myds useammasta erillisestd keksinndsta, erityisesti jos keksintda
tarkastellaan ilmaistujen tai implisiittisten osatehtsvien valossa tai saavu-
tettujen hyotyjen tai hyGtyryhmien kannalta. Tallsin jotkin jaliempzna ole-
vien patenttivaatimuksien sisaltamat maaritteet voivat olla erillisten kek-
sinndllisten ajatusten kannalta tarpeettomia.

Keksinndn mukainen jarjestely hissijarjestelmén kuorman tehonsyétdn
ohjaamiseksi kasitt44 ainakin valvontayksikén ja ainakin yhden ohjattavan
teholéhteen, joka on sovitettu hissijarjestelmén kuorman ja
valvontayksikén véliin siten, etta hissijarjestelman kuorman tehonsybtto
on ohjattavissa valvontayksikén ohjattavalle teholahteelle valittaman oh-
jaussignaalin avulla. Keksinndn mukaisesti ainakin yksi ohjattu teholihde
kasittaé valineet tehon valittamiseksi kuormalle teholahteen vastaanotta-
essa pulsseja kasittavéan ohjaussignaalin. Valineet on toteutettu siten, etts
teholahteen vastaanottaessa staattisessa tilassa olevaa ohjaussignaalia
tehoa ei valitetéd kuormalle.

Erédssa keksinndn sovellusmuodossa vélineet tehon valittamiseksi
kuormalle on jarjestetty valittimaan tehoa vain teholahteen vastaanotta-
essa ohjaussignaalin, joka koostuu tietyn pulssitaajuuden omaavasta
pulssijonosta. Valvontayksikkd voi kasittad valineet pulsseja kasittavan
ohjaussignaalin tuottamiseksi ohjelmallisesti, ja kuormalle syotettava teho
voi olla ohjattavissa ohjaussignaalin pulssisuhteen avulla. Edelleen jarjes-
tely voi kasittdd vélineet kuorman tehonsystén tarkkailemiseksi ja / tai
saatamiseksi.

Eraassad keksinndn sovellusmuodossa jarjestely kasittda toisen
valvontayksikon, ja molemmat valvontayksikét voivat kasittad valineet
toisen valvontayksikdn toiminnan tarkkailemiseksi.
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Keksinnén mukaisessa menetelmassi kuorman
tehonsy6tdn ohjaamiseksi hissijarjestelmassa, joka kasittaa ainakin hissin
valvontayksikén ja ainakin yhden ohjattavan teholahteen, joka on sovitet-
tu hissijarjestelmén kuorman ja valvontayksikén valiin, kuorman tehon-
sy6ttda ohjataan valvontayksikén ohjattavalle teholshteelle valittaman
ohjaussignaalin avulla, ja kuormalle syétetasn tehoa silloin, kun ohjattava
teholahde vastaanottaa pulsseja ksittavad ohjaussignaalia, ja kuormalle
ei sybtetd tehoa, kun ohjattava teholahde vastaanottaa staattisessa tilas-

sa olevaa ohjaussignaalia.

Erd&ssd keksinndn sovellusmuodossa kuormalle syotetaan tehoa vain
silloin, kun ohjaussignaali koostuu tietyn pulssitaajuuden omaavasta
pulssijonosta. Kuormalle syétettivas tehoa voidaan ohjata ohjaussignaa-
lin pulssisuhteen avulla, ja tehoa voidaan saatsa. Menetelman mukaisesti
voidaan my®os tarkkailla kuormalie syétettavaa tehoa ja / tai kuorman tilaa
ja verrata kuorman tilaa ohjauksen edellyttdmaan tilaan.

Eraassa keksinndn mukaisen menetelman sovellusmuodossa tarkkaillaan
turvapiirin tilaa kahdella valvontayksikéll4, ja valvontayksikét voivat olla
jarjestetty valvomaan toistensa toimintaa.

KUVIOLUETTELO

Seuraavassa keksintdd kuvataan tarkemmin sovellusesimerkkien avulla
viitaten oheisiin kuvioihin, joista

Kuvio 1 esittad erastd hissijarjestelmaa, jossa sovelletaan keksinnon
mukaista jarjestely kuormien tehonsyétén ohjaamiseksi

Kuvio 2 esittad eréstéd keksinnon mukaista hissijarjestelman tehonoh-
jausjarjestely3

Kuvio 3 esittdd erastad toista keksinnén mukaista hissijarjestelmén
tehonohjausjarjestelys
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Kuvio 4 esittdd erastad kolmatta keksinndn mukaista
hissijarjestelman tehonohjausjérjestely

Kuvio 5 esittad erastd neljatta keksinnén mukaista hissijarjestelman
tehonohjausjérjestelya

