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DISPOSITIVO DE TRANSPORTE PARA PERSONAS Y/U OBJETOS

Descripcion

La invencion se refiere a un dispositivo de transporte con, como minimo, un
transportador sin fin, compuesto de elementos de transporte, para personas y/u

objetos segun la definicién de las reivindicaciones independientes.

La publicacion WO 2004/014774 da a conocer un dispositivo de transporte para
personas con un pasamanos, sistema en el que en el pasamanos se ha integrado,
como minimo, un transpondedor. Un dispositivo de comunicacion, dispuesto
cerca del pasamanos, tiene un emisor y un receptor. EI emisor transfiere al
transpondedor energia y datos en forma de ondas electromagnéticas. El
transpondedor comunica al receptor datos de medicion de parametros fisicos,
tales como la temperatura o velocidad o aceleracion del pasamanos. Los
transpondedores integrados en el pasamanos son adecuados unicamente para
pasamanos en forma de cinta o correa. Estos pasamanos pueden controlarse con
unos pocos transpondedores. Sin embargo, no son adecuados para pasamanos

de otro tipo.

Las publicaciones US 365 15 06 A y DE 194 21 27 dan a conocer sistemas
alternativos para el control de un pasamanos en un dispositivo de transporte de

personas.

En el sistema reivindicado en la reivindicacion 1 se alcanza el objetivo de
controlar con medios sencillos un transportador sin fin compuesto de elementos

de transporte de un dispositivo de transporte para personas y/u objetos.
En las subreivindicaciones se indican desarrollos ventajosos de la invencion.

Las ventajas alcanzadas por la invencion han de verse esencialmente en que se
pueden detectar elementos de transporte metalicos o no metalicos de un
transportador sin fin. Los elementos de transporte a detectar son, por ejemplo,

elementos de un pasamanos, pudiendo éste también consistir en un solo
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elemento de pasamanos, escalones, paletas o eslabones de cadena. Los
elementos de transporte forman un transportador sin fin compuesto por
segmentos, por ejemplo un pasamanos, una banda de escalones, una cinta de
paleta o una cadena transportadora para los escalones o las paletas o los
elementos del pasamanos. Por otro lado existe la ventaja de que el sensor
necesario para detectar los elementos de transporte detecta éstos a distancias
muy cortas. Debido a ello, la construccidén del sistema de control es compacta y
delgada. El sistema de control detecta cada elemento individual de transporte y
genera asi parametros de servicio como, por ejemplo, la velocidad y/o la
aceleracion / desaceleracion. También se pueden detectar la falta de elementos
de transporte o elementos de transporte dafiados. En este caso se detiene el
transportador sin fin afectado y/o se emite una alarma en cuanto al defecto. El
sistema de control también es adecuado para contar los elementos de transporte

que forman el transportador sin fin segmentado.

Con ayuda de la siguiente descripcion detallada y de los dibujos adjuntos se

explica mas en detalle la presente invencion. Los dibujos muestran:

La figura 1 a modo de ejemplo un dispositivo de transporte para

personas y/u objetos.

La figura 2 un corte a través del dispositivo de transporte de la figura

1 alo largo del eje A-A.

La figura 3 una seccion transversal a través del pasamanos en
retroceso.

La figura 4 una vista lateral del pasamanos segun la figura 3.

La figura 5 un pasamanos al que le falta uno de los elementos de
pasamanos.

La figura 6 un pasamanos con un elemento defectuoso de

pasamanos.
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La figura 7 un diagrama de bloques con un circuito de conmutacion

para el control de un transportador sin fin.

La figura 8 una representacion eléctrica de un pasamanos

segmentado, compuesto por elementos de pasamano.

Las figuras 9y 10 una representacion eléctrica de un pasamanos

defectuoso.

Las figuras 11, 12 y 13 sefnales de salida del circuito de conmutacion en funcion

del estado operativo del transportador sin fin.

