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DESCRIPCION
Estrategia de control de accionamiento de pasamano de transportador de pasajeros.
Antecedentes

Los transportadores de pasajeros han demostrado ser eficaces para transportar personas entre diferentes niveles
dentro de un edificio o0 a través de un camino alargado, por ejemplo. Disposiciones tipicas incluyen una pluralidad de
escalones 0 una cinta sobre la cual un individuo esta de pié para ser transportado desde una ubicacién a otra. Un
pasamano tipicamente se monta sobre una balaustrada y proporciona una superficie para que un individuo se agarre
mientras que monta en el transportador. Las configuraciones tipicas de pasamano tienen una superficie
generalmente plana orientada paralela a la direccion de movimiento del transportador.

Los pasamanos se accionan para moverse al unisono con los escalones o cinta mévil. Un mecanismo de
accionamiento de pasamano causa el movimiento deseado del pasamano. Las disposiciones tipicas enlazan un
motor responsable de accionar la cadena de escalones al sistema de accionamiento de pasamano. El mismo motor
acciona la cadena de escalones y el pasamano para asegurar que los dos se mueven al unisono. Aunque tales
disposiciones han demostrado ser Utiles, los expertos en la técnica estan siempre esforzandose en hacer mejoras.
Un ejemplo de mejora se muestra en la Solicitud de Patente de Estados Unidos publicada 2006/0070846.

Por ejemplo, seria util simplificar los procedimientos de instalacion y mantenimiento asociados con los
transportadores de pasajeros. La interconexién entre la cadena de escalones y los sistemas de accionamiento de
pasamano contribuye a la complejidad y la naturaleza de consumo de tiempo de tales procesos. El sistema de
accionamiento de pasamano es un contribuyente a las demandas de mantenimiento y reparacién y seria Util
proporcionar una disposicion mejorada para minimizar los tiempos que un transportador esta indisponible para uso
de los pasajeros.

Un transportador de pasajeros segun el preambulo de la reivindicacion 1 ya es conocido, por ejemplo, a partir de la
JP-A-2000053353.

Compendio

Un conjunto de transportador de pasajeros ejemplar incluye una superficie de pisado moévil. Un primer accionamiento
es operativo para mover la superficie de pisado en una direccién deseada. El conjunto también incluye un pasamano
y un segundo accionamiento que es operativo para mover el pasamano. Un controlador controla el segundo
accionamiento independiente del primer accionamiento para permitir el movimiento de la superficie de pisado o el
pasamano cuando el otro del pasamano o la superficie de pisado esta estacionario. La presente invencion se define
por un transportador de pasajeros segun la materia objeto de la reivindicacion 1.

Un método ejemplar de control de operacién de un transportador de pasajeros incluye controlar independientemente
el movimiento de un pasamano y una superficie de pisado para permitir el movimiento de la superficie de pisado o el
pasamano cuando el otro del pasamano o la superficie de pisado esta estacionario. La presente invencion se define
por un método segun la materia objeto de la reivindicacion 8.

Diversos rasgos y ventajas de los ejemplos descritos llegaran a ser evidentes para los expertos en la técnica a partir
de la siguiente descripcion detallada. Los dibujos que acompafian la descripcion detallada se pueden describir
brevemente como sigue.

Breve descripcién de los dibujos

La figura 1 muestra esquematicamente partes seleccionadas de un transportador de pasajeros ejemplo que
incluye un dispositivo de accionamiento de pasamano disefiado segun una realizacion de esta invencion;

la figura 2 muestra esquematicamente un dispositivo de accionamiento ejemplo.
la figura 3 muestra esquematicamente partes seleccionadas de otro dispositivo de accionamiento ejemplo.
Descripcion detallada

