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DESCRIPCION
Operacion avanzada de rescate suave

La materia objeto descrita en el presente documento se refiere en general al campo de los sistemas de ascensores y,
especificamente, a un procedimiento y aparato para detener un ascensor de forma controlada cuando no se dispone
de alimentacién de una fuente de alimentacion externa.

Un sistema de ascensor tipico incluye una cabina y un contrapeso dispuesto dentro del hueco del ascensor, una
pluralidad de cables de tension que interconectan la cabina y el contrapeso, y una unidad de traccion que tiene una
polea de traccion engranada con los cables de tension para impulsar la cabina y el contrapeso. Los cables y, por
consiguiente, la cabina y el contrapeso, se accionan mediante el giro de la polea de traccion. Tradicionalmente, la
unidad de traccién y su equipo asociado se alojaban en una sala de maquinas independiente.

Los sistemas de ascensores mas recientes han eliminado la necesidad de tener una sala de maquinas
independiente al montar la unidad de traccién en el hueco del ascensor. Estos sistemas de ascensores se
denominan sistemas sin sala de maquinas. Tradicionalmente, los sistemas de ascensores han dependido de una
fuente de alimentacién externa para su funcionamiento, lo que complica su funcionamiento en el caso de que la
fuente de alimentacién externa no esté disponible.

El documento US 4 478 315 A divulga un aparato para hacer funcionar un ascensor con alimentacion de CA. El
aparato para hacer funcionar un ascensor alimentado por CA que conecta un controlador de ascensor a un
condensador para suministrar alimentacion de CC a un inversor cuando la alimentacién de CA se interrumpe
mientras el cubiculo del ascensor esta funcionando, de este modo sigue funcionando el controlador de ascensor y el
cubiculo del elevador para llevar el cubiculo en un piso y abrir la puerta del cubiculo para que los pasajeros dentro
del cubiculo puedan sean evacuados. También se proporcionan circuiteria para impedir dafios al inversor mientras
se suministra la alimentacion de CA desde el condensador al motor de CA.

La presente invencion se refiere a un procedimiento y un aparato para hacer funcionar un sistema de ascensor
segun las reivindicaciones adjuntas.

Segun un modo de realizacion de la invencion, se proporciona un procedimiento para hacer funcionar un sistema de
ascensor segun la reivindicacion 1.

Ademas, otros modos de realizacion del procedimiento pueden incluir mantener, usando el controlador, la velocidad
de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo seleccionado; disminuir, usando el controlador, la
velocidad de la cabina de ascensor en la direcciéon opuesta a la direccion original de desplazamiento, cuando finaliza
la duracién de tiempo seleccionada; ajustar, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a medida
que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar, usando el controlador, el freno cuando la cabina de
ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacion del procedimiento pueden incluir determinar, usando el controlador, una
velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo
de equilibrio cercano; permitir, usando el controlador, que la velocidad de la cabina de ascensor disminuya segun la
velocidad de desaceleracion determinada; ajustar, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a
medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar, usando el controlador, el freno cuando la
cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacién del procedimiento pueden incluir permitir, usando el controlador, que la
velocidad de la cabina de ascensor disminuya a una velocidad de deslizamiento seleccionada, cuando se detecta el
modo regenerativo; mantener, usando el controlador, la velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo
de tiempo seleccionado; disminuir, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a aproximadamente
cero, cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada; ajustar, usando el controlador, la velocidad de la cabina de
ascensor a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar, usando el controlador, el freno
cuando la cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacion del procedimiento pueden incluir mantener, usando el controlador, la velocidad
actual de la cabina de ascensor durante un primer periodo de tiempo seleccionado, cuando se detecta el modo
regenerativo; permitir, usando el controlador, que la velocidad de la cabina de ascensor disminuya a una velocidad
de deslizamiento seleccionada, cuando finaliza la primera duraciéon de tiempo seleccionada; mantener, usando el
controlador, la velocidad de deslizamiento seleccionada durante una segunda duracién de tiempo seleccionada;
disminuir, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a aproximadamente cero, cuando termina la
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segunda duracién de tiempo seleccionada; ajustar, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a
medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar, usando el controlador, el freno cuando la
cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacion del procedimiento pueden incluir determinar, usando el controlador, una
velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo
regenerativo; permitir, usando el controlador, que la velocidad de la cabina de ascensor disminuya segun la
velocidad de desaceleracion determinada; ajustar, usando el controlador, la velocidad de la cabina de ascensor a
medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar, usando el controlador, el freno cuando la
cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Segun otro modo de realizacion de la invencion, se proporciona un aparato para hacer funcionar un sistema de
ascensor segun la reivindicacion 7.