A continuaciéon se describe un ejemplo de ejecucion de un dispositivo de
transporte para personas y/u objetos con elementos de transporte unidos para
formar transportadores sin fin, con ayuda de una escalera mecanica con
pasamanos, banda de escalones y cadenas transportadoras. Las descripciones
son aplicables también para un andén rodante con paletas o un material a
transportar. Un elemento transportador es en una escalera mecanica un
pasamanos, pudiendo el pasamanos consistir también en un elemento de
pasamanos, un escaldén o un eslabdon de cadena. Los elementos de pasamanos
forman el pasamano, los escalones forman la banda de escalones y los eslabones
de cadena forman las cadenas transportadoras de la banda de escalones. En el
caso de un andén rodante, un elemento transportador es un elemento de
pasamanos, una paleta o un eslabon de cadena. Los elementos de pasamanos
forman el pasamanos, las paletas forman la banda de paletas y los eslabones de
cadena forman las cadenas transportadoras de la banda de paletas o del

pasamanos.

La figura 1 muestra de modo esquematico un dispositivo de transporte mediante
un ejemplo de una escalera mecanica 1 con una barandilla 2 y con una banda de
escalones 3 con escalones 3.1 para el transporte de personas y/u objetos en
movimiento de avance VL desde un primer piso E1 hasta un segundo piso E2 o al
revés. Al estar en retorno RL la banda de escalones sin fin 3 se mueve hacia

atras. Una estructura 4 sirve como soporte para la banda de escalones 3 y la
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barandilla 2 y esta soportada en las plantas E1, E2. Un pasamanos 5 que se
apoya sobre la barandilla 2 sirve en marcha de avance VL como transportador sin

fin para las manos de las personas a transportar.

La figura 2 muestra un corte a través del dispositivo de transporte de la figura 1, a
lo largo del eje A-A. Cada escalon tiene rodillos de escalones 3.2 y rodillos de
cadena 3.3, rodando los rodillos sobre las guias 3.4. Las guias estan dispuestas
en las costillas 4.1 de la estructura. Una primera cadena de transporte 3.5 con
eslabones 3.51 transporta los escalones 3.1 en marcha adelante VL y de atras RL
como transportador sin fin. EI pasamanos 2 es guiado en marcha atras RL por
medio de rodillos de retroceso 6 y en marcha adelante VL por medio del primer

perfil guia 7.

La figura 3 muestra una seccion transversal a través del pasamanos 5 en marcha
atras RL, estando el pasamanos 5 compuesto de elementos 5.1 individuales, por
ejemplo del tipo de cuerpos huecos. Los elementos de pasamanos 5.1 se
transportan con ayuda de una segunda cadena de transporte 8 a lo largo de
ranuras guia 9 de los primeros perfiles guia de la barandilla 2. En una consola 14
se ha fijado un estribo 11 por medio de un tornillo 12 y una tuerca 13. En el estribo
11 se ha dispuesto, por ejemplo, un soporte 11.1 con sensores 10 para el control
de los elementos de pasamano 5.1. El soporte de sensores 11.1 esta aqui
equipado con tres sensores 10, sin embargo también se pueden prever solamente

uno o dos sensores.

La figura 4 muestra una vista lateral del pasamanos 5 segun la figura 3. Los
elementos del pasamanos 5.1 se mueven aqui pasando por el lado del soporte de
sensores 11.1. Para una mejor visibilidad del elemento de pasamanos controlado
5.1, no se ha dibujado por completo en las figuras 4 a 6 el soporte de sensores
11.1 mostrado en la figura 3. En el estribo 11 se ha previsto una articulacion 16,
sobre la que un elemento de pasamanos 5.1 dafiado con partes sobresalientes
gira el soporte de sensores 11.1 alejandolo y quedando asi los sensores 10

intactos.
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Cada elemento de pasamanos 5.1 tiene un collar 5.11 que penetra en el elemento
de pasamano 5.1 adyacente. Los elementos de pasamano 5.1 fijados de modo
articulado en la segunda cadena de transporte 8 pueden moverse relativamente
frente a los elementos de pasamano adyacentes sin que se abra un intersticio
entre dos elementos de pasamano 5.1 adyacentes. Entre dos elementos de
pasamanos 5.1 adyacentes se produce unicamente una ranura de segmento 5.12
con una profundidad tan reducida que no pueden quedarse aprisionados los
dedos. La ranura de segmento 5.12 tiene, por ejemplo, una profundidad de

aproximadamente 2 mm a 4 mm y un ancho de aproximadamente 4 mm a 8 mm.

