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DESCRIPCIÓN

Ascensor

Campo técnico5
La presente invención se refiere a un ascensor que vigila si una velocidad de marcha de una cabina ha alcanzado o 
no una sobrevelocidad.  

Técnica anterior
Se conoce ya, por ejemplo, por el documento EP-A-1431229 un ascensor según el preámbulo de la reivindicación 1.10

En un ascensor convencional, un regulador de velocidad vigila si una velocidad de marcha de una cabina ha 
alcanzado una sobrevelocidad. En el regulador de velocidad se ajusta una sobrevelocidad como criterio de 
anormalidad sobre la base de la información de un patrón de velocidad de marcha de la cabina y la información 
sobre el registro de llamadas de cabina, y una velocidad de marcha real de la cabina se compara con la 15
sobrevelocidad ajustada (por ejemplo, véase el documento de Patente 1).

Documento de Patente 1: JP 2003-10468 A

Descripción de la Invención20

Problema a resolver por la Invención
Sin embargo, en el ascensor convencional el regulador de velocidad obtiene de un panel de control la información 
sobre el patrón de velocidad de marcha de la cabina y la información sobre el registro de las llamadas de cabina. Por 
tanto, cuando la cabina está fuera de control debido a una anormalidad en el panel, la información del panel de 25
control puede ser también irregular. Como resultado, el regulador de velocidad puede llegar a ser incapaz de 
detectar la sobrevelocidad, o un dispositivo de frenado puede ser accionado innecesariamente. 

La presente invención se ha hecho para resolver los problemas que se discuten anteriormente y, por tanto, es un 
objeto de la invención obtener un ascensor capaz de detectar más precisamente que la velocidad de marcha de una 30
cabina ha alcanzado una sobrevelocidad.

Medios para resolver el problema
Un ascensor según la presente invención incluye: una cabina para subirse/bajarse dentro de un hueco de ascensor; 
una porción de control de funcionamiento para controlar el funcionamiento de la cabina; una porción de vigilancia de 35
sobrevelocidad para detectar una posición de la cabina y una velocidad de la cabina, comparar una sobrevelocidad 
ajustada de acuerdo con la posición de la cabina con la velocidad de la cabina, y generar una señal de control de 
frenado para detener la cabina cuando la velocidad de la cabina alcanza la sobrevelocidad; y una porción de freno 
para frenar la cabina de acuerdo con la señal de control de frenado procedente de la porción de vigilancia de 
sobrevelocidad, y, en el ascensor, la porción de vigilancia de sobrevelocidad ajusta la sobrevelocidad con 40
independencia de la porción de control de funcionamiento, y ajusta la sobrevelocidad de manera diferente, 
dependiendo de una dirección de marcha de la cabina cuando la cabina está localizada en la proximidad de una 
planta terminal. 

Breve descripción de los dibujos45
La figura 1 es un diagrama estructural de un ascensor según la realización 1 de la presente invención.
La figura 2 es un diagrama de bloques que muestra una parte esencial de la figura 1.
La figura 3 es un gráfico que muestra un patrón de velocidad de marcha, una primera sobrevelocidad y una 
segunda sobrevelocidad durante la marcha normal de una cabina de la figura 1 desde una planta terminal 
superior hasta una planta terminal inferior.50
La figura 4 es un diagrama estructural que muestra un ascensor según la realización 2 de la presente 
invención.
La figura 5 es un diagrama de bloques que muestra una parte esencial de la figura 4.
La figura 6 es un gráfico que muestra un patrón de velocidad de marcha, una primera sobrevelocidad y una 
segunda sobrevelocidad durante la marcha normal de una cabina de la figura 4 desde una planta terminal 55
superior hasta una planta terminal inferior.
La figura 7 es un diagrama estructural que muestra un ascensor según la realización de la figura 3 de la 
presente invención.
La figura 8 muestra un gráfico que muestra un patrón de velocidad de marcha, una primera sobrevelocidad y 
una segunda sobrevelocidad durante la marcha normal de una cabina de la figura 7 desde una planta terminal 60
superior hasta una planta terminal inferior. 

Mejores modos de llevar a cabo la Invención
A continuación se describirán realizaciones preferidas de la presente invención con referencia a los dibujos.
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Realización 1
La figura 1 es un diagrama esquemático que muestra un ascensor según la realización 1 de la presente invención. 
Haciendo referencia a la figura 1, una cabina 1 y un contrapeso 2 están suspendidos dentro de un hueco de 
ascensor por un cable principal 3. La cabina 1 y el contrapeso 2 se suben/bajan dentro del hueco del ascensor por 5
una fuerza de accionamiento de un dispositivo de accionamiento (máquina de elevación) 4.

