Dzwigi i typowe algorytmy pracy.

1.Dzwigi osobowo- towarowe zgodne z EN81

a. Zbiorczos¢ petlna. Sterowanie realizuje algorytm polegajacy na rejestrowaniu i
kolejkowaniu wezwan oraz dyspozycji. Dziatanie algorytmu zbiorczosci petnej
wyglada w nastepujacy sposob: wezwania w kierunku goéra/dét oraz dyspozycje sq
ustawiane w kolejce oczekujacej na realizacje, kabina zatrzymuje sie na kolejnych
przystankach (wg zarejestrowanych wezwan i dyspozycji) zgodnie z
zarejestrowanym zamierzonym przez oczekujacego kierunkiem jazdy. Winda
.zbiera” pasazerow chcacych jechac na przyklad do gory, a nastepnie
oczekujacych na jazde w kierunku przeciwnym. W takim przypadku na
przystankach w kasetach wezwan oprécz przyciskdw wezwan muszg byc
zainstalowane sygnalizatory pokazujgce dalszy kierunek jazdy kabiny. Algorytm
ten jest zrédtem duzych problemoéw, zwtaszcza w budynkach o duzym natezeniu
ruchu, gdy pasazerowie zniecierpliwieni diugim czasem oczekiwania wsiadajg do
kabiny nie patrzac na tg sygnalizacje. Ten typ algorytmu stosowany jest
najczesciej w budynkach biurowych, lokalach uzytecznosci publicznej, szpitalach,
centrach handlowych itp. obiektach, gdzie trudno przewidzie¢, jakie bedq
oczekiwania pasazerdow (jazda w dot czy w gore) wynikajace z rozkiadu
pomieszczen w budynkach. Dzwig realizuje jazde w jednym kierunku do
wyczerpania wszystkich zadan z nim zwigzanych (wezwania i dyspozycje), a
nastepnie zmienia kierunek jazdy lub stoi (przy braku zlecen).

b. Zbiorczos¢ jednokierunkowa (w doéf). Sterowanie realizuje algorytm
polegajacy na rejestrowaniu i kolejkowaniu wezwan i dyspozycji przy zatozeniu, ze
pasazerowie pragng dojechac ze swojego przystanku na przystanek podstawowy, a
pasazerowie z przystanku podstawowego na przystanek docelowy. Sterowanie w
zasadzie nie obstuguje ruchu pomiedzy przystankami posrednimi. Przejazd
pomiedzy pietrami w dot odbywa sie w sposdb normalny, kiopoty mogg dotyczy¢
jazdy w gére (niejako pod prad). Oczywiscie mozna w szczegolnych przypadkach
(brak innych zlecen) dojechaé¢ z przystanku 8 na 10 , ale moze to oznaczac
koniecznos¢ przejazdu przez przystanek podstawowy. Algorytm stosowany
najczesciej w budynkach mieszkalnych, gdzie mozna przewidzie¢ oczekiwany ruch
pasazerow.

c. Praca grupowa. Dla kilku dzwigédw zainstalowanych w bezposrednim
sgsiedztwie nalezy stosowacC sterowanie grupowe (multiplex). W skrajnych
przypadkach moze to by¢ sterowanie nawet do 8 dzwigow w grupie. Algorytm
przydziela do obstugi wezwania konkretny dzwig. Sterowania dzwigéw w grupie
obstugujg wezwania i dyspozycje w oparciu o rozne algorytmy optymalizacji.
Najczesciej realizowana jest minimalizacja czasu oczekiwania na kabine przez
pasazera. Innym kryterium moze by¢ optymalizacja czasu dojazdu na przystanek
podstawowy itd. Generalnie zagadnienie optymalizacji pracy takiego systemu jest
zadaniem bardzo trudnym, gdyz wiele czynnikdw wptywajacych na prace
algorytmu zmienia sie dynamicznie (szczyt poranny i popotudniowy, jednoczesne
pojawienie sie duzej liczby pasazeréw na konkretnych przystankach we wzgledu na
przerwe w zajeciach itd.) . W takich systemach bardzo wazna role odgrywa sposéb
sygnalizacji (informowania) pasazerdw o koniecznos$ci przemieszczenia sie do
konkretnej kabiny. Systemy grupowe instalowane sg zaréwno w obiektach
mieszkalnych (zbiorczos¢ jednokierunkowa) jak i w obiektach biurowych i
uzytecznosci publicznej (zbiorczos¢ dwukierunkowa).

