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Esilla oleva keksintd esitta& menetelma, laitteen, tistokoneohjelman ja jarjestelmén hissimatkustajien tunnistamiseksi. Menetel-
missa vastaanotetaan hissikorin pystysuuntaisia kiihtyvyysarvoja kiihtyvyysanturilta ja tunnistetaan hissikoriin saapuvat ja/tai
hissikorista lahtevat matkustajat kiihtyvyysanturin pystysuuntaisten kiihtyvyysmittausten perusteelia.

Foreliggande uppfinning presenterar ett férfarande, en anordning, ett datorprogram och ett system for detektering av hisspassage-
rare. | férfarandet mottas varden pé hisskorgens vertikala acceleration av en accelerationsgivare och de passagerare som stiger in
i ochveller ut ur hisskorgen detekteras med hjélp av accelerationsgivarens matning av den vertikala accelerationen.
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HISSIJARJESTELMA
KEKSINNON ALA

Esilld oleva keksinté liittyy hissijadrjestelmiin. Eri-
tyisesti esilld olevan keksinnén kohteena on menetel-
mi, laite, tietokoneohjelma ja jidrjestelmd hissikoriin
astuvien ja siitd poistuvien matkustajien tunnistami-
seksi.

KEKSINNON TAUSTA

Rakennuksissa olevien hissijdrjestelmien tehokkaan kay-
tdn kannalta on oleellista tietdd matkustajavirrat ra-
kennuksen sisdlld ja kuinka paljon matkustajia on his-
sikoreissa erilaisissa kéyttdtilanteissa. Erityisesti
tieto hissikoreihin saapuvista Jja mniistd poistuvista
matkustajista kullakin kerrostasolla antaa yksityiskoh-
taista tietoa rakennusten matkustajavirroista, joista
voidaan laatia mm. tilastoja hissijédrjestelmien kdyton
arvioimiseksi ja tehostamiseksi. Tilastojen avulla
voidaan my6s arvioida hissijédrjestelmien huoltotarvet-
ta ja laatia ennusteita palveltavien matkustajien mia-
ristd. Ajantasaista tietoa hissikoreissa olevista mat-
kustajamddristd voidaan puolestaan hyddyntdd eri kayt-
toétilanteissa, kuten esimerkiksi hissin kayttdkeskey-
tyksissd. Saavutettavien etujen johdosta matkustaja-
virtojen mittaustarve tulee usein ajankohtaiseksi mo-
dernisoitaessa vanhoja hissijédrjestelmid ja/tai asen-
nettaessa hissijdrjestelmdédn kunnonvalvontajédrjestel-
mé, jonka yhteyteen matkustajaliikenteen tarkkailu ha-
lutaan integroida.

Hissimatkustajien siirtyminen hissikoriin ja hissiko-
rista ulos on tunnetussa tekniikassa middritetty kaytta-
en ovivalokennoja ihmisten liikkeen havaitsemiseen tai
mittaamalla hissikorin kuormitusta ns. korivaa’an avul-

la esimerkiksi hissin pysdhdyksen aikana. Valokennon
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erottelukyky on kuitenkin rajoitettu ruuhkatilanteissa,
erityisesti jos ovissa on samanaikaisesti liikennett&
molempiin suuntiin. Kuormitustietoja kéytettdessd on
mitattu hisgsin kuorma pysdhtymishetkelld, liikkeelle-
ldhtéhetkelld ja pienin kuorma niiden vdlisend aikana.
Nadistd tuloksista on laskettu keskimi&rdistd matkusta-
jan painoa hyvdksikdyttéen sisddn- ja ulosastuvien
matkustajien lukumd&drd. Menetelmidssd oletetaan siten,
ettd kaikki ulosldhtevat henkildt tulevat korista ennen
kuin sis&dnmenevdt henkildt astuvat koriin, mikid ei ai-
na vastaa todellista tilannetta. Ep&tarkkuutta aihe-
uttaa myés todellisten henkiléiden painon poikkeamat
normioidun hissimatkustajan painosta.

Erds tunnetun tekniikan mukainen ratkaisu on esitetty
patenttihakemuksessa EP(0528188, jossa matkustajien ko-
riin saapuminen ja poistuminen tunnistetaan korivaa-
kasignaalissa tapahtuvista muutoksista. Menetelmi pa-
rantaa edelld esitettyd korivaakasignaaliin perustuvaa
menetelmdd mutta on kuitenkin epédtarkka sjohtuen vaa-
kasignaalin epdtarkkuudesta ja korivaa’an taajuusvas-
teen rajallisuudesta. Erityisesti ratkaisu on vaikea
toteuttaa hissejd modernisoitaessa, koska kytkeytyminen
vaakasignaaliin voi olla hankalaa taikka korivaaka

puuttuu kokonaan hissikorista.

Kiihtyvyysanturia voidaan k&dytt&& hissijdrjestelmissi
monenlaisiin mittauksiin. Esimerkiksi hissikorin kiih-
tyvyyttd voidaan monitoroida kiihtyvyysanturilla. An-
turin antamista mittauksista voidaan kiihtyvyyden 1i-
sdksi laskea esimerkiksi hissin paikka hissikuilussa
ja hissin pys&htymistarkkuus kerroksittain. Kaiken
kaikkiaan kiihtyvyysanturin mittaustuloksista saadaan
muodostettua hyvin kattava kuva koko hissin toiminnas-
ta. Erds mahdollinen kiihtyvyysanturin sovellus hissi-
jdrjestelmien yhteydessd on tunnistaa matkustajien



10

15

20

25

30

118639

saapuminen/poistuminen hissikoriin/hissikorista hissi-

koriin kiinnitetyn kiihtyvyysanturin avulla.

Kiihtyvyysmittaus sindlldén ei tavallisesti riit&d sig-
naalinkdsittelyn pohjalle, vaan sitd joudutaan yleensa
integroimaan tarkempien tulosten selvittdmiseksi. T&al-
16in térmatddn védistdmdttd anturin asentovirheisté
johtuviin ns. bias-ongelmiin (poikkeamiin) . Bias-
ongelmat johtuvat muun muassa siitd, ettd kiihty-
vyysanturi ei kéytédnnéssd ole koskaan téysin suorassa
mitattavaan liikesuuntaan ndhden. Lis&dksi mik&li kiih-
tyvyysanturi on asennettu hissin katolle, se kalliste-
lee dynaamisesti korin mukana korin kuormauksen muut-
tuessa. Kuva 1 havainnollistaa erdstd tdllaista tilan-

netta.