Un aparato de accionamiento 4 incluye: una polea de accionamiento 5 alrededor de la cual se enrolla el cable 
principal 3; una porción de motor 6 que hace girar la polea de accionamiento 5; una porción de freno 9 que frena la 
rotación de la polea de accionamiento 5 para frenar la marcha de la cabina 1. La porción de freno 9 es, por ejemplo, 10
un aparato de freno electromagnético. En el aparato de freno electromagnético se utiliza una fuerza elástica de un 
resorte de frenado para empujar una zapata de freno contra una superficie de frenado a fin de frenar la rotación de la 
polea de accionamiento 5, y un imán electromagnético es excitado para separar la zapata de freno de la superficie 
de frenado a fin de cancelar el frenado.

15
El dispositivo de accionamiento 4 es controlado por una porción de control de funcionamiento 8. Esto es, el 
funcionamiento de la cabina 1 es controlada por la porción de control de funcionamiento 8. La porción de control de 
funcionamiento 8 tiene un ordenador (no mostrado) que tiene una porción de procesamiento de cálculo (una CPU), 
una porción de almacenamiento (una ROM, una RAM, un disco duro y similares) y porciones de entrada/salida de 
señal. 20

El hueco del ascensor incluye un par de carriles de guía de cabina 9 que guían la subida/bajada de la cabina 1 y un 
par de carriles de guía de contrapeso (no mostrados) que guían la subida/bajada del contrapeso 2. En una parte 
inferior de la cabina 1 está montado un dispositivo de seguridad 10 que se acopla con los carriles de guía 9 de la 
cabina para detenerla en caso de una emergencia. El dispositivo de seguridad 10 tiene un par de piezas de frenado 25
(miembros de cuña) que son accionadas por operación mecánica y empujadas hacia los carriles de guía 9 de 
cabina.

En una porción inferior dentro del hueco del ascensor están instalados un amortiguador de cabina 11 para absorber 
un golpe de una colisión de la cabina 1 con una porción inferior del hueco del ascensor y un amortiguador 12 de 30
contrapeso para absorber un choque de una colisión del contrapeso 2 con la porción inferior del hueco del ascensor. 
Los amortiguadores 11 y 12 emplean, por ejemplo, amortiguadores llenos de aceite o cargados por resorte.

En una porción superior del hueco del ascensor está instalado un regulador de velocidad (un regulador de velocidad 
mecánico) 13 para vigilar mecánicamente una velocidad de marcha de la cabina 1. El regulador de velocidad 13 35
detecta que la velocidad de marcha de la cabina 1 ha alcanzado una segunda sobrevelocidad (una velocidad de 
viaje).  El regulador de velocidad 13 está provisto de una polea superior 14. Un cable de detección 15 se enrolla 
alrededor de la polea superior 14. El cable de detección 15 se conecta en ambos extremos del mismo a un 
mecanismo de funcionamiento de un dispositivo de seguridad 10. El extremo inferior del cable de detección 15 se 
enrolla alrededor de una polea inferior 16 dispuesta en la porción inferior del hueco del ascensor.40

Cuando se sube/baja la cabina 1, se mueve en circulación un cable de detección 15, de modo que la polea superior 
14 se haga girar a una velocidad rotacional correspondiente a una velocidad de marcha de la cabina 1. Cuando el 
regulador de velocidad 13 detecta que la velocidad de marcha de la cabina 1 ha alcanzado la segunda 
sobrevelocidad, el cable de detección 15 es agarrado por un retén de cable del regulador de velocidad 13 para 45
detener la circulación del cable de detección 15. En respuesta a la parada de la circulación del cable de detección 
15, el dispositivo de seguridad 10 realiza una operación de frenado.

El regulador de velocidad 13 está equipado con un detector de rotación 17 para generar una señal de detección 
correspondiente a la rotación de la polea superior 14. Se emplea como detector de rotación 17, por ejemplo, un 50
codificador de tipo de detección doble para emitir simultáneamente señales de detección para dos sistemas.

Un interruptor 18 de planta terminal superior para detectar que la cabina 1 está discurriendo en la proximidad de una 
planta terminal superior está dispuesto en la proximidad de la planta terminal superior en el hueco del ascensor. Un 
interruptor 19 de planta terminal inferior para detectar que la cabina 1 está discurriendo en la proximidad de una 55
planta terminal inferior está dispuesto en la proximidad de la planta terminal inferior en el hueco del ascensor. La 
cabina 1 está montada con una leva 20 para hacer funcionar los interruptores de planta terminal 18 y 19 a fin de 
abrirlos/cerrarlos.

La información procedente del detector de rotación 17 y los interruptores de planta terminal 18 y 19 se introduce en 60
una porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 para vigilar si la velocidad de la cabina 1 ha alcanzado o no una 
primera sobrevelocidad. La porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 ajusta la primera sobrevelocidad y detecta 
que la velocidad de marcha de la cabina 1 ha alcanzado la primera sobrevelocidad, con independencia del 
funcionamiento de la porción de control de funcionamiento 8 y sin utilizar la información obtenida de la misma. La 
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porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 está constituida por un ordenador diferente del ordenador de la porción 
de control de funcionamiento 8. Además, la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 y el detector de rotación 17 
se alimentan de potencia eléctrica procedente de una fuente de potencia diferente de una fuente de potencia de la 
porción de control de funcionamiento 8.

