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DESCRIPCION

Procedimiento, unidad de control de ascensor, y sistema de ascensor para ajustar dinamicamente un limite de
velocidad de nivelacién de una cabina de ascensor

Campo técnico

La invencion se refiere, en general, al campo técnico de un ascensor. Especialmente, la invencion se refiere a la
mejora de la seguridad de los ascensores.

Antecedentes

Tipicamente un ascensor comprende una cabina de ascensor y una maquina de elevacion configurada para accionar
la cabina del ascensor en un hueco de ascensor entre rellanos. Cuando la cabina del ascensor esta llegando a un
rellano, se instruye a la cabina del ascensor a desacelerar y finalmente detenerse en el rellano. Para mejorar la
precision de la detencion de la cabina del ascensor en el rellano se usa una operacién de nivelacion.

Durante la operacion de nivelaciéon se permite que la cabina del ascensor se mueva con la puerta abierta en una zona
de desenclavamiento. Sin embargo, la velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor esta limitada dentro de la
zona de desenclavamiento. La zona de desenclavamiento se define tipicamente como una zona que se extiende desde
arriba y por debajo de un nivel del suelo del rellano, en la que el piso de la cabina del ascensor debe estar a fin de
permitir que las puertas se desbloqueen. Tanto las puertas de la cabina como las puertas del piso pueden
desbloquearse durante la operacién de nivelacion en la zona de desenclavamiento. La velocidad de la cabina del
ascensor también esta limitada durante una renivelacién de la cabina del ascensor. La renivelacion es una operacion
que se realiza después de que se detiene la cabina del ascensor, para permitir que la posicion de detencion de la
cabina del ascensor se corrija durante la carga o descarga, si es necesario.

Los limites de velocidad para la nivelacion y renivelacion se definen por normas. Por ejemplo, en la norma EN 81-1y
EN 81-20 el limite de velocidad para la nivelacion con puertas abiertas es de 0,8 m/s, y para renivelacion con puertas
abiertas es de 0,3 m/s. De acuerdo con otro ejemplo en la norma A17.1 el limite de velocidad para la nivelacion y
renivelacion con puertas abiertas es de 0,75 m/s. Ademas, de acuerdo con el requisito de Proteccién contra el
Movimiento Incontrolado de la Cabina (UCMP) la cabina del ascensor debe detenerse a una distancia predeterminada
del rellano, en caso de que la cabina del ascensor se aleje de la zona de desenclavamiento con las puertas abiertas.

De acuerdo con soluciones de la técnica anterior, se establece un valor limite de velocidad de nivelacion fijo para la
cabina del ascensor. Si la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el valor limite de velocidad de nivelacion fijo
durante la operacion de nivelacion, existe una configuracion para desacelerar la velocidad de la cabina del ascensor
o existe una configuracion para detener el movimiento de la cabina del ascensor.

Sin embargo, un inconveniente de la solucién de la técnica anterior es que la interrupcion de la cabina del ascensor
dentro de la distancia predeterminada desde el rellano puede ser dificil o incluso imposible. Especialmente, sila cabina
del ascensor se aleja del rellano y sale de la zona de desbloqueo a una velocidad cercana al limite de velocidad de
nivelacién. Por lo tanto, cuanto mayor es el limite de velocidad de nivelaciéon, mayor es el tiempo de reaccion a un
movimiento inusual de la cabina del ascensor.

Una publicacion de patente US 5 677 519 A desvela un procedimiento para ajuste un tiempo de nivelacion de una
cabina de ascensor, en el que el tiempo de nivelacion se ajusta en respuesta a la determinacion de una velocidad de
nivelacion con dos sensores dispuestos a una distancia unos de otros.

Por lo tanto, existe una necesidad por desarrollar nuevas soluciones con el fin de mitigar al menos parcialmente los
inconvenientes descritos.

Sumario

Un objetivo de la invencion es presentar un procedimiento, una unidad de control de ascensor, y un sistema de
ascensor para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de nivelacion de una cabina de un ascensor durante una
operacion de nivelacion. Otro objetivo de la invencion es que el procedimiento, y la unidad de control de ascensor, y
el sistema de ascensor para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de nivelacion de una cabina de un ascensor
durante una operacién de nivelacion mejoren al menos parcialmente la seguridad de una solucién de ascensor.

Los objetivos de la invencion se alcanzan mediante un procedimiento, una unidad de control de ascensor, y un sistema
de ascensor como se define por las respectivas reivindicaciones independientes.

De acuerdo con un primer aspecto, se proporciona un procedimiento para ajustar dinamicamente un limite de velocidad
de nivelacién de una cabina de un ascensor durante una operacion de nivelacion, en el que el procedimiento
comprende: obtener una indicacion de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona; obtener al menos
un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor, en respuesta a la deteccién de que la cabina del ascensor
llega a la zona; y ajustar dinamicamente el limite de velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor en base a la
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velocidad de la cabina del ascensor.

El al menos uno valor para indicar la velocidad de la cabina del ascensor puede obtenerse de al menos uno de los
siguientes: sensor de posicion, mecanismo de accionamiento, sensor de aceleracidon, un sensor magnético de la
unidad de sensor de la zona de la puerta.

El procedimiento puede comprender ademas: determinar si la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite de
velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor; y controlar el movimiento de la cabina del
ascensor, si se determina que la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion
ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor.

De acuerdo con una realizacion, el al menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor puede ser una
posicion de la cabina del ascensor y el procedimiento puede comprender ademas: obtener una indicacion de si se
determina que la posicién de la cabina del ascensor esta fuera de la zona; determinar si al menos una puerta esta
abierta; y detener el movimiento de la cabina del ascensor, si se determina que la posicion de la cabina del ascensor
esta fuera de la zona y se determina que al menos una puerta esta abierta.

