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DESCRIPCION

Procedimiento de control de ascensor, dispositivo de control de ascensor, y dispositivo de ascensor que utiliza los
mismos

ANTECEDENTES

El modo de realizacion se refiere a un procedimiento y a un dispositivo de control de ascensor, y a un ascensor que
utiliza los mismos. Més particularmente, el modo de realizacién se refiere a un procedimiento y dispositivo de control
de ascensor, y a un ascensor que utiliza los mismos, que puede mejorar el rendimiento de control, véase, por
ejemplo, el documento EP 0 198 249.

En general, un ascensor se utiliza para hacer que personas entren y subirlos hacia arriba y hacia abajo en un edificio
de gran altura, o se utiliza para cargar y transportar cargas. El ascensor sube y baja por el accionamiento de un
cabrestante, un tipo de dispositivo de accionamiento, en el hueco de un ascensor instalado en el edificio de gran
altura. Ademas, una cabina de ascensor que tiene un espacio determinado donde las personas pueden entrar o la
carga se puede cargar esta conectada e instalada en el cabrestante.

Ademas, un inversor industrial de 3 fases que en general sustituye a un motor de corriente continua y se utiliza para
un motor de accionamiento de ascensor puede controlar por torsién un motor de corriente alterna a través de control
vectorial.

El freno de un ascensor puede controlarse mediante el control de un inversor. Cuando el freno de este ascensor se
abre, una cabina se sacude, lo que se llama reversion. Una célula de carga, que es un dispositivo sensor para medir
el peso, se utiliza en general para disminuir la reversion, y la reversion de una cabina de ascensor puede disminuir
usando la deteccién del peso de esta célula de carga.

Sin embargo, se ha desarrollado recientemente un procedimiento, que puede disminuir la reversién sin células de
carga mediante la carga de un algoritmo de control en un mismo inversor que se utiliza para el control de la
velocidad de un ascensor, para aumentar la fiabilidad y la eficiencia en el control de velocidad de un sensor de célula
de carga.

Para disminuir la reversion, es importante seguir rapidamente una torsién correspondiente al tamarfio de una carga,
que se denomina compensacién de carga.

La figura 1 es un diagrama para describir un ejemplo de un dispositivo de control de velocidad de acuerdo con la
técnica relacionada para disminuir dicha compensacion de carga.

Haciendo referencia a la figura 1, un dispositivo de control de ascensor, tal como la mecanica P-Pl de acuerdo con la
técnica relacionada, puede incluir una unidad de control de posicion 10, un controlador de velocidad 11, una unidad
de medicion de la velocidad del motor 12, y un inversor 14.

La unidad de control de posicion 10 adquiere un valor 8 de posicion controlada para controlar una posicion y un valor
de posicion real 6*, encuentra la diferencia entre los mismos, multiplica el valor de la diferencia mediante un valor de
ganancia proporcional KPP, y emite un valor de velocidad controlada.

Ademas, el regulador de velocidad 11 aplica una ganancia proporcional KP y una ganancia integral Kl a la diferencia
entre el valor de la velocidad controlada y el valor de la velocidad recibida desde la unidad de medicién de la
velocidad del motor 12, suma el valor, y lo emite como un valor de torsion controlada T*.

El inversor 14 recibe el valor de torsion controlada, una carga aplicada T1 a un motor debido al peso de una cabina,
un cable, los pasajeros, etc. en el ascensor, y controla la velocidad de un ascensor. Ademas, si una velocidad real w
y una posicion real 8 se miden desde el motor controlado por el inversor 14, puede retroalimentarse como la entrada
de la unidad de control de posiciéon 10 y el controlador de velocidad 11.

El inversor 14 forma una torsién real a través del control de vector de acuerdo con un valor de torsiéon controlada y
controla la velocidad. El control de vector puede realizarse sobre la corriente que se ha dividido en componentes de
control de flujp magnético y componentes de control de torsion. J significa un valor de inercia, S significa un
operador de Laplace, y 1/S significa integral.

