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DESCRIPCION
Sistema de determinacién de la posicion para un ascensor

La invencion se refiere al campo de la determinacién de la posiciéon, en particular de una posicién absoluta de una
cabina de ascensor por medio de la evaluacion de una estructura de la superficie del material de la caja, en
particular la invencion se refiere a un sistema de determinacion de la posicién para un ascensor, que calcula una
posicion en virtud de una estructura de la superficie del material de la caja.

La publicacion de patente EP 1 232 988 A1 muestra una instalacién de ascensor con un sistema de determinacion
de la posicién para determinar una posicion de una cabina de ascensor. Este sistema de determinacién de la
posicion comprende una camara, que esta dispuesta en la cabina del ascensor y sirve para generar imagenes del
material de la caja o bien de la estructura de la superficie de este material de la caja. Como material de la caja se
consideran tanto los carriles de guia y otros componentes del ascensor, que estan dispuestos en la caja, como
también las paredes de la caja que delimitan la caja. El material de la caja forma en su totalidad una estructura de la
superficie, que se extiende esencialmente a lo largo del recorrido de la marcha de la cabina del ascensor. Esta
estructura de la superficie se modifica de manera progresiva, de manera que cada imagen generada de la estructura
de la superficie es Unica y puede servir como indicador para la posicion de la cabina del ascensor. Durante una
marcha de aprendizaje, la camara genera imagenes de referencia de la estructura de la superficie. Una unidad de
evaluacion conectada con la camara asocia a estas imagenes de referencia una posicion en la caja y deposita las
imagenes de referencia asi como los valores asociados de la posicion en un medio de memoria. En el
funcionamiento normal, ahora en virtud de una comparacién de las imagenes generadas de manera progresiva por
la camara con las imagenes de referencia depositadas se puede calcular una posicién de la cabina del ascensor por
la unidad de evaluacion.

Para la robustez de la determinacion de la posicion se ha revelado que son especialmente criticas las vibraciones en
la cabina del ascensor. Las vibraciones repercuten, por ejemplo, negativamente sobre el mantenimiento de una
distancia constante entre la camara y la estructura de la superficie. Puesto que un objeto tomado por la camara
parece mayor a una distancia mas corta que a una distancia mayor. Esta varianza en la distancia con respecto a la
estructura de la superficie coloca a la unidad de evaluaciéon durante la determinacién de la posicion ante
requerimientos especialmente, puesto que, por ejemplo, el tamafio de las imagenes de referencia no coincide con el
de las imagenes generadas de forma progresiva y de esta manera se dificulta una asociacion inequivoca de las
imagenes de referencia. Ademas, en el caso de una distancia variable entre la camara y la estructura de la superficie
en virtud de los patrones reconocidos en la imagen no se pueden deducir las dimensiones reales del patron. La
publicacion de patente EP 1 232 988 A1 no da ninguna propuesta de solucion.

Por lo tanto, un cometido de la invencién es elevar la robustez de tal sistema de medicién de la posicion.

Este cometido se soluciona de acuerdo con la invencién por medio de un sistema de determinacién de la posicion
para un ascensor, que presenta una camara y una unidad de evaluacion. En este caso, la camara esta dispuesta en
una cabina de ascensor. Por lo demas, la camara comprende un sensor con un numero definido de pixeles
fotosensibles. Por medio de este sensor, la camara genera datos de la imagen de una estructura de la superficie del
material de la caja, que esta dispuesto a lo largo de la via de marcha de la cabina de ascensor. La unidad de
evaluacion calcula en virtud de los datos de la imagen una posicion y/o una velocidad de la cabina del ascensor. La
solucién se caracteriza porque el sistema de determinacion de la posicion esta disefiado para reconocer un patrén
de referencia que se encuentra en la zona de registro de la cdmara con una dimensién predeterminada, de manera
que la unidad de evaluacion lleva a cabo en virtud del patrén de referencia una calibraciéon del sensor.

Por consiguiente, con el uso de la expresion de la posicion debe incluirse al mismo tiempo en el sentido correcto
también una velocidad de la cabina del ascensor, que se puede derivar a partir de los valores de la posicion.

Por calibracién del sensor se entiende aqui la determinacion de una dimensiéon de un patrén establecido
graficamente a través del sensor de la estructura de la superficie. La determinacion de la posicion de la cabina
depende en alta medida de la determinacion exacta de las dimensiones de un patrén detectado por el sensor. La
calibracion se puede realizar en este caso de una manera muy sencilla sobre el patron de referencia presente en la
zona de registro de la camara con dimensiones predeterminadas.