La zona puede ser una zona de desenclavamiento, en la que la zona de desenclavamiento es una zona que se extiende
desde un limite superior por encima de un nivel del suelo de un rellano y un limite inferior por debajo del nivel del suelo
del rellano, en la que el piso de la cabina del ascensor tiene la funcién de permitir que al menos una puerta se
desbloquee.

La indicacion de que se detecta que la cabina del ascensor llega a la zona se puede obtener de una unidad de sensor
de la zona de la puerta.

De acuerdo con un segundo aspecto, se proporciona una unidad de control de ascensor para ajustar dinamicamente
un limite de velocidad de nivelaciéon de una cabina de un ascensor durante una operacion de nivelacion, en el que la
unidad de control de ascensor comprende: al menos un procesador, y al menos una memoria que almacena al menos
una porcion de cédigo de programa de ordenador, en el que el al menos un procesador esta configurado para hacer
a la unidad de control del ascensor al menos llevar a cabo: obtener una indicacién de que se detecta que la cabina del
ascensor llega a una zona; obtener al menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor, en respuesta
a la deteccion de que la cabina del ascensor llega a la zona; y ajustar dinamicamente el limite de velocidad de
nivelacion de la cabina del ascensor en base a la velocidad de la cabina del ascensor.

La unidad de control del ascensor puede estar configurada para obtener el al menos un valor que indica la velocidad
de la cabina del ascensor a partir de al menos uno de los siguientes: sensor de posicion, mecanismo de accionamiento,
sensor de aceleracion, sensor magnético de la unidad de sensor de la zona de la puerta; que esta acoplado
comunicativamente a la unidad de control.

La unidad de control de ascensor puede estar configurada ademas para: determinar si la velocidad de la cabina del
ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor; y controlar
el movimiento de la cabina del ascensor, si se determina que la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite
de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor.

De acuerdo con una realizacion, el al menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor puede ser una
posicion de la cabina del ascensor y la unidad de control de ascensor puede estar configurada ademas para: obtener
una indicacién de si se determina que la posicion de la cabina del ascensor esta fuera de la zona; determinar si al
menos una puerta esta abierta; y detener el movimiento de la cabina del ascensor, si se determina que la posicién de
la cabina del ascensor esta fuera de la zona y la al menos una puerta esta abierta.

La zona puede ser una zona de desenclavamiento, en la que la zona de desenclavamiento es una zona que se extiende
desde un limite superior por encima de un nivel del suelo de un rellano y un limite inferior por debajo del nivel del suelo
del rellano, en la que el piso de la cabina del ascensor tiene la funcién de permitir que al menos una puerta se
desbloquee.

La unidad de control del ascensor puede estar configurada para obtener la indicacion de que se detecta que la cabina
del ascensor llega a una zona de la unidad de sensor de la zona de la puerta.

De acuerdo con un tercer aspecto, se proporciona un sistema de ascensor de acuerdo con la reivindicacion 13.

Una ventaja del procedimiento, la unidad de control de ascensor, y el sistema de ascensor de acuerdo con la invencion
es que el rendimiento de la Proteccion contra el Movimiento Incontrolado de la Cabina (UCMP) puede mejorarse al
menos parcialmente con el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de acuerdo con la invencién en
comparacion con los limites de velocidad de nivelacion fijos, dado que con el limite de velocidad de nivelacién ajustado
dinamicamente de acuerdo con la invencion, la cabina del ascensor puede detenerse antes, en cuyo caso la cabina
del ascensor se aleja del rellano a una distancia mas corta.

El procedimiento de acuerdo con la invencién ayuda al menos parcialmente a detener la cabina del ascensor dentro
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de la distancia predeterminada del rellano de acuerdo con la UCMP.

Ademas, el procedimiento, la unidad de control de ascensor, y el sistema de ascensor de acuerdo con la invencion
pueden incluso permitir evitar que la cabina del ascensor salga de la zona de desenclavamiento en caso de una
aceleracion repentina de la cabina del ascensor durante la operaciéon de nivelacion. Especialmente, en un caso en el
que la cabina del ascensor por alguna razén comience a acelerar repentinamente, al llegar al rellano, el limite de
velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de acuerdo con la invencion puede permitir un tiempo de reaccion
mas corto en comparacion con los limites de velocidad de nivelacion fijos. En algunos casos, el limite de velocidad de
nivelacion fijo incluso puede no alcanzarse antes de que la cabina del ascensor se mueva por fuera de la zona de
desenclavamiento. Alternativamente, o ademas, el procedimiento, la unidad de control de ascensor, y el sistema de
ascensor de acuerdo con la invencion pueden incluso permitir evitar cualquier peligro o dafio a una vida, a la salud o
la propiedad causado por la aceleracion repentina de la cabina del ascensor durante la operacion de nivelaciéon. En
base a al menos las ventajas mencionadas anteriormente, el procedimiento de acuerdo con la invencién mejora por lo
menos parcialmente la seguridad del sistema de ascensor.

Las realizaciones de ejemplo de la invencién presentadas en la presente solicitud de patente no deben interpretarse
para plantear limitaciones a la aplicabilidad de las reivindicaciones adjuntas. El verbo "comprender" se usa en la
presente solicitud de patente como una limitacion abierta que no excluye la existencia de caracteristicas no
mencionadas. Las caracteristicas mencionadas en las reivindicaciones dependientes son mutuamente libremente
combinables a menos que se indique lo contrario de forma explicita.

La expresion "un numero de" puede referir en la presente memoria a cualquier nimero entero positivo a partir de uno

(1.
La expresion "una pluralidad de" puede referir a cualquier nimero entero positivo a partir de dos (2), respectivamente.