Kuvassa 1 hissi seisoo kerroksessa matkustajien pois-
tuessa ja saapuessa koriin., Kuvan 1 kédyristd vylempi
esittdd tilannetta, jossa kiihtyvyys integroidaan sel-
laisenaan nopeudeksi v(t) ja nopeus puolestaan asemak-

si x(t).

(1) =v, + [a(t)dt = ia(k)m
T k=1

(1)

T N
() = x, + j ()dt = ) v(k)At

missd ve=0, x0=0, To=hetki, jolloin ovi on auki ja mat-
kustajat pédédsevidt kulkemaan ja T on ajanhetki jolloin
oven sulkeutumisvaihe kdynnistyy, At on diskretointi-

vali (nédytteenottovdli) ja N on ndytteiden lukumdidri.

Kuten kuvasta 1 n&dhdddn, korin kallistelusta johtuva
virhe kumuloituu integroinnissa, Jjolloin nopeus ja

asema “"karkaavat” hallitsemattomasti. Tilannetta voi-
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daan yrittdd parantaa silld tosiasialla, ettd korin

nopeus lastausjakson alussa ja lopussa on nolla:

5(t) = ja(t)dt ~ ia(k)At

T
__#D)-0
N

r . 2)
W(0) = [(a(0) - @,)dt = 3 (a(k) -, )At
T, k=1

T

x() = [v(e)dt = iv(k)At
k=1

T

Y114 integroidaan ensin mitattua kiihtyvyyttd nopeuden
v(t) laskemiseksi, nopeuden loppuvirheestd (integroin-

nin loppuehtona korin nopeus tédytyy olla nolla) laske-
taan kiihtyvyydelle keskimddrdinen virhe gq,. T&lla

termilld korjatusta kiihtyvyydestd integroidaan uudes-
taan nopeus v(f)ja lopuksi asema x(f). Kuvan 1 alemmasta
kdyrédstd ndhdiddn, ettd tilanne paranee hiukan, mutta
ei kuitenkaan riitt&dvasti. Matkustajien aikaansaamat
poikkeamat korin asemassa ovat yleensd suuruusluokkaa
satoja mikrometrejd ja suurimmillaankin millimetri-
luokkaa. Ruvan 1 alemmassa kdyrédssd laskettu korin
poikkeama on noin 50 mm. Kuvan 1 perusteella nidhd&in,
ettd matkustajien aiheuttamat poikkeamat korin asemas-
sa hukkuvat korin kallistelun aiheuttamiin virheisiin
ja matkustajien tunnistus luotettavasti ndin korjatus-
ta signaalista on hyvin ongelmallista.

KEKSINNON YHTEENVETO

Esilld olevan keksinntn tarkoituksena on esittdd uusi
menetelmd, laite, tietokoneohjelma ja jdrjestelméd his-
sikoriin astuvien Jja siitd poistuvien matkustajien

tunnistamiseksi.
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Keksinnén mukaiselle menetelmélle, tietokoneohjelmal-
le, laitteelle ja jarjestelmidlle on tunnusomaista se,
mitd on esitetty patenttivaatimuksen 1, 7, 9 ja 14
tunnusmerkkiosassa. Keksinnén muille sovellutusmuo-
doille on tunnusomaista se, mitd on esitetty muissa
patenttivaatimuksissa. Keksinnéllisid sovellusmuotoja
on mydés esilld témén hakemuksen selitysosassa piirus-
tuksissa. Hakemuksessa oleva keksinnéllinen sis&lts
voidaan md&ritelld myds toisin kuin jdljempénd olevig-
sa patenttivaatimuksissa tehdddn. Keksinnéllinen si-
s81td voi muodostua myds useammasta erillisestd kek-
sinndstd, erityisesti jos keksintdd tarkastellaan il-
maistujen tai implisiittisten osatehtdvien valossa tai
saavutettujen hydtyjen tai hydtyryhmien kannalta. Tal-
16in jotkut jiljempidnd olevien patenttivaatimuksien
sisdltédmét midritteet voivat olla erillisten keksin-
néllisten ajatusten kannalta tarpeettomia. Keksinnén
eri suoritusmuotojen piirteitd voi keksinndllisen pe-
rusajatuksen puitteissa soveltaa toisten suoritusmuo-
tojen yhteydessi.

Keksinndén ensimmdisen ndkdkohdan mukaan esitetddn me-
netelmd hissimatkustajien tunnistamiseksi. Menetelmis-
sd vastaanotetaan hissikorin pystysuuntaisia kiihty-
vyysarvoja kiihtyvyysanturilta ja tunnistetaan hissi-
koriin saapuvat ja/tai hissikorista l&htevidt matkusta-
jat kiihtyvyysanturin pystysuuntaisten kiihtyvyysmit-
tausten perusteella.

Erddssd keksinnén sovelluksessa lasketaan kiihty-
vyysanturin pystysuuntaisista kiihtyvyysmittauksista
hissikorin laskennallinen nopeus, esik&sitelldin las-
kennallista nopeutta saattamalla hissikorin nopeus
nollaksi muualla paitsi matkustajien lastaus- tai pur-
kutilanteessa ja tunnistetaan hissikoriin saapuvat
ja/tai hissikorista 1l&htevdt matkustajat esikdsitel-
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lystd nopeudesta lasketun hissikorin paikan perusteel-
la. Termilld ~saattamalla” tarkoitetaan t&ssd yhtey-
dessd sitd, ettd nopeus asetetaan nollaksi muualla
paitsi lastaus- tai purkutilanteessa, jonka jdlkeen
suoritetaan offsetin (biaksen) poisto kullekin lasta-
us- ja purkutilanteelle. Er&&dssd sovelluksessa kiyte-
tddn esikésittelyssd liikkumisindikaattoria, joka tun-
nistaa matkustajien lastaus- tai purkutilanteen korin
liikkeen vaihtelusta.

Er&éssd keksinnén sovelluksessa tunnistetaan hissiko-
riin saapuvat ja/tai hissikorista l&htevit matkustajat
esikésitellystd nopeudesta lasketun hissikorin paikan
perusteella korrelaatiomenetelmdllsd.

Erddsséd keksinnén sovelluksessa tunnistetaan hissiko-~
riin viimeisend saapuva tai siitd poistuva matkustaja
hissin valokennoviiveen mittaamiseksi.