La figura 1 muestra esquematicamente un transportador de pasajeros 20. En este ejemplo, el transportador de
pasajeros es una escalera mecanica que tiene una pluralidad de escalones 22 para transportar pasajeros entre los
rellanos 24 y 26 en diferentes niveles dentro de un edificio. La pluralidad de escalones 22 es un tipo de superficie de
pisado movil ejemplo. Esta invencion no esta limitada a escaleras mecanicas sino que también es aplicable a otras
formas de transportadores de pasajeros tales como pasarelas moviles, por ejemplo. Otros transportadores pueden
tener otras superficies de pisado tales como planchas de banda de rodadura o cintas. Los escalones 22 se usaran
como ejemplo para propdsitos de discusion.
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El transportador de pasajeros ejemplo de la figura 1 incluye un pasamano 30 que se mueve junto con los escalones
22. Un dispositivo de accionamiento de pasamano 40 incluye un elemento de accionamiento 42 que engancha el
pasamano 30 para propulsar el pasamano 30 en una direccién deseada. El dispositivo de accionamiento de
pasamano ejemplo 40 incluye un motor 44 que se dedica a mover el pasamano 30. El motor 44 esta asociado con
una rueda en un extremo de un bucle seguida por el elemento de accionamiento 42, que comprende una cinta en
este ejemplo. Otra rueda 46 estd en un extremo opuesto del bucle. El motor 44 hace al elemento de accionamiento
42 rotar alrededor del bucle, que acciona el pasamano 30 como se desee debido al enganche entre el pasamano 30
y el elemento de accionamiento 42.

El dispositivo de accionamiento de pasamano 40 es distinto de un conjunto de accionamiento 50 usado para
propulsar los escalones 22 accionando una cadena de escalones (no mostrada). El motor 44 es distinto de un motor
del conjunto de accionamiento 50. Por consiguiente, la disposicion ilustrada es diferente de los sistemas de
transportador de pasajeros tradicionales donde el pasamano era accionado por el mismo motor usado para mover la
cadena de escalones. En otro ejemplo, los aspectos de control separados, se consuman usando un motor comun
para los escalones y pasamano pero un mecanismo de tipo embrague controlable separadamente y distinto acopla
el accionamiento de pasamano con el motor.

La figura 2 muestra esquematicamente un dispositivo de accionamiento de pasamano ejemplo 40. En este ejemplo,
el motor 44 comprende un motor de iman permanente. Un rasgo asociado con el uso de un motor de iman
permanente es que se pueden lograr pares relativamente grandes requeridos para accionar un pasamano con un
motor de tamafio relativamente pequefio. Otro rasgo de un motor de iman permanente es que permite controlar
estrechamente la velocidad a la cual el motor 44 mueve el elemento de accionamiento 42. También se podrian usar
otros tipos de motores, tales como motores de induccién convencionales.

Este elemento de accionamiento ejemplo 42 comprende una correa dentada que sigue un bucle alrededor de la
rueda 46 y una rueda 60 que se puede considerar una polea de accionamiento debido a que se acciona por el motor
44. El elemento de accionamiento de la correa dentada 42 tiene dientes 62 que estan configurados para enganchar
correspondientemente los dientes 64 configurados en el pasamano 30. Un soporte de guiado 66 mantiene la parte
correspondiente del pasamano 30 en una posicién para asegurar el enganche deseado entre los dientes 62 y 64.
Segun el motor 44 gira la rueda 60, el elemento de accionamiento 42 se mueve y causa un movimiento deseado del
pasamano 30. Una estructura de montaje 68 facilita la sujecion del dispositivo 40 en una posicién deseada sobre un
armazén del transportador u otra estructura de soporte.

El ejemplo ilustrado incluye un controlador de accionamiento de pasamano 70 que controla la operacién del motor
44 para asegurar que el pasamano estd moviéndose cuando se necesita y a una velocidad deseada que se coordina
con el movimiento de los escalones 22. El controlador de accionamiento de pasamano 70 comunica con un
controlador de transportador principal 72, que es responsable de controlar el conjunto de accionamiento 50. El
controlador de accionamiento principal 72 proporciona informacion al controlador de accionamiento de pasamano 70
en relacién con la velocidad y direccién de movimiento de los escalones 22 de manera que el controlador de
accionamiento de pasamano 70 puede controlar el motor 44 para lograr un movimiento del pasamano
correspondiente.

En un ejemplo una conexién entre el controlador de transportador principal 72 y el controlador de accionamiento de
pasamano 70 funciona como una fuente de alimentacion para el dispositivo de accionamiento de pasamano 40. Por
ejemplo, siempre que el controlador de transportador principal 72 determina que el transportador esta parado o fuera
de servicio, controla si la potencia se suministra al dispositivo de accionamiento de pasamano segun criterios
preestablecidos.