KEKSINNON YKSITYISKOHTAINEN KUVAUS

Kuviossa 1 on esitetty erds hissijarjestelma, jossa sovelletaan keksinnén
mukaista jarjestelya hissijarjestelman kuormien tehonsyétén ohjaamisek-
si. Kuvion 1 mukaisessa hissijarjestelmassé hissikori 7 ja vastapaino 8
ovat liikutettavissa hissikuilussa 9 hissik8ysistdn 14 avulla hissimoottorin
5 yhteyteen kytkettya tai siihen integroitua vetopydras 6 pydrittamalla.
Hissimoottorin séhkonsybtto ja ohjaus tapahtuu taajuusmuuttajan 3 avul-
la. Taajuusmuuttajan 3 ja sahkéverkon valissd on hissin kontaktori 2. His-
sijdrjestelmaan kuuluu edelleen turvapiiri 10, jonka avulla tarkistetaan,
etta mm. kuilun 9 ja hissikorin 7 ovet ovat kiinni ja ettd muut turvallisen
hissiajon edellytyksen tayttyvat ennen hissin liikkeelle 14htoa. Turvapiiri 10
voi olla toteutettu eri tavoin, l4htdkohtana kuitenkin se, etta tieto kunkin
kytkimen 11 kiinniolosta toimitetaan valvontayksikkéén 40, mitd ennen
pitojarrujen 12, 13 avaamista tai kontaktorin 2 sulkemista ei mahdolliste-
ta. Kuvion 1 mukaisessa ratkaisussa hissikuilun 9 turvakytkimia 11 valvo-
taan kanavan 10a avulla ja hissikorin turvakytkimia 11 kanavan 10b avul-
la, mutta valvontakanavia voi olla useampiakin kuin kuviossa esitetyt, ja
on myds mahdollista, ettd kanavilla siirretdan muutakin tietoa kuin vain
turvapiirin kytkinten 11 tilaan liittyv&a tietoa. Tietoa voidaan mybs siirtai
molempiin suuntiin. Kanavat 10a ja 10b voivat olla toteutettu esimerkiksi
sarjaliikennevaylan avulla, tai on myds mahdollista, etts turvakytkimet 11
ovat kytkettyna sarjaan ja kanavassa 10a ja / tai 10b kulkee analogiasig-
naali. Hissijérjestelmain siséltyy tasajanniteldhde 1, joka on yhteydess4
ohjattuihin teholéhteisiin 41.
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Hissijarjestelmén toimintaa ohjataan ja valvotaan hissin ohjausyksikéssa
4, jonka avulla mm. toimitetaan ohjauskéskyt taajuusmuuttajalle 3. Hissin
ohjausyksikkédn kuuluvalla valvontayksikélla 40 varmistetaan, etts hissin
séhkdmekaanisia pitojarruja 12, 13 ei avata eik hissin moottorille sybteta
sahkoa, mikali turvapiirin 10 tila ei ole sellainen, eft4 hissiajo on todettu
turvalliseksi. Valvontayksikolla tarkoitetaan tissa yksikkéd, jolla on yksi
tai useampia sisaéntuloja, joista saadun tiedon perusteella valvontayksik-
ko voi vélittda edelleen ohjauskaskyja kuormille. Edullisesti valvontayk-
sikkd kasittda ainakin yhden prosessorin, ja se on sovitettu valvomaan
ainakin turvapiirin tilaa ja ohjaamaan hissijarjestelman kuormia. Hissin
pitojarrujen 12, 13 ja kontaktorin 2 tehonsyéttd on jarjestetty ohjatun teho-
lahteen 41 kautta, jonka teholshteen toiminta on ohjattavissa turvapiirin
valvontayksikdn 40 avulla. Valvontayksikké 40 ohjaa ja valvoo teholshtei-
den 41 toimintaa kanavien 42 - 44 kautta. On myds mahdollista, ett4 oh-
jausyksikén 4 toiminnalliset lohkot ovat sijoitetut fyysisesti toisistaan eril-
leen. Valvontayksikén 40 ja ohjattavan teholdhteen 41 toimintaa kuvataan
tarkemmin kuvioiden 2, 3 ja 4 yhteydessa.

Kuviossa 2 on esitetty eras keksinndn mukainen jarjestely kuorman tehon
ohjaamiseksi. Kuviossa valvontayksikélle 40 tuodaan tieto turvapiirin tilas-
ta kanavia 10a-10d pitkin. Mikali valvontayksikk toteaa kanavia 10a-10d
kautta saadun tiedon perusteella hissijarjestelman olevan tilassa, jossa
hissikorin liike on sallittua, se voi valittaa kanavaa 42 myéten ohjauskés-
kyn ohjattavalle teholahteelle 41, jonka peraan kuorma 2, 12, 13 on kyt-
ketty. Ohjattava kuorma voi olla esimerkiksi hissin pitojarrun kela, kontak-
torin kela, kontaktoria ohjaava rele, turvarele tai muu vastaava kuorma,
jonka toiminta halutaan mahdollistaa valvontayksikén kaskylla. Keksinnén
mukaisen tehonsyotdn ohjausjérjestelyn avulla voidaan siis joko korvata
koko kontaktori ohjattavan teholihteen 41 avulla tai kontaktorikytkennan
luotettavuutta voidaan parantaa jarjestamalla kontaktorin ohjaus tapah-
tumaan keksinnén mukaisen menetelman mukaisesti, Edelleen eris
keksinndén mukaisen jérjestelyn sovelius on kayttd moottorikayton IGBT-
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hilaohjaimien virtalshteens. Tall8in puolijohdekytkimien tilan  muut-
tuminen voidaan estaa katkaisemalla ohjauspulssit tuottavalta ohjaimelta
virta, jolloin moottorin py6rimaan saattamiseksi tarvittavaa kiertokenttaa ei
synny. Talldin moottorikontaktorista voidaan luopua.