La figura 5 muestra un pasamanos 5 en el que falta uno de los elementos 5.1. Por
ejemplo, se ha roto un elemento de pasamanos 5.1 o se ha caido o ha sido
eliminado a la fuerza por vandalismo. Los sensores 10 registran cada uno de los

elementos de pasamano 5.1 existentes y cada uno de los que faltan.

La figura 6 muestra un pasamanos 5 con un elemento de pasamanos 5.1
defectuoso; por ejemplo, se han roto partes del mismo o ha sido eliminado a la
fuerza debido al vandalismo. Los sensores 10 registran cada elemento de
pasamanos 5.1 existente y también cada elemento 5.1 defectuoso. Los elementos

de pasamanos 5.1 tienen, por ejemplo, crateres, fisuras y/o agujeros 5.13.

Segun las caracteristicas materiales del dispositivo de transporte se han de
considerar sensores 10 que respondan a diferentes principios de accién. Para el
control de un pasamanos 5 segmentado formado por elementos de pasamanos
5.1 o para el control de bandas 3 de escalones/paletas formadas por escalones
3.1 o paletas o para el control de una primera cadena de transporte 3.5 formada
por eslabones 3.51 o una segunda cadena de transporte 8, son adecuadas, por
ejemplo, antenas 10.1 cuya caracteristica de radiacion puede modificarse por la
proximidad a la antena o por la segmentacion del pasamanos 5 6 de la banda de
escalones/paletas 3 o de las cadenas de transporte 3.5, 8 como se indica mas
abajo en detalle. También pueden utilizarse sensores que trabajan segun el
principio del radar, enviando una antena senales electromagnéticas hasta los

transportadores sin fin con elementos de transporte, reflejandose las senales
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segun el contorno del transportador sin fin y midiéndose las sefales reflejadas.
También son posibles los sensores que trabajen segun el principio capacitivo. En
este caso se modifica la capacidad de un condensador por la segmentacién del
transportador sin fin. El condensador forma, junto con una inductividad, un circuito
resonante cuya frecuencia de resonancia cambia en funcién de la capacidad del

condensador y determina la frecuencia de un oscilador.

A continuacién se describe mas en detalle un sensor 10 con una antena 10.1,
cuya caracteristica de radiacion puede modificarse con la proximidad de la antena
y por la segmentacion 5.12 de un transportador sin fin como, por ejemplo, de un
pasamanos 5, una banda de escalones/paletas 3 6 de una cadena de transporte
3.5, 8.

Una distancia pequefa, particularmente en el campo proximo a la antena 10.1,
entre la antena 10.1 y los elementos de transporte como, por ejemplo, elementos
del pasamanos, escalones/paletas, eslabones de cadena, conduce a sefiales de
interferencia que se sobreponen a una senal util deseada. En el campo alejado no
se produce ninguna interaccion con objetos; la antena radia liboremente. En este
caso se determina el campo alejado como sigue: d/lambda > 1. (d= distancia de la
antena hasta el transportador sin fin, Lambda = longitud de onda de la senal

emitida por la antena).

Un objeto en el campo cercano desintoniza la antena y modifica su resistencia.

Aqui se ha determinado el campo cercano como sigue: d/Lambda < 1.

La distancia d de la antena 10.1 hasta el elemento de pasamanos 5.1 mostrada
en la figura 3 se ha fijado, por ejemplo, en entre 1,5 mm y 3,5 mm en un campo
cercano en el que todavia se pueden detectar con exactitud fisuras con una
longitud de, por ejemplo, aproximadamente 5 mm y/o agujeros 5.13 con un
diametro de, por ejemplo, aproximadamente 5 mm. Los agujeros 5.13 y las fisuras
desintonizan la antena 10.1 menos que la formacién de arcos y partes salientes,
por ejemplo, del pasamanos 5. Como sensor (10) se utiliza, por ejemplo, una

antena (10.1) que trabaja a altas frecuencias, por ejemplo una antena comercial



10

15

20

25

30

ES 2 575328 T3

de 2,4 GHz WLAN. (WLAN significa Red de Area Inalambrica Local [Wireless

Local Area Network).