5
La primera sobrevelocidad se ajusta de modo que sea menor que la segunda sobrevelocidad ajustada en el 
regulador de velocidad 13. La porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 vigila una velocidad de marcha de la 
cabina 1. Cuando la velocidad de marcha de la cabina 1 alcanza la primera sobrevelocidad, la porción de vigilancia 
de sobrevelocidad 21 emite una señal de orden de frenado hacia la porción de freno 7 para frenar la rotación de la 
polea de accionamiento 5, deteniendo así la cabina 1 como medida de emergencia.10

La figura 2 es un diagrama de bloques que muestra una parte esencial de la figura 1. Haciendo referencia a la figura 
2, la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 tiene una porción de detección 22 de la posición de la cabina, una 
porción de detección 23 de la dirección de marcha, una porción de detección 24 de la velocidad de la cabina, una 
porción de ajuste de sobrevelocidad 25, una porción de comparación/determinación 26 y una porción de orden de 15
frenado 27.

La porción de detección 22 de la posición de la cabina detecta una posición de la cabina 1 sobre la base de la 
información del detector de rotación 17 y los interruptores de planta terminal 18 y 19. La porción de detección 24 de 
la velocidad de la cabina corrige un error de detección en el detector de rotación 17 que resulta de un deslizamiento 20
o similar entre la polea superior 14 y el cable de detección 15, utilizando señales de los interruptores de planta 
terminal 18 y 19.

La porción de detección 23 de la dirección de marcha detecta una dirección de marcha de la cabina 1 sobre la base 
de la información del detector de rotación 17. En la porción de detección 23 de la dirección de marcha se 25
proporciona un procesamiento de señal con un elemento histerético para cambios menores en la dirección de 
marcha de la cabina 1 resultantes de una fuerza externa actuante como perturbación, que se aplica a la cabina 1 
debido a, por ejemplo, un comportamiento violento o similar de un pasajero en la cabina 1, de modo que se impida 
que un resultado detectado de la dirección de marcha se invierta innecesariamente. En otras palabras, la porción de 
detección 23 de la dirección de marcha ignora los cambios menores en la dirección de marcha de la cabina 1. 30

La porción de detección 24 de la velocidad de la cabina detecta una velocidad de marcha de la cabina 1 sobre la 
base de la información procedente del detector de rotación 17. Más específicamente, la porción de detección 24 de 
la velocidad de la cabina convierte la información procedente del detector de rotación 17 en la información sobre 
cambios temporales en la cantidad de rotación de la polea superior 14, detectando así una velocidad de marcha de 35
la cabina 1.

La porción de ajuste de sobrevelocidad 25 ajusta la primera sobrevelocidad sobre la base de las piezas de 
información sobre la posición de la cabina y la dirección de marcha de la cabina, que se obtienen de la porción de 
detección 22 de la posición de la cabina y la porción de detección 23 de la dirección de marcha, respectivamente. 40
Una porción de comparación/determinación 26 compara la primera sobrevelocidad ajustada por la porción de ajuste 
de sobrevelocidad 25 con una velocidad de la cabina detectada por la porción de detección 24 de la velocidad de la 
cabina, y determina si hay o no una anormalidad, a saber, si la velocidad de la cabina ha alcanzado o no la primera 
sobrevelocidad. Cuando la porción de comparación/determinación 26 detecta una anormalidad, la porción de orden 
de frenado 27 genera una señal de orden de frenado y emite la señal hacia la porción de freno 7.45

Los bloques ilustrados en la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 de la figura 2 indican funciones que se 
implementan por el ordenador que constituye la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21. Esto es, el ordenador de 
la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 tiene una porción de procesamiento de cálculo (una CPU), una porción 
de almacenamiento (una ROM, una RAM, un disco duro y similar) y porciones de entrada/salida de señales. En la 50
porción de almacenamiento se almacenan programas para realizar las funciones de la porción de detección 22 de la 
posición de la cabina, la porción de detección 23 de la dirección de marcha, la porción de detección 24 de la 
velocidad de la cabina, la porción de ajuste de sobrevelocidad 25, la porción de comparación/determinación 26 y la 
porción de orden de frenado 27. La porción de procesamiento de cálculo realiza procesamientos de cálculo con 
respecto a las funciones de la porción de detección 22 de la posición de la cabina, la porción de detección 23 de la 55
dirección de marcha, la porción de detección 24 de la velocidad de la cabina, la porción de ajuste de sobrevelocidad 
25, la porción de comparación/determinación 26 y la porción de orden de frenado 27 sobre la base de los 
programas.