Las caracteristicas novedosas que se consideran caracteristicas de la invencién se exponen en particular en las
reivindicaciones adjuntas. La propia invencion, sin embargo, tanto en cuanto a su construccion como a su
procedimiento de operacion, junto con sus objetivos y ventajas adicionales, se comprende mejor a partir de la siguiente
descripcion de realizaciones especificas cuando se considera en conexion con los dibujos adjuntos.

BREVE DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Las realizaciones de la invencion se ilustran a modo de ejemplo, y no a modo de limitacion, en las figuras de los dibujos
adjuntos.

La Figura 1 ilustra esquematicamente un procedimiento de acuerdo con una realizacion de la invencion.
La Figura 2 ilustra esquematicamente un procedimiento de acuerdo con otra realizacién de la invencion.

La Figura 3 ilustra esquematicamente un procedimiento de acuerdo con una tercera realizacion de la
invencion.

La Figura 4 ilustra un ejemplo de limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente obtenido con un
procedimiento de acuerdo con la invencion.

La Figura 5 ilustra esquematicamente un ejemplo de la unidad de control de ascensor de acuerdo con la
invencion.

La Figura 6 ilustra esquematicamente un ejemplo de la unidad de sensor de la zona de la puerta de acuerdo
con la invencion.

DESCRIPCION DE ALGUNAS REALIZACIONES

Las realizaciones de la invencién pueden implementarse en un sistema de ascensor como se describe. El sistema de
ascensor comprende una cabina de ascensor, una maquina de elevacion, una unidad de control de ascensor, y al
menos uno de los siguientes: sensor de posicion, mecanismo de accionamiento, sensor de aceleracion, unidad de
sensor de la zona de la puerta. La maquina de elevacion esta configurada para conducir la cabina del ascensor en un
hueco de ascensor entre una pluralidad de rellanos. La unidad de ascensor y el uno al menos de los siguientes: sensor
de posicién, mecanismo de accionamiento, el sensor de aceleracién, puerta de la unidad del sensor de zona, estan
acoplados comunicativamente entre si. El acoplamiento comunicativo puede proporcionarse a través de un bus
interno, por ejemplo. Preferentemente, el acoplamiento comunicativo puede proporcionarse a través de un bus en
serie.

Ademas, el sistema de ascensor puede comprender al menos un iman fijado a la caja del ascensor. El al menos iman

puede ser un iman de suelo en un rellano del hueco del ascensor. Preferentemente, al menos un iman de suelo puede

estar fijado a un marco de una puerta de rellano en cada rellano de la caja del ascensor. Alternativamente, o ademas,

el al menos un iman puede ser un iman de terminal al menos en un rellano terminal de la caja del ascensor. El al

menos un rellano terminal puede ser el piso superior o el piso inferior. Alternativamente, o ademas, el al menos un
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iman puede ser un iman de posicion fijo para el hueco del ascensor para proporcionar la informacién de posicion de
la cabina del ascensor en el hueco. El al menos un iman puede comprender al menos una etiqueta de RFID pasiva.
La al menos una etiqueta de RFID comprende un codigo de identificacion Unico y el codigo de tipo del al menos un
iman. Por ejemplo, el tipo del al menos un iman puede ser uno de los siguientes: iman de suelo, iman terminal, iman
de posicion.

Cuando la cabina del ascensor esta configurada para llegar a un rellano deseado, se instruye la desaceleracion de la
velocidad de la cabina del ascensor de manera tal que la cabina del ascensor pueda detenerse en el rellano. Con el
fin de mejorar la precision de la detencién de la cabina del ascensor en el rellano se usa una operacion de nivelacion.
La operacion de nivelacion se puede iniciar cuando la cabina del ascensor llega a una zona. La zona puede ser una
zona de desenclavamiento del rellano. La operacion de nivelacion puede proporcionarse cada vez que la cabina del
ascensor esta configurada para llegar a uno de los rellanos de la caja del ascensor.

La Figura 1 ilustra esquematicamente un procedimiento para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de
nivelacién de una cabina de un ascensor de acuerdo con la invenciéon como un diagrama de flujo. En la etapa 102, se
obtiene una indicacién de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona. Dentro de la zona se proporciona
el ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacion. En respuesta a la deteccion de que la cabina del ascensor
llega a la zona se obtiene al menos un valor para indicar una velocidad de la cabina del ascensor en la etapa 104. En
base a la velocidad de la cabina del ascensor, el limite de velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor se ajusta
dinamicamente en la etapa 106. Preferentemente, el ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacion puede
proporcionarse cada vez que se proporciona la operacion de nivelacion, es decir, cuando la cabina del ascensor esta
configurada para llegar a uno de los rellanos de la caja del ascensor.

La zona, en la que el ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacion puede proporcionarse puede ser la zona de
desenclavamiento del rellano. La zona de desenclavamiento puede definirse como una zona que se extiende desde
un limite superior por encima del nivel del suelo del rellano y un limite inferior por debajo del nivel del suelo del rellano,
en la que el piso de la cabina del ascensor debe estar a fin de permitir que la al menos una puerta se desbloquee.
Alternativamente, o ademas, la zona de desenclavamiento puede denominarse zona de puerta. Por lo tanto, la zona
de desenclavamiento adicional puede definirse como una zona que se extiende desde un limite inferior por debajo del
nivel del suelo del rellano hasta un limite superior por encima del nivel del suelo del rellano, en la que el rellano y el
equipo de la puerta de la cabina estan engranados y son operables. Puede determinarse que la zona de
desenclavamiento es de -350 milimetros a +350 milimetros, por ejemplo. Preferentemente, la zona de
desenclavamiento puede ser de -300 milimetros a +300 milimetros.