Epsilon,; es una constante de material de los elementos de transporte y es mayor
que 1 (Epsilon, para un vacio igual a 1). Los espacios entre los elementos de
transporte, por ejemplo la ranura de segmento 5.12 entre dos elementos
adyacentes del pasamanos 5.1 o intersticios entre dos escalones o paletas
adyacentes o transiciones del tipo escalonado desde un eslabon de cadena 3.51
hasta el siguiente eslabon de cadena 3.51 provocan una sucesion de
modificaciones en el indice de dielectricidad Epsilon,. Por ejemplo, en el caso de
un pasamanos segmentado existe la secuencia de elemento de pasamanos —
ranura de segmento — elemento de pasamanos — ranura de segmento — elemento
de pasamanos ... etc., en la que un elemento de pasamanos tiene un Epsilon,

mayor que una ranura de segmento (Epsilon, mas cerca de 1.

Una ventaja consiste en que se puede aprovechar una modificaciéon del campo
eléctrico en la zona cercana de la antena 10.1. Las modificaciones del indice
dieléctrico Epsilon, de los elementos de transporte que se encuentran
directamente cerca de la antena 10.1 como, por ejemplo, los elementos de
pasamanos, escalones/paletas, eslabones de cadena, conducen a una
desintonizacién o a una modificacion de la frecuencia de resonancia de la antena
10.1. Estas modificaciones provocan una reflexion de energia que se puede medir
en la linea de alimentacion de la antena. Las modificaciones del indice dieléctrico
Epsilon, en el entorno inmediato de la antena 10.1 son causadas por los

elementos que pasan por el lado de la antena.

Otra ventaja es la construccién compacta de la antena y la pequefia distancia

entre la antena y los elementos de transporte.

La figura 7 muestra un diagrama de bloques de un circuito de conmutaciéon 20
para el procesamiento de la sefial generada por el sensor 10. Un transformador
de tension 21 es alimentado con una primera tension de alimentacion VS1, por
ejemplo 24 V de la escalera mecanica. El transformador de tensién 21 genera de

la primera tension de alimentacion VS1 una segunda tension de alimentacion
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VS2, por ejemplo 5 V con la que se alimentan un control 22, un oscilador 23, un

amplificador de alta frecuencia 24 y un amplificador de valores de medicién 25.

El control 22 predetermina una frecuencia correspondiente a la antena 10.1,
mientras que el oscilador 23 genera una sefal con esta frecuencia y con una
forma y amplitud, predeterminadas por ejemplo una sefal del seno y la conduce
hacia el amplificador de alta frecuencia 24. La sefial de alta frecuencia S1
amplificada es transmitida a un cuadripolo de medicién 26 y desde éste a un
acoplador de antena 27 en el que se han conectado las antenas 10.1 dispuestas
en el soporte de sensor 11.1. Sin objetos en el campo cercano de la antena 10.1,
el efecto de la antena es puramente resistivo (por ejemplo 50 ohmios) y se radia
toda la energia de la primera senal S1 sin reflexién. Si hay objetos en el campo
cercano de la antena 10.1 como se explica mas arriba, se desintoniza la
frecuencia de resonancia de la antena 10.1 debido a la interaccién con los objetos
y se refleja una parte de la energia de la primera sefial S 1 por la antena 10.1
hasta el cuadripolo de medicidon 26 y aparece como segunda sefial S2 en el
cuadripolo de medicion 26, senal que refleja la superficie del transportador sin fin,
La segunda sefial S2 es conducida hasta al amplificador del valor de medicion 25.

Este amplifica la segunda sefial S2 y la transmite al control 22 para su evaluacion.

Si los transportadores sin fin sin contorno o sin puntos defectuosos visibles a
simple vista en la superficie o sin estructura de segmentos o sin segmentacion en
el campo cercano a la antena 10.1, se desplazan por el lado de la antena 10.1 se
produce una segunda sefal S2, aqui también llamada “sefial parasita” pero sin
“sefal util”. La sefal util superpuesta a la sefal parasita solamente se genera al
cambiar la superficie del transportador sin fin o con el registro de los contornos del
transportador sin fin o bien con estructuras visibles a simple vista como son
agujeros, grietas o entalladuras o ranuras etc. en la superficie o con las rendijas
de segmentos 5.12 de los elementos del pasamanos 5.1 o con las ranuras entre
los escalones o con transiciones escalonadas de un eslabéon de cadena frente al
otro, provocando la modificacion de la superficie del transportador sin fin una