El controlador de accionamiento de pasamano ejemplo 70 también recibe informacién desde un sensor de la cadena
de escalones 74 que indica una velocidad de movimiento de la cadena de escalones y los escalones 22. Un ejemplo
incluye al menos un sensor de proximidad dispuesto para detectar el movimiento de los pernos asociados con los
rodillos de los escalones o cadena de escalones para proporcionar una indicacion de una velocidad de movimiento.
Un sensor de velocidad de pasamano 76 proporciona una indicacion de la velocidad real del pasamano. Dada esta
descripcion, los expertos en la técnica serdn capaces de seleccionar a partir de sensores disponibles
comercialmente para realizar una disposicion que cumpla sus necesidades particulares. El controlador de
accionamiento de pasamano 70 usa tal informacion del sensor y conocimiento en relacidn con las caracteristicas de
operacion del motor 44 para personalizar la operacién del motor 44 para asegurar que el pasamano 30 esta
moviéndose a una velocidad que es adecuada para una velocidad actual del movimiento de los escalones. En un
ejemplo, el controlador de accionamiento de pasamano 70 comprende un controlador de frecuencia variable, que
permite el control de velocidad personalizable del motor 44.

En la ilustracion, el controlador de accionamiento de pasamano 70 y el controlador de transportador principal 72 se
muestran esquematicamente separadamente para propositos de discusion. En un ejemplo, cada uno comprende un
dispositivo controlador separado. En otro ejemplo, un Unico controlador realiza las funciones del controlador de
accionamiento de pasamano 70 y del controlador de transportador principal 72.
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En algunos ejemplos, se proporcionan motores separados 44 y dispositivos de accionamiento de pasamano 40 para
cada pasamano, respectivamente (por ejemplo, uno de la derecha y otro de la izquierda de la superficie de pisado).
En tal realizacion, es posible controlar independientemente cada pasamano (por ejemplo, cada lado controlando los
motores 44 separadamente, en otro ejemplo, un Unico motor 44 proporciona la fuerza necesaria para mover los
dispositivos de accionamiento 40 asociados con el pasamano en cada lado del transportador.

Controlar el dispositivo de accionamiento de pasamano 40 independientemente del conjunto de accionamiento 50
permite rasgos adicionales que no son posibles en una disposicion donde el pasamano se acciona directamente por
el mismo dispositivo que acciona los escalones. El controlador de accionamiento de pasamano 70 ejemplo controla
el accionamiento de pasamano 40 independiente del conjunto de accionamiento de escalones 50 para permitir el
movimiento de la pluralidad de escalones 22 o el pasamano 30 cuando el otro del pasamano 30 o la pluralidad de
escalones 22 esta estacionario. El controlador de accionamiento de pasamano 70 en un ejemplo controla el
accionamiento de pasamano 40 para parar el pasamano 30 en respuesta a una condicién seleccionada en la que la
pluralidad de escalones 22 continla moviéndose durante al menos algun tiempo después de que el pasamano 30 ha
parado.

En un ejemplo, el controlador de accionamiento de pasamano 70 hace al accionamiento de pasamano 40 parar el
movimiento del pasamano 30 en el caso de que el transportador de pasajeros 20 esté inactivo cuando no estan
siendo transportados pasajeros por los escalones 22. Con referencia de nuevo a la figura 1, al menos un sensor 80
esta asociado con el conjunto de transportador 20 para detectar cuando al menos un pasajero esta en las
inmediaciones de los escalones 22 o en al menos uno de los escalones 22. En el ejemplo ilustrado, los sensores
basados en luz 80 estan colocados cerca de cada uno de los rellanos 24 y 26 para detectar cuando al menos un
pasajero esta presente en un rellano o en el espacio dentro del cual el pasajero se puede transportar por los
escalones 22. Un ejemplo incluye sensores basados en luz conocidos para detectar cuando un individuo pasa uno
de los sensores.