Keksinnén toisen n&kékohdan mukaan esitetd&n tietoko-
neohjelma. Tietokoneohjelma on jlrjestetty suoritta-
maan menetelmivaatimuksissa 1 - 5 esitetyt menetelmi-
vaiheet. Er#dssd keksinndn sovelluksessa tietokoneoh-
jelma on tallennettu tietojenk&sittelylaitteella luet-

tavissa olevalle tallennusvidlineelle.

Keksinnén kolmannen ndkékohdan mukaan esitet&sn laite
hissimatkustajien tunnistamiseksi. Laite on jérjestet-
ty vastaanottamaan hissikorin pystysuuntaisia kiihty-
vyysarvoja kiihtyvyysanturilta ja tunnistamaan hissi-
koriin saapuvat ja/tai hissikorista lahtevit matkusta-
jat kiihtyvyysanturin pystysuuntaisten kiihtyvyysmit-
tausten perusteella.

Erddsséd keksinndén sovelluksessa laite on jdrjestetty
laskemaan kiihtyvyysanturin pystysuuntaisista kiihty-
vyysmittauksista hissikorin laskennallinen nopeus,
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esikédsittelemdén laskennallista nopeutta saattamalla
hissikorin nopeus nollaksi muualla paitsi matkustajien
lastaus- tai purkutilanteessa ja tunnistamaan hissiko-
riin saapuvat ja/tai hissikorista l&htevit matkustajat
esikédsitellystd nopeudesta lasketun hissikorin paikan
perusteella. Erd&dssd sovelluksessa laite on jdrjestet-
ty kédyttédmdédn esikésittelyssd liikkumisindikaattoria,
joka tunnistaa matkustajien lastaus- tai purkutilan-
teen korin liikkeen vaihtelusta. Er&&ssi sovelluksessa
saapuvat ja/tai hissikorista l&htevdt matkustajat tun-
nistetaan esikdsitellystd nopeudesta lasketun hissiko-
rin paikan perusteella korrelaatiomenetelmilli.

Erd&ssd keksinnén sovelluksessa laite on jérjestetty
tunnistamaan hissikoriin viimeisend saapuva tai siiti
poistuva matkustaja ja mittaamaan hissin valokennovii-
ve tunnistetun viimeisen matkustajan perusteella.

Erd&ssd keksinnén sovelluksessa laite kasittaa raja-
pinnan laitteen vyhdistdmiseksi erillisjdrjestelmiin,
joihin laite on jérjestetty vAlittam&&n tietoa matkus-
tajista.

Keksinndén neljdnnen nakdkohdan mukaan esitetddn Jér-
jestelmd hissimatkustajien tunnistamiseksi. Jérjestel -
mé k&sitt&4 hissikorin ja sen kiihtyvyyttd mittaavan
kiihtyvyysanturin. J&rjestelmi edelleen k&sittdd ana-
lysointivdlineet hissikorin pystysuuntaisten kiihty-
vyysarvojen vastaanottamiseksi kiihtyvyysanturilta ja
hissikoriin saapuvien ja/tai hissikorista l&htevien
matkustajien tunnistamiseksi kiihtyvyysanturin pys-
tysuuntaisten kiihtyvyysmittausten perusteella.

Erdéssé keksinnén sovelluksessa analysointivdlineet on
edelleen jérjestetty laskemaan kiihtyvyysanturin pys-
tysuuntaisista kiihtyvyysmittauksista hissikorin las-
kennallinen nopeus, esik&sittelemssn laskennallista
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nopeutta saattamalla hissikorin nopeus nollaksi muual-
la paitsi matkustajien lastaus~ tai purkutilanteessa,
ja tunnistamaan hissikoriin saapuvat ja/tai hissiko-
rista ldhtevdt matkustajat esikisitellystd nopeudesta
lasketun hissikorin paikan perusteella. Er&dissi sovel-
luksessa analysointivédlineet on edelleen jirjestetty
kdyttdmédn esikdsittelyssd liikkumisindikaattoria, fjo-
ka tunnistaa matkustajien lastaus- tai purkutilanteen
hissikorin liikkeen vaihtelusta. Er&&ssd keksinnén so-
velluksessa analysointivédlineet on jédrjestetty tunnis-
tamaan hissikoriin saapuvat ja/tai hissikorista léhte-
vat matkustajat esik&dsitellystd nopeudesta lasketun
hissikorin paikan perusteella korrelaatiomenetelm#lls.

Erdédss8 keksinnén sovelluksessa analysointivdlineet on
jédrjestetty tunnistamaan hissikoriin viimeisens saapu-
va tai siitd poistuva matkustaja, ja ettd jarjestelmi
edelleen késittdd médritysvdlineet hissin valokenno-
viiveen mittaamiseksi.

Esillé olevan keksinnén ansiosta pystysuuntaista kiih-
tyvyyttd tarkastelemalla voidaan tunnistaa hissikoris-
ta poistuva ja hissikoriin saapuva matkustaja. Lisdksi
keksinnén tuottamaa tietoa voidaan kdyttd& hissin
kunnonvalvontajirjestelmidssd ja hissin matkustajalii-
kenteen seurannassa sekd ennustamisessa. Keksinnén mu-
kainen ratkaisu on helposti asennettavissa niin uusiin
kuin jo kdytdéssd oleviin hisseihin.

KUVIOLUETTELO

Seuraavassa keksintéd selostetaan yksityiskohtaisesti
sovellusesimerkkien avulla, jossa:

kuva 1 esitt84 erdstd menetelmdd hissikorin kiihty-

vyyssignaalin virheiden kompensoimiseksi;
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kuvat 2a ja 2b esittdvdt hissikorin kiihtyvyyssignaa-
lin esiké&sittelyd paloittaisella bias-kompensonnilla;

kuva 3 esittdd paloittaisella bias-kompensoinnilla

laskettua hissikorin nopeutta ja paikkaa;

kuvissa 4, 5a, 5b, 6 esitetdén keksinndén mukainen me-
netelmd matkustajien tunnistamiseksi korrelaatiomene-

telmdllsd,; ja

kuvissa 7a ja 7b esitetddn erds keksinnén mukainen

jarjestelmd lohkokaaviona.

KEKSINNON YKSITYISKOHTAINEN KUVAUS

Kuvissa 2a ja 2b esitetddn erds keksinndn sovellus,
jossa kiihtyvyysanturin antamaa pystysuuntaista kiih-
tyvyyssignaalia kidsitellddn ja matkustajat tunniste-

taan késitellystd kiihtyvyyssignaalista.