modificacion de las caracteristicas de radiacién de la antena.
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Con el sensor 10 se pueden reconocer modificaciones visibles a simple vista en la
superficie del transportador sin fin como son, por ejemplo, ranuras de segmento
de los elementos de pasamanos, un pasamanos no segmentado provisto de
ranuras, un pasamanos no segmentado con grietas, elementos dafnados del
pasamanos con agujeros y/o grietas, elementos que faltan en el pasamanos,
escalones o paletas que faltan, transiciones escalonadas desde un eslabén de
cadena al otro, falta de eslabones de cadena, partes sobresalientes del

transportador sin fin, ranuras entre elementos de transporte etc.

La figura 8 muestra una representacion eléctrica de un pasamanos segmentado
provisto de elementos de pasamanos 5.1 segun la figura 4. La segunda sefial S2
se ha representado en funcion del tiempo t. El pasamanos 5 intacto que pasa por
el lado de la antena 10.1 genera con cada rendija de segmento 5.12 una senal util
S2.1 en forma de ondas que se superpone a la sefial de interferencia. Aqui el

control 22 registra cada onda S2.1.

El control 22 forma, con el fin de atenuar los efectos parasitos, un valor medio de
las ondas S2.1 medidas en ultimo lugar (por ejemplo de las ultimas 64 ondas
medidas) y se compara el valor medio con el valor medido de la onda actual S2.1.
Si la desviacion del valor actual de medicion frente al valor medio queda dentro de
un determinado rango de tolerancias, se considera que el elemento de

pasamanos 5.1 actualmente medido esta intacto.

La figura 9 muestra una representacion eléctrica de un pasamanos segmentado 5
provisto de elementos de pasamanos 5.1 segun la figura 5 en el que falta uno de
los elementos 5.1. La segunda sefal S2 se ha representado en funcién del tiempo
t. El elemento de pasamanos 5.1 que falta genera la correspondiente onda de
sefial S2.2 solamente de modo debilitado. El control 22 reconoce el punto

defectuoso y genera una senal de fallo.

La figura 10 muestra una representacion eléctrica de un pasamanos segmentado
5 provisto de elemento de pasamanos 5.1 segun la figura 6 con uno de los
elementos de pasamanos 5.1 afectado por agujeros 5.13 y/o grietas. La segunda

sefal se ha representado en funcion del tiempo t. El elemento de pasamanos 5.1

10
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danado forma la correspondiente onda de sefial S2.3 de modo debilitado. El

control reconoce el punto danado y genera una sefial de fallo.

El control 22 de la figura 7 genera la tercera sefial S3 por medio de un grado de
salida 28 correspondiente al estado operativo del transportador sin fin. El grado de
salida puede contener, por ejemplo, un conmutador semiconductor, un

optoacoplador o un sistema de bus.

La figura 11 muestra un transportador sin fin como ejemplo del pasamanos
segmentado 5 con elementos de pasamanos 5.1. El pasamanos genera, con
velocidad nominal, la senal S3 mostrada en funcién del tiempo t. La sefial S3
cambia, por ejemplo, después de cada tres elementos de pasamanos 5.1 de
l6gico 0 a légico 1 y viceversa. Por ejemplo, en caso de media velocidad se
genera la sefal S3.1 en funcién del tiempo t. La senal S3, 53.1 se dirige, por
ejemplo, al control de la escalera mecanica para regular la velocidad y/o para
controlar la velocidad. Basandose en el numero de impulsos por unidad de tiempo
se determinan parametros de servicio como, por ejemplo, velocidad de transporte,
aceleracion en el momento de la llegada o desaceleracién en el momento de la

parada.

La figura 12 muestra la sefial de salida S3 en caso de la falta parcial o completa
de un elemento del pasamanos 5.14 o en el caso de un elemento de pasamanos

5.1 con grietas y/o agujeros 5.13.

La tercera sefial S3 se pone en légica 0 durante un tiempo determinado T, por
ejemplo 30 segundos. El control de la escalera mecanica reconoce esta situacion

y genera, como minimo, un correspondiente mensaje de fallo.

