EP 0935 045 A2

Europdéisches Patentamt

European Patent Office

(19) p)

Office européen des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
11.08.1999 Patentblatt 1999/32

(21) Anmeldenummer: 99101888.8

(22) Anmeldetag: 28.01.1999

(11) EP 0935 045 A2

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) Int. C1.5: EOSF 15/20

(84) Benannte Vertragsstaaten:
ATBECHCYDEDKES FIFRGBGRIEITLILU
MC NL PT SE
Benannte Erstreckungsstaaten:
AL LT LVMKRO SI

(30) Prioritat: 05.02.1998 DE 19804631

(71) Anmelder: agta record ag
8320 Fehraltorf (CH)

(72) Erfinder: Minder, Hans
8305 Dietlikon (CH)

(74) Vertreter:
Flach, Dieter Rolf Paul, Dipl.-Phys. et al
Andrae Flach Haug
Prinzregentenstrasse 24
83022 Rosenheim (DE)

(54)
angetriebenen Fliigels

(57)  Ein Verfahren zur Ansteuerung und/oder Uber-
wachung eines motorisch angetriebenen Fllgels, ins-
besondere einer Tur, eines Fensters oder dergleichen
sowie eine zugehérige Vorrichtung zeichnet sich vor
allem dadurch aus, daB zum einen sensorabhangige
und zum anderen positions- und/oder geschwindig-
keitsabhangige Sensorsignale bezliglich der SchlieBbe-
wegung des zumindest einen Fliigels (1a, 1b, 1c¢) erfaBt

Verfahren und Vorrichtung zur Ansteuerung und/oder Uberwachung eines motorisch

und abgespeichert werden. Wahrend des SchlieBvor-
gangs des Fligels (1a, 1b, 1¢) kann durch einen standi-
gen Datenabgleich der aktuell gemessenen mit den
abgespeicherten Werten verhindert werden, dafB3 die
sich schlieBende Tur eine Selbstdetektion mit der Folge
einer Umsteuerung in Offnungsbewegung durchgefiihrt
wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine
Vorrichtung zur Ansteuerung und/oder Uberwachung
eines motorisch angetriebenen Fliigels, insbesondere
einer Tir, eines Fensters oder vergleichbarer Einrich-
tungen. Dazu sind Gblicherweise nachfolgend auch als
Erfassungs- und Uberwachungsmittel bezeichnete Ein-
richtungen vorgesehen, wie sie auch unter den Begrif-
fen "Sensoren” allgemein oder beispielsweise
"Bewegungsmelder” im besonderen bekannt sind. Fer-
ner ist Ublicherweise eine Auswert- und Steuerungsein-
richtung vorgesehen, die getrennt oder gemeinsam
aufgebaut sein kann. DarGber wird letztlich der Antrieb
eines Fllgels gesteuert.

[0002] Die nachfolgend allgemein auch als Sensoren
bezeichneten Uberwachungs- und Erfassungsmittel,
wie sie Ublicherweise zur Steuerung und Uberwachung
von Tiren eingesetzt werden, unterscheiden sich im
Hinblick auf ihre technische Funktion und/oder Anwen-
dung.

[0003] Bewegungsmelder arbeiten dabei Ublicher-
weise nach dem Doppelprinzip, d.h. daB ein Signal in
den Uberwachungs- und Auslésebereich der zu tber-
wachenden Tar (gleichgultig ob es sich um eine Fliigel-
tur, eine Schiebetir, Karusselltir oder dgl. handelt)
abgestrahlt und die reflektierte Strahlung empfangen
und ausgewertet wird. Fallt die Strahlung auf eine
bewegte Person, so ergibt sich in Abhéngigkeit der
Relativbewegung der bewegten Person auf den Strahler
zu oder von diesem weg eine Frequenzverschiebung.
Grundsatzlich kénnen derartige Bewegungsmelder auf
der Basis von Ultraschall, Infrarotstrahlung oder nach
dem Radarprinzip arbeiten.