Se puede detectar que la cabina del ascensor esta en la zona de desenclavamiento, si el nivel del piso de la cabina
del ascensor esta dentro de la zona de desenclavamiento. Los limites superiores e inferiores de la zona de
desenclavamiento se definen desde el nivel del suelo del rellano, pero un operador de puerta para desbloquear la al
menos una puerta puede estar situado en la parte superior de la al menos una puerta. La puerta del rellano puede
desbloquearse, cuando el acoplamiento de la puerta de la cabina libera una cerradura de la puerta del rellano.

En la etapa 102, se obtiene unaindicacion de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona. La deteccién
puede proporcionarse por medio de la unidad de sensor de la zona de la puerta, que comprende al menos un sensor
magnético y un lector de RFID, por ejemplo. La unidad de sensor de la zona de la puerta se fija a la cabina del
ascensor. Preferentemente, la unidad de sensor de la zona de la puerta se fija al techo de la cabina del ascensor. La
unidad de sensor de la zona de la puerta esta configurada ademas para proporcionar una indicacion a la unidad de
control de ascensor de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona.

La posicién de la zona de desenclavamiento de cada rellano en el hueco del ascensor se puede definir durante una
ejecucion de configuracion. La ejecucion de configuracion se lleva a cabo antes de que la cabina del ascensor puede
ser puesta en operacion real con el fin de proporcionar informacién previa sobre el hueco del ascensor. La ejecucion
de configuracion puede proporcionarse en relacion con una instalacion del sistema de ascensor, por ejemplo. Durante
la ejecucion de configuracion, la cabina del ascensor puede estar configurada para conducir en primer lugar en el piso
superior o en el piso inferior y luego la cabina del ascensor esta configurada para conducir el hueco del ascensor de
un extremo al otro extremo. La ejecucion de configuracion puede comprender obtener y almacenar la informacion
previa del al menos un iman en el hueco del ascensor. Por ejemplo, la informacién previa del al menos un iman de
suelo de la zona de desenclavamiento de cada rellano de la caja del ascensor se puede obtener y almacenar durante
la ejecucion de configuracion. La informacion previa puede almacenarse en una memoria no volatil de la unidad de
control del ascensor. La informaciéon previa puede obtenerse por la unidad de sensor de la zona de la puerta. La
informacion previa puede comprender al menos la siguiente: niumero de piso, codigo de identificacion, tipo de iman,
informacién de posicion.

Durante la operacion real de la cabina del ascensor, tal como la conduccion de la cabina del ascensor en el hueco del
ascensor entre los rellanos, la unidad de sensor de la zona de la puerta esta configurada para detectar que la cabina
del ascensor llega a la zona de desenclavamiento del rellano en el que la cabina del ascensor esta instruida para
detenerse en la etapa 102. En otras palabras, la unidad de control de la puerta esta configurada para detectar un
cédigo de identificacion de al menos un iman de suelo y definir en base al cédigo de identificacion detectado y la
informacién previa almacenada correspondiente que el al menos un iman de suelo detectado es un iman de suelo del
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rellano en el que la cabina del ascensor esta instruida para detenerse. La unidad de control del ascensor esta
configurada para obtener una indicacion de que se detecta que la cabina del ascensor llega a la zona de
desenclavamiento en respuesta a la deteccion de que la cabina del ascensor llega a la zona de desenclavamiento de
la unidad de sensor de la zona de la puerta. Alternativamente, o ademas, cuando la cabina del ascensor bordea a un
iman de posicion la unidad de sensor de la zona de la puerta esta configurada para definir la informacion de posicién
de la cabina del ascensor en el hueco del ascensor en base al cédigo de identificacion detectado del iman de posicion
y la informacién previa almacenada de dicho iman de posicion. La informacion de posicion definida puede usarse para
definir que la cabina del ascensor se esta acercando a la zona de desenclavamiento, si el iman de posicion esta fijo
en el hueco del ascensor cerca de la zona de desenclavamiento. Alternativamente, o ademas, la informacion de
posicion definida puede usarse para definir que la cabina del ascensor esta abandonando la zona de
desenclavamiento, si el iman de posicion esta fijo en el hueco del ascensor cerca de la zona de desenclavamiento.

Durante la operacion de nivelacion se permite que la cabina del ascensor se mueva dentro de la zona de
desenclavamiento con al menos una puerta abierta, si la velocidad de nivelacién de la cabina del ascensor es menor
que el limite de velocidad de nivelacién. La al menos una puerta abierta puede ser una puerta de la cabina del ascensor
o una puerta del rellano. El ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacién se proporciona preferentemente
cuando la al menos una puerta esta abierta.

La observacion del al menos un valor para indicar la velocidad de la cabina del ascensor se puede iniciar antes de que
el ascensor llegue a la zona de desenclavamiento. Preferentemente, la observacion puede activarse cuando la cabina
del ascensor llegue a la zona de desenclavamiento.

La velocidad de la cabina del ascensor se puede obtener directamente. Alternativamente, o ademas, la velocidad de
la cabina del ascensor también se puede obtener indirectamente mediante la obtencién de, por ejemplo, la posicion
de la cabina del ascensor como un valor para indicar la velocidad de la cabina del ascensor. Alternativamente, o
ademas, la velocidad de la cabina del ascensor puede determinarse y por lo tanto también el limite de velocidad de
nivelacion de la cabina del ascensor puede ajustarse en base a una combinacion de una pluralidad de los valores
obtenidos para la indicaciéon de la velocidad de la cabina del ascensor. Como ejemplo, el limite de velocidad de
nivelacion puede ajustarse en base a la velocidad obtenida directamente de la cabina del ascensor en combinacion
con la posicién obtenida de la cabina del ascensor como una funcion del tiempo. En caso de ajustar dinamicamente
la velocidad de nivelaciéon en base a la posicién de la cabina del ascensor también se puede usar la informacién de
velocidad predeterminada de la cabina del ascensor en dicha posicién de la cabina del ascensor. La informacién de la
velocidad predeterminada puede basarse, por ejemplo, en la velocidad de desaceleracion esperada de la cabina del
ascensor.