Ademas, otros modos de realizacién del aparato pueden incluir mantener la velocidad de deslizamiento seleccionada
durante un periodo de tiempo seleccionado; disminuir la velocidad de la cabina de ascensor en la direccién opuesta
a la direccion original de desplazamiento, cuando finaliza la duracion de tiempo seleccionada; ajustar la velocidad de
la cabina de ascensor a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar el freno cuando la
cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacién del aparato pueden incluir determinar una velocidad de desaceleracion para
que la cabina de ascensor alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo de equilibrio cercano; permitir que
la velocidad de la cabina de ascensor disminuya segun la velocidad de desaceleracion determinada; ajustar la
velocidad de la cabina de ascensor a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar el
freno cuando la cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacion del aparato pueden incluir permitir que la velocidad de la cabina de ascensor
disminuya a una velocidad de deslizamiento seleccionada, cuando se detecta el modo regenerativo; mantener la
velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo seleccionado; disminuir la velocidad de la
cabina de ascensor a aproximadamente cero, cuando finaliza la duracion de tiempo seleccionada; ajustar la
velocidad de la cabina de ascensor a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar el
freno cuando la cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Ademas, otros modos de realizaciéon del aparato pueden incluir mantener la velocidad actual de la cabina de
ascensor durante un primer periodo de tiempo seleccionado, cuando se detecta el modo regenerativo; permitir que
la velocidad de la cabina de ascensor disminuya a una velocidad de deslizamiento seleccionada, cuando finaliza la
primera duracién de tiempo seleccionada; mantener la velocidad de deslizamiento seleccionada durante una
segunda duracién de tiempo seleccionada; disminuir la velocidad de la cabina de ascensor a aproximadamente cero,
cuando finaliza la segunda duracién de tiempo seleccionada; ajustar la velocidad de la cabina de ascensor a medida
que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar el freno cuando la cabina de ascensor esta en el
piso de destino.

Ademas, otros modos de realizacién del aparato pueden incluir determinar una velocidad de desaceleracion para
que la cabina de ascensor alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo regenerativo; permitir que la
velocidad de la cabina de ascensor disminuya segun la velocidad de desaceleracion determinada; ajustar la
velocidad de la cabina de ascensor a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de destino; y aplicar el
freno cuando la cabina de ascensor esta en el piso de destino.

Los efectos técnicos de los modos de realizacion de la presente divulgacion incluyen un sistema de ascensor que
tiene un controlador para detener una cabina de ascensor de forma controlada cuando la alimentacién de una fuente
de alimentacién externa no esta disponible. Otros efectos técnicos incluyen que el controlador detecta el modo de
funcionamiento de la cabina de ascensor y ajusta la velocidad de la cabina en consecuencia.

Las caracteristicas anteriores y otras, y las ventajas de la divulgacion son evidentes a partir de la siguiente
descripcion detallada considerada junto con los dibujos adjuntos en los que elementos similares estan numerados
por igual en las diversas

La FIG. 1 ilustra una vista esquematica de un sistema de ascensor, segun un modo de realizacion de la divulgacion;

la FIG. 2 es un diagrama de bloques del sistema de ascensor de la FIG. 1, segin un modo de realizacién de la
divulgacion;
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la FIG. 3 es un grafico de velocidad frente al tiempo que ilustra las trayectorias de desaceleracion de una cabina de
ascensor en modo de conduccion, segun un modo de realizacion de la divulgacion;

la FIG. 4 es un grafico de velocidad frente al tiempo que ilustra las trayectorias de desaceleracion de una cabina de
ascensor en modo de equilibrio cercano, segun un modo de realizacion de la divulgacion; y

la FIG. 5 es un grafico de velocidad frente al tiempo que ilustra las trayectorias de desaceleracion de una cabina de
ascensor en modo regenerativo, segun un modo de realizacion de la divulgacion.

