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DESCRIPCIÓN

Control de ascensor con respecto a los rellanos

La presente invención se refiere a un método de control de ascensor como se define en el preámbulo de la 
reivindicación 1 y a un aparato para controlar un ascensor como se define en el preámbulo de la reivindicación 5.5

En mecanismos de accionamiento avanzados de ascensores de corriente alterna, el motor se controla generalmente 
mediante un convertidor de frecuencia, que se utiliza para ajustar el par y la velocidad de rotación del motor. Se 
puede considerar que un desplazamiento de ascensor individual consta de una salida, una aceleración, una parte de 
velocidad constante, una desaceleración y una parada en un rellano. El motor se controla normalmente mediante el 10
uso de una velocidad de referencia tal que el ascensor va a seguir una curva de velocidad predeterminada con la 
mayor precisión posible. Una tarea importante en el funcionamiento del ascensor es detener la cabina del ascensor 
exactamente en el rellano sin cambios bruscos de velocidad o sin necesidad de mover la cabina en la dirección 
inversa.

15
Por lo general, cuando se va a detener un ascensor, se utiliza una desaceleración constante, y justo antes de la 
parada, la desaceleración cambia a un régimen de cambio o sobreaceleración preseleccionado para lograr un 
redondeo final de la curva de velocidad. Este método funciona bien si el ascensor sigue con precisión la velocidad 
de referencia.

20
En la técnica anterior, existen soluciones diseñadas para hacer que el ascensor siga la curva de velocidad lo más
exactamente posible hasta el final de la desaceleración. Esta solución se describe por ejemplo en la solicitud de 
patente internacional PCT/FI97/00265. Sin embargo, la solución que se describe en esta publicación es complicada
y no puede por tanto ser aplicada en todos los mecanismos de accionamiento de ascensor.

25
Sin embargo, cuando se utiliza un control de par en un ascensor, seguir la velocidad de referencia es difícil porque el 
control de par determina el par total del sistema. El aumento del avance aumenta el par, pero esto da lugar a 
problemas de estabilidad.

El documento US 3.785.463 describe un método para controlar la velocidad de una cabina, en concreto durante la 30
fase final de aproximación a un rellano. Durante el desplazamiento, una señal de velocidad es utilizada como patrón 
de control para la velocidad de la cabina. Comenzando por una distancia dada al rellano, la señal de velocidad está
integrada para obtener una señal de desplazamiento que se utiliza como el patrón de control durante la 
aproximación final al rellano.

35
El documento JP 02163276 describe un método en el que durante la aproximación de una cabina de ascensor a un 
rellano, se utiliza un patrón de velocidad que es inversamente proporcional a la distancia entre la posición de la 
cabina en ese momento y el rellano.

El objeto de la presente invención es desarrollar un nuevo método para controlar un motor de corriente alterna para 40
su uso en un ascensor, un método que sea simple de aplicar y que permita que una cabina de ascensor se detenga 
de manera fiable, exactamente en un nivel de planta. Para lograr esto, el método de la invención se caracteriza por 
las características descritas en la reivindicación 1. Del mismo modo, el aparato de la invención se caracteriza por las 
características descritas en la la reivindicación 5. Otras realizaciones específicas de la invención se caracterizan por 
las características descritas en las reivindicaciones dependientes.45

Mediante la solución de la invención, en la fase final antes de que la cabina se detenga en el rellano, el motor es
controlado mediante el uso de una posición de referencia. Esto da como resultado un ajuste simple y fiable que 
depende directamente de la distancia a la posición de parada deseada. Durante el resto de la curva de 
desplazamiento, se controla una velocidad de referencia, utilizando así las ventajas del ajuste de velocidad.50

De acuerdo con una realización preferida, cuando el ascensor está desacelerando, el motor es controlado por un 
método de ajuste de velocidad en la fase final de desaceleración, y en la fase final de desaceleración, el motor es 
controlado mediante un método de ajuste de posición, y el momento de transición entre el ajuste de velocidad y el
ajuste de posición se determina sustancialmente mediante la curva de velocidad del ascensor. El método de la 55
invención no tiene efecto sobre el tiempo de desplazamiento normal del ascensor, y tampoco hace que el control 
durante el desplazamiento real sea más complicado.

De acuerdo con una segunda realización preferida, el valor instantáneo de la curva de velocidad se controla
continuamente y el método de control del motor se determina utilizando el valor instantáneo de la curva de 60
velocidad.

De acuerdo aún con otra realización del método, la distancia restante a la posición de parada se controla 
continuamente y el método de control del motor se determina utilizando esta distancia restante.
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De acuerdo con otra realización, cuando el ascensor está desacelerando, el motor es controlado por un método de 
ajuste de velocidad hasta que se alcanza un punto en el que la relación entre la aceleración y la velocidad es la 
misma que la relación entre la distancia restante y la velocidad, y en este punto, el control se cambia a un ajuste de 
posición. De este modo, se consigue un método de control que es independiente de otros parámetros de 5
accionamiento.