A continuación, se describirá un método concreto de ajustar la primera sobrevelocidad. La figura 3 es un gráfico que 60
muestra un patrón de velocidad de funcionamiento, la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad durante 
la marcha normal de la cabina 1 de la figura 1 desde la planta terminal superior hasta la planta terminal inferior. En el 
diagrama, un valor máximo del patrón de velocidad de marcha en el caso en que la cabina 1 vaya desde la planta 
terminal superior hasta la planta terminal inferior está indicado por un patrón de velocidad máxima 31 (una línea 
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continua ABCDE). La primera sobrevelocidad se ajusta según un primer patrón de sobrevelocidad 32 (línea de 
trazos y puntos simples IJK). Además, la segunda sobrevelocidad se ajusta de acuerdo con un segundo patrón de 
sobrevelocidad 33 (línea de trazos y puntos dobles LM).

El patrón de velocidad máxima 31 se calcula de tal manera que una curva de aceleración después del comienzo de 5
la marcha de la cabina 1 represente un valor máximo de una aceleración esperada en la proximidad de la planta 
terminal superior, y que una curva de deceleración antes de la detención de la cabina 1 represente un valor máximo 
de una deceleración esperada en la proximidad de la planta terminal inferior.

Sin embargo, cuando la cabina 1 discurre (baja) hacia la planta terminal inferior, la magnitud de la deceleración en la 10
proximidad de la planta terminal inferior (un gradiente en cada punto en una curva DE: por ejemplo, 0,6 m/s

2
) puede 

hacerse más pequeña que la magnitud de la aceleración en la proximidad de la planta terminal superior (un 
gradiente en cada punto en una curva ABC: 0,9 m/s2), de modo que puede reducirse una velocidad V1 (V1 = K) de 
una colisión de la cabina 1 con el amortiguador 11 de cabina. Una velocidad en un rango de marcha de velocidad 
constante (línea recta CD) se ajusta para el cálculo a un valor máximo V2 esperado en este rango (por ejemplo, 1,5 15
m/s). Además, según el patrón de velocidad máxima 31, la deceleración de la cabina 1 comienza en una posición del 
interruptor 19 de planta terminal inferior. El patrón de velocidad máxima 31 como se describe anteriormente se 
calcula de forma independiente dentro de la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 sin recurrir a la información 
procedente de la porción de control de funcionamiento 8.

20
Haciendo referencia a la figura 3, un patrón de velocidad de corta distancia 34 (líneas discontinuas ABFG) es un 
patrón de velocidad según el cual la cabina 1 acelera a una aceleración máxima y decelera antes de alcanzar una 
velocidad máxima. Se supone que este patrón de velocidad de corta distancia 34 asegura un tiempo de marcha 
corto cuando la cabina 1 va hacia una planta relativamente cercana. Mientras tanto, un patrón de velocidad de larga 
distancia 35 (líneas discontinuas HDE) es un patrón de velocidad según el cual la cabina 1 acelera a una aceleración 25
menor que la del patrón de velocidad de corta distancia 34 y decelera a una deceleración inferior a la del patrón de 
velocidad de corta distancia 34 después de haber alcanzado la velocidad máxima. Se supone que este patrón de 
velocidad de larga distancia 35 asegura un tiempo de marcha corto cuando la cabina 1 va hacia una planta 
relativamente lejana.

30
La porción de control de funcionamiento 8 controla la marcha de la cabina 1 a una velocidad máxima variable y una 
aceleración/deceleración variable de acuerdo con una carga aplicada a la cabina y una distancia de marcha de la 
misma. El patrón de velocidad máxima 31 representa un valor máximo de diversos patrones de velocidad supuestos 
como se describe anteriormente. En consecuencia, la velocidad de marcha de la cabina 1 no excede el patrón de 
velocidad máxima 31 en un caso normal.35

La primera sobrevelocidad se ajusta a un valor que tiene un margen predeterminado con respecto a la velocidad 
máxima (la velocidad de marcha en el rango de marcha de velocidad constante) del patrón de velocidad máxima 31 
(por ejemplo, alrededor de 1,3 veces la velocidad máxima) cuando la posición de la cabina 1 está localizada entre la 
planta terminal superior y la posición del interruptor de la planta terminal inferior. La primera sobrevelocidad se ajusta 40
a un valor que tiene un margen predeterminado con respecto al patrón de velocidad máxima 31 (por ejemplo, 
alrededor de 1,3 veces la velocidad de marcha) cuando la posición de la cabina está localizada entre la posición del 
interruptor de planta terminal inferior y la planta terminal inferior.