Keksinnén mukaisesti valvontayksikkd 40 mahdoliistaa tehonsyéton
kuormalle vélittimalié teholéhteelle 41 ohjaussignaalia 47, joka koostuu
pulssijonosta. Edullisesti ohjaussignaali toteutetaan valvontayksikéssa
ohjelmallisesti siten, etta kunkin yksittdisen pulssin tuottaminen edellyttaa
prosessorin virheetdnté toimintaa, ja jolloin my&s pulssijonon taajuus on
madritettévissa ohjelmallisesti. Tallin valvontayksikén prosessorin toi-
mintah&iridn seurauksena tehonsyéttd kuormalle katkeaa. Kun pulssit
tuotetaan ohjeimallisesti, voidaan jarjestelylla mys ohjata kuormalle syo-
tettavan tehon méaraa sovittamalla pulssisuhde haluttua tehoa vastaa-
vaksi. On mybs mahdollista, ettd ohjaussignaali tuotetaan kayttamalla
prosessorin pulssimaista PWM-ulostuloa.

Keksinndn mukaisessa jarjestelyssa tehonsyotté kuormalle Katkaistaan
normaalitilanteessa saattamalla kanavan 42 ohjaussignaali pois paalta.
Koska teholéhde 41 on toteutettu siten, etti se paastaa tehoa kuormalle
vain, kun ohjaussignaali on pulssimaista, tehonsyéttd kuormalle katkeaa
myds tilanteessa, jossa valvontayksikén kanavalle 42 lahettama signaali
esimerkiksi vikatilanteen vuoksi on jasnyt staattiseen paalle-tilaan, jolioin
ulostulosignaali on tasajénnitesignaalia iiman ajallista vaihtelua. Edulli-
sesti ohjattava teholahde on toteutettu siten, ett4 vain oikean pulssitaa-
juuden omaava ohjaussignaali 47 mahdollistaa tehonsyétén kuormalie.
Tall6in piirin mahdollinen itsevarahtely ei kytke kuormaa paélle ja vikati-
lanne, jossa prosessorin toimintahairion seurauksena pulsseja lahetetsan
kanavalle 42 normaalitilaa piehemmélla taajuudella esimerkiksi oskillaat-
torin toimiessa vain puolella normaalitaajuudestaan, katkaisee kuorman
tehonsy6ton. Talla voidaan edelleen parantaa jarjestelyn luotettavuutta.
Kuvion 2 mukaisessa ratkaisussa teholéhde 41 on kytketty tasajannite-
lahteeseen, ja kuormalle 2, 12, 13 paastettavaa tehoa ohjataan kytkemé-
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14 tasajannitetta ohjaussignaalin 47 mukaisesti vuorotellen paslle ja pois
paalta kytkimelld 411, joka voi olla esimerkiksi IGBT. On myés mahdollis-
ta, ettd teholdhde 41 saa séhkdnsybtidnsa vaihtojanniteverkosta. Teho-
lahteen 41 muuntajan 412 ansiosta vain oikealla taajuudelia tapahtuvat
kytkennét sallivat tehonsiirron teholahteen 41 I4pi kuormalle, ja valvon-
tayksikdn prosessorin toimintahairiét tai kanavaan 42 mahdollisesti kyt-
keytyvét ulkoiset hairitt eivat padse aiheuttamaan vaaratilannetta.

Ohjattu teholéhde 41 kasitta4 siis valineet tehon valittdmiseksi siihen kyt-
ketylle kuormalle 2, 12, 13, tehol4hteen 41 vastaanottaessa pulsseja kéa-
sittdvéin ohjaussignaalin 47. Vilineet on toteutettu siten, ettd tehoa on
vélitettavissd kuormalle vain teholdhteen 41 vastaanottaessa pulsseja
kasittavéan ohjaussignaalin 47, ja ohjaussignaalin puute tai teholdhteelle
41 vélitetty staattisessa tilava ohjaussignaali katkaisee tehonsyétén
kuormalle. Pulsseja kasittavalla signaalilla tarkoitetaan tassa signaalia,
jonka signaalitaso vaihtelee vahintasn 10 ms valein. Tehon valittdmisen
mahdollistavan ohjaussignaalin pulssitaajuus voi vaihdella esimerkiksi
vélilla 50 ... 400 Hz, mutta t4t4 suuremmatkin taajuudet ovat mahdollisia.
Tarkka aika, joka signaalin tulee olla tietyssa tilassa, jotta tila tulkitaan
staattiseksi, vaihtelee teholahteen 41 rakenteesta riippuen, mutta esimer-
kiksi sekunnin tai t4ta pidemman ajan kestava tila on tulkittavissa staatti-
seksi signaaliksi.