Siempre que el conjunto de transportador de pasajeros 20 estad inactivo y no estan presentes pasajeros, el
controlador de accionamiento de pasamano 70 para el accionamiento de pasamano 40 de manera que el pasamano
30 no se mueva. Al mismo tiempo, el controlador de transportador principal 72 continta haciendo al conjunto de
accionamiento 50 operar de manera que los escalones 22 continGan moviéndose. Dado que el movimiento del
pasamano cuenta para una parte significativa del consumo de energia con muchos sistemas de transportador de
pasajeros, la capacidad de controlar individualmente el pasamano durante tales condiciones de inactividad permite
ahorros de energia significativos parando el movimiento del pasamano 30 mientras que se permite a la pluralidad de
escalones 22 continuar moviéndose.

Un rasgo de este ejemplo es que los escalones o bandas de rodadura en movimiento dan al pasajero que se
aproxima una indicacion visual de que el transportador esta operativo, mientras que el pasamano que no se mueve,
gue es tipicamente de un color uniforme, proporciona menos indicacion visual y probablemente no se advertira.

Otro rasgo es la mejora del mantenimiento y la vida del accionamiento de pasamano dado que no esta siendo
operado continuamente. También, durante la reparacién o prueba, los accionamientos de pasamano se podrian
probar separadamente sin la necesidad de arrancar el sistema de escaleras mecanicas entero.

En un ejemplo, siempre que se detecta un pasajero como que se aproxima o contacta un rellano o al menos uno de
los escalones 22, el controlador de accionamiento de pasamano 70 hace al accionamiento de pasamano 40
funcionar para acelerar el pasamano 30 hasta una velocidad donde el pasamano se mueve en conjunto con la
pluralidad de escalones 22.

Otra condicién en la que es deseable parar el pasamano 30 incluso aunque los escalones 22 continlen moviéndose
incluye una situacion donde se activa un conmutador que proporciona una indicacion de un deseo de parar el
movimiento del conjunto de transportador 20. Con referencia a la figura 1, un conmutador 82 esta asociado con una
entrada de pasamano 84. El conmutador 82 funciona de una manera conocida para proporcionar una indicacion de
cuando entra un objeto en una abertura de la entrada de pasamano 84 de manera que el objeto pueda llegar a ser
atrapado entre la estructura de la balaustrada del conjunto de transportador de pasajeros y el pasamano 30, por
ejemplo. Como es conocido, la activacion de tales conmutadores provoca el apagado del transportador para evitar el
atrapamiento de tal objeto bajo tales condiciones. Con el ejemplo ilustrado, el controlador de accionamiento de
pasamano 70 hace al accionamiento de pasamano 40 parar el pasamano 30 inmediatamente en respuesta a la
activacion del conmutador 82. Esto permite al pasamano 30 parar antes de que los escalones 22 sean capaces de
parar.

Incluso aunque el controlador de transportador principal 72 controla el conjunto de accionamiento 50 para dejar de
mover los escalones 22 en respuesta inmediata a la activacion del conmutador 82, no es posible para los escalones
22 parar tan rapido como puede parar el pasamano 30. Los escalones 22 deben continuar moviéndose incluso
después de que se emita un comando de parada para evitar una tasa de deceleracién rapida que provocaria hacer
caerse a un pasajero sobre uno de los escalones. Adicionalmente, el peso de la banda de escalones hace dificil
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lograr una parada absoluta inmediatamente en respuesta a la activacién del conmutador 82. Parar el movimiento del
pasamano 30 antes de ser capaz de llevar los escalones a una parada completa es posible, no obstante y
proporciona una prevencion mejorada del atrapamiento de objetos en la entrada del pasamano 84 incluso aunque
los escalones 22 continden moviéndose durante un tiempo corto después de la activacion del conmutador 82. Sin el
control independiente del movimiento del pasamano, el pasamano 30 continuaria moviéndose con los escalones 22
durante una distancia que es al menos 250 mm en algunos ejemplos. En el ejemplo ilustrado, el pasamano 30 puede
parar casi inmediatamente en respuesta a la activacion del conmutador 82 incluso aunque los escalones continden
moviéndose. En otras palabras, el pasamano 30 para antes de que los escalones 22 dejen de moverse.