Un patron tomado por la camara aparece mayor en la imagen de la camara a una distancia mas corta de la
estructura de la superficie que a una distancia mas grande de la estructura de la superficie. De esta manera, en
virtud de los patrones graficos mencionados no se pueden deducir sin mas las dimensiones reales del patréon. Aqui
el patron de referencia crea ayudas, puesto que el patron de referencia esta sometido en la misma medida que el
patron a una modificacion del tamafio en la imagen en funcion de la distancia. Gracias al patron de referencia se
puede poner el patrén en relacion con una dimension predeterminada del patrén de referencia. Durante la
calibracion por medio del patron de referencia es posible, por lo tanto, un dimensionado de un patrén,
independientemente de la distancia entre la camara y la estructura de la superficie. La calibracion en el sentido de la
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presente invencion puede comprender en particular también una escala del patrén contenido en los datos de la
imagen por medio del patron de referencia.

El concepto de camara debe entenderse aqui en sentido amplio y debe comprender todos los sistemas de formacion
de imagenes, que pueden representar una estructura de la superficie y debe comprender, ademas de las camaras
convencionales, también, por ejemplo, camaras de infrarrojos, escaner, aparatos radioldgicos, sistemas de
generacion de imagenes por ultrasonido y similares.

La estructura de la superficie se forma por la totalidad del material de la caja instalado en una caja, que esta
dispuesto fijo estacionario con respecto a la caja. El material de la caja debe comprender aqui tanto componentes
del ascensor, como por ejemplo carriles de guia, puertas de la caja como también las paredes de la caja que
delimitan la caja. El material de la caja posee superficies con una caracteristica que se modifica progresivamente
sobre la altura de la caja con la vision sobre la textura, la rugosidad, el color, el patron, la forma y/o el contorno. Esta
superficie compuesta con la caracteristica propia de la misma forma, por lo tanto, sobre la atura de la caja un codigo
progresivamente variable que no se repite, que se puede evaluar a modo de imagen. Con la ayuda de imagenes de
referencia, que son registradas en una marcha de aprendizaje y a las que se asocia una posicion en la caja, se
puede determinar a través de una comparaciéon de imagenes que son tomadas de forma progresiva precisamente
con estas imagenes de referencia en cualquier momento una posicion de la cabina del ascensor.

Por una zona de registro de la camara se entiende aqui la zona sobre la estructura de la superficie que esta en un
cierto instante en el campo de vision de la camara y la puede registrar la camara. La zona de registro es la zona mas
grande posible, que puede ser registrada por la camara en un cierto instante.

Por patrén de referencia se entiende con preferencia un patrén con dimensiones predeterminables esencialmente
constantes. El patrén de referencia predetermina, por lo tanto, un valor comparativo, que se utiliza para la calibracion
del sensor. Como patrén de referencia son adecuados, en principio, todos los patrones que pueden ser reconocidos
a modo de imagen por la camara y pueden ser evaluados por la unidad de evaluacion. Esto se refiere, por ejemplo,
a circulos con un diametro predeterminado como dimension, poligonos con una altura o anchura predeterminada, al
menos dos puntos con una distancia predeterminada, o un coédigo de matriz bidimensional predeterminado, por
mencionar algunos ejemplos sencillos.

Como sensor para la camara son adecuados, por ejemplo, un sensor del tipo de construccion CCD (charge-coupled
device - dispositivo acoplado de carga) o CMOS (complementary metal-oxide-semiconductor - semiconductor de
o6xido metalico complementario) con una matriz de pixeles fotosensibles.

Con preferencia, la unidad de evaluacion para la calibracion del sensor pone la dimensién predeterminada del patrén
en relacion con el numero de pixeles que convierte esta dimensién a modo de imagen. En este caso, el tamaiio de
un objeto registrado por el sensor se puede determinar de una manera sencilla independientemente de la distancia
de la camara con respecto a la estructura de la superficie.

Especialmente ventajosa es una evaluacion de los pixeles que convierten una dimensién a modo de imagen, con
una exactitud de la evaluacion que va mas alla de la resolucion de los pixeles. Tal evaluacion se agrupa bajo el
concepto de exactitud de subpixel. Durante esta evaluacion se determina, por ejemplo, un centro de gravedad o un
canto de un patrén contenido en el patron de referencia y se utiliza para la calibraciéon del sensor como valor de
referencia. Durante la calibracion se pueden utilizar también varios de estos valores de referencia. De manera
correspondiente, el nimero de pixeles mencionado anteriormente no sélo comprende valores de nimero entero,
sino posiblemente también una fraccion de un pixel que resulta en esta evaluacion.