Por ejemplo,  dado que x, V2 (m/s) y V1 (m/s) representan una distancia de deceleración cubierta por la cabina 1 45
desde el inicio de la deceleración hasta la detención en la planta terminal inferior, una velocidad de la cabina tras el 
comienzo de la deceleración y una velocidad de colisión de la cabina 1 con el amortiguador 11 de la cabina, 

respectivamente, el primer patrón de sobrevelocidad 32 puede determinarse a partir de una deceleración 1  (m/s2) 

que puede calcularse según una ecuación (1)
50

1  =  (V1
2 - (1,3V2)

2) / (2x) … (1)

En la ecuación (1), una distancia ∆x desde una planta terminal hasta una cara del amortiguador 11 de la cabina con 
la cual colisiona la cabina puede añadirse a la distancia de deceleración x. Además, un margen (-∆V1) puede 
añadirse a la velocidad de colisión V1 con anticipación a un retraso operativo del dispositivo de frenado. Esto es, el 55
primer patrón de sobrevelocidad 32, que ofrece mayor precisión, puede ajustarse según una ecuación (2)

2 = ((V1-∆V1)
2 - (1,3V2)

2) / (2(x+∆x)) … (2)

El patrón de velocidad máxima 31 y el primer patrón de sobrevelocidad 32 descritos anteriormente se almacenan en 60
la porción de almacenamiento (una memoria) de la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21.
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La descripción anterior trata del caso en el que la cabina 1 esté bajando. Incluso en un caso en el que la cabina 1 
esté subiendo, la primera sobrevelocidad se ajusta de la misma manera. Esto es, la porción de ajuste de 
sobrevelocidad 25 ajusta la primera sobrevelocidad de acuerdo con un resultado detectado en la porción de 
detección 23 de la dirección de marcha cuando la cabina 1 está localizada en un rango entre una posición del 
interruptor de planta terminal superior y la planta terminal superior o en un rango entre la posición del interruptor de 5
planta terminal inferior y la planta terminal inferior.

Esto es, cuando la cabina 1 va desde la posición del interruptor de planta terminal inferior hacia la planta terminal 
inferior, la primera sobrevelocidad se ajusta según el primer patrón de sobrevelocidad 32 como se describe 
anteriormente. Por el contrario, cuando la cabina 1 va desde el lado de la planta terminal inferior hacia la posición del 10
interruptor de planta terminal inferior, la primera sobrevelocidad se ajusta a un valor que tiene un margen 
predeterminado con respecto a la velocidad máxima del patrón de velocidad máxima 31.

Cuando la cabina 1 va desde la posición del interruptor de planta terminal superior hacia la planta terminal superior, 
la primera sobrevelocidad se ajusta a un valor que tiene un margen predeterminado con respecto a un patrón de 15
velocidad máxima para una operación de subida de la cabina 1. Cuando la cabina 1 va desde el lado de planta 
terminal superior hacia la posición del interruptor de planta terminal superior, la primera sobrevelocidad se ajusta a 
un valor que tiene un margen predeterminado con respecto a una velocidad máxima en el patrón de velocidad 
máxima para la operación de subida de la cabina.

20
El segundo patrón de sobrevelocidad 33 ajustado en el regulador de velocidad 13 se ajusta a un valor que tiene un 
margen predeterminado con respecto al valor máximo de la primera sobrevelocidad (por ejemplo, alrededor de 1,1 
veces el valor máximo de la primera sobrevelocidad). Además, la segunda sobrevelocidad es una velocidad 
constante (V3) independientemente de la posición de la cabina.

25
En el ascensor construido como se describe anteriormente, puesto que la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 
ajusta la sobrevelocidad con independencia de una porción de control de funcionamiento 8, es posible detectar con 
más precisión que la velocidad de marcha de la cabina 1 ha alcanzado la sobrevelocidad con independencia del 
estado de la porción de control de funcionamiento 8.

30
Cuando la cabina 1 está localizada en la proximidad de una planta terminal, la primera sobrevelocidad puede 
cambiarse de acuerdo con la dirección de marcha de la cabina 1. Por tanto, al comenzar la marcha desde una planta 
terminal, puede hacerse que la cabina 1 se desplace a una aceleración incrementada, consiguiendo así una mejora 
en la eficiencia operativa. Cuando la cabina 1 va hacia una planta terminal en un rango entre la posición de un 
interruptor de planta terminal correspondiente y la planta terminal, la primera sobrevelocidad se ajusta sobre la base 35
del primer patrón de sobrevelocidad, que tiene una deceleración predeterminada. Por tanto, puede detectarse más 
temprano una anormalidad en la velocidad de la cabina.

Además, la porción de detección 22 de la posición de la cabina corrige un error de detección en la posición de la 
cabina sobre la base de la información procedente de los interruptores 18 y 19 de planta terminal. Por tanto, puede 40
mejorarse la exactitud en la detección de la posición de la cabina, de modo que la operación de frenar la cabina 
pueda realizarse con más precisión.

Además, la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 está provista de un elemento histerético de procesamiento de 
señales para detectar la dirección de marcha de la cabina 1 a fin de ignorar cambios menores en la dirección de 45
marcha de la cabina 1. Por tanto, pueden eliminarse cambios en la dirección de marcha de la cabina 1 resultantes 
de perturbaciones, de modo que pueda hacerse más precisa una determinación en la dirección de marcha de la 
cabina 1. 