Los expertos en la técnica que tengan el beneficio de esta descripcién seran capaces de programar un controlador
para realizar de una manera que cumpla los requisitos de su instalacion particular.

La figura 3 muestra otro ejemplo de dispositivo de accionamiento de pasamano. En este ejemplo, el elemento de
accionamiento 42 y el pasamano 30 estan configurados de manera diferente comparados con el ejemplo de la figura
2. En este ejemplo, se usan las configuraciones de correa de accionamiento y pasamano planos mas tradicionales.
El elemento de accionamiento de correa plana 42 en este ejemplo se basa en un enganche de friccion con el
pasamano 30. Los rodillos 80 enganchan un lado del pasamano para asegurar un enganche de accionamiento
adecuado entre el pasamano 30 y el elemento de accionamiento 42. De otro modo, el ejemplo de la figura 3 funciona
como el ejemplo de la figura 2.

Otro ejemplo (no mostrado) incluye ruedas de accionamiento de pasamano configuradas convencionalmente en
lugar del elemento de accionamiento de correa plana 42.

Un rasgo de los ejemplos descritos es que el dispositivo de accionamiento de pasamano 40 se puede situar en
cualquier lugar dentro de un sistema de transportador de pasajeros que sea conveniente para un instalador a
condicion de que la estructura 68 se pueda soportar adecuadamente en una posicibn para proporcionar un
enganche adecuado entre el elemento de accionamiento 42 y el pasamano 30. Esto no solamente simplifica la
instalacion sino que proporciona ventajas para el mantenimiento o reparacion ya que el dispositivo de accionamiento
de pasamano se puede situar mas convenientemente. Cuando el dispositivo de accionamiento de pasamano se
sitla remotamente del conjunto de accionamiento de cadena de escalones, cada accionamiento se puede servir sin
ninguna interferencia desde el otro.

Otro rasgo es que un dispositivo de accionamiento de pasamano 40 se puede reconvertir en un sistema de
transportador existente. El acoplamiento entre el accionamiento de cadena de escalones y el accionamiento de
pasamano se puede desconectar o deshabilitar de otro modo y el dispositivo de accionamiento de pasamano 40 se
puede insertar en su lugar. Esto permite una gama mas amplia de eleccién en la sustitucion de pasamanos, por
ejemplo, ya que diferentes configuraciones de pasamanos se pueden acomodar por un dispositivo de accionamiento
de pasamano 40 configurado correspondientemente. Por ejemplo, puede ser posible insertar un pasamano de
accionamiento positivo (que tiene dientes de accionamiento) en lugar de un pasamano de accionamiento basado en
friccion introduciendo un dispositivo de accionamiento de pasamano 40 como se muestra en la figura 2. Tal cambio
no es posible con una disposicion convencional que esta configurada solamente para un tipo de pasamano.

Otro rasgo de los ejemplos descritos es que la operacién del pasamano es mas suave comparada con una
disposicién donde el pasamano se acciona por el mismo motor usado para accionar la cadena de escalones. El
motor dedicado de los dispositivos ejemplo proporciona una transmisiéon mas suave de la fuerza de accionamiento al
pasamano y evita las vibraciones asociadas con algunos movimientos de una cadena de escalones.

Adicionalmente, en algunos ejemplos, separar el motor de accionamiento de pasamano de un motor de cadena de
escalones reduce la complejidad de cada disposicion de accionamiento debido a que permite abordar las
necesidades de solamente uno de los dos en lugar de ambos, reduce el desgaste, facilita menos mantenimiento y
reduce la probabilidad de una necesidad de reparacion.