La funcion de transferencia del dispositivo de control del ascensor de acuerdo con la técnica relacionada esta
representada por la siguiente ecuacion 1.
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<Ecuacion 1>
S

Js* + Kps* +(K, + K, K, ) s + K, K g
P 1 PP~P PP

Si se disefa un polo en el caso del dispositivo de control del ascensor de acuerdo con la técnica relacionada, hay un
problema de que es dificil disponer libremente el polo. Los coeficientes de una funcién de transferencia no son
independientes entre si, e incluyen el producto y la suma de ganancias. Por lo tanto, si una ganancia cambia,
entonces cambian dos o mas coeficientes. Como resultado, no es posible disefiar libremente un polo.

Ademas, en caso de raiz triple, hay un problema de que no es posible disponer un propio polo. La razén es que si se
aplica un discriminante bajo el supuesto de raiz triple, no hay ningun valor de raiz que haga el discriminante de la
ecuacion cubica y el discriminante de la ecuacion cuadratica resultante de diferenciacion de esto en el término de la
derecha en los ceros de la Ecuacién 1.

RESUMEN

Un modo de realizacién proporciona un procedimiento de control de ascensor que puede mejorar la eficiencia de
control.

Los modos de realizacion también proporcionan un dispositivo de control y un procedimiento de control que puede
disminuir un fendmeno de reversion en un ascensor sin una célula de carga.

Los modos de realizacion también proporcionan un dispositivo y procedimiento de control de ascensor, y un
ascensor que incluye el mismo, que puede disminuir de manera efectiva un fendmeno de reversion a través de una
unidad de estimacion de estado.

En un modo de realizacion, un procedimiento de control de ascensor incluye calcular el valor de posicion de un
motor de accionamiento de ascensor cada primer ciclo; generar una sefial de control cada tercer ciclo para controlar
el motor en base al valor de la posicion calculada y de la velocidad de rotacién del motor calculada cada segundo
ciclo; y controlar la fuente de energia de accionamiento del motor en base a la sefial de control generada.

Ademas, la generacion de la sefal de control puede incluir ademas la estimacién de la velocidad de rotacién del
motor mediante la sefal de control cada segundo ciclo de acuerdo con el valor de posicién calculado.

Ademas, la generacién de la sefial de control puede incluir tomar una acciéon proporcional e integral sobre la
diferencia entre el valor de posicion controlado y el valor de posicién calculado del motor; calcular un valor de torsion
controlada basado en la sustraccion de un valor obtenido multiplicando la velocidad de rotacion por una primera
constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posiciéon por una segunda constante, desde un valor obtenido
a través de la accion proporcional e integral; y generar una sefnal de torsion controlada de acuerdo con el valor de
torsion controlada calculado.

Ademas, la generacion de la sefal de torsion controlada puede recibir y calcular la velocidad del motor medida
desde un dispositivo de medicion de la velocidad del motor cada segundo ciclo.

Ademas, la generacién de la sefal de torsién controlada puede generar un valor controlado de corriente de acuerdo
con el valor de torsién controlada, realizar el control de vector en base al valor controlado por corriente generado y al
valor de deteccion de corriente del motor para generar un valor tensién controlada, y generar la sefal de torsion
controlada en base al valor de tension controlada generado.

En otro modo de realizacién, un dispositivo de control de ascensor incluye una unidad de almacenamiento de
posicion que almacena el valor de posicién de un motor de accionamiento de un ascensor; una unidad de
procesamiento de sefial de control que recibe el valor de posicién del motor desde la unidad de almacenamiento de
posicion cada primer ciclo, calcula la velocidad del motor cada segundo ciclo, y genera una sefal de control para
controlar el motor cada tercer ciclo; y una unidad de accionamiento del motor que controla el accionamiento del
motor en base a la sefal de control.

Ademas, el ascensor puede incluir un motor; una unidad de medicién de la posicion del motor que calcula y
transmite el valor de posicion del motor al dispositivo de control de ascensor; una unidad de almacenamiento de
posicion que almacena el valor de posicion del motor; una unidad de control de posicién de retroalimentacion de
estado que recibe el valor de posicion del motor desde la unidad de almacenamiento de posicion cada primer ciclo,
recibe la velocidad del motor, y emite un valor de torsién controlada para controlar el motor; una unidad de
estimacion de estado que estima la velocidad del motor en base al valor de torsién controlada y al valor de posicién
cada segundo ciclo y transmite el resultado a la unidad de control de posicién de retroalimentacién de estado; una
unidad de control de vector que genera un valor de corriente controlada en base al valor de torsion controlada y
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emite un valor de tension controlada de acuerdo con el valor de corriente controlada y a la corriente de
accionamiento del motor; y una unidad de accionamiento del motor que controla la fuente de energia de
accionamiento del motor de acuerdo con el valor de tensién controlada.