Seleccionando el amortiguador 12 de contrapeso y un tamaño de holgura superior (una distancia desde la porción 50
superior de la cabina 1 (incluyendo componentes en la cabina 1) en la posición de la planta más alta hasta la porción 
superior del hueco del ascensor), en el supuesto de que la primera velocidad (V1 en la figura 3) represente una 
velocidad permisible de una colisión del contrapeso 2 con el amortiguador 12 de contrapeso, el amortiguador 12 de 
contrapeso puede reducirse de tamaño. En este caso, es apropiado seleccionar el amortiguador 11 de cabina y una 
dimensión de profundidad del pozo suponiendo que la segunda sobrevelocidad (V3 en la figura 3) representa una 55
velocidad permisible de una colisión de la cabina 1 con el amortiguador de cabina 11. 

Realización 2
A continuación, se hará referencia a la figura 4 que es un diagrama esquemático que muestra un ascensor según la 
realización 2 de la presente invención. En el dibujo, la cabina 1 está montada con un dispositivo de seguridad 41 60
para realizar una operación de frenado tras recibir una señal de orden de operación de parada de emergencia 
procedente de la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21. El dispositivo de seguridad 41 tiene una tira de frenado 
(un miembro de cuña) que funciona en respuesta a la entrada de una señal de orden de operación de parada de 
emergencia para presionarse contra los carriles de guía de cabina 9.
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Una primera sobrevelocidad y una segunda sobrevelocidad se ajustan en la porción de vigilancia de sobrevelocidad 
21. Cuando la velocidad de la cabina alcanza la primera sobrevelocidad, la porción de vigilancia de sobrevelocidad 
21 emite una señal de orden de frenado hacia la porción de freno 7. Cuando la velocidad de la cabina alcanza la 
segunda sobrevelocidad, la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 emite una señal de orden de operación de 5
parada de emergencia hacia el dispositivo de seguridad 41. El cable de detección 15 está conectado a la cabina 1 
en lugar de conectarse al dispositivo de seguridad 41.

La figura 5 es un diagrama de bloques que muestra una parte esencial de la figura 4. La porción de ajuste de 
sobrevelocidad 25 ajusta la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad sobre la base de piezas de 10
información sobre la posición de la cabina y la dirección de marcha de la misma, que se obtienen de la porción de 
detección 22 de la posición de la cabina y la porción de detección 23 de la dirección de marcha, respectivamente. La 
porción de comparación/determinación 26 compara la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad, que se 
han ajustado por la porción de ajuste de sobrevelocidad 25, con la velocidad de la cabina detectada por la porción 
de detección 24 de la velocidad de la cabina, y determina si hay o no una anormalidad, a saber, si la velocidad de la 15
cabina ha alcanzado o no la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad.

Cuando la velocidad de la cabina alcanza la primera sobrevelocidad, la porción de orden de frenado 27 genera una 
señal de orden de frenado y emite la señal hacia la porción de freno 7. Cuando la velocidad de la cabina alcanza la 
segunda sobrevelocidad, la porción de orden de frenado 27 genera una señal de orden de operación de parada de 20
emergencia y emite la señal hacia el dispositivo de seguridad 41.

A continuación, se describirá un método de ajustar la segunda sobrevelocidad. Un método de ajustar la primera 
sobrevelocidad es el mismo que el de la realización 1. La figura 6 es un gráfico que muestra el patrón de velocidad 
de marcha, la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad durante la marcha normal de la cabina 1 de la 25
figura 4 desde la planta terminal superior hasta la planta terminal inferior. La segunda sobrevelocidad se ajusta de 
acuerdo con un segundo patrón de sobrevelocidad 36 (líneas de trazos y puntos dobles LMN). El segundo patrón de 
sobrevelocidad 36 se ajusta a un valor que tiene un margen predeterminado con respecto al primer patrón de 
sobrevelocidad 32 (por ejemplo, alrededor de 1,1 veces la primera sobrevelocidad).

30
En este caso, puesto que la primera sobrevelocidad disminuye a una deceleración predeterminada cuando la cabina 
1 se mueve hacia la planta terminal inferior, la segunda sobrevelocidad disminuye también cuando la cabina 1 se 
mueve hacia la planta terminal inferior. En consecuencia, la velocidad permisible de una colisión de la cabina 1 con 
el amortiguador 11 de cabina, que se ajusta como la segunda sobrevelocidad, es V4 (V4 < V3).

35
El patrón de velocidad máxima 31, el primer patrón de sobrevelocidad 32 y el segundo patrón de sobrevelocidad 36 
descritos anteriormente se almacenan en la porción de almacén (la memoria) de la porción de vigilancia de 
sobrevelocidad 21.

En el ascensor construido como se describe anteriormente, puesto que la segunda sobrevelocidad se ajusta baja 40
cuando la cabina 1 está localizada en la proximidad de una planta terminal, puede detectarse antes una anormalidad 
en la velocidad de la cabina.