d. Preindeksacja (w grupowych sterowaniach). System polegajacy na
rejestrowaniu (na przystankach za pomocq specjalnej klawiatury numerycznej)
przez pasazeréw oczekujgcych, checi dojazdu na konkretny przystanek. System
rejestruje i przydziela dla kazdego zarejestrowanego wezwania kabine (juz w



chwili rejestracji), ktéra to wezwanie obstuzy. Jest to algorytm o najwyzszym
wskazniku optymalizacji czasu przejazdu i efektywnosci wykorzystania systemu
dzwigow. Ze wzgledu na koniecznos$¢ ,,zapamietania” numeru dzwigu w momencie
rejestracji oraz faktu, ze w kabinie nie ma panela dyspozycji, system ten nastrecza
uzytkownikom sporo probleméw zwiaszcza, gdy w budynku pojawiajg sie
~pPrzypadkowi” pasazerowie nieznajacy tego systemu. Taki system mozemy
obejrze¢ w budynku na Putawskie rég Spacerowej w Warszawie (chyba - ale nigdy
tam nie bytem - wiadomos¢ nie sprawdzona).

e. Szczyt poranny/popotudniowy. Realizacja zapotrzebowania na obstuge
ruchu porannego/popotudniowego szczytu wynikajacego z charakterystyki
budynku i uzytkownikow. Kabiny po zrealizowaniu dyspozycji/wezwan
automatycznie przejezdzajq i oczekujg na nastepne zadania na wyznaczonych
pietrach. W godzinach porannych nalezy wywiez¢ Iludzi z przystanku
podstawowego na docelowe pietra, a w godzinach popotudniowych w kierunku
przeciwnym. Najczesciej w/w algorytm stosowany jest w budynkach biurowych.

f. Jazda ekspresowa (priorytetowa). System realizuje wytacznie jazde wg
zarejestrowanych dyspozycji. Wezwania z przystankdw sg rejestrowane, ale
nieobstugiwane do czasu zakonczenia tego trybu pracy. Najczesciej jest to
zwigzane z uprzywilejowanych traktowaniem pewnych uzytkownikow (stacyjka w
kabinie, czytnik transponderéw - kart), lub jest wynikiem koniecznosci
przewiezienia w kabinie tadunkéw gabarytowych.

g. Jazda z pelnym obcigzeniem. System realizuje w tym trybie wytacznie
dyspozycje z uwagi na catkowite (ok. 80-85%) zapetnienie kabiny. Po
zmniejszeniu obcigzenia kabiny system powraca do trybu jazd automatycznej.
Wezwania w tym trybie sg rejestrowane, ale nieobstugiwane. Wymaga to
instalowania precyzyjnych uktadéw wazenie obcigzenia kabiny.

h. Jazda w trybie pozarowym. System realizuje algorytm zjazdu kabin na
wyznaczone przystanki ewakuacyjne w momencie wyzwolenia sygnatu z centrali
pozarowej (czujnikdw w szybie lub na przystankach). Po dojezdzie na wyznaczony
przystanek ewakuacyjny sterowanie unieruchamia dzwigi do czasu zakonczenia
trwania stanu alarmu pozarowego. W takich przypadkach dzwigi te powinny miec
wydzielony system zasilania w energie, w taki sposdb, aby wytgczenie tzw
wytgcznikiem pozarowym nie odcieto zasilania dzwigu z pasazerami w kabinie.

i. Jazda w trybie serwisu szpitalnego (transportu chorych). System
realizuje algorytm jazd uprzywilejowanych (szpitalnych) polegajacy na tym, ze po
zarejestrowaniu wezwania szpitalnego (ze specjalnej stacyjki umieszczonej na
przystanku), kabina dojezdza do przystanku, z ktérego nadeszto wezwanie
szpitalne, a nastepnie realizuje algorytm jazd priorytetowych. Jest to celowe ze
wzgledu na koniecznosci zapewnienia catej dostepnej powierzchni kabiny w celu
transportu chorych na t6zkach. Wszystkie inne wezwania i dyspozycje sqg w tym
czasie ignorowane i kasowane.