Ademas, la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado puede tomar una accién proporcional e
integral sobre la diferencia entre el valor de posicion controlada y el valor de la posicion calculada del motor y puede
emitir, como un valor de torsion controlada, la sustraccion de un valor obtenido multiplicando la velocidad de rotacién
por una primera constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posicion por una segunda constante, a partir
de un valor obtenido a través de la accién proporcional e integral.

Ademas, la unidad de procesamiento de sefial de control puede incluir una unidad de control de posicion de
retroalimentacién de estado que emite el valor de torsion controlada del motor de acuerdo con el valor de posicion
calculado y la velocidad de rotacion del motor, y la unidad de procesamiento de la sefial de control puede emitir una
senal de control a la torsién del motor en base al valor de torsion controlada.

Ademas, la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado puede tomar una accién proporcional e
integral sobre la diferencia entre el valor de posicion controlada y el valor de la posicion calculada del motor y puede
emitir, como un valor de torsion controlada, la sustraccion de un valor obtenido multiplicando la velocidad de rotacién
por una primera constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posicion por una segunda constante, a partir
de un valor obtenido a través de la accién proporcional e integral.

Ademas, el dispositivo de control de ascensor puede incluir un sensor de corriente que detecta la corriente de
accionamiento del motor; y una unidad de control de vector que emite una sefial de tensiéon controlada en base al
valor de corriente controlada y a la corriente de accionamiento del motor recibida desde el sensor de corriente, y la
unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado puede generar y transmitir un valor de corriente
controlada de acuerdo con el valor de torsién controlada a la unidad de control de vector.

Ademas, la unidad de procesamiento de sefial de control puede incluir una unidad de estimacién de velocidad que
estima la velocidad de rotacién del motor de acuerdo con la sefal de control y el valor de posicién calculado cada
segundo ciclo.

Ademas, la unidad de procesamiento de sefal de control puede adquirir la velocidad del motor medida desde un
dispositivo de medicion de la velocidad del motor.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 es un diagrama que describe un ejemplo de un dispositivo de control de velocidad de acuerdo con la
técnica relacionada para disminuir la compensacion de carga.

La figura 2 es un diagrama que ilustra esquematicamente el sistema global de ascensor que incluye el dispositivo
de control de velocidad de un ascensor de acuerdo con un modo de realizacion.

La figura 3 es un diagrama que ilustra una configuracién de una unidad de procesamiento de senal de control
110 de un dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de realizacién.

La figura 4 es un diagrama de control que ilustra conceptualmente una configuracién de una unidad de control de
posicion de retroalimentacion de estado 111 de acuerdo con un modo de realizacion.

La figura 5 es un diagrama de control que ilustra una operacion de una unidad de estimacion de estado 113 de
un dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de realizacion.

La figura 6 es un diagrama que describe un experimento realizado usando un motor de muestra que incluye un
dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de realizacion.

La figura 7 es un gréafico que ilustra un resultado de emular y controlar un ascensor usando este motor de
muestra.

La figura 8 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de control de velocidad de un ascensor de
acuerdo con un modo de realizacion.

DESCRIPCION DETALLADA DE LOS MODOS DE REALIZACION

Por lo tanto, como los modos de realizacion descritos en la memoria y las configuraciones ilustradas en las figuras
son solo ejemplos mas preferibles y no representan plenamente el espiritu técnico de los modos de realizacion, debe
entenderse que puede haber varios equivalentes y variaciones que sustituyen a los modos de realizacion en el
momento de presentar esta solicitud.
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La figura 2 es un diagrama que ilustra esquematicamente un dispositivo de transformacién de energia de acuerdo
con un modo de realizacion.

