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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　乗りかごと、ロープを介して前記乗りかごを昇降させるためのモータと、前記モータの
軸に取付けられたモータエンコーダと、前記乗りかごと連動して回転するガバナプーリと
、前記ガバナプーリ軸に取り付けられたガバナエンコーダと、前記モータを制御し前記乗
りかごを昇降させる制御装置と、前記乗りかごが端階に近づいていることを検出する端階
検出装置を備え、
　前記制御装置は前記乗りかごを非常停止後、前記乗りかごを第一の速度で一定距離昇降
させ、前記一定距離昇降させている間に前記端階検出装置により前記端階が検出され、前
記第一の速度が予め定めた速度より速い場合は、第二の速度に減速して昇降させ、
　前記一定距離昇降させている間に前記端階検出装置により前記端階が検出されなかった
場合、前記第一の速度より速い第三の速度で昇降させ、
　前記第三の速度に増速後に、前記端階検出装置が前記端階を検出すると、その際の速度
があらかじめ定めた速度を越えているかを判断し、前記あらかじめ定めた速度以上であっ
た場合、前記制御装置は強制減速指令を出すことを特徴とするエレベーター制御システム
。
【請求項２】
　請求項１に記載のエレベーター制御システムにおいて、
　遮蔽板を検出することによって、前記乗りかごの位置を検出する位置検出装置を更に備
え、
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　前記一定距離は、前記位置検出装置が、前記遮蔽板をある一定数検出することによって
距離を測ることを特徴とするエレベーター制御システム。
【請求項３】
　請求項１に記載のエレベーター制御システムにおいて、
　前記一定距離は、前記モータの軸に取付けられたモータエンコーダ又は前記ガバナプー
リ軸に取り付けられたガバナエンコーダから乗りかごの位置を検出して距離を測ることを
特徴とするエレベーター制御システム。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれかに記載のエレベーター制御システムにおいて、
　前記端階検出装置は、カムスイッチによって構成されることを特徴とするエレベーター
制御システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
エレベーター制御システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　エレベータが非常停止し、再起動可能となった場合に、走行再開された後は、迅速にか
ご位置を特定し、エレベータを正常復帰させることが望まれている。
【０００３】
　例えば、特許文献１には、エレベータが急行ゾーンにて非常停止し、エレベータが再起
動可能となった場合には、走行再開し、ガバナプーリ軸に取り付けられたエンコーダから
の情報と、昇降路に設置された位置検出用の遮蔽板から取得する情報により非常停止後の
かごの絶対位置を確定し、ドアゾーン外においてもエレベータを高速走行する技術が開示
されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１６－０６９１３３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　特許文献１には急行ゾーンに非常停止した後のエレベーター増速手段については記載さ
れているが、電源複電後に絶対位置を喪失したエレベーターを増速させる手段については
記載がない。
【０００６】
　そこで本発明の目的は、電源複電後に絶対位置を喪失したエレベーターが安全かつ早急
に最下階に到着するエレベーターシステムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上記課題を解決するため，本発明のエレベータ制御システムは、乗りかごと、ロープを
介して前記乗りかごを昇降させるためのモータと、前記モータの軸に取付けられたモータ
エンコーダと、前記乗りかごと連動して回転するガバナプーリと、前記ガバナプーリ軸に
取り付けられたガバナエンコーダと、前記モータを制御し前記乗りかごを昇降させる制御
装置と、前記乗りかごが端階に近づいていることを検出する端階検出装置を備え、前記制
御装置は前記乗りかごを非常停止後、前記乗りかごを第一の速度で一定距離昇降させ、前
記一定距離昇降させている間に前記端階検出装置により前記端階が検出され、前記第一の
速度が予め定めた速度より速い場合は、第二の速度に減速して昇降させ、前記一定距離昇
降させている間に前記端階検出装置により前記端階が検出されなかった場合、前記第一の
速度より速い第三の速度で昇降させ、前記第三の速度に増速後に、前記端階検出装置が前
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記端階を検出すると、その際の速度があらかじめ定めた速度を越えているかを判断し、前
記あらかじめ定めた速度以上であった場合、前記制御装置は強制減速指令を出すことを特
徴とする。
【発明の効果】
【０００８】
　以上、本発明によれば、エレベーターが電源複電後に絶対位置を喪失した場合において
も、安全かつ迅速に最下階まで昇降させることができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本実施形態に係わるエレベーターの全体構成図例である。
【図２】本実施形態に係わるシステム構成図例である。
【図３】本実施形態のフローチャート例である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　図１はエレベーターの全体構成図例である。エレベーターは制御盤２、モータ４、乗り