2.Dzwigi przeznaczone dla ekip ratunkowych (strazackich) zgodne z
EN81-71/72

a. Faza I. Zjazd na przystanek ewakuacyjny. Tak jak dla trybu jazd pozarowych

b. Faza II. Jazda ekip strazackich wedlug algorytmu specjalnego
(otwieranie/zamykanie drzwi, przystanki zniszczone przez pozar itp.). Ekipy
ratownicze uzywajq tego dzwigu do transportu strazakow i ich sprzetu w miejsca
rozprzestrzeniania sie pozaru. Sterowanie, zatem musi reagowa¢ w inny sposéb
niz dla tradycyjnych jazd automatycznych. Drzwi po dojechaniu na przystanek nie
otwierajg sie automatycznie, lecz po wcisnieciu przycisku otwierania <|>. Przy
zamykaniu powinny ignorowac sygnat z fotokomorki (zadymienie). Powinny omijac
te przystanki, ktére juz zostaty objete pozarem (czujniki ognia). Szczegodtowe



przepisy zarowno krajowe (budowlane) jak i wynikajace z normy EN81-71/72
definiujg precyzyjnie zachowanie sie sterowania w tych przypadkach.

c. Faza III. Zakonhczenie/unieruchomienie dzwigu po wyjsciu ekip ratowniczych,
lub na skutek przekroczenia granicznych parametrow temperatur w maszynowni
i/lub na przystankach.

3.Dzwigi samochodowe (parkingowe)

a. Zarzadzanie ruchem na przystankach. System steruje takze ruchem
samochodéw w strefie przed przystankami, aby umozliwi¢ sprawny wyjazd i wjazd
i samochoddéw, z uwagi na wystepujace ograniczenia w dostepnej powierzchni w
tych strefach.

b. Pozycjonowanie pojazdow. System nadzoruje wiasciwe ustawienie
samochodu w kabinie, zapobiegajgc nieréwnomiernemu rozktadowi obcigzen oraz
zabezpieczajac przed uszkodzeniem drzwi kabinowych.

c. Przywotania zdalne. System umozliwia zdalne (fale radiowe lub podczerwien)
przywotywanie i odsyftanie kabiny na wybrany przystanek bez koniecznosci
opuszczania kabiny samochodu.

4. Dzwigi towarowe mate. Przeznaczone wyitacznie do transportu towaréw bez
mozliwosci uzywania ich przez ludzi. Najczesciej stuzg do transportu potraw.
Dziatajq ze sterowaniem zewnetrznym tzn w kabinie nie znajdujq sie zadne
przyciski sterownicze

5. Platformy niskiego podnoszenia (do 3m). Situzg do transportu osoéb
niepetnosprawnych (Max udzwig 400kg) . Obstugujg 2 poziomy (goérny i dolny) bez
przystankéw posrednich. Wykonywane sg wediug przepisow wynikajacych z tzw
dyrektywy maszynowej.

6. platformy wysokiego podnoszenia (hawet do 12m) . Systemy wywodzace
sie z platform niskiego podnoszenia, ale wyposazone w szyb raz drzwi
przystankowe, ale najczesciej bez $cian i drzwi w kabinie. Chociaz nie sq
dzwigami z punktu widzenia przepisow, stuzg do transportu w miejscach gdzie
zainstalowanie dzwigu nie jest celowe lub mozliwe. Wykonywane sg wedtug
przepiséw wynikajacych z tzw dyrektywy maszynowej.