Haciendo referencia a la figura 2, un sistema de ascensor que incluye un dispositivo de control de velocidad 100 de
acuerdo con un modo de realizacion incluye un motor de accionamiento de un ascensor 200, un dispositivo de
control 100 para controlar el motor 200, un codificador 210 para medir el estado de rotacion del motor, y un
dispositivo de medicion de la posicién del motor 200 para medir una posicién del motor (un angulo de rotacién)
desde la salida de pulsos del codificador 210.

El dispositivo de control 100 incluye una unidad de procesamiento de sefal de control 110, una unidad de
generacion de la sefnal de puerta PWM 120, y una unidad de inversor PWM 130.

La unidad de procesamiento de sefal de control 110 puede generar una sefial de control para disminuir el fenédmeno
de reversion de un ascensor sin una célula de carga. La unidad de procesamiento de sefal de control 110 realiza el
procesamiento de la sefal para controlar el motor usando el control de posicion de retroalimentacion de estado,
como se describira a continuacién y usando la estimacion de estado.

La unidad de generacion de la sefial de puerta PWM 120 puede introducir una sefial de accionamiento al motor de
acuerdo con la sefal procesada en la unidad de procesamiento de sefial de control 110.

La unidad de inversor PWM 130 puede conmutarse de acuerdo con la sefal de accionamiento que se ha generado a
partir de la unidad de generacion de la senal de puerta PWM 120.

Esta unidad de generacion de senal de puerta PWM 120 y la unidad de inversor PWM 130 pueden servir como una
unidad de accionamiento del motor, que controla el accionamiento del motor de acuerdo con una sefal de tension
controlada.

Mientras tanto, el codificador 210 puede estar conectado al motor 200, envia pulsos de acuerdo con la rotacion del
motor 200, y los transmite al dispositivo de medicién de la posicion del motor 220.

El dispositivo de medicion de la posicion del motor 220 mide un valor de posicion del motor o del &ngulo de rotacion
0, y lo transmite a la unidad de procesamiento de sefial de control 110. En este punto, el dispositivo de medicion de
la posicion del motor 220 calcula el valor de la posicion del motor, el &ngulo de rotacion sobre la base de las sefales
de pulsos recibidos desde el codificador 210. El dispositivo de medicién de la posicion del motor 220 puede utilizar
un esquema M/T, por ejemplo. El esquema M/T es un esquema que utiliza un cierto tiempo y una sefial de pulso
medida a partir del codificador 210 de acuerdo con el accionamiento del motor 200. El esquema M/T permite medir la
velocidad de rotacién y el angulo de rotacién del motor 200 como valores digitales. Por lo tanto, el dispositivo de
medicién de la posicién del motor 220 puede medir la posicion actual (dngulo de rotacion) contando los pulsos
durante un cierto tiempo. Ademas, este esquema de medicién de la posicion del motor puede incluir procedimientos
que miden el numero de pulsos o el intervalo entre pulsos. Debe observarse que el esquema M/T capaz de utilizarse
en el modo de realizacion es un esquema que complementa los inconvenientes de los esquemas de medicion del
nuamero de pulsos y el intervalo de pulsos mediante su combinacién.

Mientras tanto, el sensor de corriente 230 detecta valores de corriente que actualmente fluyen en el motor 200 para
el control de vector de corriente de la unidad de procesamiento de sefial de control 110, como se describira mas
adelante, y los transmite a la unidad de procesamiento de sefal de control 110.

La figura 3 es un diagrama a modo de ejemplo que ilustra mas en detalle una configuracién de la unidad de
procesamiento de sefal de control 110 de un dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de
realizacion.

Haciendo referencia a la figura 3, la unidad de procesamiento de sefial de control 110 del dispositivo de control de
ascensor 100 puede incluir una unidad de control de posicion de realimentacion de estado 111 que genera una sefal
de control para controlar la torsién de un motor de acuerdo con la posicion actual del motor y de la velocidad
estimada del motor, una unidad de almacenamiento de posicién 112 que almacena la posicién actual del motor y
actualiza la posicion del motor en un cierto ciclo, una unidad de estimacion de estado 113 que estima la velocidad
del motor de acuerdo con la posicién del motor almacenada y un valor de torsion controlada recibida de la unidad de
control de posicién de retroalimentacion de estado 111, y una unidad de control de vector 114 que recibe la corriente
y el valor de corriente controlada detectado y emite una sefal de tensién controlada.

La unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111 recibe el valor de posicion del motor desde el
dispositivo de medicién de la posicién del motor 220, recibe la velocidad estimada del motor desde la unidad de
estimacion de estado 113, y emite el valor de corriente controlada del motor para disminuir el fenémeno de reversién
de un ascensor.
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La unidad de estimacion de estado 113 estima la velocidad del motor en base al valor de posiciéon del motor
almacenado en la unidad de almacenamiento de posicién 112 y al valor de torsion controlada recibido desde la
unidad de control de posicién de retroalimentacion de estado 111.

La unidad de control del vector 114 recibe la corriente de medicién de la corriente de accionamiento del motor desde
el sensor de corriente 230, eventualmente controla una tensién de motor del ascensor en base a la medicién de la
corriente de accionamiento y al valor de corriente controlada recibido desde la unidad de control de posicién de
retroalimentacion de estado 111, y emite una senal de tensién controlada como una sefal para disminuir un
fenédmeno de reversion.

La unidad de control de vector 114 puede operar en respuesta a una interrupcién de un primer ciclo. Ademas, la
unidad de estimacion de estado 113 puede operar regularmente en respuesta a una interrupcion de un segundo
ciclo. La unidad de control de posicidn de retroalimentacion de estado 111 puede operar en respuesta a una
interrupcion de un tercer ciclo. En este punto, la unidad de estimacion de estado 113 debe realizar un calculo rapido
en el cambio de posicion. Por lo tanto, el ciclo de interrupcion de la unidad de estimaciéon de estado 113 puede estar
disefado para ser mas corto que el de las otras interrupciones. La unidad de control de posicion de
retroalimentacion de estado 111 puede estar disefiada para realizarse en una interrupcion de 1 ms para que no se
realice con frecuencia. Sin embargo, como un efecto relativo en caso de disefio de cada ciclo puede ser diferente, el
modo de realizacion puede establecer de manera distinta los ciclos de interrupciones de acuerdo con un
procedimiento de disefo del inversor de un ascensor.

Ademas, el segundo ciclo puede fijarse para que sea el mismo al primer ciclo y es posible hacer un disefio que sea
capaz de incluir el ciclo entre si.

La figura 4 es un diagrama de control que ilustra una configuracién de la unidad de control de posicion de
retroalimentacion de estado 111 de acuerdo con un modo de realizacion.

Haciendo referencia a la figura 4, se describe la unidad de control de posicién de retroalimentaciéon de estado de
acuerdo con un modo de realizacién.

La unidad de control de posicién de retroalimentacién de estado 111 puede configurarse como se ilustra en la figura
4. La entrada 6” representa una posicion a controlar. Por ejemplo, un valor de posicién a controlar en un ascensor
general se convierte en cero para disminuir un fenémeno de reversion. En otras palabras, un usuario puede ajustar
la posicion final del motor a controlar de acuerdo con el modo de realizacion.

Ademas, la unidad de control de posicion de retroalimentacién de estado 111 puede calcular la diferencia entre el
valor de posicion controlada 6* introducido de esta manera y el valor de posicion actual G del motor y tomar una
accién proporcional e integral de acuerdo con una constante K1 proporcional. Si un valor obtenido multiplicando la
velocidad w del motor por K2 y un valor obtenido multiplicando la posicion actual 6 del motor por K3 se resta del
valor obtenido de la accién proporcional e integral de acuerdo con K1, se genera un valor de torsién controlada T*
para control. En este punto, la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111 puede generar un
valor de corriente controlada en funcién del valor T* generado y transmitir el resultado a la unidad de control de
vector 114.

En este punto, la velocidad w del motor se puede calcular a través de una accion integral basada en la carga actual
TL y el valor de torsion controlada T* como en el numero de referencia 400 en la figura 4. De forma alternativa, un
valor de la velocidad observado de otro dispositivo también puede introducirse. Por lo tanto, w puede ser un valor
que se introduce desde el exterior. Ademas, w puede ser un valor de estimacion de la velocidad que se ha emitido
desde la unidad de estimacién de estado 113.