En referencia a las FIG. 1 y 2. la FIG. 1 muestra una vista esquematica de un sistema de ascensor 10, segun un
modo de realizacion de la divulgacion. La FIG. 2 muestra un diagrama de bloques del sistema de ascensor 10 de la
FIG. 1, segun un modo de realizacion de la divulgacion. El sistema de ascensor 10 incluye una cabina de ascensor
23 configurada para moverse verticalmente hacia arriba y hacia abajo dentro de un hueco del ascensor 50 a lo largo
de una pluralidad de railes guia de cabina 60. El sistema de ascensor 10 también incluye un contrapeso 28
conectado de forma operativa a la cabina de ascensor 23 a través de un sistema de polea 26. El contrapeso 28 esta
configurado para moverse verticalmente hacia arriba y hacia abajo dentro del hueco del ascensor 50. El contrapeso
28 se mueve en una direccién en general opuesta al movimiento de la cabina de ascensor 23, como se conoce en
los sistemas de ascensor convencionales. EI movimiento del contrapeso 28 es guiado por railes guia de contrapeso
70 montados dentro del hueco del ascensor 50.

El sistema de ascensor 10 también incluye una fuente de alimentacién de corriente alterna (CA) 12, tal como una
linea eléctrica principal (por ejemplo, 230 voltios, monofasica). La alimentacién de CA se proporciona desde la
fuente de alimentacion de CA 12 a un cuadro de interruptores 14, que puede incluir disyuntores, medidores, etc.
Desde el cuadro de interruptores 14, la alimentaciéon de CA se proporciona a un cargador de bateria 16, que
convierte la alimentacion de CA en alimentacion de corriente continua (CC) para cargar una bateria 18. La bateria 18
puede ser una bateria de plomo, ion-litio u otro tipo de bateria. La bateria 18 puede alimentar el sistema de ascensor
10 cuando una fuente de alimentacién externa (por ejemplo, la fuente de alimentacion de CA 12) no esta disponible.
La bateria 18 puede proporcionar potencia propulsora y/o puede servir como fuente de alimentacién de emergencia
para diversos componentes del sistema de ascensor 10, incluidos, entre otros, los frenos 24, las puertas del
ascensor Yy el sistema de referencia de posicion. De forma alternativa, la bateria 18 también puede ser otra fuente de
alimentacién tal como, por ejemplo, un condensador, generador alimentado por gas, células solares, generador
hidroeléctrico, generador de aeroturbina o cualquier otro dispositivo similar de almacenamiento y/o generacion de
potencia. La alimentacion de CC fluye a través del controlador 30 a una unidad de traccion 20, que contiene un
inversor para invertir la alimentacion de CC de la bateria 18 a las sefiales de traccion de CA. La unidad de traccién
20 acciona una maquina 22 para transmitir movimiento a la cabina de ascensor 23 a través de una polea de tracciéon
de la maquina 22. Las sefiales de traccion de CA pueden ser sefiales de traccion multifase (por ejemplo, sefales de
traccion trifasicas) para un motor trifasico en la maquina 22. La maquina 22 también incluye un freno 24 que se
puede activar para detener la maquina 22 y la cabina de ascensor 23.