Con preferencia, los dos generados de la imagen durante la determinacion de la posicion y/o de la velocidad se
puede escalar por medio de la relacién obtenida a partir de la calibracion. En este caso es ventajoso que los errores
que resultan durante la determinacién de los valores de la posicidn, que son atribuibles a la varianza de la distancia
de la camara con respecto a la estructura de la superficie, se pueden corregir por medio de la calibracién o bien de
la escala. En este caso, se puede conseguir una correccion continua de los datos generados de la imagen.

Con preferencia, la camara posee una zona de evaluacion ajustable. En la zona de evaluacidon se pueden generar
datos de la imagen que son evaluados por la unidad de evaluacion. La zona de evaluacion esta en la zona de
registro y se puede ajustar con preferencia menor que la zona de registro, de manera que el patrén de referencia
esta con preferencia dentro de la zona de evaluacién. En una forma de realizacién alternativa, la zona de evaluacion
puede ocupar también toda la zona de registro.

Por zona de evaluacion se entiende una subzona de la zona de registro, en la que se tienen en cuenta datos de la
imagen por la unidad de evaluacion para una evaluacion. Esto se refiere, mas alla de la evaluaciéon del patron de
referencia para fines de calibraciéon, también a la evaluacion de datos de la imagen para la determinacion de la
posiciéon de la cabina del ascensor. Gracias a la determinacién de una zona de evaluacién se puede mantener
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relativamente reducida la capacidad de calculo de la unidad de evaluacion, puesto que soélo debe tenerse en cuenta
un numero reducido de los pixeles para una evaluacion de la imagen. Ademas, se pueden reducir al minimo los
efectos marginales del sensor, que pueden repercutir negativamente sobre la evaluacion de los datos de la imagen.

Con preferencia, la camara posee una zona de calculo de la posicién ajustable, en la que se pueden registrar datos
de la imagen, en virtud de los cuales la unidad de evaluacion calcula la posicion de la cabina del ascensor, en
particular por medio de una comparacion de los datos de la imagen registrados con datos de una imagen de
referencia asignada a una posicion en la caja, que esta en la zona de evaluacion y que se puede ajustar menor que
la zona de evaluacion.

Por la zona de determinacioén de la posicién se entiende una subzona de la zona de evaluacién, en la que los datos
de la imagen generados por el sensor son utilizados para la comparacion con los datos de las imagenes de
referencia depositados. La ventaja de definir en la zona de evaluaciéon otra subzona, a saber, la zona de
determinacion de la posicidn, reside en la transferibilidad de un cumplimiento de la funcién previsto propiamente
para esta zona, como se ilustra mas adelante con la ayuda de un ejemplo.

Con preferencia, el sistema de determinacion de la posicion comprende una fuente de luz, que genera un patrén de
referencia sobre la estructura de la superficie. En este caso, el patron de referencia esta en una zona de registro de
la camara.

Con preferencia, el patréon de referencia comprende dos puntos de luz, que se pueden generar en una dimension
determinada, en particular una distancia, entre si sobre la estructura de la superficie. En este caso, la unidad de
evaluacion predetermina una calibracion del sensor en virtud de la distancia de los dos puntos de la luz.

Con preferencia, los dos puntos de la luz estan desplazados verticalmente, en particular estan alineados
verticalmente, sobre la estructura de la superficie. Por medio del desplazamiento vertical de los dos puntos de la luz
se garantiza la calibraciéon del sensor en direccidon vertical. La calibracion del sensor en la direccion vertical es
especialmente importante para una determinacion fiable de la posicion de la cabina del ascensor en la direcciéon de
la marcha. Pero de manera alternativa, también es posible, en general, generar los puntos de la luz desplazados
horizontalmente sobre la estructura de la superficie, en particular cuando una distancia de los pixeles en direccién
vertical corresponde a la distancia de los pixeles en direccidon horizontal o en una relacion de magnitudes
predeterminada fijamente.

Con preferencia, los dos puntos de luz se encuentran fuera de la zona de determinacién de la posiciéon . En
particular, un punto de luz superior se encuentra por encima de la zona de determinacion de la posicion y un punto
de luz inferior se encuentra debajo de la zona de determinacion de la posicidon. En este caso, es ventajoso que la
evaluacion de los puntos de luz y la evaluacion de los datos de la imagen de la estructura de la superficie se realicen
en zonas diferentes de la zona de evaluacion. De esta manera se pueden realizar al mismo tiempo la calibracion y la
determinacion de la posicion, sin que los puntos de luz influyan en la determinacion de la posicion.