El al menos un valor para determinar la velocidad de la cabina del ascensor se puede obtener por ejemplo a partir de
al menos uno de los siguientes: mecanismo de accionamiento; sensor de posicion; sensor de aceleracion; al menos
un sensor magnético de una unidad de sensor de la zona de la puerta; que puede estar acoplado comunicativamente
a una unidad de control del ascensor. La velocidad de la cabina del ascensor se puede determinar en una conduccion
mediante la obtencion de una sefial de al menos un codificador montado en un motor de elevacion y
comunicativamente acoplado al mecanismo de accionamiento. Alternativamente, o ademas, la velocidad de la cabina
del ascensor puede determinarse en base a una posicién de la cabina del ascensor obtenida por medio de al menos
un sensor de posicion, tal como un sensor de posicion absoluta. El al menos un sensor de posiciéon puede estar fijado
a la cabina del ascensor. Preferentemente, la posicién se obtiene como una funcién del tiempo. Alternativamente, o
ademas, la velocidad de la cabina del ascensor se puede determinar dentro de la zona de desenclavamiento en la
unidad de sensor de la zona de la puerta, que comprende al menos un sensor magnético. Preferentemente, el al
menos un sensor magnético es un sensor Hall. La unidad de sensor de la zona de la puerta esta acoplada a la cabina
del ascensor. Preferentemente, la unidad de sensor de la zona de la puerta esta fijada al techo de la cabina del
ascensor. El al menos un sensor magnético de la unidad de sensor de la zona de la puerta puede estar configurado
para obtener una fuerza de un campo magnético cuando la cabina del ascensor bordea el al menos un iman de piso
en la zona de desenclavamiento del rellano. En base a la fuerza obtenida del campo magnético, pueden definirse al
menos la posicion y la velocidad de la cabina del ascensor dentro de la zona de desenclavamiento. Por ejemplo, la
velocidad de la cabina del ascensor puede definirse a partir de una tasa de cambio de la posicién de la cabina del
ascensor definida a partir de la fuerza obtenida del campo magnético cuando la cabina del ascensor bordea el al
menos un iman de piso en la zona de desenclavamiento del rellano. La unidad de sensor de la zona de la puerta
proporciona la posicion y la velocidad de la cabina del ascensor sélo dentro de la zona de desenclavamiento de cada
rellano. El al menos uniman de suelo del rellano y la unidad de sensor de la zona de la puerta pueden estar dispuestos
de manera tal que el iman de suelo del rellano y la unidad de sensor de la zona de la puerta estan alineados, cuando
la cabina del ascensor esta exactamente en el nivel del suelo del rellano. Alternativamente, o ademas, la velocidad de
la cabina del ascensor puede determinarse en base a la aceleracién de la cabina del ascensor obtenida por medio de
al menos un sensor de aceleracion.

El ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacién del ascensor puede comprenderse de manera tal que el limite

de velocidad de nivelacion se ajusta continuamente durante la operacion de nivelacion, mientras la cabina del ascensor

se ralentiza cerca del rellano de manera tal que se reduce el limite de velocidad de nivelacién cuando la velocidad real

determinada de la cabina del ascensor se esta desacelerando. En otras palabras, la velocidad de la cabina del

ascensor se determina en varios puntos durante la operacion de nivelacion de la cabina del ascensor. El limite de
6
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velocidad de nivelacién se puede ajustar en cada punto en base a la velocidad de la cabina del ascensor determinada
en el punto en cuestion. Alternativamente, o ademas, el ajuste en cada punto puede basarse en la velocidad de la
cabina del ascensor determinada en el punto en cuestion, junto con la velocidad determinada en los puntos anteriores.
El ajuste también puede realizarse sélo en algunos de los puntos. Por ejemplo, los puntos pueden estan
equitativamente o logaritmicamente separados. Por ejemplo, unidad de sensor de la zona de la puerta puede obtener
el al menos un valor para indicar la velocidad de la cabina del ascensor 1000 veces por segundo. Alternativamente, o
ademas, la unidad de control del ascensor puede estar configurada para obtener el valor para indicar la velocidad de
la cabina del ascensor 60 veces por segundo. El ajuste dinamico puede terminarse cuando se detenga el movimiento
de la cabina del ascensor. Alternativamente, se puede determinar un limite minimo de velocidad de nivelacion y cuando
la velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente llega al limite minimo de velocidad de nivelacion el ajuste dinamico
puede terminarse.

El procedimiento de acuerdo con la invencion puede comprender ademas determinar si la velocidad de la cabina del
ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor en la etapa
202. Si la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de
la cabina del ascensor, el movimiento de la cabina del ascensor se controla en la etapa 204. Esto se ilustra
esquematicamente en la Figura 2. El movimiento de la cabina del ascensor esta al menos parcialmente controlado por
una unidad de control del ascensor. El control del movimiento del ascensor puede comprender ralentizar o detener el
movimiento de la cabina del ascensor. La ralentizacion es una operacion de reduccién de la velocidad de la cabina del
ascensor desde la velocidad de operacion normal hasta su detencién. La ralentizacién también puede denominarse
desaceleracion.