El inversor dentro de la unidad de traccion 20 convierte la alimentacién de CC de la bateria 18 en alimentacion de
CA para accionar la maquina 22 en modo de conduccion. El modo de conduccién se refiere a situaciones en las que
la maquina 22 extrae corriente de la unidad de traccion 20. Por ejemplo, el modo de conduccion puede producirse
cuando una cabina de ascensor vacia se desplaza hacia abajo o una cabina de ascensor cargada se desplaza hacia
arriba. El inversor de la unidad de traccién 20 también convierte la alimentacion de CA de la maquina 22 en
alimentacién de CC para cargar la bateria 18 cuando funciona en modo regenerativo. El modo regenerativo se
refiere a situaciones en las que la unidad de traccion 20 recibe corriente de la maquina 22 (que actia como un
generador) y suministra corriente de vuelta a la fuente de alimentacion de CA 12. Por ejemplo, el modo regenerativo
puede producirse cuando una cabina de ascensor vacia se desplaza hacia arriba o cuando una cabina de ascensor
cargada se desplaza hacia abajo. También hay un modo de equilibrio cercano cuando el peso de la cabina de
ascensor 23 esta casi equilibrado con el peso del contrapeso 28. El modo de equilibrio cercano funciona de manera
similar al modo de conduccién puesto que la maquina 22 extrae corriente de la unidad de traccién 20 para mover la
cabina de ascensor 23 fuera del equilibrio. Como apreciaran los expertos en la técnica, el modo de conduccion, el
modo regenerativo y el modo de equilibrio cercano pueden producirse en mas que los pocos ejemplos descritos
anteriormente y estan dentro del alcance de esta divulgacion.

El controlador 30 es responsable de controlar el funcionamiento del sistema de ascensor 10. El controlador 30 puede
detectar la direccion original de desplazamiento de la cabina de ascensor 23. El controlador 30 también puede
detectar un modo de la cabina de ascensor 23. El modo puede incluir al menos uno de un modo de conduccién, un
modo de equilibrio cercano y un modo regenerativo, como se ha descrito anteriormente. El controlador 30 puede
detectar cuando la fuente de alimentacion externa 12 no esta disponible. En el caso de que la fuente de alimentacion
externa 12 no esté disponible, el controlador 30 es responsable de determinar un piso de destino y ajustar la
velocidad de la cabina de ascensor 23 para alcanzar el piso de destino en respuesta al modo detectado. El
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controlador 30 puede incluir un procesador y una memoria asociada. El procesador puede ser, entre otros, un
sistema de procesador Unico o multiprocesador de cualquiera de una gran variedad de arquitecturas posibles,
incluida la matriz de puertas programables in situ (FPGA), la unidad central de procesamiento (CPU), los circuitos
integrados de aplicacion especifica (ASIC), hardware de procesador de sefales digitales (DSP) o unidad de
procesamiento de graficos (GPU) dispuesto de forma homogénea o heterogénea. La memoria puede ser, entre ofras,
una memoria de acceso aleatorio (RAM), memoria de solo lectura (ROM) u otro medio electrénico, dptico, magnético
o cualquier otro medio legible por ordenador.

En referencia también a la FIG. 3, que muestra un grafico de velocidad frente al tiempo 300 que ilustra las
trayectorias de desaceleracion de una cabina de ascensor 23 en modo de conduccién, segun un modo de
realizacion de la divulgacion. La FIG. 3 muestra dos opciones de desaceleracién que incluyen una primera
trayectoria 310 y una segunda trayectoria 350 para que el controlador 30 siga en el caso de que no haya
alimentacion externa 304 disponible en modo de conduccion. El controlador 30 detectara primero el modo de la
cabina de ascensor 23, que es el modo de conduccion para la FIG. 3) En el caso de que no haya alimentacion
externa disponible 304, en la primera trayectoria 310 el controlador 30 puede permitir que la velocidad de la cabina
de ascensor 23 disminuya a aproximadamente la velocidad cero. El controlador 30 puede utilizar diversos
procedimientos, que incluyen, pero no se limitan a, frenado de fuerza contraelectromotriz y gravedad para ayudar a
desacelerar. El controlador 30 permite entonces que la velocidad de la cabina de ascensor 23 aumente en una
direccion opuesta a la direccion original de desplazamiento hasta una velocidad de deslizamiento seleccionada 318.
Por ejemplo, si una cabina de ascensor 23 estaba conduciendo completamente cargada de pasajeros, el controlador
30 puede dejar que la gravedad detenga la cabina de ascensor 23 (velocidad cero) y luego dejar que comience a
descender. El controlador 30 mantiene la velocidad de deslizamiento seleccionada 318 durante un tiempo
seleccionado T1. Cuando finaliza la duracion de tiempo seleccionada T1, el controlador 30 disminuye la velocidad de
la cabina de ascensor 23 en la direccidon opuesta a la direccién original de desplazamiento. A continuacion, en 320,
el controlador ajusta la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que la cabina de ascensor 23 se acerca al
piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 esta en el piso de destino.