Kuvissa 2a ja 2b esitetyssd keksinndén sovelluksessa
kiihtyvyyssignaalia esikdsitellddn paloittaisella bi-
as-kompensoinnilla.

Kuvan 2a ja 2b sovelluksessa nopeus on asetettu ole-
tusarvoisesti nollaksi koko tarkastelujaksossa hissin
seisoessa kerroksessa. Tamd tehdd&n kaikkialla muualla
paitsi niind ajanjaksoina, jolloin matkustaja poistuu,
saapuu tai liikkuu korissa. Tarkastelujakso on esimer-
kiksi aika siitd hetkestd kun hissikorin ovi on tdysin
avautunut hetkeen, jolloin oven sulkeutumisvaihe al-
kaa, mutta se voidaan mddritelld myds muuksi tarkoi-
tukseen sopivaksi ajanjaksoksi. Perusoletuksena on,
ettd kori on kaytdnndssd paikallaan muulloin kuin mat-
kustajien liikkuessa korissa sekd silld hetkelld, jol-
loin matkustaja saapuu tai poistuu korista. Toisin sa-

noen
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5(t) = (z(k,a(®)) 2 &) [ a(t)dt = (c(k,a(k)) 2 €)Y a(k)At
° 3)

x(t) = _T\’i(t)dt ~ iv(k)m
T, k=1

Y1lld olevassa kaavassa esiintyvd testifunktio 1(e)
(ns. liikkumisindikaattori), jonka teht&dvidnid on tutkia
korin 1liike, voidaan toteuttaa esimerkiksi liukuvalla
varianssilla ja sopivalla aikaikkunan pituudella we.

W= round(ﬂ)
2As

_ 1 k+W -1 4

TR @
1 k+W -1

r(k,a() == 3 (a, -y’

i=k-W

Kynnysarvo § voidaan méddrittd4 automaattisesti tarkas-
telujaksona mitattuun data-aineistoon perustuen jér-
jestamdlld testifunktion t(k,a(k)) arvot suuruusjir-
jestykseen ja valitsemalla kynnysarvoksi esimerkiksi

2 . .
ndyte fzr(—é-N,a(k)). Tdlld tavoin kynnysarvon valinta

saadaan immuuniksi yksittdisten arvojen vaihtelulle.

Ruvassa 2a on esitetty kaavalla (4) kiihtyvyydestd
laskettu testifunktion arvot aikaikkunan w. ollessa
0.5s. Nuolet viitteelld 100 kuvaavat kiihtyvyyskdyrén
tapahtumia, joissa testifunktio tunnistaa liikettd ko-
rissa. Katkoviiva kuvan 2a alemmassa osassa esitt&i
testifunktion kynnysarvoa ¢. Muilla alueilla nopeus
saatetaan nollaan kaavan (3) mukaisesti. Vertaamalla
kuvia 1, 2a ja 2b havaitaan, ettd nopeus pysyy jo pa-
remmin hallinnassa, mutta kertyvd poikkeama vaivaa
edelleenkin. Esimerkiksi hetkelld 133.8 sekuntia (nuo-
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1li 102 kuvassa 2b) korilla on laskennallista nopeutta
~0.003 m/s, vaikka liikkumisindikaattori kertookin ko-

rin seuraavassa hetkessd olevan paikallaan.

Kaavan (2) soveltamista voidaan laajentaa koskemaan
jokaista kuvassa 2a nuolella 100 esitettyd aluetta.
Toisin sanoen, koska liikkumisindikaattori 1t(s) ker-
too, milloin korin liike alkaa ja loppuu, voidaan kaa-
vaa (2) soveltaa paloittain jokaiseen t#dllaiseen alu-
eeseen erikseen. Vaikka kori lastauksen ja purkamisen
aikana kallisteleekin eri puolille, kallistelun aihe-
uttamat bias-termit voidaan kompensoida pois paloit-
tain kaavan (2) avulla siten, ettd Ty on se hetki,
jolloin liikkumisindikaattori 7t(e) ilmoittaa liikkeen
alkaneen ja T on se hetki, jolloin vastaavasti korin
liike on lakannut.

Kuvassa 3 on esitetty tdllid periaatteella, "paloittai-
sella bias-kompensoinnilla”, laskettu korin nopeus ja
agema lastaustilanteen aikana. Nyt bias-virheet (poik-
keamat) ovat hallinnassa ja matkustajien aiheuttamat
askelmaiset poikkeamat ndkyvdt selkedsti korin asemas-
sa. Kori on liikkunut alkutilanteen paikasta yl&s- ja
alaspdin alle 1 mm; noin 900 pm yléspdin, kun matkus-
taja poistuu ja noin 700 um alaspdin, kun matkustaja
astuu koriin. Kiihtyvyysanturina voidaan k&yttd&d ta-
vanomaista MEMS-kiihtyvyysanturia (Micro-Electro-
Mechanical Systems) tai mitd tahansa muuta anturia,
jolla voidaan mitata kiihtyvyytt4.

Matkustajien tunnistuksen kannalta korin nopeus on pa-
rempi signaalina kuin mitattu kiihtyvyys. Vastaavasti
korin asema on parempi signaalina kuin nopeus. Syynia
tdhdn on se, ettd nopeus on kerran integroitu ja paik-
ka kahteen kertaan kiihtyvyydestd integroitu suure.
Suodatinteknologian termein paikka kiihtyvyydestd in-
tegroituna vastaa 2. asteen alipaéstésuodinta( Alkupe~
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riisessd kiihtyvyyssignaalissa esiintyvdt vérdhtelyt
ja kohina tasoittuvat tehokkaasti ja todellinen, he-
rétteen synnyttdmd siirtymd “kertyy” ensin nopeuteen
ja sitten paikkaan. Integroinnin wvaikutus ndkyy sel-
védsti, kun verrataan kuvan 2a ylintd ké&yrdd (kiihty-
vyyttd) Jja kuvan 3 nopeutta ja asemaa. Kun bias-
virheet (poikkeamat) on ensin kompensoitu Xkorin ase-
masta, voidaan helposti ndhd& matkustajien poistumiset
ja saapumiset. Matkustajien tunnistus siis edullisesti

perustuu korin asemaa kuvaavaan signaaliin.