Como se describié anteriormente, el al menos un valor para determinar la velocidad de la cabina del ascensor puede
ser la posicion de la cabina del ascensor. En ese caso, el procedimiento también puede comprender ademas obtener
una indicacion de si se determina que la posicién de la cabina del ascensor esta fuera de la zona de desenclavamiento
en la etapa 302. La indicacion de que se determina que la cabina del ascensor esta fuera de la zona de
desenclavamiento puede obtenerse, por ejemplo, de la unidad de sensor de la zona de la puerta. En la etapa 304 se
determina ademas si al menos una puerta esta abierta. Si se determina que la posicién de la cabina del ascensor esta
fuera de la zona de desenclavamiento y la al menos una puerta esta abierta, el movimiento de la cabina del ascensor
se detiene en la etapa 302. Esto se ilustra esquematicamente en la Figura 3. La detencion de la cabina del ascensor
es al menos parcialmente controlada por una unidad de control del ascensor. De acuerdo con el requisito de Proteccion
contra el Movimiento Incontrolado de la Cabina (UCMP) la cabina del ascensor debe detenerse a una distancia
predeterminada del rellano, en caso de que la cabina del ascensor se aleje de la zona de desenclavamiento con las
puertas abiertas, siendo la distancia predeterminada de 1000 mm.

La Figura 4 ilustra un ejemplo del limite de velocidad de nivelaciéon ajustado dinamicamente determinado con el
procedimiento de acuerdo con la invencion. El eje x de la Figura 4 es el tiempo y el eje y es la velocidad. La linea
sélida 402 representa la velocidad real de la cabina del ascensor. La linea de trazos 406 representa un limite de
velocidad de nivelacion fijo que se presenta como una comparacion con el limite de velocidad de nivelacion ajustado
dinamicamente. La linea de trazos 408, a su vez, es un limite minimo de velocidad de nivelacion. La linea de trazos
fuertes 404 es el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente determinado por el procedimiento de
acuerdo con la invencién. La Figura 4 muestra que el limite de velocidad de nivelacion se reduce mientras que la
velocidad de la cabina del ascensor se ralentiza durante la operacion de nivelacion. En el ejemplo presentado en la
Figura 4 se inicia el ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor cuando la cabina
del ascensor llegue a la zona. La observacion del al menos un valor que representa la velocidad de la cabina del
ascensor se puede iniciar antes de que la cabina del ascensor llegue a la zona. El ajuste dinamico del limite de
velocidad de nivelacion puede terminarse en un limite minimo de velocidad de nivelacion 408 en la Figura 4.
Alternativamente, el ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelacion se puede continuar hasta que la cabina del
ascensor se detenga en el rellano.

En un caso, en que la velocidad de la cabina del ascensor por alguna razén comienza a acelerar repentinamente
durante la operacién de nivelacién, cuando la cabina del ascensor esta llegando al rellano, el tiempo para reaccionar
a la aceleracion con el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de acuerdo con la invencion puede
ser menor que el tiempo del limite de velocidad de nivelacion fijo. Por lo tanto, se puede obtener mas tiempo para el
control de la cabina del ascensor. El control puede comprender, por ejemplo, desacelerar la velocidad de la cabina del
ascensor o detener la cabina del ascensor. Por ejemplo, si la cabina del ascensor empieza a acelerar justo antes de
detenerse en el rellano, con el limite de velocidad de nivelacion fijo la cabina del ascensor puede incluso abandonar
la zona de desbloqueo antes de que la velocidad acelerada de la cabina del ascensor alcance el limite de velocidad
de nivelacion fijo. Ademas, la velocidad acelerada de la cabina del ascensor puede llegar a ser tan alta que la cabina
del ascensor puede no detenerse o al menos puede ser un desafio que se detenga dentro de la distancia
predeterminada desde el rellano determinada por la UCMP. Sin embargo, con el limite de velocidad de nivelacion
ajustado dinamicamente de acuerdo con la invencion, la aceleracion se puede detectar mas pronto, porque el limite
de velocidad de nivelacion se esta reduciendo simultaneamente, cuando la velocidad de la cabina del ascensor se
esta ralentizando. Por lo tanto, el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente esta mas cerca de la
velocidad de la cabina del ascensor que el limite de velocidad de nivelacion fijo al menos cuando la velocidad de la
cabina del ascensor empieza a disminuir. La aceleracion repentina o algun otro movimiento inusual de la cabina del
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ascensor pueden ser, por ejemplo, consecuencia de un fallo producido en la unidad de control del ascensor o en el
mecanismo de accionamiento, por ejemplo.

El ajuste dinamico del limite de velocidad de nivelaciéon se vuelve mas dificil, cuando la velocidad de la cabina del
ascensor se acerca a cero, dado que la inexactitud en la determinacion de la velocidad de la cabina del ascensor en
base al al menos un valor obtenido para determinar la velocidad de la cabina del ascensor puede aumentar demasiado
con el fin de determinar los valores fiables para el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente. Por lo
tanto, un limite minimo de velocidad de nivelacion fijo 408 puede configurarse para el ajuste dinamico del limite de
velocidad de nivelacion y por debajo del mismo el limite de velocidad de nivelacion ya no se ajusta dinamicamente.
Preferentemente, el limite minimo de velocidad de nivelacion 408 puede definirse como un limite maximo de la
velocidad de renivelacion. El limite maximo de la velocidad de renivelacion puede ser, por ejemplo, de 0,2 metros por
segundo.

De acuerdo con una realizacion de la invencion, el limite de velocidad de nivelacion se puede ajustar dinamicamente
mediante la obtencién de la velocidad de la cabina del ascensor en un nimero de puntos de determinacion, el calculo
del promedio de la velocidad de la cabina del ascensor en dicho nimero de puntos de observacion, y la adicién de un
valor predeterminado fijo al promedio calculado. Alternativamente, o ademas, los puntos de observacion que tienen la
velocidad mas alta y/o mas baja pueden excluirse del calculo del promedio.