El controlador 30 puede elegir una segunda trayectoria 350 a seguir, si en el punto 354 la velocidad de deslizamiento
seleccionada es menor que una velocidad seleccionada en la direccion opuesta a la direccion original de
desplazamiento. Para la segunda trayectoria 350, el controlador 30 desactiva el inversor en el punto 354 y aumenta
la velocidad de la cabina de ascensor 23 en la direccion opuesta a la direccion original de desplazamiento a una
velocidad de deslizamiento alternativa seleccionada 358. En 356, el controlador 30 mantiene la velocidad de
deslizamiento alternativa seleccionada 358 durante un periodo de tiempo seleccionado T2 y luego procede a
disminuir la velocidad de la cabina de ascensor 23 en la direccion opuesta a la direccion original de desplazamiento.
A continuacioén, en 360, el controlador ajusta la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que la cabina de
ascensor 23 se acerca al piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 esta en el piso de
destino.

En referencia también a la FIG. 4, que muestra un grafico de velocidad frente al tiempo 400 que ilustra las
trayectorias de desaceleracion de una cabina de ascensor 23 que estd en modo de equilibrio cercano, segin un
modo de realizacion de la divulgacion. La FIG. 4 muestra dos opciones de desaceleracion que incluyen una primera
trayectoria 410 y una segunda trayectoria 450 para que el controlador 30 las siga en el caso de que la alimentacion
externa no esté disponible 404 mientras esta en modo de equilibrio cercano. El controlador detectara primero el
modo de la cabina de ascensor 23, que esta en modo de equilibrio cercano para la FIG. 4 En el caso de que la
alimentacién externa no esté disponible 404, en la primera trayectoria 410 el controlador 30 puede permitir que la
velocidad de la cabina de ascensor 23 disminuya a aproximadamente la velocidad cero en 416. El controlador 30
puede utilizar diversos procedimientos, que incluyen, pero no se limitan a, frenado de fuerza contraelectromotriz y
gravedad para ayudar a desacelerar. El controlador 30 mantiene aproximadamente la velocidad cero durante un
periodo de tiempo seleccionado T3 y luego el controlador 30 aumenta la velocidad de la cabina de ascensor 23 en la
direccion original de desplazamiento hasta que alcanza una velocidad 418 de operacion de rescate automatico
(ARO). EI controlador 30 mantiene la velocidad de ARO durante una segunda duracion de tiempo seleccionada T4.
A continuacion, en 420, el controlador 30 disminuye la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que se
acerca al piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 llega al piso de destino.