Seleccionando el amortiguador 11 de cabina, la dimensión de profundidad del pozo, el amortiguador 12 de 
contrapeso y el tamaño de holgura superior, en el supuesto de que la segunda sobrevelocidad (V4 en la figura 6) 45
represente una velocidad permisible de una colisión de la cabina 1 con el amortiguador 11 de cabina y una velocidad 
permisible de una colisión del contrapeso 2 con el amortiguador 12 de contrapeso, pueden reducirse de tamaño el 
amortiguador 11 de cabina y el amortiguador 12 de contrapeso. Puede reducirse también un espacio para instalar el 
ascensor, y la velocidad máxima y la aceleración/deceleración de la cabina 1 pueden incrementarse utilizando el 
mismo espacio que antes.50

Realización 3
A continuación, se hará referencia a la figura 7, que es un diagrama esquemático que muestra un ascensor según la 
realización 3 de la presente invención. En el diagrama, el regulador de velocidad 3 está provisto de un detector de 
sobrevelocidad (un interruptor de detección de sobrevelocidad) 42. El detector de sobrevelocidad 42 es hecho 55
funcionar mecánicamente para emitir una señal de orden de frenado cuando la velocidad de la cabina alcanza una 
primera sobrevelocidad preajustada.

Las señales de orden de frenado del detector de sobrevelocidad 42 y la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21 
se emiten hacia la porción de freno 7 a través de un circuito O 43. En otras palabras, cuando una señal de orden de 60
frenado se emite desde al menos uno de entre el detector de sobrevelocidad 42 o la porción de vigilancia de 
sobrevelocidad 21, la señal de orden de frenado es introducida en la porción de freno 7. Otros componentes son 
idénticos a los de la realización 1. 
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La figura 8 es un gráfico que muestra el patrón de velocidad de marcha, la primera sobrevelocidad y la segunda 
sobrevelocidad durante la marcha normal de la cabina 1 de la figura 7 desde la planta terminal superior hasta la 
planta terminal inferior. Como es el caso con reguladores de velocidad generales, la primera sobrevelocidad se 
ajusta de manera que sea constante en el detector de sobrevelocidad 42 sobre toda la carrera de subida/bajada de 
la cabina 1 (líneas de trazos y puntos simples IJO).5

En el ascensor construido como se describe anteriormente, la primera sobrevelocidad es vigilada no sólo por la 
porción de vigilancia de sobrevelocidad 21, sino también por el regulador de velocidad 13 (el detector de 
sobrevelocidad 42). Por tanto, puede realizarse una operación de frenado con más precisión aun cuando se bloquee 
la fuente de potencia de la porción de vigilancia de sobrevelocidad 21.10

Aunque los ejemplos anteriores se ocupan de la porción de control de operación 8 para controlar la marcha de la 
cabina 1 a una velocidad máxima variable y una aceleración/deceleración variable de acuerdo con la carga aplicada 
a la cabina y la distancia de marcha de la misma, la presente invención es aplicable también a un ascensor diseñado 
para mantener inalteradas la velocidad máxima y la aceleración/deceleración de la cabina. 15

Aunque los ejemplos anteriores se ocupan de la porción de freno 7 para frenar la rotación de la polea de 
accionamiento 5, la porción de freno no deberá limitarse a ello. Por ejemplo, la porción de freno puede ser un freno 
de cabina montado en la cabina, un freno de cable para agarrar el cable principal 3 o similar. 
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REIVINDICACIONES

1. Ascensor que comprende:

una cabina (1) para subirse/bajarse dentro de un hueco de ascensor;5
una porción de control de funcionamiento (8) para controlar el funcionamiento de la cabina (1);
una porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) para detectar una posición de la cabina y una velocidad de la 
cabina, comparar una sobrevelocidad ajustada de acuerdo con la posición de la cabina con la velocidad de la 
cabina, y generar una señal de orden de frenado para detener la cabina (1) cuando la velocidad de la cabina 
alcanza la sobrevelocidad; y10
una porción de freno (7) para frenar la cabina (1) de acuerdo con la señal de orden de frenado procedente de 
la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21), en donde
la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta la sobrevelocidad independientemente de la porción de 
control de funcionamiento (8), 
caracterizado por que la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta la sobrevelocidad de manera 15
diferente dependiendo de una dirección de marcha de la cabina (1) cuando la cabina (1) está localizada en la 
proximidad de una planta terminal.

2. Ascensor según la reivindicación 1, caracterizado por que la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta 
la sobrevelocidad como más alta, cuando la cabina (1) se aleja de la planta terminal en la proximidad de la misma, 20
que cuando la cabina (1) va hacia la planta terminal en la proximidad de la misma.

3. Ascensor según la reivindicación 1, caracterizado por que la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta 
la sobrevelocidad sobre la base de un patrón de velocidad máxima que representa un valor máximo de un patrón de 
marcha asumido cuando la cabina (1) va desde una planta terminal hasta la otra planta terminal.25

4. Ascensor según la reivindicación 3, caracterizado por que la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta 
la sobrevelocidad a un valor que tiene un margen predeterminado con respecto al patrón de velocidad máxima 
cuando la cabina (1) va hacia la planta terminal en la proximidad de la misma, y ajusta la sobrevelocidad a un valor 
que tiene un margen predeterminado con respecto a una velocidad máxima del patrón de velocidad máxima cuando 30
la cabina (1) discurre en un rango distinto de la proximidad de la planta terminal o se aleja de la planta terminal en la 
proximidad de la misma.