Kuvissa 4, 5ba, 5b ja 6 esitetd8n erds esilld olevan
keksinnén mukainen menetelmd matkustajien tunnistami-
seksi. Matkustajat tunnistetaan korrelaatiomenetelmédl-
14.

Ensimmidisessd vaiheessa etsitddn askelmaiset muutokset
korin asemassa. Taémd tehdd8n esimerkiksi liukuvalla

varianssilla kaavojen (3) mukaisesti, jolloin

W= round(i]
2At

1 k+W -1

= A (%)

rx<k,x(k))=% S (x, - %)

i=k-W

missd x(k) on korin asema ndytteenottohetkelld k. Ik-
kunan leveytend voidaan kéyttdd tdssdkin aiemmin esi-
tettyd 0,5 s aikaikkunaa. Liukuva varianssi muodostaa
pydredn huipun korin askelmaisten muutosten kohdalle

kuvan 4 mukaisesti.

Huippuja on mahdollista yrittdd tunnistaa niiden amp-
litudista. Luotettavampaan tulokseen kuitenkin pdéds-
td4n, kun tunnistus tehdddn esimerkiksi korrelaation

avulla. T&ssd esimerkissd testifunktioksi otetaan hui-
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pun muotoinen funktio ja sitd liu‘utetaan piste pis-
teeltd pitkin 1.(k) kéyrda (liukuva korrelaatio), jol-
loin saadaan uusi kdyrd kuvaamaan testifunktion vas-
taavuutta testattavaan kadyrddn jokaisen pisteen ympé-
ristdssd.

cvar(TF, X)
stdev(TF)- stdev(X)’
R(k) =1 (6)
0,kun R(k) < 0v stdev(X) < 0.1

missd TF on m-pituinen (m pariton) wvektori sisdltéden
ndytteet testifunktiosta, X on vektorista x otettu
alivektori siten, ettd ndyte x(k) on keskimmidinen m-

pituisessa alivektorissa X.

Kuvissa 5a ja 5b on esitetty kaavalla 6 laskettu liu-
kuva korrelaatio R(k) testifunktion TF ja korin aseman
livkuvan wvarianssin 1, v&lilld. Kuvassa 5a on myds
piirrettynd testifunktio TF ajanhetkelld 129.5s ja té&-
td vastaava korrelaation arvo 0. Kuvassa 5b on piir-
rettynd testifunktio TF ajanhetkelld 130.45s ja t&téa

vastaava korrelaation arvo 1.

Koska korrelaatio tutkii kahden eri funktion vastaa-
vuutta eikd siihen wvaikuta funktioiden keskindinen
suuruus, korrelaatiofunktiolla R(k) voidaan luotetta-
vasti tunnistaa saapuva ja poistuva matkustaja. Funk-
tion R(k) huiput edustavat tapahtumien ajankohtaa. Ta-
pahtuman luonne voidaan selvittdd luotettavasti korin
asemasta tutkimalla, kumpaan suuntaan kori on siirty-
nyt tunnistetun huipun ympédristésséd. Jos kori on nous-
sut yléspdin, matkustaja on poistunut korista. Vastaa-
vasti, jos korin on painunut alaspdin, matkustaja on
saapunut koriin. Kuvaan 6 on koottu saadut lopputulok-

set, kun matkustaja poistuu ja astuu koriin kaksi eri
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kertaa saman pysdhdyksen aikana; ajanhetkilld 125.3 s
(ulos), 127.6 s (sisddn), 130.5 s (ulos) ja 132.9 s
(sis&dén). Ajanhetken 132.9s jdlkeinen tapahtuma (toi-
sin sanoen, korin valuminen alaspdin) johtuu kédvelysté
korin sis&lld, joka "tdrisyttdd” koria alaspdin.

Kaiken kaikkiaan, matkustajien tunnistus voidaan tehdi
monella eri tavalla. Esimerkiksi patentissa US
5,518,086 (Tyni) kuvataan neuroverkkoja kédyttdvd mene-
telmd matkustajien tunnistamiseksi korin vaakasignaa-
lista. Vaakasignaali, joko lattia- tai yldpalkkivaaka,
vastaa luonteeltaan téssd esitettyd korin asemasignaa-
lia. N&in ollen edelld mainitussa patentissa esitettyéd
menetelmdd voidaan k&dyttdd suoraan nyt esitettyyn ko-
rin asematietoon.

Saatua tietoa matkustajista voidaan kdyttdd yhdessa
kunnonvalvontajédrjestelmdn muiden tietojen kanssa ja
muodostaa kerroskohtaiset liikennetilastot kyseisen
hissin osalta. Siirt&m#llad hissikohtaiset tilastot
huoltokeskukseen, samassa ryhmdssd palvelevien hissien
tiedot voidaan vhdistd4 ja muodostaa ryhmdn liikenne-
tilastot. Tiedot voidaan v4littdd myds hissiryhmién oh-

jausjédrjestelmille, jolloin Thissiryhmd& ohjaus voi
adaptoitua vallitsevaan ja/tai ennustettuun liikenne-
tilanteeseen hissiryhmin palvelun tehostamiseksi.

Esilld olevassa keksinndssid esitettyd ratkaisua voi-
daan kdytt&d8 niin uusissa kuin olemassa olevissa his-
seissd ja myds kenen valmistajan tahansa valmistamissa
hisseissd. Liikennetietoa eri kerroksissa ja liikenne-
karttoja voidaan tarjota esimerkiksi lisdarvopalveluna
térkeille asiakkaille. Rakennusten matkustajavirtojen
seuranta ja ohjailu esimerkiksi ostoskeskuksissa saa
hytédyllistd tietoa matkustajamddristé.
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Esilld olevassa keksinndssd esitettyd ratkaisua kédyte-
tdén erddssd sovelluksessa kunnonvalvonnassa, nimit-
tdin, valokennoviiveen mittaamisessa. HissijArjestel-
méssd mitataan ja seurataan monia hissin toimintasyk-
liin kuuluvia aikajaksoja, esimerkiksi ajoaika, 1&ht&-
viive, ajosykliaika, oven aukioloaika, oven kiinniolo-
aika jne. Valokennoviive midritellddn ajaksi hetkestd
viimeisen ovivalokennolla tunnistetun matkustajan j&l-
keen hetkeen, kun hissin ovet ldhtevdt sulkeutumaan.
Perustuen keksinndén mukaiseen ratkaisuun matkustajien
tunnistamiseksi, kunnonvalvontajédrjestelmd voi nyt
seurata ja valvoa valokennoviiveen kayttéytymisti
(tieto oven avautumisesta/sulkeutumisesta saadaan esi-
merkiksi kunnonvalvontajérjestelmistd taikka suoraan
hissikorin ovioperaattorilta). Valokennoviive on erés
matkustajien turvallisuuteen, matkustusmukavuuteen ja
hissin suorituskykyyn vaikuttavia asioita. Valokennon
toimimattomuus pystytddn havaitsemaan nopeasti ja luo-
tettavasti esimerkiksi seuraavasti: jos ovi ei tee uu-
delleenavausta, vaikka kiihtyvyysanturilla tunnistettu
matkustaja on kulkenut sulkeutuvan oven véalistd, voi-
daan tulkita valokennossa olevan mahdollinen vika. Li-
séksi pdédstddn seuraamaan hissin ohjauksen toimintaa,
toisin sanoen, muuttaako ohjaus valokennoviivettd esi-
merkiksi ruuhkatilanteissa ja sisd&8ntulokerroksissa.
Ylipd&téddn keksinnén mukaista ratkaisua voidaan kayt-
tdd kunnonvalvontajédrjestelmien vhteydessd useiden
hissin toimintaa ja kdyttdastetta indikoivien paramet-
rein mittaamiseen esimerkiksi arvioitaessa jo kidytossi