Kuvion 2 mukaisessa ratkaisussa valineet tehon valittamiseksi teholah-
teen vastaanottaessa pulssimaisen ohjaussignaalin on toteutettu kytki-
men 411, muuntajan 412, diodien 413, 414 ja kondensaattorin 415 avulla,
mutta vélineet voidaan toteuttaa myds monilla muilla fyysisilla kompo-
nenttijarjestelyilld. Kuvion 2 piirijarjestely on téten vain eras esimerkki oh-
jatun tehol&hteen 41 kaytannon toteutuksesta.

Kuviossa 3 on esitetty toinen keksinnén mukainen jarjestely tehonsyétén
ohjaamiseksi. Kuvion 3 mukainen ratkaisu kasitt44 samat komponentit ja
toimii muuten samoin kuin kuviossa 2 esitetty ratkaisu, mutta kuviossa on
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valvontayksikén 40 ja teholahteen 41 valilld on kaksi takaisinkytkenté-
kanavaa 43 ja 44. N3ista kanavalla 43 valvotaan kuormalle syétetyn vir-
ran ja tata kautta tehon suuruutta, ja kanavalla 44 varmistetaan, etta
kuorman 2,12,13 tila on ohjauksen mukainen. N&in voidaan edelleen lisi-
ta jarjestelyn luotettavuutta. Ohjaussignaalin 47 valittaminen ohjattavalle
teholéhteelle 41 voidaan katkaista, jos kuorman tila ei ole ohjauksen mu-
kainen, silla tallin voidaan paatella joko ohjattavan teholdhteen 41, sen
sahkonsyotén tai itse kuorman olevan vikaantunut. Takaisinkytkennsn
avulla voidaan siis esimerkiksi havaita kuorman oikosulku ja estaa tehon
sy6tto oikosulussa olevaan kuormaan. On myds mahdollista, etta jarjeste-
ly késittaa vain yhden takaisinkytkentdkanavan 43 tai 44. Koska takaisin-
kytkentdjen avulla voidaan tarkastella kuormalle syOtettavaa tehoa, jota
edelleen voidaan ohjata signaalin 47 pulssisuhteen avulla, mahdollistaa
esitetty jarjestely kuorman tehon tarkankin sastamisen.

Kuvion 4 mukaisessa ratkaisussa tehonsystdn ohjaamisen luotettavuutta
ja vikakestoisuutta on edelleen parannettu lisaamalia jarjestelyyn toinen
valvontayksikkd 40B, jolle voidaan sydttdd samat turvapiiritiedot
10a...10d kuin ensimmaiselle valvontayksikélle 40A. Sen lisaksi, ett4 mo-
lemmat valvontayksikét ohjaavat kuormia turvapiirin tila huomioiden, mo-
lemmat valvontayksikét 40A ja 40B voivat kasittaa valineet toisen jarjeste-
lyyn kuuluvan valvontayksikén toiminnan tarkkailemiseksi. TallSin valvon-
tayksikét 40A ja 40B voivat valvoa toinen toistensa toimintaa, mika on
kuviossa 4 esitetty tapahtuvaksi kanavan 50 kautta. Talldin yhden valvon-
tayksikén vikaantuessa toinen valvontayksikk$ havaitsee vian, ja tama voi
kytked ohjatut kuormat pois pa#lta. Kuvion 4 mukaisessa ratkaisussa
kumpikin valvontayksikoisté valvoo oman kuormansa tilaa kanavilla 44A,
44B, mutta on myds mahdollista, etts valvontayksikéiden prosessorit val-
vovat toinen toistensa kuormia. Kuviossa 4 esitetyt takaisinkytkennat
44A, 44B voidaan esimerkiksi kytkea ristiin valvontayksikéiden prosesso-
reiden valilla, tai piiriin voidaan jarjestaa viela kaksi erillista takaisinkyt-
kent&4, jolloin kumpikin prosessoreista voi valvoa oman kuormansa ja
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toisen prosessorin toiminnan liséksi toisen kuorman tilaa. Kuvion 4 mu-

kaisella ratkaisulla voidaan ohjata esimerkiksi pitojarrujen tehonsyéttds
siten, ettd kumpaakin pitojarrua 12, 13 sybtetdsn oman tehol&hteen 41

avulia.

On my&s mahdollista, ett4 kahdella valvontayksikslia 40A, 40B ohjataan
samaa kuormaa, jolloin saavutetaan erittdin suuri toimintavarmuus. Tama
on toteutettavissa esimerkiksi siten, etta varsinainen kuormitus on kahden
sarjaan kytketyn releen peréssa, ja kummankin releen tehonsysttd on
jarjestetty erillisen ohjattavan teholahteen 41 kautta. Edelleen on mahdol-
lista, ettd kuorman tehonsybtts on jarjestetty tapahtumaan yhden ohjatta-
van teholdhteen 41 kautta, jota teholshdettd ohjaa kaksi prosessoria.
Eras téllainen jarjestely on esitetty kuvioissa 5a ja 5b.