Ademas, aunque el valor de la posicion actual 8 del motor se puede calcular a través de una accién integral sobre un
valor de velocidad, puede calcularse con un valor de posicién medido desde el codificador 210 y el dispositivo de
medicién de la posicion del motor 220 como se describe anteriormente.
Mientras tanto, si se ha configurado esta unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111, una
funciéon de transferencia para la posicién del motor (angulo de rotacion) puede adquirirse como la siguiente Ecuacion
2.
<Ecuacion 2>
— K1 2] * s T
B 3 2 3 2 /
Js7 + Kys" + Kqs + K, JsT+ K,8° + Kys + K,

En este punto, si la ganancia de la unidad de control de posicién de retroalimentacion de estado 111 es q, la
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ecuacion de ganancia de raiz triple puede ser K1 =-J* a3, K2=-3*J*ay K3 =3*J *a"2. J representa un valor
de inercia, y S significa un operador de Laplace.

El valor de inercia se determina mediante factores, tales como una cabina de ascensor, pasajeros, y un cable. La
ganancia a es un valor polar y preferentemente tiene un valor negativo. Ademas, un intervalo capaz de ajustarse
para cada coeficiente puede variar dependiendo de la configuracién de un sistema.

Como en la ecuacion 2, si el disefio de una funciéon de transferencia sobre una torsién de carga en la misma
configuracién como en la figura 4, K1, K2, y K3 se pueden disenar libremente. Por lo tanto, aunque se hace un
disefo para tener una raiz triple, no se produce ningun problema.

La figura 5 es un diagrama de control que ilustra la operacién de la unidad de estimacion de estado 113 de un
dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de realizacion.

Haciendo referencia a la figura 5, la unidad de estimacion de estado 113 recibe una un valor de torsion controlada T*
y un valor de posicion del motor 6 como entradas y emite un valor de estimacioén de la velocidad w basado en este.

Como tal, la unidad de estimacion de estado 113 puede estimar la velocidad del motor de acuerdo con el valor de
torsion controlada y el valor de posicion del motor. Esto permite un procesamiento mas rapido que un proceso de
medicién real y calcular la velocidad para permitir el control efectivo en un ascensor.

Mientras tanto, en el diagrama de control de la figura 5, es posible que 11 =-3 * 3,12 =3 * "2, 13 = "3 * J. El valor
B es la ganancia de la unidad de estimacion de estado 113, y J significa un valor de inercia que se determina
mediante factores tal como un ascensor, pasajeros, y un cable. Para obtener resultado més eficaz, la ganancia 8 de
la unidad de estimacién de estado 113 utiliza preferentemente un valor mayor que la ganancia a de la unidad de
control de posicion de retroalimentacién de estado.

La figura 6 es un diagrama que describe un experimento realizado usando un motor de muestra que incluye un
dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con un modo de realizacion.

Mirando en el diagrama de configuracion de la figura 6, el codificador del motor de muestra puede ser un codificador
de sen/cos de 2000 pulsos.

El codificador del motor de muestra puede emitir 2000 sefales de sen/cos por rotacion.

La senal sen/cos se introduce en un inversor 1. La sefal se puede convertir en 32768 pulsos A/B usando un
convertidor RD utilizado en un dispositivo de resolucion. Los pulsos convertidos pueden aplicarse al control de
posicion. La inercia global de un sistema es de 0,084 kgms. Ademas, el motor de muestra incluye un freno y puede
utilizarse para emular el freno de un ascensor.

Mientras tanto, los parametros para el motor de muestra se representan en la siguiente Tabla 1.

<Tabla 1>
Articulos parametros
Tension nominal 220V
Corriente nominal 20,2 A
Ld 1,1 ImH
Rs 0,059 Ohmios
Polo 8

La figura 7 es un grafico que ilustra un resultado de emular y controlar un ascensor usando este motor de muestra.

Haciendo referencia a la figura 7, puede reconocerse la desviacion de control de posicion de un dispositivo de
control de ascensor 100, que utiliza una unidad de control de posicidn de retroalimentaciéon de estado 111 de
acuerdo con un modo de realizacién.

Se puede comprobar que el dispositivo de control de ascensor 100 de acuerdo con el modo de realizaciéon puede
controlar una cantidad de reversion dentro de 0,5 grados como se ilustra en la figura 7.