olevan hissin modernisointitarvetta.

Edelleen, er&ddsséd keksinnén sovelluksessa suoritetaan
automaattinen hé&tdpuhelu palvelukeskukseen, jos hissi
pysdhtyy kerrosten védliin ja hissikorissa on matkusta-
ja tal matkustajia. Hissin kunnonvalvontajérjestelmi
tietdd hissikorin metripaikan kuilussa, samoin se tie-
tdd ovialueet ja milloin on pysdhdytty ovialueiden
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{(=kerrosten) vdlille. Lisdksl kunnonvalvontajdrjestel-
mi pystyy tunnistamaan, perustuen korin kiihtyvyyssig-
naaliin, pysdhdyksen luonteen; se pystyy erottamaan
hdtdpysédhdyksen normaalista pysdhdyksestd. T&ssid so-
velluksessa kunnonvalvontajérjestelmd voi tarvittaessa
aktivoida hé&tdpuhelun palvelukeskukseen mik&li ndytt&d
siltd, ettd hissi ei pédse omin avuin liikkeelle. Sa-
malla j&rjestelmd voi toimittaa teknisid tietoja ta-
pahtumasta, kuten arvioitu matkustajien lukumiddrd ko-
rissa, minkd kerrosten vé&lissd hissi on, pysdhdystapa

(h&td/normaali) jne.

Kuvassa 7a esitetddn erds edullinen esimerkki keksin-
nén mukaisesta jarjestelmdstd. Kuvan 7a jérjestelmid
k&sittd4 hissikorin 708, joka on pysdhtynyt kerrokseen
704. Hissikorissa on ennestddn kaksi matkustajaa. Ker-
roksesta 704 hissikoriin 708 on astumassa kolmas mat-
kustaja 710. Kun matkustaja 710 astuu hissikoriin 708,
higsikoriin 708 kiinnitetty kiihtyvyysanturi 700 re-
kisterdi  hissikorin 708 pystysuuntaisen 1liikkeen.
Kiihtyvyysanturin 700 mittaukset valitetddn proses-
sointivksikdlle 702 vyhteyttd 706 pitkin. Yhteys 706
voli olla langaton tai langallinen yhteys. On my®s il-
meistd (kuvasta 7a poiketen), ettd higsikorin 708 vyh-
teydessd voi olla laite, joka kerdd kiihtyvyysanturin
700 kerdidmit mittaustulokset, ja laite lahettdd tulok-
set prosessointiyksikdélle 702. Prosessointiyksikén 702

toimintaa on kuvattu tarkemmin kuvien 2-6 yhteydesséi.

Erddssda kuvan 7a sovelluksessa prosessointiyksikkd 702
esittdd osaa laajemmasta valvonta- ja/tai kunnonval-
vontajédrjestelmidstd, joka on toteutettu hissijérjes-
telmddn jo sen rakennusvaiheessa. Kuvassa 7b esitetdin
erds toinen keksinnén mukainen ratkaisu toteuttaa mat-
kustajien seuranta. Kuvassa 7b esitetyssd sovellukses-
sa seuranta toteutetaan erillisend ratkaisuna esimer-

kiksi wvasta rakennusvaiheen jé&lkeen. T&1ll6in proses-
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sointiyksikkédn 702 on voitu jarjestdd vksi tai use-
ampi rajapinta 714, jonka kautta tietoa saadaan ulos
prosessointiyksikdstd 702 esimerkiksi valvontajérjes-
telmd&n 712, huolto-/palvelukeskuksen etédjérjestel-
mddn, hissin ja/tai hissiryhmdn ohjausjdrjestelmésn
taikka mihin tahansa vastaavaan erillisjdrjestelmiin.
Rajapinnan kautta prosessointiyksikélle 702 voidaan
myds vélittaa tietoa, kuten esimerkiksi tietoa ovien
avauﬁamisestgysulkeutumisesta. Varsinainen kiihty-
vyysanturilta saatujen tulosten analysointi voidaan
suorittaa sopivaan muistiin tallennetulla tietokoneoh-
jelmalla, joka on tietojenkdsittelylaitteessa ajettuna
jérjestetty suorittamaan keksinndssd esitetyt ana-

lysointivaiheet.

Keksint6d ei rajata pelkéstédidn edelld esitettyjd so-
vellusesimerkkejd koskevaksi, wvaan monet muunnokset
ovat mahdollisia pysyttédessd patenttivaatimusten mé&-
rittelemdn keksinndllisen ajatuksen puitteissa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Menetelmd hissimatkustajien tunnistamisek-
si, tunnettu siitd, ettd menetelmid k&sittdid vaiheet:
vastaanotetaan hissikorin pystysuuntaisia kiihty-
vyysarvoja kiihtyvyysanturilta; ja
tunnistetaan hissikoriin saapuvat ja/tai hissiko-
rista l&htevdt matkustajat kiihtyvyysanturin pys-
tysuuntaisten kiihtyvyysmittausten perusteella.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd tunnistusvaihe edelleen késittda
vaiheet:

lasketaan kiihtyvyysanturin pystysuuntaisista
kiihtyvyysmittauksista hissikorin laskennallinen nope-
us;

esikédsitell&dsn laskennallista nopeutta saattamalla
hissikorin nopeus nollaksi muualla paitsi matkustajien
lastaus- tai purkutilanteessa; ja

tunnistetaan hissikoriin saapuvat ja/tai hissiko-
rista l&htevit matkustajat esikédsitellystd nopeudesta
lasketun hissikorin paikan perusteella.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen menetelms,
tunnettu siitd, etthd esikidsittelyvaiheessa:

kdytetddn esikdsittelyssd liikkumisindikaattoria,
joka tunnistaa matkustajien lastaus- tai purkutilan-
teen korin liikkeen vaihtelusta.

4. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 1 -
3 mukainen menetelmd, tunnettu siitd, ettd tunnistus-
vaiheessa:

tunnistetaan hissikoriin saapuvat ja/tai hissiko-
rista l&htevét matkustajat esikdsitellystd nopeudesta
lasketun hissikorin paikan perusteella korrelaatiome-
netelmdlls.

5. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen pa-
tenttivaatimuksen 1 - 4 mukainen menetelmd, tunnettu
siitd, ett&:

tunnistetaan hissikoriin viimeisena saapuva tai
siitd poistuva matkustaja; ja



10

15

20

25

30

35

o 118639

mitataan hissin valokennoviive tunnistetun viimei-
sen matkustajan perusteella.

6. Tietokoneohjelma, tunnettu siitd, ettd se
on jarjestetty suorittamaan menetelmivaatimuksissa 1 -
5 esitetyt menetelmdvaiheet.

' 7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen tietoko-
neohjelma, tunnettu siitd, ettd tietokoneohjelma on
tallennettu tietojenkdsittelylaitteella luettavissa
olevalle tallennusvélineelle.

8. Laite hissimatkustajien tunnistamiseksi,
tunnettu siitd, ettd laite on jirjestetty vastaanotta-
maan hissikorin (708) pystysuuntaisia kiihtyvyysarvoja
kiihtyvyysanturilta (700) ja tunnistamaan hissikoriin
(708) saapuvat ja/tai hissikorista (708) l&htevidt mat-
kustajat kiihtyvyysanturin (700) pystysuuntaisten
kiihtyvyysmittausten perusteella.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laite, tun-
nettu giitd, ettd laite on jirjestetty:

laskemaan kiihtyvyysanturin (700) pystysuuntaisis-
ta kiihtyvyysmittauksista hissikorin (708) laskennal-
linen nopeus;

esikésittelemddn laskennallista nopeutta saatta-
malla hissikorin (708) nopeus nollaksi muualla paitsi
matkustajien lastaus- tai purkutilanteessa; ja

tunnistamaan hissikoriin (708) saapuvat ja/tai
hissikorista (708) lihtevdt matkustajat esikisitellys-
td nopeudesta lasketun hissikorin paikan perusteella.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laite,
tunnettu siitd, ettd laite on jérjestetty kayttimiin
esikdsittelyssd liikkumisindikaattoria, joka tunnistaa
matkustajien lastaus- tai purkutilanteen hissikorin
(708) 1liikkeen perusteella.

11. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 8
- 10 mukainen laite, tunnettu siitd, ettd laite on
jérjestetty tunnistamaan hissikoriin (708) saapuvat
ja/tai hissikorista (708) l&htevdt matkustajat esika-
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sitellystd nopeudesta lasketun hissikorin (708) paikan
perusteella korrelaatiomenetelmdlls.
12. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 8
- 11 mukainen laite, tunnettu siitd, ettad laite on
jdrjestetty tunnistamaan hissikoriin (708) viimeisens
saapuva tai siitd poistuva matkustaja ja mittaamaan
valokennoviive tunnistetun viimeisen matkustajan pe-
rusteella.
13. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 8
- 12 mukainen laite, tunnettu siit#d, ett& laite kisit-
tdd ainakin yhden rajapinnan (714) laitteen vyhdistami~
seksi yhteen tai useampaan erillisjérjestelmidn; Jja
laite on jérjestetty vdlittémidn tietoa matkustajista
ainakin yhteen mainittuun erillisj&drjestelmién.
14. Jédrjestelmd hissimatkustajien tunnistami-
seksi, joka jérjestelmsd kdsittas:
hissikorin (708); ja
hissikorin (708) kiihtyvyyttd mittaavan kiihty-
vyysanturin (700);
tunnettu siitd, ettd Jjarjestelmi ka&sittdsd ana-
lysointivdlineet (702) hissikorin (708) pystysuuntais-
ten kiihtyvyysarvojen vastaanottamiseksi kiihtyvyysan-
turilta (700) ja hissikoriin (708) saapuvien ja/tai
hissikorista (708) lihtevien matkustajien tunnistami-
seksi kiihtyvyysanturin (700) pystysuuntaisten kiihty-
vyysmittausten perusteella.
15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen jérjes-
telmd, tunnettu siitd, ettd analysointivélineet (702)
on edelleen jédrjestetty:
laskemaan kiihtyvyysanturin (700) pystysuuntaisis-
ta kiihtyvyysmittauksista hissikorin (708) laskennal-
linen nopeus;
esikédsittelemidsn laskennallista nopeutta saatta-
malla hissikorin (708) nopeus nollaksi muualla paitsi
matkustajien lastaus- tai purkutilanteessa; ja
tunnistamaan hissikoriin (708) saapuvat ja/tai
hissikorista (708) l&htevat matkustajat esikdsitellys-
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td nopeudesta lasketun hissikorin (708) paikan perus-
teella,

l6. Patenttivaatimuksen 15 mukainen jarjes-~
telmd, tunnettu siitd, ettd analysointivdlineet (702)
on edelleen jédrjestetty kayttédmddn esikdsittelyssid
liikkumisindikaattoria, joka tunnistaa matkustajien
lastaus- tai purkutilanteen hissikorin (708) liikkeen
vaihtelusta.

17. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 14
- 16 mukainen jérjestelmi, tunnettu siit#, ettd ana-
lysointivédlineet (702) on jé4rjestetty tunnistamaan
hissikoriin (708) saapuvat ja/tai hissikorista (708)
léhtevdt matkustajat esik&sitellystd nopeudesta laske-
tun hissikorin (708) paikan perusteella korrelaatiome-
netelmdllés.