Con preferencia, la fuente de luz comprende un primero y un segundo diodos laser. El primer diodo laser emite un
primer rayo laser y el segundo diodo laser emite un segundo rayo laser. En este caso, el primer rayos laser genera el
primer punto de luz y el segundo rayo laser genera el segundo punto de luz sobre la estructura de la superficie.

Con preferencia, el primer rayo laser y el segundo rayo laser estan alineados paralelos entre si. Gracias a la
alineacion paralela de los dos rayos laser se mantiene constante la distancia de los puntos de luz generados a
través de los rayos laser también en el caso de una distancia variable entre la camara y la estructura de la superficie.
De esta manera se puede realizar una calibracién especialmente fiable del sensor o bien del tamafio de los pixeles
también en el caso de vibraciones mayores de la distancia entre la camara y la estructura de la superficie. Con
preferencia, el primero y el segundo diodo laser, el sensor y/o un objetivo de la camara estan integrados sobre una
pletina del sensor. En este caso, es especialmente ventajoso que a través del tipo de construccién integral del
sensor se puede conseguir un tipo de construccion lo mas econémico y compacto posible de la camara.

De manera alternativa a una fuente de luz, que genera un patron de referencia sobre la estructura de la superficie,
con preferencia el patron de referencia se puede generar por medio de un objeto de referencia, que esta dispuesto
sobre la estructura de la superficie. En este caso, el objeto de referencia esta dispuesto al menos temporalmente en
la zona de registro de la camara. También pueden estar previstos varios objetos de referencia a lo largo de recorrido
de desplazamiento de la cabina del ascensor sobre la estructura de la superficie para garantizar una calibracion del
sensor a intervalos de tiempo regulares.

Con preferencia, el objeto de referencia adopta una de las siguientes configuraciones. a saber, una cabeza de
tornillo, un elemento de fijacion del carril o una marca de cédigo. En este caso es especialmente ventajoso utilizar
uno o varios componentes como por ejemplo una cabeza de un tornillo como objeto de referencia, que estan
previstos de todos modos ya para la fijacién de un carril de guia. De esta manera, se puede prescindir de objetos de
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referencia adicionales.

En otro aspecto, la solucion se refiere a un ascensor con un sistema de transmisiéon de la posicidon descrito
anteriormente. En este caso, la unidad de evaluaciéon transmite datos de la posiciéon de la cabina del ascensor al
control del ascensor. Por ultimo, el control del ascensor controla utilizando los datos de posiciéon, una unidad de
accionamiento, para desplazar la cabina del ascensor.

Ejemplos de realizacion preferidos de la invencion se explican en detalle en la descripcion siguiente con la ayuda de
las figuras adjuntas. En este caso:

La figura 1 muestra una configuracion ejemplar de una instalacién de ascensor en una representacion esquematica
muy simplificada con un sistema de determinacion de la posicion y una representacion funcional de la determinacion
de la posicion.

La figura 2 muestra un fragmento del sistema de determinacion de la posicidon en una representacion esquematica
muy simplificada con una representacion funcional de la calibracién por medio de dos puntos de luz.

La figura 3 muestra una configuracion ejemplar de un sensor de la camara en una representacion esquematica muy
simplificada y la ilustracion de la calibracion por medio de dos puntos de luz.

La figura 4 muestra un fragmento del sistema de determinacion de la posicidon en una representacion esquematica
muy simplificada con una representacion funcional de la calibracién por medio de un objeto; y

La figura 5 muestra una configuracién ejemplar de un sensor de la camara en una representacion esquematica muy
simplificada y la ilustracion de la calibracion por medio de un objeto de referencia.

La figura 1 muestra un ascensor 10 con una cabina de ascensor 4, que es desplazable en una caja 1 a lo largo de
carriles de guia (no mostrados) o bien de una via de desplazamiento F. La cabina de ascensor 4 esta suspendida en
un primer extremo de un medio de soporte 16 en una relaciéon de suspension de 1:1. Evidentemente, el técnico
puede seleccionar también una relacion de suspension diferente de ella de 3:1 o mayor. Para la compensacion de la
fuerza de peso de la cabina de ascensor 4 esta previsto un contrapeso 17, que esta suspendido en un segundo
extremo del medio de soporte 16.