Alternativamente, o ademas, de acuerdo con una realizaciéon de la invencion, el limite de velocidad de nivelacion se
puede ajustar dinamicamente mediante la obtencion de la velocidad de la cabina del ascensor en un nimero de puntos
de observacion, el calculo del promedio de la velocidad de la cabina del ascensor en los puntos de observacion, y la
adicién de un porcentaje predeterminado de la velocidad observada de la cabina del ascensor al promedio calculado.
Alternativamente, o ademas, los puntos de observacion que tienen la velocidad mas alta y/o mas baja pueden excluirse
del calculo del promedio.

Alternativamente, o ademas, el limite de velocidad de nivelacion puede ajustarse en base a la tasa de desaceleracion
esperada o predeterminada de la cabina del ascensor.

Un ejemplo esquematico de la unidad de control del ascensor 502 de acuerdo con la invencion se desvela en la Figura
5. La unidad de control del ascensor 502 puede comprender uno o mas procesadores 504, una o mas memorias 506
volatiles o no volatiles para almacenar porciones de cadigo de programa de ordenador 507a-507n y cualquier valor de
datos, una interfaz de comunicacién 508 y, posiblemente, una o mas unidades de interfaz de usuario 510. Los
elementos mencionados pueden estar acoplados comunicativamente entre si con, por ejemplo, un bus interno. La
interfaz de comunicacién 510 proporciona una interfaz para la comunicacién con cualquier unidad externa, tal como
sensor de posicidon, mecanismo de accionamiento, sensor de aceleracién, unidad de sensor de la zona de la puerta,
base de datos y/o sistemas externos. La interfaz de comunicacion 510 puede basarse en una o mas tecnologias de
comunicacion conocidas, por cable o inalambrica, para intercambiar de informacién como se describe anteriormente.

El al menos un procesador 504 de la unidad de control del ascensor 502 esta al menos configurado para implementar
al menos algunas etapas del procedimiento descrito. La implementacion del procedimiento puede lograrse disponiendo
el procesador 504 de modo que ejecute al menos una porcidon de codigo de programa de ordenador 507a-507n
almacenado en la memoria 506 para hacer que el procesador 504, y por lo tanto la unidad de control del ascensor
502, implementen una o mas etapas de procedimiento como se describe. El procesador 504 esta por lo tanto dispuesto
para acceder a la memoria 506 y recuperar y almacenar cualquier informacion de la misma y en la misma. Por
propdsitos de claridad, el procesador 504 en la presente memoria se refiere a cualquier unidad adecuada para procesar
informacion y controlar la operacion de la unidad de control del ascensor 502, entre otras tareas. Las operaciones
también pueden implementarse con una solucién de microcontrolador con software incorporado. De manera similar,
la memoria 506 no se limita sélo a un determinado tipo de memoria, sino que cualquier tipo de memoria adecuada
para almacenar las piezas de informacion descritas se puede aplicar en el contexto de la presente invencion.

Un ejemplo esquematico de la unidad de sensor de la zona de la puerta 600 de acuerdo con la invencion se desvela
en la Figura 6. La unidad de sensor de la zona de la puerta 600 puede comprender al menos un sensor magnético
610, tal como un sensor Hall, un lector de RFID 612, uno o mas procesadores 602, una o mas memorias 604 volatiles
o no volatiles para almacenar porciones de cédigo de programa de ordenador 605a-605n y cualquier valor de datos,
una interfaz de comunicacion 606 y, posiblemente, una o mas unidades de interfaz de usuario 608. Los elementos
mencionados pueden estar acoplados comunicativamente entre si con, por ejemplo, un bus interno. La interfaz de
comunicacion 606 proporciona una interfaz para la comunicacion con cualquier unidad externa, base de datos y/o
sistemas externos. La interfaz de comunicacién 606 puede basarse en una o mas tecnologias de comunicacion
conocidas, por cable o inalambrica, para intercambiar de informaciéon como se describe anteriormente. El al menos un
sensor magnético 610 puede ser una unidad interna como se muestra en la Figura 6. Alternativamente, o ademas, el
al menos un sensor magnético 610 puede ser una unidad externa. Ademas, el lector de RFID 612 puede ser una
unidad interna de la unidad de sensor de la zona de la puerta 106. Alternativamente, o ademas, el lector de RFID 612
puede ser una unidad externa.

El procesador 602 de la unidad de sensor de la zona de la puerta 600 esta al menos configurado para proporcionar al
menos la siguiente informacién dentro de la zona de desenclavamiento de cada rellano: nimero de piso, tipo de iman,
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cédigo de identificacion del iman, posicion de la cabina del ascensor, velocidad de la cabina del ascensor. El niUmero
de sensores magnéticos 610 puede determinarse en base al nimero de los imanes de piso en la zona de
desenclavamiento de cada rellano. El lector de RFID 612 de la unidad de sensor de la zona de la puerta 600 esta
configurado para obtener al menos el nimero de piso, tipo de iman y cédigo de identificacion del iman de la etiqueta
de RFID del al menos un iman de piso. La informacion de la zona de la puerta se puede obtener sélo dentro de la zona
de desenclavamiento de cada piso del hueco del ascensor. El procesador 602 esta dispuesto para acceder a la
memoria 604 y recuperar y almacenar cualquier informacion de la misma y en la misma. Por propésitos claridad, el
procesador 602 en la presente memoria se refiere a cualquier unidad adecuada para procesar informacion y controlar
la operacién de la unidad de sensor de la zona de la puerta, entre otras tareas. Las operaciones también pueden
implementarse con una solucién de microcontrolador con software incorporado. De manera similar, la memoria 604 no
se limita sélo a un determinado tipo de memoria, sino que cualquier tipo de memoria adecuada para almacenar las
piezas de informacion descritas se puede aplicar en el contexto de la presente invencion.