Kuvion 5a mukaisessa ratkaisussa kuormalle 12 vélitettava teho saadaan
hissimoottoria 5 sydttavan taajuusmuuttajan 3 tasajannitevalipiiristd 33.
Tasasuuntaaja 31 voi tass3 olla esimerkiksi diodisilta tai nelikvadrant-
tisuuntaaja, vaihtosuuntaaja 32 on edullisesti nelikvadranttisuuntaaja,
jonka avulla tehoa voidaan valittas seka valipiiristd moottorille pain etts
painvastoin. Kuormaa 12 sybttavaa ohjattavaa teholdhdetts 41 ohjataan
kahden valvontayksikén 40A ja 40B prosessoreilla. Valvontayksikét 40A
ja 40B tarkkailevat toistensa teholahteelle 41 valittamia ohjaussignaaleja
47A ja 47B kanavien 45 ja 46 kautta, seka teholahteen virtaa takaisinkyt-
kentékanavan 43 kautta. Virtatakaisinkytkennan 43 avulla voidaan valvoa
kytkinten 411A ja 411B ja naiden hilaohjainten kuntoa. Mikali toinen yksi-
koistd 40A, 40B huomaa, etta toisen yksikdn 40B, 40A ohjaussignaali
47B, 47A ja virtatakéisinkytkentétieto 43 eivat vastaa haluttua sekvens-
sia, voi valvontayksikdn prosessori itsenaisesti katkaista kuormituksen
tehonsy6tén mahdollistavan pulssituksen.

Valvontayksikdiden 40A ja 40B prosessorien keskindinen ristiinvalvonta
voi toimia esimerkiksi kuviossa 5b havainnollistetulla tavalla. Yksikké 40A
kytkee ohjaussignaalin 47A péaélle-tilaan hetkell4 vasta todettuaan, etts
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ohjaus 47B ja virtatakaisinkytkentd .= 43 osoittavat nollatilaa. Yksikén
40B prosessori kytkee ohjaussignaalin 47B paélle hetkells t, todettuaan
ennen kytkent4, etts virtatakaisinkytkents 43 osoittaa nollaa ja ettd yk-
sikkd 40A on onnistunut katkaisemaan virran edellisella pulssilia. Mikali
kuormalle halutaan systtas tehoa ja takaisinkytkentdjen tilat vastaavat
haluttua sekvenssia, yksikét 40A ja 40B kytkevét ohjaussignaalit kuvion
Sb mukaisesti siten, etta signaali 47A vaihtaa tilaansa hetkilla t4 ja t3 , sig-
naali 47B vaihtaa tilaansa hetkill4 t, ja t, , jolloin jannitelahteen ja teholéh-
teen 41 valinen yhteys on auki vain molempien ohjaussignaalien 47A,
47B ollessa on-tilassa, eli aikavélin t; — t3 . Kuvion 5a mukaisessa ratkai-
sussa taméa vastaa myds aikaa, jolioin toiminnan ollessa hairiétonta ka-
navalta 43 saadaan nollasta poikkeava virtatakaisinkytkentatieto.

Kuviossa 5a kuvattu kuorma 12 voi olla esimerkiksi yhden pitojarrun kela,
tai kuormituksena voi olla myts molempien pitojarrujen kelat. On myés
mahdollista, etté teholahteessa ei ole lainkaan muuntajaa, vaan jarrun
kela kytketa&n suoraan kytkinten 411A ja 411B valiin, jolloin kahdella val-
vontayksikélla 40A ja 40B ohjataan suoraan jarrun virtaa. Talin kuiten-
kin tarvitaan oma kytkinpari kullekin jarrukelalle turvallisen toiminnan ta-
kaamiseksi.

Kun teholéhteen 41 jannitelahteena kaytetasn taajuusmuuttajan 3 vélipii-
ria 33, ovat vélipiirin 33 jannite, teholahteen 41 tai jarrun kelan resistanssi
ja sulakkeet 48 edullisesti mitoitettu siten, etts jos molemmat IGBT:t 411A
ja 411B vahingoittuvat samanaikaisesti, sulakkeet 48 katkaisevat virran
lyhyessa ajassa.

Kuvioissa 2-4 kunkin turvapiirin valvontayksikén yhteyteen on yksinkertai-
suuden vuoksi kuvattu vain yksi ohjattava teholshde 41. Ohjattavia teho-
lahteitd voidaan kuitenkin kytke# yhteen turvapiirin valvontayksikkéén
useampiakin, ja mahdollisten kytkettivien tehol&hteiden maara riippuu
valvontayksikoiden prosessorien ulostulokanavien maarasta.
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Edella olevissa esimerkeissa ohjatun teholahteen 41 ja sita
ohjaavan valvontayksikén 40 toimintaa on kuvattu viitaten turvapiirin 10
tilaa valvovaan yksikén 40 ja turvapiirin tilan mukaan ohjattaviin kuormiin
2, 12 ja 13. Keksinnén mukainen jérjestely kuorman ohjaamiseksi ohjatun
teholahteen ja teholéhteen toiminnan mahdollistavan ohjaimen avulla on
kuitenkin sovellettavissa myds muihin hissijarjestelman kuormiin, joiden
séhkonsysttd halutaan mahdollistaa turvallisesti ja luotettavasti. Olisi
esimerkiksi ajateltavissa, etta vastaavaa jarjestelys sovellettaisiin taa-
juusmuuttajayksikén ja jarrujen ajoitusreleiden valilla.