Ademas, esta prevista una unidad de accionamiento, que comprende al menos una maquina de accionamiento 14 y
una polea motriz 15 accionada por la maquina de accionamiento 14. El medio de soporte 16 marcha sobre la polea
motriz 15 y esta conectado operativamente con ésta, de manera que se puede transmitir un momento de
accionamiento de la maquina de accionamiento 14 a través de la polea motriz 15 sobre el medio de soporte 16.
Ademas, el medio de soporte 10 marcha sobre un rodillo de desviacién 18.

Por lo demas, el ascensor 10 comprende una camara 2, que esta dispuesta en la cabina del ascensor 4. La camara
2 es parte de un sistema de calculo de la posicion y genera imagenes de la estructura de la superficie 5 del material
de la caja. En la figura 1 se indica la estructura de la superficie rayada

En una marcha de aprendizaje, la camara 2 toma imagenes de referencia 6 de la estructura de la superficie 5, que
son depositadas en un medio de memoria no representado. En la figura 1, por razones de claridad esta prevista una
cierta distancia entre las imagenes de referencia 6. Pero la frecuencia de repeticion de las imagenes durante la toma
de las imagenes de referencia 6 se puede ajustar también tan alta que las imagenes de referencia 6 vecinas se
conectan directamente entre si o presentan una zona de solape. En este caso, se puede tomar también una imagen
de referencia continua y se puede depositar sobre el medio de memoria. En el caso de una marcha durante el
funcionamiento normal del ascensor 10, la camara 2 genera continuamente imagenes de la estructura de la
superficie 5. Estas imagenes son evaluadas en una unidad de evaluacion 3. Esta evaluacion contiene una
comparacion entre las imagenes de referencia 6 depositadas previamente, que estan asociadas a una posicion en la
caja 1, con las imagenes generadas continuamente durante la marcha de la cabina del ascensor 4. La unidad de
evaluacion 3 proporciona esta posicion al control del ascensor 13, de manera que el control del ascensor 13 controla
la unidad de accionamiento utilizando los datos de posiciéon para desplazar la cabina del ascensor 4 en la direccion
de la marcha F.

En la figura 1, la zona de registro 21 de la camara 2 esta dirigida de forma ejemplar sobre una pared de la caja que
delimita la caja 1. La zona de registro 21 es la zona maxima posible que puede ser registrada por la camara 2. De
una manera correspondiente, la camara 2 genera datos de la imagen de la estructura de la superficie 5 de la pared
de la caja, que son evaluados, al menos parcialmente, por la unidad de evaluacién 3. Para reducir al minimo los
efectos marginales y para mantener en limites la potencia de célculo de la unidad de evaluacion 3, la camara 2
dispone de una zona de evaluacidon 22 predeterminable. Los datos de la imagen contenidos en la zona de
evaluacion 22 son sometidos a una evaluacion en la unidad de evaluacion 3. En el ejemplo mostrado, la camara 2
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dispone, ademas, de una zona de determinacion de la posicién 23, se pretende una coincidencia con una de las
imagenes de referencia 6 depositadas.

En la figura 1 se muestra de manera ejemplar con la ayuda de una imagen de referencia 6.1 como se realiza la
evaluacion de los datos de la imagen proporcionados por la camara 2 en la unidad de evaluacion. La camara 1 toma
continuamente imagenes de la estructura de la superficie 5, de manera que aqui, como se indica en la parte inferior
derecha de la figura 1, solamente los datos de la imagen, que se encuentran en la zona de determinacion de la
posicién 23, son alimentados a la unidad de evaluacién 3 para una evaluacién. En otra etapa se busca en los datos
de la imagen de la zona de determinacion de la posicion 23 una coincidencia con una imagen de referencia 6.1y en
el caso de coincidencia se deduce la posicién de la cabina del ascensor 4.

La figura 2 muestra en una representacion muy esquematica un ejemplo de realizacion de una camara 2, que realiza
por medio de diodos de laser 7, 8 una calibracidon del sensor o bien del tamafio de los pixeles del sensor 9.

La camara 2 comprende un objetivo 2,1, un sensor fotosensible 9 y dos diodos laser 7, 8. En el ejemplo mostrado,
los componentes mencionados anteriormente de la camara 2 estan integrados sobre una pletina 9.1 del sensor 9.
Evidentemente, la invencion no esta limitada a esta forma de realizacién de la camara 2, sino que comprende todas
las formas de realizacion de camaras, que pueden generar en una resolucion requerida y a la velocidad requeridas
datos de la imagen de una estructura de la superficie 5 y, ademas, estan disefiadas para poder realizar una
calibracion de acuerdo con la invencion.