La figura 13 muestra el pasamanos 5 con un elemento de pasamanos 5.1 dafado
con partes sobresalientes 5.15, que giran el soporte de sensores 11.1 alrededor
de la articulacion; en este caso los sensores 10 permanecen intactos. El sensor
10 ya no puede reconocer ningun elemento de pasamanos 5.1 en la posicion

girada, la sefial S3 sigue en légico 0. El control de la escalera mecanica reconoce

11
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este estado, detiene la escalera 1 y genera, como minimo, un correspondiente

mensaje de fallo.

12
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Reivindicaciones

Dispositivo de transporte (1) con, como minimo, un transportador sin fin (3,
3.5, 5) compuesto, por lo menos, de un elemento transportador (3.1, 3.51,
5.1) para personas y/u objetos, en el que se han previsto, por lo menos, un
sensor (10) para detectar una superficie del transportador sin fin (3, 3.5, 5)
y un circuito de conmutacion (20) para generar una senal de sensor que
reproduce dicha superficie, y que a partir de la sefial de sensor producida
pueden generarse parametros de servicio y/o detectar la falta de
elementos de transporte (3.1, 3.51, 5.1) o dafios en los mismos,
caracterizado porque el sensor (10) es una antena (10.1) que trabaja en
la banda de altas frecuencias y el elemento de transporte (3.1, 3.51, 5.1) se

puede mover en el campo cercano a la antena (10.1).

Dispositivo de transporte (1) segun la reivindicacion 1, en el que el

transportador sin fin (3, 3.5, 5) esta segmentado.

Dispositivo de transporte (1) segun la reivindicacion 1, en el que el

transportador sin fin (3., 3.5, 5) no esta segmentado.

Dispositivo de transporte segun una de las reivindicaciones 1 a 3, en el que
una distancia (d) entre la antena (10.1) y los elementos de transporte (3.1,

3.51, 5.1) es de aproximadamente 1,5 mm a 3,5 mm.

Dispositivo de transporte segun una de las reivindicaciones 1 a 4 en el que

la antena (10.1) es una antena WLAN.

13



10

15

20

25

ES 2 575328 T3

. Dispositivo de transporte segun la reivindicacion 5, en el que la antena

(10.2) esta disenada para 2,4 GHz.

. Dispositivo de transporte segun una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que

la antena (10.1) puede ser alejada mediante giro, gracias a las partes

sobresalientes (5.15) de los elementos de transporte (3.1, 3.51, 5.1).

. Procedimiento para el control de un dispositivo de transporte (1) con, como

minimo un transportador sin fin (3, 3.5, 5) compuesto, de al menos un
elemento de transporte (3.1, 3.51, 5.1), para personas y/u objetos, en el
que, como minimo, un sensor (10) detecta una superficie del transportador
sin fin (3, 3.5, 5) y un circuito de conmutacion (20) genera una sefal de
sensor que reproduce dicha superficie y genera parametros de servicio por
medio de la sefial procesada del sensor y/o se puede detectar la falta de
elementos de transporte (3.1, 3.51, 5.1) o dafios en los mismos,
caracterizado porque el elemento de transporte (3.1, 3.51, 5.1) se mueve
en el campo cercano a una antena (10.1) que trabaja como sensor (10) en

la banda de altas frecuencias.

. Procedimiento segun la reivindicacion 8 en el que el circuito de

conmutacion (20) alimenta la antena (10.1) con una senal (S1) de alta
frecuencia y en el que la antena (10.1) refleja al circuito de conmutacion

(20) una senal util (S2) en funcion de la superficie.

10.Procedimiento segun la reivindicacion 9 en el que el circuito de

conmutacion (20) genera a partir de la senal util (S2) sefiales (S3) para la

determinacion de parametros de servicio del transportador sin fin (3, 3.5, 5)

14
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y/o sefales (S3) para la deteccion de estados operativos peligrosos del

transportador sin fin (5).

11.Procedimiento segun la reivindicacion 10, en el que los parametros de
servicio son, por ejemplo, la velocidad, la aceleracién y/o desaceleracion
del transportador sin fin (3, 3.5, 5) y los estados operativos peligrosos se
producen, por ejemplo, por la falta de elementos de transporte, por danos

en los mismos o porque estos (3.1, 3.51, 5.1) sobresalgan.
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