Keksinndllinen ajatus kasittda myds menetelman kuormien tehonsyétén
ohjaamiseksi hissijarjestelmassa, joka hissijarjestelma kasittas ainakin
valvontayksikdn 40 ja ohjattavan teholéhteen 41, joka on sovitettu hissi-
jarjestelméan kuorman 2, 12, 13 ja valvontayksikén 40 viliin, ja jonka me-
netelmén mukaisesti hissijarjestelman kuorman 2, 12, 13 tehonsysttsa
ohjataan valvontayksikdn 40 ohjattavalle teholahteelle 41 vilittaman oh-
jaussignaalin avulla siten, ettd kuormalle 2, 12, 13 sydtetasn tehoa vain
silloin, kun valvontayksikké 40 valitt44 ohjattavalle teholahteelle 41 ohja-
ussignaalia 47, joka koostuu ohjauspulsseista. Kuormalle ei sybteta te-
hoa, kun ohjattava teholshde vastaanottaa staattisessa tilassa olevaa
ohjaussignaalia, jolloin esimerkiksi prosessorin vikatilanteen aiheuttaman
staattisen signaalin seurauksena tehonsyéttd kuormalle katkaistaan.
Normaalissa kayttttilanteessa kuorman tehonsyottd estetdan pitamalla
valvontayksikon prosessorin ulostulo kanavalle 42 nollassa.

Keksinndn mukaisessa menetelmassa voidaan valvoa turvapiirin tilaa
valvontayksikélla, ja mahdollistaa kuormien tehonsystts turvapiirin tilasta
riippuen. Erddssd keksinndn mukaisen menetelman sovellusmuodossa
turvapiirin tilaa tarkkaillaan kahdella valvontayksikolia, ja valvontayksikét
voivat olla jarjestetyt valvomaan toistensa toimintaa.

Eraassd keksinnon sovellusmuodossa kuormalle syOtetddn tehoa vain
silloin, kun ohjaussignaali 47 koostuu tietyn pulssitaajuuden omaavasta



10

15

118642

13

pulssijonosta, jolloin esimerkiksi ulkopuolisten héiribkenttien
kytkeytymiset jarjestelmaan eivét aiheuta vaaratilannetta. Ohjaussignaalin
pulssitaajuus on valittavissa siten, ettd valitulla taajuudella on mahdolli-
simman véhan mahdollisia hairibiahteitd. Kuormalle syodtettavas tehoa
voidaan ohjata ohjaussignaalin pulssisuhteen avulla. Menetelman mukai-
sesti voidaan my®&s tarkkailla kuormalle syStettdvaa tehoa ja / tai kuorman
tilaa ja verrata kuorman tilaa ohjauksen edellyttdmaan tilaan. Kun kuor-
man tilasta saadaan takaisinkytkentitieto, kuormalle syétettavaa tehoa
voidaan saatéa tarkastikin. Liséksi takaisinkytkennén avulla voidaan ha-
vaita, onko kuorman tehonsyottd paalla silloin, kun sen pitaisi ohjaussig-
naalin mukaan nain olla, ja ettd kuormalle syttettdva teho on oikeassa

arvossa.

Keksintdé ei rajata pelkastaan edella esitettyj sovellusesimerkkeja kos-
kevaksi, vaan monet muunnokset ovat mahdollisia pysyttdessd patentti-
vaatimusten méaéritteleman keksinndllisen ajatuksen puitteissa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Jérjestely hissijarjestelman kuorman tehonsyétén ohjaamiseksi,

joka jarjestely kasittda ainakin valvontayksikén (40) ja ainakin
yhden ohjattavan teholdhteen (41), joka ohjattava teholéhde (41)
on sovitettu hissijariestelméan kuorman (2, 12, 13) ja
valvontayksikon (40) véliin siten, etta hissijarjestelman kuorman (2,
12, 13) tehonsydttd on ohjattavissa valvontayksikén (40)
ohjattavalle teholéhteelle (41) valittdman ohjaussignaalin avulla,
tunnettu siitd, ettd valvontayksikdssa (40) on ainakin yksi
sisddntulo ainakin yhden hissijérjestelman turvakytkimen (11) tilan
madrittamiseksi ja ettd valvontayksikkd (40) on sovitettu
lahettamé&an turvakytkimen tilan perusteella ainakin yhdelle
ohjattavalle teholdhteelle (41) joko pulsseja késittava
ohjaussignaali (47) tehon syottdmiseksi ainakin yhdelle kuormalle
(2, 12, 13) tai staattisessa tilassa oleva ohjaussignaali (47) ainakin
yhden kuorman (2, 12, 13) tehonsy&tén estamiseksi.

. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jarjestely, tunnettu siitd, ettd

vélineet tehon vélittdmiseksi kuormalle on jarjestetty valitamaan
tehoa vain teholdhteen (41) vastaanottaessa ohjaussignaalin (47),

joka koostuu tietyn pulssitaajuuden omaavasta pulssijonosta.

. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen jarjestely, tunnettu siita,

ettd valvontayksikkd (40) kasittdd valineet pulsseja kasittavan
ohjaussignaalin (47) tuottamiseksi ohjelmallisesti.

. Patenttivaatimuksen 3 mukainen jarjestely, tunnettu siits, etta

kuormalle (12, 13) sy&tettava teho on ohjattavissa ohjaussignaalin

(47) pulssisuhteen avulla.

. Jonkin patenttivaatimuksen 1 — 4 mukainen jarjestely, tunnettu

siitd, ettd jarjestely kasittaa valineet kuorman (2, 12, 13)
tehonsytdn tarkkailemiseksi (43, 44).
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1 — 5 mukainen jarjestely,
tunnettu siita, etta jarjestely kasittda valineet kuorman (2, 12, 13)
tehon saatédmiseksi.

. Jonkin patenttivaatimuksen 1 — 6 mukainen jarjestely, tunnettu

siité, ettd jarjestely kasittda edelleen toisen valvontayksikén (40B).

. Patenttivaatimuksen 6 mukainen jarjestely, tunnettu siitd, etta

valvontayksikdt  (40A, 40B) kasittavat vélineet toisen
valvontayksikén (40B, 40A) toiminnan tarkkailemiseksi.

. Menetelma kuorman tehonsyéton ohjaamiseksi

hissijarjestelméssa, joka hissijariestelma kasittda ainakin
valvontayksikén (40) ja ainakin yhden ohjattavan teholéahteen (41),
joka ohjattava teholdhde (41) on sovitettu hissijarjestelmén
kuorman (2, 12, 13) ja valvontayksikdn (40) valiin, jonka
menetelman mukaisesti hissijarjestelméan kuorman (2, 12, 13)
tehonsyottda  ohjataan  valvontayksikon (40) ohjattavalle
teholahteelle (41) valittdméan ohjaussignaalin awvulla, tunnettu
siitd, ettd

1

valvontayksikolla (40) méaaritetaan ainakin yhden
hissijarjestelman turvakytkimen (11) tilaa

- valvontayksikélla  lahetetddn  turvakytkimen (11) tilan
perusteella ainakin yhdelle ohjattavalle teholahteelle (41) joko
pulsseja kasittdvd ohjaussignaali (47) tehon sy6ttamiseksi
ainakin yhdelle kuormalle (2, 12, 13) tai

- valvontayksikélld lahetetdaan turvakytkimen (11) tilan
perusteella ainakin yhdelle ohjattavalle teholahteelle (41)
staattisessa tilassa oleva ohjaussignaali (47) ainakin yhden
kuorman (2, 12, 13) tehonsy6tdn estadmiseksi
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma,
tunnettu siitd, ettd kuormalle (2, 12, 13) syétetdan tehoa vain
silloin, kun ohjaussignaali (47) koostuu tietyn pulssitaajuuden

omaavasta pulssijonosta

11. Patenttivaatimuksen 9 tai 10 mukainen menetelm3, tunnettu siité,
otta kuormalle (2, 12, 13) sydtettdvda tehoa ohjataan

ohjaussignaalin (47) pulssisuhteen avulla.

12.Jonkin patenttivaatimuksen 9 - 11 mukainen menetelma, tunnettu
siitd, ettd menetelmdadn kuuluu edelleen vaihe: tarkkaillaan
kuormalle (2, 12, 13) syotettavaa tehoa.

13.Jonkin patenttivaatimuksen 9 - 12 mukainen menetelma, tunnettu
siita, ettd menetelmaan kuuluu edelleen vaiheet:

— tarkkaillaan kuorman (2, 12, 13) tilaa ja
— verrataan Kuorman tilaa ohjauksen edellyttamaan tilaan

14, Patenttivaatimuksen 12 mukainen menetelma, tunnettu siité, etta
menetelmaan kuuluu edelleen vaihe: sdadetdan kuormalle (2, 12,
13) sydtettévaa tehoa.

15.Jonkin patenttivaatimuksen 9 — 14 mukainen menetelma, tunnettu
siitd, ettd menetelmd kasittdd edelleen vaiheen: tarkkaillaan
turvapiirin tilaa kahdella valvontayksikélla (40A, 40B).

16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen meneteim4, tunnettu siita, etta
valvontayksikét (40A, 40B) on jarjestetty valvomaan toistensa
(40B, 40A) toimintaa.
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PATENTKRAV

1. Arrangemang for styrning av effektmatningen till lasten i ett

hissystem, vilket arrangemang omfattar atminstone en
6vervakningsenhet (40) och atminstone en styrbar effektkélla (41),
vilken styrbara effektkalla (41) ar anordnad mellan hissystemets
last (2, 12, 13) och 6vervakningsenheten (40) sa att
effektmatningen till hissystemets last (2, 12, 13) kan styras med
hjalp av en styrsignal som &vervakningsenheten (40) sander till
effektkallan (41), kdnnetecknat av, att dvervakningsenheten (40)
ar férsedd med atminstone en ingang fér bestdmning av status hos
atminstone en sakerhetsbrytare (11) i hissystemet och att
6vervakningsenheten (40) &r anordnad att pa grundval av
sakerhetsbrytarens status sdnda antingen en pulsad styrsignal
(47) till &tminstone en styrbar effektkalia (41) fér matning av effekt
till atminstone en last (2, 12, 13) eller en styrsignal (47) i statiskt
tillstand fér blockering av effektmatningen till &tminstone en last (2,
12, 13).