En el ejemplo mostrado, la zona de registro 21 de la camara 2 esta dirigida sobre una estructura de la superficie 5 de
la caja 1. Los dos diodos laser 7, 8 generan en cada caso un rayo laser 7.1, 8.1, que generan en la zona de
evaluacion 22 de la camara 2, respectivamente, un punto de luz 7.2, 8.2 como patrén de referencia. Los dos puntos
de luz 7.2, 8.2 se encuentran, sin embargo, fuera de la zona de determinacién de la posicion 23. Por ultimo, aqui
esta previsto, como ya se ha descrito en el ejemplo segun la figura 1, una zona de determinacién de la posicion 23.
Un primer punto de luz 7.2 se encuentra por encima y un segundo punto de luz 8.2 se encuentra debajo de la zona
de determinacion de la posicion 23. De esta manera resultan dentro de la zona de evaluacién 22 de manera ideal
dos zonas, de manera que una primera zona genera datos de la imagen para la realizacion de una calibracién y una
segunda zona, que corresponde a la zona de determinacion de la posicion 23, genera datos de la imagen para la
determinacion de la posicion. Estas dos funciones se pueden realizar gracias a la separacion clara de una manera
continua e independiente entre si.

Los dos rayos laser 7.1, 8.1 generados por los dos diodos laser 7, 8 estan alineados paralelos entre si e iluminan
esencialmente perpendiculares sobre la estructura de la superficie 5. Gracias estas previsiones se reproducen los
dos puntos de luz 7.2, 8.2 a una distancia constante sobre la estructura de la superficie 5. Esto posibilita una
calibracion de los pixeles del sensor 9 también en el caso de una distancia variable entre la camara 2 y la estructura
de la superficie 5.

En la figura 3 se describe con mas detalle cémo se realiza la calibracién del ejemplo de realizacion de acuerdo con
la figura 2. La figura 3 muestra el sensor 9 en una vista en planta superior en una representacion muy simplificada
sin tener en cuenta las relaciones de magnitudes e independientemente de la subdivision de la zona presentada
anteriormente. El foco estda en mostrar el principio basico de la calibracion. El sensor 9 presenta una matriz de
pixeles 9xy fotosensibles que se extiende en las dos direcciones x e y. Por lo demas, en la figura 3 se muestras dos
imagenes de los puntos de la luz 7xy y 8xy sobre el sensor 9. Los dos puntos de la luz 7xy y 8xy estan distanciados
a una distancia D predeterminada, conocida por la unidad de evaluaciéon 3 (no mostrada en la figura 3). Para la
calibracion de la magnitud de los pixeles 9xy, la unidad de evaluacion pone la distancia D en relacidon con el nimero
de los pixeles 8xy, aqui de manera ejemplar en un nimero de nueve, que se encuentran entre los dos puntos de luz
7xy, 8xy. Por lo tanto, en el presente ejemplo, la calibraciéon da como resultado una relacion V entre la distancia D y
el numero de los pixeles 89xy, que convierte la distancia D a modo de imagen, de

V = D/9x

La exactitud de subpixel mencionada al principio se puede conseguir en este ejemplo de realizacién porque para
cada punto de la luz 7xy y 8xy se forma un centro de gravedad. La distancia D se pone entonces en relacion con el
numero de pixeles 9xy entre los centros de gravedad, para determinar la relacion V que sirve de base para la
calibracion.

En la figura 4 se representa otro ejemplo de realizacion, en el que se genera por medio de al menos un objeto 11,
aqui una cabeza de tornillo 11, un patrén de referencia. En virtud de esta cabeza de tornillos o bien de una
dimension predeterminada de la cabeza de tornillos se realiza una calibracién del sensor 9 o bien del tamafio de los
pixeles del sensor 9. Evidentemente, a diferencia de ello, se pueden utilizar también objetos de otro tipo.

La camara 2 comprende aqui un objetivo 2.1 y un sensor fotosensible 9, que estan integrados ambos en una pletina
6
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9.1.

También en este ejemplo, la zona de registro 21 de la camara 2 esta dirigida sobre una estructura de la superficie 5
de la caja 1. Sobre la estructura de la superficie 5 se muestran dos cabezas de tornillo 11, que son, por ejemplo,
parte de un sistema de fijacion de un carril de guia. Las cabezas de tornillo 11 representan, por una parte, objetos
con una dimension predeterminada, que se pueden utilizar para la calibracién del sensor 9, por otra parte las dos
cabezas de tornillo 11 son también parte de la estructura de la superficie y representan ellas mismas una estructura,
que pueden ser evaluadas en el marco de la determinacion de la posicion por la unidad de evaluacion.