Ademas, en este experimento, la unidad de estimacién de estado 113 se ha utilizado como el valor de
retroalimentacion de velocidad de la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111. Como
resultado, un ancho de banda de control puede aumentar ain mas utilizando la unidad de estimacion de estado 113.
Mientras tanto, la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111 opera en un ciclo de interrupcion
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de 1 ms, y la unidad de estimacién de estado 113 ha realizado en un ciclo interrupcion PWM mas corto de 125 us.

La figura 8 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de control de velocidad de un ascensor de acuerdo
con un modo de realizacion.

Haciendo referencia a la figura 8, un valor de posicion del motor se calcula a partir del codificador 210 conectado al
motor 200, en la etapa S100.

La unidad de estimacion de estado 113 estima la velocidad del motor a través de procesos descritos anteriormente,
en la etapa S110.

La unidad de control de posicion de retroalimentacién de estado 111 genera un valor de torsion controlada en base a
la velocidad del motor estimada y al valor de posicion del motor, en la etapa S120.

La unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado 111 genera una sefal de corriente controlada de
acuerdo con el valor de torsién controlada, en la etapa S130. La unidad de control de vector 114 recibe un valor de
deteccion de corriente del motor y genera una sefnal de tension controlada de acuerdo con la sefal de corriente
controlada, en la etapa S140.

Las unidades de accionamiento del motor 120 y 130, incluyendo, por ejemplo, un generador de sefial PWM que
introduce una seiial PWM al motor 200 de acuerdo a la sefial de tensidén controlada para introducir una fuente de
alimentacion de accionamiento, en la etapa S150.

El motor 200 puede realizar un control de torsién de acuerdo con una fuente de alimentacion de accionamiento, en la
etapa S160.

Aunque la invencion se ha descrito anteriormente sobre la base de ejemplos de realizacion, estos son solo ejemplos
y no definen la invencién, y los expertos en la técnica pueden apreciar que diversas variaciones y aplicaciones no
ilustradas anteriormente pueden realizarse dentro del alcance dentro de las caracteristicas esenciales de la
invencion. Por ejemplo, se puede variar cada componente particularmente ilustrado en los modos de realizacion.
Ademas, las diferencias relacionadas con tales variaciones y aplicaciones se deben interpretar para incluirse en el
alcance de la invencion que se define en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un procedimiento de control de ascensor, que comprende:
calcular el valor de posicion de un motor de accionamiento del ascensor cada primer ciclo;

generar una sefal de control cada tercer ciclo para controlar el motor en base al valor de posicion
calculado y a la velocidad de rotacion del motor calculada cada segundo ciclo; y

controlar la fuente de alimentacién de accionamiento del motor en base a la sefial de control que se
genera cada tercer ciclo,

en el que la generacion de la sefal de control comprende:

estimar la velocidad de rotacién del motor mediante la sefial de control cada segundo ciclo de acuerdo
con el valor de posicion calculado y un valor de torsion controlada;

generar un valor de corriente controlada de acuerdo con el valor de torsion controlada; y emitir un valor de
tension controlada de acuerdo con el valor de corriente controlada y la corriente de accionamiento del
motor.

2. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que la generaciéon de la sefal de control
comprende:

tomar una accién proporcional e integral sobre la diferencia entre un valor de posicién controlada, que
representa una posicién a controlar, y el valor de posicion calculado del motor;

calcular el valor de torsion controlada basado en la sustraccion de un valor obtenido multiplicando la
velocidad de rotacion por una primera constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posicién por
una segunda constante, desde un valor obtenido a través de la accion proporcional e integral; y
generar una sefal de torsion controlada de acuerdo con el valor de torsion controlada calculado.
3. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 2, en el que la generacion de la sefial de torsidn controlada
comprende recibir y calcular la velocidad del motor medida desde un dispositivo de medicién de la velocidad
del motor cada segundo ciclo.

4. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 2, en el que la generacion de la sefial de torsidén controlada
comprende:

realizar el control de vector basado en el valor de corriente controlada generado y en el valor de deteccién
de corriente del motor para generar un valor de tension controlada, y

generar la sefal de torsién controlada en base al valor de tensién controlada generado.
5. Un sistema de ascensor, que comprende:
un dispositivo de control de ascensor (100), que comprende:

una unidad de almacenamiento de posicion (112) que almacena el valor de posicién de un motor de
accionamiento de ascensor (200);

una unidad de procesamiento de sefial de control (110) que recibe el valor de posicion del motor (200)
desde la unidad de almacenamiento de posicién (112) cada primer ciclo, calcula la velocidad del motor
(200) cada segundo ciclo, y genera una sefal de control para controlar el motor (200) cada tercer
ciclo;y

una unidad de accionamiento del motor (120, 130) que controla el accionamiento del motor (200) en
base a la senal de control;

un motor (200);

una unidad de medicion de la posicién del motor (220) que calcula y transmite el valor de posicién del
motor (200) al dispositivo de control de ascensor (100);

una unidad de control de posicién de retroalimentacion de estado (111) que recibe el valor de posicién
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del motor (200) desde la unidad de almacenamiento de posicion (112) cada primer ciclo, recibe la
velocidad del motor (200), y emite un valor de torsidon controlada para controlar el motor (200), en el
que la unidad de control de posicion de retroalimentaciéon de estado (111) genera ademas un valor de
corriente controlada basado en el valor de torsién controlada y transmite el valor de corriente
controlada a una unidad de control de vector (114) del sistema de ascensor;

una unidad de estimacion de estado (113) que estima la velocidad del motor en base al valor de
torsion controlada y al valor de posicion cada segundo ciclo y transmite el resultado a la unidad de
control de posicion de retroalimentacién de estado (111);

la unidad de control de vector (114) que emite un valor de tensién controlada de acuerdo con el valor
de corriente controlada y la corriente de accionamiento del motor (200),

en el que la unidad de accionamiento del motor (120,130) esta adaptada para controlar la fuente de
alimentacion de accionamiento del motor (200) de acuerdo con el valor de tensién controlada.

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que la unidad de control de posicion de
retroalimentacion de estado (111) toma una accién proporcional e integral sobre la diferencia entre el valor de
posicion controlada, que representa una posicién a controlar, y el valor de la posicién calculada del motor
(200) y emite, como un valor de torsion controlada, la sustraccion de un valor obtenido multiplicando la
velocidad de rotacion por una primera constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posicién por una
segunda constante, a partir de un valor obtenido a través de la accion proporcional e integral.

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que la unidad de procesamiento de sefial de
control (110) incluye la unidad de control posicién de retroalimentacién de estado (111) y la unidad de control
de posicidon de retroalimentacion de estado (111) emite el valor de torsién controlada del motor (200) de
acuerdo con el valor de posicion calculado y con la velocidad de rotacién del motor (200), y en el que la
unidad de procesamiento de sefial de control (110) emite una sefial de control a la torsién del motor (200) en
base al valor de torsién controlada.

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacién 7, en el que la unidad de control de posicion de
retroalimentacion de estado (111) toma una accién proporcional e integral sobre la diferencia entre el valor de
posicion controlada, y el valor de la posicién calculada del motor (200) y emite, como un valor de torsion
controlada, la sustraccién de un valor obtenido multiplicando la velocidad de rotacién por una primera
constante y un valor obtenido multiplicando el valor de posicion por una segunda constante, a partir de un
valor obtenido a través de la accion proporcional e integral.

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 8, que comprende ademas:
un sensor de corriente (230) que detecta la corriente de accionamiento del motor (200);

en el que la unidad de control de vector (114) emite la sefal de tension controlada en base al valor de
corriente controlada y a la corriente de accionamiento del motor recibida desde el sensor de corriente
(230), ¥

en el que la unidad de control de posicion de retroalimentacion de estado (111) genera y transmite un
valor de corriente controlada de acuerdo con el valor de torsién controlada a la unidad de control de vector
(114).

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que la unidad de procesamiento de sefial de
control (110) incluye una unidad de estimacion de velocidad que estima la velocidad de rotacién del motor de
acuerdo con la sefial de control y el valor de posicién calculado cada segundo ciclo.

El sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que la unidad de procesamiento de sefial de

control (110) adquiere la velocidad del motor (200) medida desde un dispositivo de medicion de la velocidad
del motor.

10
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Fig. 6
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