5. Ascensor según la reivindicación 3, que comprende además:
35

un contrapeso (2) para subirse/bajarse dentro del hueco del ascensor;
un amortiguador (11) de cabina para absorber un choque provocado por una colisión de la cabina (1) con una 
porción inferior del hueco del ascensor; y
un amortiguador (12) de contrapeso para absorber un choque provocado por una colisión del contrapeso (2) 
con la porción inferior del hueco del ascensor,40
caracterizado por que
la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta la sobrevelocidad basándose en el patrón de velocidad 
máxima, una velocidad permisible de la colisión de la cabina (1) con el amortiguador (11) de cabina y una 
velocidad permisible de la colisión del contrapeso (2) con el amortiguador (12) de contrapeso.

45
6. Ascensor según la reivindicación 4, que comprende además:

un contrapeso (2) para subirse/bajarse dentro del hueco del ascensor; y
un amortiguador (12) de contrapeso para absorber un choque provocado por una colisión del contrapeso (2) 
con una porción inferior del hueco del ascensor,50
caracterizado por que
se seleccionan  el amortiguador (12) de contrapeso y una distancia desde una porción superior de la cabina 
(1) en la posición de planta más superior hasta una porción superior del hueco del ascensor suponiendo que 
la sobrevelocidad ajustada por la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) representa una velocidad 
permisible de una colisión del contrapeso (2) con el amortiguador (12) de contrapeso.55

7. Ascensor según la reivindicación 1, que comprende además:

un regulador de velocidad (13) para detectar mecánicamente que la velocidad de la cabina ha alcanzado una 
sobrevelocidad; y60
un dispositivo de seguridad (10) montado en la cabina (1) para funcionar tras la detección de la 
sobrevelocidad por el regulador de velocidad (13),
caracterizado por que:
la sobrevelocidad detectada por la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) es una primera 
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sobrevelocidad; y
la sobrevelocidad detectada por el regulador de velocidad (13) es una segunda sobrevelocidad más alta que 
la primera sobrevelocidad.

8. Ascensor según la reivindicación 7, caracterizado por que:5

la primera sobrevelocidad es detectada también por el regulador de velocidad (13); y
la porción de freno (7) recibe una señal de orden de frenado emitida hacia la misma cuando al menos uno de 
entre el regulador de velocidad (13) y la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) detecta que la velocidad 
de la cabina ha alcanzado la primera sobrevelocidad.10

9. Ascensor según la reivindicación 1, caracterizado por que la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) 
proporciona un procesamiento de señales para detectar la dirección de marcha de la cabina (1) con un elemento 
histerético a fin de ignorar cambios menores en la dirección de marcha de la cabina (1).

15
10. Ascensor según la reivindicación 3, que comprende además:

un dispositivo de seguridad (41) montado en la cabina (1) para funcionar de acuerdo con una señal de orden 
de operación de parada de emergencia procedente de la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21),
caracterizado por que:20

la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) ajusta una primera sobrevelocidad que sirve como 
criterio para emitir la señal de orden de frenado y una segunda sobrevelocidad que sirve como criterio 
para emitir la señal de orden de operación de parada de emergencia; y
la primera sobrevelocidad y la segunda sobrevelocidad se ajustan a un valor que tiene un margen 25
predeterminado con respecto al patrón de velocidad máximo y un valor que tiene un margen 
predeterminado con respecto a la primera sobrevelocidad, respectivamente, cuando la cabina (1) va 
hacia la planta terminal en la proximidad de la misma.

11. Ascensor según la reivindicación 10, que comprende además:30

un contrapeso (2) para subirse/bajarse dentro del hueco del ascensor;
un amortiguador (11) de cabina para absorber un choque provocado por una colisión de la cabina (1) con una 
porción inferior del hueco del ascensor; y
un amortiguador (12) de contrapeso para absorber un choque provocado por una colisión del contrapeso (2) 35
con la porción inferior del hueco del ascensor,
caracterizado por que se seleccionan el amortiguador (11) de cabina, una dimensión de profundidad del 
pozo del hueco del ascensor, el amortiguador (12) de contrapeso y una distancia desde una porción superior 
de la cabina (1) en una posición de planta superior hasta una porción superior del hueco del ascensor 
suponiendo que la segunda sobrevelocidad ajustada por la porción de vigilancia de sobrevelocidad (21) 40
representa una velocidad permisible de una colisión de la cabina (1) con el amortiguador (11) de cabina y una 
velocidad permisible de una colisión del contrapeso (2) con el amortiguador (12) de contrapeso.    
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