Por lo tanto, puede no ser necesaria una division de la zona de evaluacién 22 en otras subzonas, como
anteriormente en una zona de determinacién de la posicién. Puesto que una cabeza de tornillos 11 que se encuentra
en la zona de evaluacion genera datos de la imagen, que son alimentadas en la unidad de evaluacion 3 al mismo
tiempo para una determinacion de la posicion y una calibracion.

En la figura 5 se describe con mas detalle cémo se realiza la calibracién del ejemplo de realizacion de acuerdo con
la figura 4. La figura 5 muestra el sensor 9 en una vista en planta superior en una representacion muy ampliada, sin
tener en cuenta las relaciones de magnitudes e independientemente de la subdivision de la zona mostrada
anteriormente. El foco estd en mostrar el principio basico de la calibracion. El sensor 9 presenta una matriz de
pixeles 9xy fotosensibles que se extiende en las dos direcciones x e y. Por lo demas, en la figura 5 se muestra una
imagen de la cabeza de tornillo 11xy sobre el sensor 9. La cabeza de tornillo 11xy se representa sobre el sensor 9
como objeto bidimensional. De una manera correspondiente, la cabeza de tornillo 11xy posee tanto en direccion x
como también en direccion vy, respectivamente, sobre una dimension predeterminada, a saber, un diametro D y un
diametro Dy. Cada uno de estos diametros predeterminados Dx, Dy es conocido por la unidad de evaluacion 3 (no
mostrada) y se puede utilizar para la calibracion. En el ejemplo mostrado, la unidad de evaluacion pone la distancia
Dx o bien Dy en relacién con el nimero de pixeles 9xy en las direcciones y e y correspondientes. Aqui los dos
diametros Dx, Dy se extienden en cada caso sobre 3 o bien 3,5 pixeles 9xy. Por lo tanto, en el presente ejemplo, la
calibracion da como resultado una relacion Vx, Vy entre los dos diametros Dx, Dy y el numero de pixeles 9xy, que
convierte los dos diametros Dx, Dy a modo de imagen de

Vx = D/3x

Vy = D/3,5y

La exactitud de subpixel mencionada al principio se puede conseguir en este ejemplo de realizaciéon porque se
reconocen dos cantos opuestos de la cabeza de tornillo 11xy y se determina su distancia. El diametro Dx se pone
entonces en relacion con el numero de los pixeles 9xy dispuestos entre los dos cantos, para determinar la relacion
Vx, Vy que sirve de base para la calibracion.

Los valores obtenidos durante la escala para una relacion V entre la dimension D predeterminable y el nimero de
pixeles 9xy, que convierte esta dimensién D a modo de imagen, se emplean con preferencia en la determinacion de
la posicion. De esta manera, el sensor (9) o bien los datos de la imagen registrados por el sensor (9), que son
comparados con una imagen de referencia 6, se pueden calibrar o bien escalar. Esto facilita esencialmente la
asignacion de una imagen presente en los datos de la imagen de la estructura de la superficie 5 a una imagen de
referencia 6, cuya posicion se conoce o bien esta definida con relacion a la caja 1 y de esta manera conduce a una
determinacion robusta y fiable de una posicion de la cabina del ascensor 4.
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REIVINDICACIONES

1.- Sistema de determinacion de la posicion (12) para un ascensor (10) con

- unacamara (2), que esta dispuesta en una cabina de ascensor (4), que presenta sensor (9) con un nimero
definido de pixeles fotosensibles (9xy), y que genera por medio del sensor (9) datos de la imagen de una
estructura de la superficie (5) del material de la caja, que esta dispuesto a lo largo de una via de marcha (F)
de la cabina del ascensor y

- una unidad de evaluacion (3), que determina, en virtud de los datos de la imagen, una posicion y/o
velocidad de la cabina del ascensor (4), caracterizado porque el sistema de determinacion de la posicion
(12) esta disefiado para reconocen un patron de referencia (7.2, 8.2, 11) que se encuentra en la zona de
registro (21) de la camara (2) con una dimension (D, Dx, Dy) predeterminada, en la que la unidad de
evaluacion realiza una calibracién del sensor (9) en virtud del patrén de referencia (7.2, 8.2, 11).