. Arrangemang enligt patentkrav 1, kénnetecknat av, att

utrustningen fér matning av effekt till lasten ar anordnad att mata
effekt bara nar effektkdllan (41) mottar en styrsignal (47)
bestaende av ett pulstdg med en bestdmd pulsfrekvens.

. Arrangemang enligt patentkrav 1 eller 2, kdnnetecknat av, att

oévervakningsenheten (40) omfattar utrustning for
programvarumassig alstring av den pulsade styrsignalen (47).

. Arrangemang enligt patentkrav 3, kdnnetecknat av, att den till

lasten (12, 13) matade effekten kan styras med hjélp av
styrsignalens (47) pulsférhallande.
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. Arrangemang enligt nagot av patentkraven 14,

kdnnetecknat av, att arrangemanget omfattar utrustning for
dvervakning (43, 44) av effektmatningen till lasten (2, 12, 13).

. Arrangemang enligt nagot av patentkraven 1-5, kénnetecknat av,

att arrangemanget omfattar utrustning fér reglering av effekten {ill
lasten (2, 12, 13).

. Arrangemang enligt nagot av patentkraven 1-6, kdnnetecknat av,

att arrangemanget ytterligare omfattar en andra dvervakningsenhet
(40B).

. Arrangemang enligt patentkrav 6, kinnetecknat av, att

overvakningsenheterna (40A, 40B) omfattar utrusining for
dvervakning av den ena Overvakningsenhetens (40A, 40B)

funktion.

. Forfarande for styming av effektmatningen till lasten i ett

hissystem,  vilket hissystem omfattar &tminstone en
dvervakningsenhet (40) och atminstone en styrbar effektkalla (41),
vilken styrbara effektkalla (41) &r anordnad mellan hissystemets
last (2, 12, 13) och d&vervakningsenheten (40), enligt vilket
forfarande effektmatningen till hissystemets last (2, 12, 13) styrs
med hjalp av styrsignalen som dvervakningsenheten (40) sénder
till den styrbara effektkallan (41), kéinnetecknat av,

- att status hos atminstone en sékerhetsbrytare (11) i
hissystemet bestdms med hjalp av dvervakningsenheten (40)

- att overvakningsenheten pa grundval av sdkerhetsbrytarens
(11) status till atminstone en styrbar effektkalla (41) sénder
antingen en pulsad styrsignal (47) fér matning av effekt till
atminstone en last (2, 12, 13) eller
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- att dvervakningsenheten pa grundval av
sakerhetsbrytarens (11) status till atminstone en styrbar
effektkalla (41) sénder en styrsignal (47) i statiskt tillstand fér
blockering av effektmatningen till atminstone en last (2, 12, 13).

10.Férfarande enligt patentkrav 9, kdnnetecknat av, att effekt matas
till lasten (2, 12, 13) bara nar styrsignalen (47) bestar av ett pulstag

med en bestdmd pulsfrekvens.

11.Forfarande enligt patentkrav 9 eller 10, kdnnetecknat av, att den
til lasten (2, 12, 13) matade effekten styrs med hjalp av
styrsignalens (47) pulsférhallande.

12.Forfarande enligt nagot av patentkraven 9-11, kdnnetecknat av,
att metoden ytterligare omfattar steget: effektmatningen till lasten
(2, 12, 13) dvervakas.

13.Forfarande enligt nagot av patentkraven 9—-12, kdnnetecknat av,

att metoden ytterligare omfattar stegen:
~ lastens (2, 12, 13) status dvervakas, och

-~ lastens status jamfors med den av styrningens férutsatta

statusen.

14.Férfarande enligt patentkrav 12, kdnnetecknat av, att forfarandet
yiterligare omfattar steget: den till lasten (2, 12, 13) matade

effekten regleras.

15.Forfarande enligt nagot av patentkraven 9-14, k#nnetecknat av,
att metoden ytterligare omfattar steget: sékerhetskretsens status
dvervakas med tva dvervakningsenheter (40A, a0B).
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16.Forfarande enligt patentkrav 15, kédnnetecknat av, att
dvervakningsenheterna (40A, 40B) &ar anordnade att dvervaka

varandras funktion.



KUVIOIDEN VITTEET
1 tasajénnitelahde
2 kontaktori
3 taajuusmuuttaja
4 ohjausyksikkd
5 hissimoottori
6 vetopyora
7 hissikori
8 vastapaino
9 hissikuilu
10 turvapiiri
10 a,b,c,d turvapiirin valvontakanava
11 turvapiirin kytkin
12 pitojarru
13 pitojarru
14 hissikdysisto
40 valvontayksikkd
40A ensimmainen valvontayksikk®
40B toinen valvontayksikké
41 ohjattava teholahde
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