El verbo "alcanzar" en el contexto de un limite de velocidad de nivelacién se usa en la presente solicitud de patente
para significar que se ha cumplido una condicion predefinida. Por ejemplo, la condicion predefinida puede ser que el
valor limite de velocidad de nivelacién sea alcanzado y/o superado.

Los ejemplos especificos proporcionados en la descripcion presentada con anterioridad no deben interpretarse como
limitantes de la aplicabilidad y/o la interpretacion de las reivindicaciones adjuntas. Las listas y grupos de ejemplos
proporcionados en la descripcién presentada con anterioridad no son exhaustivos a menos que se indique lo contrario
de forma explicita.
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de nivelacion de una cabina de un ascensor
durante una operacién de nivelacion, el procedimiento comprende:

- obtener una indicacién de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona (102),

- obtener al menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor, en respuesta a la deteccion
de que la cabina del ascensor llega a la zona (104), y

- ajustar dinamicamente el limite de velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor en base a la
velocidad de la cabina del ascensor (106).

2. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el al menos un valor para indicar la velocidad de la
cabina del ascensor se obtiene a partir de al menos uno de los siguientes: sensor de posicién, mecanismo de
accionamiento, sensor de aceleracion, un sensor magnético de la unidad de sensor de la zona de la puerta.

3. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el procedimiento
comprende ademas:

- determinar si la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado
dinamicamente de la cabina del ascensor (202), y

- controlar el movimiento de la cabina del ascensor (204), si se determina que la velocidad de la cabina
del ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado dinamicamente de la cabina del
ascensor.

4. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el al menos un valor que
indica la velocidad de la cabina del ascensor es una posicion de la cabina del ascensor y el procedimiento
comprende ademas:

- obtener unaindicacién de si se determina que la posicién de la cabina del ascensor esta fuera de la zona
(302),

- determinar si al menos una puerta esta abierta (304), y

- detener el movimiento de la cabina del ascensor (306), si se determina que la posicion de la cabina del
ascensor esta fuera de la zona y se determina que al menos una puerta esta abierta.

5. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la zona es una zona de
desenclavamiento, en el que la zona de desenclavamiento es una zona que se extiende desde un limite superior
por encima de un nivel del suelo de un rellano y un limite inferior por debajo del nivel del suelo del rellano, en la
que el piso de la cabina del ascensor tiene la funcién de permitir que al menos una puerta se desbloquee.

6. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la indicacién de que se
detecta que la cabina del ascensor llega a la zona se obtiene de una unidad de sensor de la zona de la puerta.

7. Una unidad de control de ascensor (502) para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de nivelacion de una
cabina de un ascensor durante una operacion de nivelacion, la unidad de control de ascensor (502) comprende:

- al menos un procesador (504), y

- al menos una memoria (506) que almacena al menos una porcion de cédigo de programa de ordenador
(507a) - (507n),

en la que el al menos un procesador (504) esta configurado para hacer a la unidad de control de ascensor (502) al
menos realice:

- obtener una indicacién de que se detecta que la cabina del ascensor llega a una zona,

- obtener al menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor, en respuesta a la deteccion
de que la cabina del ascensor llega a la zona, y

- ajustar dinamicamente el limite de velocidad de nivelacion de la cabina del ascensor en base a la
velocidad de la cabina del ascensor.

8. La unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con la reivindicacion 7, en la que el al menos un valor que
indica la velocidad de la cabina del ascensor se obtiene a partir de al menos uno de los siguientes: sensor de
posicion; mecanismo de accionamiento; sensor de aceleracion; sensor magnético de la unidad de sensor de la
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zona de la puerta; que esta acoplado comunicativamente a la unidad de control.

La unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 7 u 8, en la que la
unidad de control de ascensor (502) esta configurada ademas para:

- determinar si la velocidad de la cabina del ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacion ajustado
dinamicamente de la cabina del ascensor, y

- controlar el movimiento de la cabina del ascensor, si se determina que la velocidad de la cabina del
ascensor alcanza el limite de velocidad de nivelacién ajustado dinamicamente de la cabina del ascensor.

La unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 7-9, en la que el al
menos un valor que indica la velocidad de la cabina del ascensor es una posicion de la cabina del ascensor y la
unidad de control de ascensor (502) esta configurada ademas para:

- obtener una indicacion si se determina que la posicion de la cabina del ascensor esta fuera de la zona,
- determinar si al menos una puerta esta abierta, y

- detener el movimiento de la cabina del ascensor, si se determina que la posicién de la cabina del
ascensor esta fuera de la zona y la al menos una puerta esta abierta.

La unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 7-10, en la que la zona
es una zona de desenclavamiento, en la que la zona de desenclavamiento es una zona que se extiende desde
un limite superior por encima de un nivel del suelo de un rellano y un limite inferior por debajo del nivel del suelo
del rellano, en la que el piso de la cabina del ascensor tiene la funcién de permitir que al menos una puerta se
desbloquee.

La unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 7-11, en la que la
indicacion de que se detecta que la cabina del ascensor llega a la zona se obtiene de una unidad de sensor de la
zona de la puerta.

Un sistema de ascensor para ajustar dinamicamente un limite de velocidad de nivelacion de una cabina de un
ascensor durante una operacion de nivelacion, el sistema de ascensor comprende:

- al menos uno de los siguientes: sensor de posicién, mecanismo de accionamiento, sensor de
aceleracion, unidad de sensor de la zona de la puerta que comprende al menos un sensor magnético;
para indicar la velocidad de la cabina del ascensor, y

- una unidad de control de ascensor (502) de acuerdo con la reivindicacion 7,

en el que la unidad de control de ascensor y el al menos uno de los siguientes: sensor de posicidon, mecanismo de
accionamiento, sensor de aceleracion, unidad de sensor de la zona de la puerta, estan acoplados comunicativamente
entre si.
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