La descripcion precedente es ejemplar mas que limitante en su naturaleza. Pueden llegar a ser evidentes
variaciones y modificaciones a los ejemplos descritos para los expertos en la técnica que no se apartan
necesariamente de la esencia de esta invencion. El alcance de la proteccién legal dada a esta invencion solamente
se puede determinar estudiando las siguientes reivindicaciones.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2537570 T3

REIVINDICACIONES
1. Un conjunto de transporte de pasajeros (20), que comprende:
una superficie de pisado movil (22);
un primer accionamiento (50) que es operativo para mover la superficie de pisado (22);
un pasamano (30);

un segundo accionamiento (46) que es operativo para mover el pasamano (30), el segundo accionamiento (40)
gue comprende un motor (44) que esta dedicado a mover solamente el pasamano (30); y

un controlador (70) que controla el segundo accionamiento (40) independiente del primer accionamiento (50);

caracterizado por que el controlador (70) esta adaptado para permitir el movimiento de la superficie de pisado
(22) o el pasamano (30) cuando el otro del pasamano (30) o la superficie de pisado (22) esta estacionario,

en donde el controlador (70) controla el segundo accionamiento (40) para detener el pasamano (30) mientras
gue permite a la superficie de pisado (22) continuar moviéndose cuando no hay pasajeros sobre la superficie de
pisado (22).

2. El conjunto (20) de la reivindicacién 1, en donde el controlador (70) controla el segundo accionamiento (40) para
parar el pasamano (30) en respuesta a una condicién seleccionada en la que la superficie de pisado (22) continta
moviéndose al menos algun tiempo después de que ha parado el pasamano (30).

3. El conjunto (20) de la reivindicacién 1 o 2, que comprende

un sensor (80) que proporciona una indicacién de si al menos un pasajero estd al menos dentro de las
inmediaciones de la superficie de pisado (22); y

en donde el controlador (70) recibe la indicacion desde el sensor (80).
4. El conjunto (20) de la reivindicacion 2,

en donde el controlador (70) controla el segundo accionamiento (40) para parar el pasamano (30) antes que la
superficie de pisado (22) en respuesta a una activacion del conmutador que indica una necesidad de parar al menos
uno del pasamano (30) o la superficie de pisado (22).

5. El conjunto (20) de la reivindicacion 4, que comprende una entrada de pasamano (84) en una ubicacién donde el
pasamano (30) entra en otra parte del conjunto de transporte (20) y en donde la activacion del conmutador indica
que un objeto esta entrando indeseablemente en la entrada del pasamano (84).

6. El conjunto (20) de la reivindicacion 5, en donde el conmutador (82) comprende un conmutador de seguridad
cerca de la entrada del pasamano (84).

7. El conjunto (20) de la reivindicacién 6, en donde el controlador (70) controla el segundo accionamiento (40) y el
primer accionamiento (50) para parar simultdneamente en respuesta a la activacion del conmutador (82) y el
pasamano (30) para antes de que pare la superficie de pisado (22).

8. Un método de control de operacion de un transportador de pasajeros (20) que comprende una superficie de
pisado mévil (22) y un pasamano (30), el método que comprende:

controlar independientemente el movimiento del pasamano (30) y la superficie de pisado mévil (22), el
movimiento del pasamano (30) que ocurre en respuesta a la operacion de un motor (44) que se dedica a mover
solamente el pasamano (30),

caracterizado por que se permite el movimiento de la superficie de pisado (22) o el pasamano (30) cuando el otro del
pasamano (30) o la superficie de pisado (22) esta estacionario, en donde el pasamano (30) se para mientras que se
permite a la superficie de pisado (22) continuar moviéndose cuando no hay pasajeros sobre la superficie de pisado
(22).

9. El método de la reivindicacion 8, que comprende

determinar si al menos un pasajero esta al menos dentro de las inmediaciones de la superficie de pisado.
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10. El método de la reivindicacion 8, que comprende

detener el pasamano (30) en respuesta a una condicidon seleccionada en la que la superficie de pisado (22)
continia moviéndose al menos algun tiempo después de que se ha parado el pasamano.

11. El método de la reivindicacion 10, en donde la condicién seleccionada incluye la activacion de un conmutador
(82) que indica un deseo de parar al menos uno de la superficie de pisado (22) o el pasamano (30) y

el método comprende detener el pasamano (30) antes de que pare la superficie de pisado (22).

12. El método de la reivindicacion 11, en donde el conmutador (82) comprende un conmutador de seguridad cerca
de una entrada del pasamano (84).

13. El método de la reivindicacién 12, que comprende

iniciar simultdaneamente una parada del pasamano (30) y la superficie de pisado (22) y en donde el pasamano
(30) para antes de que pare la superficie de pisado (22).
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