18. Jonkin aikaisemman patenttivaatimuksen 14
- 17 mukainen jérjestelmi, tunnettu siitd, ettd ana-
lysointivélineet (702) on jirjestetty tunnistamaan
hissikoriin (708) viimeisend saapuva tai siitd poistu-
va matkustaja ja ettd jarjestelmd edelleen kasittas
middritysvédlineet (702) hissin (708) ovien valokenno-
viiveen mittaamiseksi tunnistetun viimeisen matkusta-

jan perusteella.
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1. Forfarande for detektering av hisspassagerare, kiinmetecknat av, att
forfarandet omfattar stegen:

- av en accelerationsgivare mottas virden p& hisskorgens vertikala
acceleration; och

- de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen detekteras med
hjilp av accelerationsgivarens mitning av den vertikala accelerationen.

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kiinnetecknat av, att detekteringssteget
ytterligare omfattar steget:

- ur accelerationsgivarens mitning av de vertikala accelerationerna berdknas
hisskorgens kalkylerade hastighet;

- den kalkylerade hastigheten forbehandlas genom att hisskorgens hastighet
sittes lika med noll utom vid pé- eller avstigning av passagerare; och

- de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen detekteras med
hjilp av hisskorgens ur den forbehandlade hastigheten beriknade ldge.

3. Forfarande enligt patentkrav 2, kénnetecknat av, att i
forbehandlingssteget:

- anvinds vid forbehandlingen en rérelseindikator som detekterar pi- och
avstigande passagerare pa grundval av variationen i hisskorgens rérelse.

4, Forfarande enligt nagot av patentkraven 1-3, kiinnetecknat av, att i
detekteringssteget:

- detekteras de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen med
hjilp av hisskorgens ur den fOrbehandlade hastigheten med ett
korrelationsforfarande beriknade lige.

5.  Forfarande enligt nigot av patentkraven 1-4, kiinnetecknat av, att:
- den passagerare som sist stiger in i eller ut ur hisskorgen detekteras; och

- hissens fotocellsfordrojning méts med hjdlp av den sista detekterade
passageraren.

6. Datorprogram, kiinnetecknat av, att det & utfort att exekvera de i
forfarandekraven 1-5 beskrivna stegen i forfarandet.
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7. Datorprogram enligt patentkrav 6, kiinnetecknat av, att datorprogrammet
sr lagrat pad en lagringsutrustning som dr  ldsbar med en
databehandlingsanordning,.

8.  Anordning for detektering av hisspassagerare, kinnetecknad av, att
anordningen 4r utford att motta virden p& hisskorgens (708) vertikala
acceleration fran en accelerationsgivare (700) och detektera de passagerare som
stiger in i och/eller ut ur hisskorgen (708) pa grundval av accelerationsgivarens
(700) mitning den vertikala accelerationen.

9.  Anordning enligt patentkrav 8, kiinnetecknad av, att anordningen &r
utford:

- att ur accelerationsgivarens (700) mitning av de vertikala accelerationerna
beriikna hisskorgens (708) kalkylerade hastighet;

- att forbehandla den kalkylerade hastigheten genom att sitta hisskorgens
(708) hastighet lika med noll utom vid pa- eller avstigning av passagerare;
och

- att detektera de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen (708)
med hjilp av hisskorgens (708) ur den forbehandlade hastigheten berdknade

lige.

10. Anordning enligt patentkrav 9, kiinneteckmad av, att anordningen &r utford
att vid forbehandlingen anvinda en rorelseindikator som detekterar pa- och
avstigande passagerare pa grundval av hisskorgens (708) rrelse.

11. Anordning enligt patentkrav 8-10, kiinnetecknad av, att anordningen &r
utford att detektera de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen (708)
med hjalp av hisskorgens (708) ur den forbehandlade hastigheten med ett
korrelationsférfarande beriknade lage.

12. Anordning enligt patentkrav 8-11, kiinnetecknad av, att anordningen ir
utford att detektera den passagerare som sist stiger in i eller ut ur hisskorgen
(708) och mita hissens fotocellsfordrdjning med hjilp av den sista detekterade
passageraren.

13. Anordning enligt patentkrav 8-12, kiinneteckmad av, att anordningen
omfattar dtminstone ett grinssnitt (714) for anslutning av anordningen till ett eller
flera separata system; och anordningen #r utford att férmedla data om
passagerarna till stminstone ett av de separata systemen.

14. System for detektering av hisspassagerare, vilket system omfattar:
- en hisskorg (708); och

- en accelerationsgivare (700) som miiter hisskorgens (708) acceleration;
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Kiinnetecknat av, att systemet omfattar analyseringsutrustning (702) for
mottagning av virdena pi hisskorgens (708) vertikala acceleration frin
accelerationsgivaren (700) och for detektering av de passagerare som stiger in 1
och/eller ut ur hisskorgen (708) pd grundval av accelerationsgivarens (700)
mitning av den vertikala accelerationen.

15. System enligt patentkrav 14, kiinnetecknat av, att analyseringsutrustningen
(702) ytterligare &r utford:

- att ur accelerationsgivarens (700) mitning av de vertikala accelerationerna
berdkna hisskorgens (708) kalkylerade hastighet;

- att forbehandla den kalkylerade hastigheten genom att sitta hisskorgens
(708) hastighet lika med noll utom vid pé- eller avstigning av passagerare;
och

- att detektera de passagerare som stiger in i och/eller ut ur hisskorgen (708)
med hjilp av hisskorgens (708) ur den forbehandlade hastigheten beriknade

lige.

16. System enligt patentkrav 15, kiinnetecknat av, att analyseringsutrustningen
(702) ytterligare ar utford att vid forbehandlingen anvénda en rorelseindikator
som detekterar pa- och avstigande passagerare pd grundval av variationen i
hisskorgens (708) rorelse.

17. System enligt nagot av patentkraven 14-16, kiinnetecknat av, att
analyseringsutrustningen (702) r utford att detektera de passagerare som stiger in
i och/eller ut ur hisskorgen (708) med hjilp av hisskorgens (708) ur den
forbehandlade hastigheten med ett korrelationsforfarande berdknade lage.

18. System enligt ndgot av patentkraven 14-17, kiinnetecknat av, att
analyseringsutrustningen (702) &r utford att detektera den passagerare som sist
stiger in i eller ut ur hisskorgen och att systemet ytterligare omfattar
mitutrustning (702) for mitning av fotocellsfordrojningen hos hissens (708)
dorrar med hjilp av den sista detekterade passageraren.
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