Un aparato para controlar un ascensor de acuerdo aún con otra realización de la invención, comprende un medio 
para permitir que el motor del ascensor sea controlado en base a los datos de posición y un medio con el cual se 
puede hacer una selección en cuanto a si el ascensor va a ser controlado mediante una velocidad de referencia o 10
mediante una posición de referencia.

A continuación, la invención se describirá en detalle con referencia a una realización y a los dibujos adjuntos, en los 
que

15
La figura 1 ilustra la desaceleración final de la curva de velocidad, y

La figura 2 es una representación esquemática de un sistema de control que aplica el método de la invención.

Según la figura 1, en funcionamiento normal, la curva de desplazamiento del ascensor comprende una aceleración 20
inicial, una fase de aceleración constante, una parte de velocidad constante, una fase de desaceleración constante y 
una desaceleración final. En la fase de desaceleración, la velocidad del ascensor se reduce con una desaceleración
constante que está representada por una parte Va de la curva de velocidad en la figura 1. En la fase de 
desaceleración constante, como es bien sabido, la ecuación v1=a* t1, en la que a es la desaceleración y t es el 
tiempo, se aplica para la velocidad, y la ecuación s1=1/2*a*t1

2 se aplica para la distancia. Es decir, cuando el 25
ascensor llega con desaceleración constante hasta pararse, se desplaza una distancia de s1=1/2*a*t 1

2 en el tiempo 
t1. Si se añade un redondeo final a la curva de velocidad al final de la fase de desaceleración, en cuyo caso el 
cambio en la desaceleración, es decir la sobreaceleración, es constante, y se elige un valor de sobreaceleración de 
manera que la distancia de frenado se duplique, es decir, s2=2*s1=a*t1

2
, entonces se puede determinar la 

velocidad. Por ejemplo, si la velocidad cae exponencialmente y el redondeo final se inicia en el momento t=1/c=s1/v2=30
v1/a, entonces los valores de velocidad, desaceleración y distancia desde el rellano se convierten simultáneamente 
en cero con una gran precisión. En esta situación, se aplican las ecuaciones siguientes: 

v=v1*e
-c*t, 

d=1/c*v, 35
a=-c*v

Así, la figura 1 ilustra la definición del momento del tiempo en el que se produce la transición entre el ajuste de 
velocidad y el ajuste de posición. El momento sugerido es el momento en el que la distancia restante (a1 + a2) es 
igual a dos veces la distancia a1 que el ascensor tendría que recorrer si no se hiciera redondeo final.40

La figura 2 representa un sistema de control de motor que aplica la función de la invención. La relación entre la 
velocidad y la aceleración del ascensor se compara con la relación entre la distancia restante y la velocidad. Cuando 
estas dos relaciones son iguales, el control se cambia de la fase de desaceleración constante a la desaceleración
final y la velocidad es controlada de acuerdo con la función exponencial v=v1*e

-c*t. Según la figura 2, la transición a la 45
posición de ajuste se lleva a cabo conectando la señal de valor presente R del controlador de velocidad a la posición 
de referencia en lugar de a la velocidad de referencia, siendo la posición de referencia una función determinada de 
la distancia al rellano medida mediante un dispositivo de realimentación de posición.

La descripción anterior no debe ser considerada como una limitación del ámbito de protección de la patente; en su 50
lugar, las realizaciones de la invención pueden variarse libremente dentro de los límites definidos en las 
reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Método de control de ascensor, en el que el motor de un ascensor es controlado de tal manera que la velocidad 
del ascensor sigue una velocidad de referencia, y que, cuando el ascensor está desacelerando, el motor es 
controlado por un método de ajuste de velocidad durante la fase de desaceleración inicial y que el motor es 5
controlado mediante un método de ajuste de posición durante la fase de desaceleración final, caracterizado porque 
el momento de transición entre el ajuste de velocidad y el ajuste de posición se determina sustancialmente por 
medio de la curva de velocidad del ascensor.

2. Método según la reivindicación 1, caracterizado porque el valor instantáneo de la curva de velocidad se controla 10
continuamente y el método de control del motor se determina utilizando el valor instantáneo de la curva de 
velocidad.

3. Método según la reivindicación 1 ó 2, caracterizado porque la distancia restante hasta la posición de parada se 
controla continuamente y el método de control del motor se determina utilizando esta distancia restante.15

4. Método según cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque, cuando el ascensor está 
desacelerando, el motor se controla mediante el método de ajuste de velocidad hasta que se alcanza un punto en el 
que la relación entre la aceleración y la velocidad es la misma que la relación entre la distancia restante y la 
velocidad, y porque en este punto el control se cambia a un ajuste de posición.20

5. Aparato para controlar un motor de ascensor que aplica el método según una de las reivindicaciones precedentes.
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Punto de selección 
de ajuste de 

velocidad/posición
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Controlador 
de velocidad

Controlador 
de posición 

Velocidad 
de 

referencia 

Interruptor selector de 
ajuste de 

velocidad/posición

Posición 
de 

referencia 

Par de referencia

Retroalimentación 
de velocidad

Retroalimentación 
de posición
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