かご８を備え、三相交流電源１から供給される電力を、制御盤２内のエレベーター制御装
置３で制御し、モータ４に供給し、モータ４を駆動させる。そしてモータ４に連結された
シーブ５から主ロープ７を介して供給される駆動力によって図示しない昇降路内を乗りか
ご８と釣合い錘９が昇降するものである。シーブ５軸には、モータ４の回転方向や乗りか
ご８の位置を検出するモータＲ．Ｅ６（モータエンコーダー）が取り付けらている。
【００１１】
　乗りかご８にはガバナロープ１２が連結されており、ガバナロープ１２はガバナプーリ
１３にかけられている。これらは乗りかご８の昇降と同期して、乗りかご８に連結された
ガバナロープ１２が動き、ガバナプーリ１３を回転させる。ガバナプーリ１３の軸には、
ガバナプーリ１３の回転量によって乗りかご８の位置や速度を検出するガバナＲ．Ｅ１４
（ガバナエンコーダ）が取り付けられている。
【００１２】
　乗りかご８には、図示しない昇降路内に設置された、最上階、最下階、中間階で形状の
異なる遮蔽板１１を検出することによって、乗りかご８の絶対位置を検出する位置検出装
置１０が取り付けられている。また図示しない昇降路内の最下階付近には端階検出装置１
５が設けられており、最下部には乗りかご８が端階に突入した際に守るための緩衝器１６
が設置されている。
【００１３】
　図２は本実施形態に係わるシステム構成図例であり、絶対位置を喪失した乗りかご８が
最下階に向けて安全に走行するための動作を詳細に説明するための図である。乗りかご８
の絶対位置は位置検出装置１０とモータＲ．Ｅ６並びにガバナＲ．Ｅ１４のパルスカウン
ト数を基に、エレベーター制御装置３内の位置演算部１８にて演算される位置演算値によ
って把握している。制御盤２の電源が遮断されると、位置演算を行うことが出来ない為、
電源複電時に位置検出装置１０が最上階または最下階の遮蔽板１１を検出していない限り
、絶対位置を喪失したとエレベーター制御装置３が判断し、絶対位置を把握するため最下
階に向けて走行を開始する。この際、乗りかご８の速度を増速させつつ、緩衝器１６への
突入を防ぐ手段として、端階検出装置１５を用いる。端階検出装置１５が端階を検出した
際の速度をエレベーター制御装置３内の速度演算部１９にて演算し、速度演算値と記憶部
１７に記憶している速度設定値と比較部２０にて比較し、速度設定値以上であればエレベ
ーター制御装置３内の速度指令部２１がインバータ２２に強制減速指令を出し、乗りかご
８を最下階に着床させる。尚、端階検出装置とは、カムスイッチによって構成されるもの
としても良い。
【００１４】
　乗りかご８が端階検出装置１５よりも最下階寄りに停止している場合もあるため、制限
速度を例えば２段階設けて速度を制限しても良い。ここで制限速度は第一の速度に比べて
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速い速度である第三の速度を設定する。乗りかご８がある一定距離走行するまでは、制限
速度である第一の速度で走行し、ある一定距離走行した後制限速度である第三の速度に増
速させる。この際、ある一定距離は、位置検出装置１０が検出した遮蔽板１１枚数、また
はモータＲ．Ｅ６またはガバナＲ．Ｅ１４のパルスカウント数を基に、エレベーター制御
装置３内の位置演算部１８によって演算された位置演算値と、記憶部１７に記憶している
位置設定値を比較部２０にて比較し、その結果によって速度を制限する。
【００１５】
　図３に本実施形態のフローチャート例を示す。制御盤２の電源が遮断後複電されたかを
判断し(Ｓ１)、複電している場合は、位置検出装置１０が最上階または最下階の遮蔽板１
１を検出しているかを判断する(Ｓ２)。
【００１６】
　検出していない場合、絶対位置を喪失したとエレベーター制御装置３が判断し、最下階
に向けて制限速度を第一の速度として走行を開始する(Ｓ３)。端階検出装置１５が端階を
検出しない状態(Ｓ４)で、ある一定距離走行すると(Ｓ８)、制限速度を第三の速度に増速
(Ｓ９)する。その後端階検出装置１５が端階を検出すると(Ｓ４)、その際の速度が速度設
定値を越えているかを判断する(Ｓ５)。速度設定値以上であった場合、強制減速指令を出
し乗りかご８を最下階に着床させる(Ｓ６)。速度設定値以下であった場合、端階に正常に
着床し(Ｓ７)、エレベーターは正常復帰する(Ｓ１０)。すなわち、制御装置は乗りかごを
非常停止後、乗りかごを第一の速度で一定距離昇降させ、一定距離昇降させている間に端
階検出装置により端階が検出され、第一の速度が予め定めた速度より速い場合は、第二の
速度に減速して乗降させる。また、制御装置は、一定距離昇降させている間に端階検出装
置により端階が検出されなかった場合は、前記第一の速度より速い第三の速度で乗降させ
る。
【００１７】
　本発明は上記した実施例に限定されるものではなく、本発明を分かりやすく説明するた
めに詳細を説明したものである。必ずしも説明した全ての構成を備えるものに限定される
ものではなく、実施例の各構成、機能、処理手段等は、それらの一部または全部を説明し
たものである。例えば、ガバナＲ．Ｅはガバナプーリの軸へ取り付ける方式やガバナプー
リに押し当てる方式としても良い。また実施例の図では、説明を明瞭とするために１：１
ローピングのエレベーターを図示したが、２：１ローピングのエレベーターにも応用でき
る。
【符号の説明】
【００１８】
　１…三相交流電源、２…制御盤、３…エレベーター制御装置、４…モータ、５…シーブ
、６…モータＲ．Ｅ、７…主ロープ、８…乗りかご、９…釣合い錘、１０…位置検出装置
、１１…遮蔽板、１２…ガバナロープ、１３…ガバナプーリ、１４…ガバナＲ．Ｅ、１５
…端階検出装置、１６…緩衝器、１７…記憶部、１８…位置演算部、１９…速度演算部、
２０…比較部、２１…速度指令部、２２…インバータ
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