El controlador 30 puede elegir una segunda trayectoria 450 para que siga en el modo de equilibrio cercano. En la
segunda trayectoria 450, después de que la alimentacion externa no esté disponible en 404, el controlador 30
determina una velocidad de desaceleraciéon para que la cabina de ascensor 23 alcance el piso de destino. El
controlador 30 permite entonces que la velocidad de la cabina de ascensor 23 disminuya segun la velocidad de
desaceleracion determinada en 456. El controlador 30 puede utilizar diversos procedimientos que incluyen, pero no
se limitan a, frenado de fuerza contraelectromotriz y gravedad para ayudar a desacelerar. A continuacion, en 460, el
controlador 30 ajusta la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que la cabina de ascensor 23 se acerca al
piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 esta en el piso de destino.
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En referencia también a la FIG. 5, que muestra un grafico de velocidad frente al tiempo 500 que ilustra las
trayectorias de desaceleracion de una cabina de ascensor 23 en modo regenerativo, segun un modo de realizacion
de la divulgacion. La FIG. 5 muestra tres opciones de desaceleracion que incluyen una primera trayectoria 510, una
segunda trayectoria 550 y una tercera trayectoria 580 para que el controlador 30 siga en el caso de que la
alimentacion externa no esté disponible en 404. El controlador 30 detectara primero el modo de la cabina de
ascensor 23, que es el modo regenerativo para la FIG. 5. En el caso de que no haya alimentacién externa disponible
504, en la primera trayectoria 510, el controlador 30 permite que la velocidad de la cabina de ascensor 23 disminuya
a una velocidad de deslizamiento seleccionada 518, cuando se detecta el modo regenerativo. El controlador 30
puede utilizar diversos procedimientos, que incluyen, pero no se limitan a, frenado de fuerza contraelectromotriz y
gravedad para ayudar a desacelerar. A continuacion, el controlador 30 mantiene la velocidad de deslizamiento
seleccionada durante una duracién de tiempo seleccionada T5 y luego disminuye la velocidad de la cabina de
ascensor 23 a aproximadamente cero cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada T5. A continuacioén, en 520,
el controlador ajusta la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que la cabina de ascensor 23 se acerca al
piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 esta en el piso de destino.

El controlador 30 puede elegir una segunda trayectoria 550 para seguir en modo regenerativo. En la segunda
trayectoria 550, después de que la alimentacion externa no esté disponible 504, el controlador 30 mantiene la
velocidad actual de la cabina de ascensor 23 durante una primera duracién seleccionada de tiempo T6 en 554,
cuando se detecta el modo regenerativo. El controlador 30 permite entonces que la velocidad de la cabina de
ascensor 23 disminuya a una velocidad de deslizamiento seleccionada, cuando finaliza la primera duraciéon de
tiempo seleccionada T6. El controlador 30 puede utilizar diversos procedimientos, que incluyen, pero no se limitan a,
frenado de fuerza contraelectromotriz y gravedad para ayudar a desacelerar. A continuacion, el controlador 30
mantiene la velocidad de deslizamiento seleccionada durante una segunda duracion de tiempo seleccionada T7 y
luego disminuye la velocidad de la cabina de ascensor 23 a aproximadamente cero, cuando finaliza la segunda
duracién de tiempo seleccionada T7. A continuacion, en 560, el controlador 30 ajusta la velocidad de la cabina de
ascensor 23 a medida que la cabina de ascensor 23 se acerca al piso de destino y aplica el freno 24 cuando la
cabina de ascensor 23 esta en el piso de destino.

El controlador 30 puede elegir una tercera trayectoria 580 para seguir en modo regenerativo. En la tercera
trayectoria 580, después de que la alimentacion externa no esté disponible 504, el controlador 30 determina una
velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor 23 alcance el piso de destino. A continuacion, el
controlador 30 permite que la velocidad de la cabina de ascensor 23 disminuya segun la velocidad de
desaceleracion determinada en 584. El controlador 30 puede utilizar diversos procedimientos, que incluyen, pero no
se limitan a, frenado de fuerza contraelectromotriz y gravedad para ayudar a desacelerar. A continuacion, en 590, el
controlador 30 ajusta la velocidad de la cabina de ascensor 23 a medida que la cabina de ascensor 23 se acerca al
piso de destino y aplica el freno 24 cuando la cabina de ascensor 23 esta en el piso de destino.