2.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizado porque la unidad
de evaluacion (3) para la calibracion del sensor (9) pone la dimensién (D, Dx, Dy) predeterminada del patron de
referencia en relacion (V, Vx, Vy) con el nimero de los pixeles (9xy), que convierte esta dimension (D, Dx, Dy) a
modo de imagen.

3.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado porque los datos
de la imagen generados se pueden escalar durante la determinacion de la posicion y/o la velocidad por medio de la
relacion obtenida a partir de la calibracion.

4.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado
porque la camara (2) posee una zona de evaluacion (22) ajustable, en la que se pueden registrar datos de la
imagen, que son evaluados por la unidad de evaluacion (3), que esta en la zona de registro (22) y que se puede
ajustar en particular menor que la zona de registro (21), de manera que el patrén de referencia (7.2, 8.2, 11) se
encuentra dentro de la zona de evaluacion (22).

5.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacion 4, caracterizado porque la camara
(2) posee una zona ajustable de determinacion de la posicion (23), en la que se pueden registrar datos de la imagen,
en virtud de los cuales la unidad de evaluacion (3) calcula la posicion y/o la velocidad de la cabina de ascensor (4),
en particular por medio de una comparacion de los datos de la imagen generados con datos de la imagen de una
imagen de referencia (6) asociada a una posicién, que se encuentra en la zona de evaluacion (22) y que se puede
ajustar especialmente menor que la zona de evaluacion (22).

6.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado
porque el sistema de determinacion de la posicion (12) comprende una fuente de luz (7, 8), que genera un patron de
referencia (7.2, 8.2) sobre la estructura de la superficie (5), en el que el patron de referencia (7.2, 8.2) se encuentra
en una zona de registro (21) de la camara (2).

7.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacion 6, caracterizado porque el patron
de referencia (7.2, 8.2) comprende al menos dos puntos de luz (7.2, 8.2), que se pueden generar en una dimension
(D) predeterminada, en particular una distancia (D), entre si sobre la estructura de la superficie (5), en el que la
unidad de evaluacion (3) realiza una calibracion del sensor (9), en virtud de la distancia (D) de los dos puntos de luz
(7.2, 8.2).

8.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacién 4, en combinacién con la
reivindicacion 7, caracterizado porque los dos puntos de luz (7.2, 8.2) se encuentran fuera de la zona de
determinacion de la posicién (23), en particular un punto de luz superior (7.2) por encima de la zona de
determinacion de la posicion (23) y un punto de luz inferior (8.2) por debajo de la zona de determinacion de la
posicion (23).

9.- Sistema de determinacion de la posicién (12) de acuerdo con la reivindicacion 7 u 8, caracterizado porque los
dos puntos de luz (7.2, 8.2) estan desplazados verticalmente, en particular estan alineados verticalmente, sobre la
estructura de la superficie (5).

10.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones 7 a 9, caracterizado
porque la fuente de luz (7, 8) comprende un primer diodo laser (7), que emite un primer rayo de luz (7.1), y un
segundo diodo laser (8), que emite un segundo rayo de luz (8.1), en el que el primer rayo de luz (7.1) genera un
primer punto de luz (7.2) y el segundo rayo de luz (8.1) genera un segundo punto de luz (8.2) sobre la estructura de
la superficie (5).

11.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacion 10, caracterizado porque el
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primer rayo de luz (7.1) y el segundo rayo de luz (8.1) estan alineados paralelos entre si.

12.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones 10 u 11,
caracterizado porque el primero y el segundo diodos laser (7, 8), el sensor (9) y/o un objetivo (2.1) de la camara (2)
estan integrados sobre una pletina (9.1).

13.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado
porque el patrén de referencia (11) se puede representar por medio de un objeto de referencia (11), que esta
dispuesto sobre la estructura de la superficie (5), en el que el objeto de referencia (11) se encuentra, al menos
temporalmente, en la zona de alojamiento (21) de la camara (2).

14.- Sistema de determinacion de la posicion (12) de acuerdo con la reivindicacion 13, caracterizado porque el
objeto de referencia (11) es al menos un elemento del grupo que esta constituido por cabeza de tornillo (11),
elemento de fijacion de carril y marca de codigo.

15.- Ascensor con un sistema de determinacion de la posicién (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones
anteriores, caracterizado porque la unidad de evaluacion (3) transmite datos de la posicion y/o de la velocidad de la
cabina del ascensor (4) a un control del ascensor (13), en el que el control del ascensor (13) activa una unidad de
accionamiento (14), utilizando los datos de la posicion y/o de la velocidad, para desplazar la cabina del ascensor (4).
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