La terminologia utilizada en el presente documento tiene el propdsito solamente de describir modos de realizacion
de ejemplo particulares y no pretende ser limitante. Si bien la descripcion se ha presentado con fines ilustrativos y
descriptivos, no pretende ser exhaustiva ni estar limitada a los modos de realizaciéon en la forma divulgada. Por
consiguiente, la divulgacion no debe verse limitada por la anterior descripcion, sino que esta solo limitada por el
alcance de las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento de funcionamiento de un sistema de ascensores (10), el procedimiento que
comprende:

detectar, utilizando un controlador (30), cuando una fuente de alimentacion externa no esta disponible; cuando
la fuente de alimentacién externa no esta disponible, el procedimiento que comprende:

controlar, usando el controlador (30), una pluralidad de componentes del sistema de ascensor (10), en el que el
control comprende hacer funcionar al menos uno de una cabina de ascensor (23), una unidad de traccion (20), un
inversor y un freno (24);

detectar, usando el controlador (30), una direccion original de desplazamiento de la cabina de ascensor (23);

detectar, usando el controlador (30), un modo de la cabina de ascensor (23), en el que el modo incluye al
menos uno de un modo de conduccién, un modo de equilibrio cercano y un modo regenerativo;

determinar, usando el controlador (30), un piso de destino;

ajustar, usando el controlador (30), una velocidad de la cabina de ascensor (23) para alcanzar el piso de
destino en respuesta al modo detectado;

permitir, usando el controlador (30), que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya hasta
aproximadamente la velocidad cero, cuando se detecta el modo de conduccion; y

permitir, usando el controlador (30), que la velocidad de la cabina de ascensor (23) aumente en una direccion
opuesta a la direccion original de desplazamiento a una velocidad de deslizamiento seleccionada,

caracterizado por

desactivar, usando el controlador (30), el inversor cuando la velocidad de deslizamiento seleccionada es menor
que una velocidad seleccionada en la direccidon opuesta a la direccion original de desplazamiento;

aumentar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccién opuesta a la
direccion original de desplazamiento hasta una velocidad de deslizamiento alternativa seleccionada;

mantener, usando el controlador (30), la velocidad de deslizamiento alternativa seleccionada durante un
periodo de tiempo seleccionado;

disminuir, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccion opuesta a la
direccion original de desplazamiento, cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor
(23) se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

2. El procedimiento de la reivindicacion 1, que ademas comprende:

mantener, usando el controlador (30), la velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo
seleccionado;

disminuir, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccién opuesta a la
direccion original de desplazamiento, cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor
(23) se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.
3. El procedimiento de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 2, que comprende, ademas:

determinar, usando el controlador (30), una velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor (23)
alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo de equilibrio cercano;

permitir, usando el controlador (30), que disminuya la velocidad de la cabina de ascensor (23) segun la
velocidad de desaceleracion determinada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor
(23) se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.
4. El procedimiento de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, que comprende, ademas:

permitir, usando el controlador (30), que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya a una velocidad
de deslizamiento seleccionada, cuando se detecta el modo regenerativo;

mantener, usando el controlador (30), la velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo
seleccionado;

disminuir, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) a aproximadamente cero,
cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de
ascensor se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

5. El procedimiento de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, que comprende, ademas:
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mantener, usando el controlador (30), la velocidad actual de la cabina de ascensor (23) durante un primer
periodo de tiempo seleccionado, cuando se detecta el modo regenerativo;

permitir, usando el controlador (30), que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya a una velocidad
de deslizamiento seleccionada, cuando finaliza la primera duracién de tiempo seleccionada;

mantener, usando el controlador (30), la velocidad de deslizamiento seleccionada durante una segunda
duracion de tiempo seleccionada;

disminuir, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) a aproximadamente cero,
cuando finaliza la segunda duraciéon de tiempo seleccionada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de
ascensor se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

6. El procedimiento de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, que comprende, ademas:

determinar, usando el controlador (30), una velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor (23)
alcance el piso de destino, cuando se detecta el modo regenerativo;

permitir, usando el controlador (30), que disminuya la velocidad de la cabina de ascensor (23) segun la
velocidad de desaceleracion determinada;

ajustar, usando el controlador (30), la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de
ascensor se acerca al piso de destino; y

aplicar, usando el controlador (30), el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

7. Un aparato para hacer funcionar un sistema de ascensor (10), el aparato que comprende:

una cabina de ascensor (23);

una unidad de traccion (20);

un inversor

un freno (24);

un controlador (30) para controlar una pluralidad de componentes del sistema de ascensor (10), en el que el
control comprende hacer funcionar al menos una de la cabina de ascensor (23), la unidad de traccion (20), el
inversor y el freno (24),

en el que el controlador (30) esta configurado para realizar operaciones que comprenden:

detectar cuando la fuente de alimentacion externa no esta disponible,

detectar una direccion original de desplazamiento de la cabina de ascensor (23),

detectar un modo de la cabina de ascensor (23), en el que el modo incluye al menos uno de un modo de
conduccion, un modo de equilibrio cercano y un modo regenerativo,

determinar un piso de destino, y

ajustar una velocidad de la cabina de ascensor (23) para alcanzar el piso de destino en respuesta al modo
detectado,

caracterizado porque las operaciones ademas comprenden:

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor disminuya a aproximadamente cero, cuando se detecta el
modo de conduccion,

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor (23) aumente en una direccion opuesta a la direccion original
de desplazamiento hasta una velocidad de deslizamiento seleccionada,

desactivar el inversor cuando la velocidad de deslizamiento seleccionada es menor que una velocidad
seleccionada en la direccion opuesta a la direccion original de desplazamiento;

aumentar la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccion opuesta a la direccion original de
desplazamiento hasta una velocidad de deslizamiento alternativa seleccionada;

mantener la velocidad de deslizamiento alternativa seleccionada durante un periodo de tiempo seleccionado;

disminuir la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccion opuesta a la direccién original de
desplazamiento, cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor (23) se acerca al piso de
destino; y

aplicar el freno cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

8. El aparato de la reclamacién 7, en el que las operaciones ademas comprenden:

mantener la velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo seleccionado;

disminuir la velocidad de la cabina de ascensor (23) en la direccion opuesta a la direccién original de
desplazamiento, cuando finaliza la duracién de tiempo seleccionada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de
destino; y

aplicar el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

9. El aparato de reclamacion 7 u 8, en el que las operaciones ademas comprenden:
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determinar una velocidad de desaceleracion para que la cabina de ascensor (23) alcance el piso de destino,
cuando se detecta el modo de equilibrio cercano;

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya segun la velocidad de desaceleracion
determinada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de
destino; y

aplicar el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

10. El aparato de cualquiera de las reivindicaciones 7 a 9, en el que las operaciones ademas comprenden:

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya a una velocidad de deslizamiento
seleccionada, cuando se detecta el modo regenerativo;

mantener la velocidad de deslizamiento seleccionada durante un periodo de tiempo seleccionado;

disminuir la velocidad de la cabina de ascensor (23) a aproximadamente cero, cuando finaliza la duraciéon de
tiempo seleccionada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor (23) se acerca al piso de
destino; y

aplicar el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.

11. El aparato de cualquiera de las reivindicaciones 7 a 10, en el que las operaciones ademas
comprenden:

A: mantener la velocidad actual de la cabina de ascensor (23) durante un primer periodo de tiempo
seleccionado, cuando se detecta el modo regenerativo;

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya a una velocidad de deslizamiento
seleccionada, cuando finaliza la primera duracién de tiempo seleccionada;

mantener la velocidad de deslizamiento seleccionada durante una segunda duracién de tiempo seleccionada;

disminuir la velocidad de la cabina de ascensor (23) a aproximadamente cero, cuando termina la segunda
duracion de tiempo seleccionada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) a medida que la cabina de ascensor se acerca al piso de
destino; y aplicar el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino; y/o

B: determinar una velocidad de desaceleracién para que la cabina de ascensor alcance el piso de destino,
cuando se detecta el modo regenerativo;

permitir que la velocidad de la cabina de ascensor (23) disminuya segun la velocidad de desaceleracion
determinada;

ajustar la velocidad de la cabina de ascensor (23) cuando la cabina de ascensor (23) se acerca al piso de
destino; y

aplicar el freno (24) cuando la cabina de ascensor (23) esta en el piso de destino.
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