[0004] Daneben sind auch sogenannte Zustandsmel-
der bekannt, die, ebenfalls auf unterschiedlichen techni-
schen Prinzipien, haufig im Infrarotbereich arbeiten.
Dabei sind in der Regel Zustandsmelder bekannt, die
die sogenannte Passiv-Infrarotstrahlung auswerten.
Durch Messung der im Uberwachungs- und Auslésebe-
reich abgegebenen Strahlung durch die Sensoren und
Detektoren kann in Abhangigkeit der sich verédndernden
Intensitat der Strahlung eine entsprechende Auswer-
tung und Ansteuerung der zu &ffnenden und zu schlie-
Benden Tir vorgenommen werden.

[0005] Ferner sind auch sogenannte Prasens-Detek-
toren, insbesondere zum Absichern von Quetsch- und
Scherkanten bekannt. Der einfachste Detektor dieser
Art ist die sogenannte Lichtschranke, die beispielsweise
bei Schiebetlranordnungen zur Absicherung eingesetzt
wird. Weiterhin ist eine Reihe von Geraten, Tastern und
Tastsensoren bekannt, die haufig auf der Aktiv-Infrarot-
Technik basieren. Ebenso sind in diesem Bereich auch
Gerate mit Ultraschall, Lasertechnik und Bilderkennung
(CCD) anzutreffen.

[0006] Da die vorstehend genannten Prasensdetekto-
ren teurer als Bewegungsmelder sind und zudem auch
nur ein sehr begrenztes Erfassungsfeld, d.h. ein sehr
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begrenztes Uberwachungsund Auslésefeld aufweisen,
sind auch schon kombinierte Steuerungs- und Uberwa-
chungseinrichtungen und -gerate vorgeschlagen wor-
den, die einen Bewegungsmelder und einen Aktiv-
Infrarot-Taster enthalten.

[0007]  Alle bisherigen Uberwachungs- und Steue-
rungseinrichtungen flir bewegte Fligel, insbesondere
Turen, weisen aber stets den Nachteil auf, daB entwe-
der der Uberwachungs- und Auslésebereich nicht ideal
gewahlt ist, wenn namlich insbesondere in dem zu
Uberwachenden Bereich noch sogenannte Totzonen
vorhanden sind, oder aber die Gefahr einer Selbstaus-
I6sung der Tur besteht.

[0008] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es von
daher ein verbessertes Verfahren sowie eine zugehd-
rige Vorrichtung zur Ansteuerung und/oder Uberwa-
chung eines angetriebenen Fllgels, insbesondere einer
Tar oder dgl. zu schaffen.

[0009] Die Aufgabe wird erfindungsgeman beziiglich
des Verfahrens entsprechend den im Anspruch 1 und
bezlglich der Vorrichtung entsprechend den im
Anspruch 5 angegebenen Merkmalen gelést. Vorteil-
hafte Ausgestaltungen der Erfindung sind in den Unter-
ansprichen angegeben.

[0010] Das Hauptproblem bei Sensoren und Bewe-
gungsmeldern nach dem Stand der Technik sind St6-
rungen, die durch Selbstauslésung verursacht werden.
Bei einem schlecht eingestellten Sensor kann die sich
schlieBende Tir einen Offnungsimpuls auslésen, der
die Tar wieder &ffnet, bevor sie ganz geschlossen ist.
Eine solche Tir kommt also nie mehr zur Ruhe, da sie
sténdig vor Erreichen der endgiiltigen SchlieBstellung
wieder in Offnungsstellung zurdickverfahren wird.
[0011] Es wird haufig versucht, derartige beispiels-
weise durch eine schlechte Antennencharakteristik
und/oder durch vorhandene Reflexionen provozierte
Selbstauslésungen der Tur durch Verstellung und/oder
unterschiedliche Ausrichtung des Sensors oder Bewe-
gungsmelders zu unterbinden, beispielsweise dadurch,
daB dessen Antenne verstellt und/oder dessen Seiten-
keulen durch optimale Montage der Aufputzgerate
abgeschirmt werden. Dies hat aber zwangslaufig auch
zur Folge, daB der Uberwachungs- und Auslésebereich
verkleinert wird, so daB in gefahrlichen Randbereichen
unerwlinschte Totzonen entstehen kénnen, in denen
keine Personensicherheit mehr gewahrleistet ist.
[0012] Demgegeniber schlagt die vorliegende Erfin-
dung vor, daB eine Sensoreinrichtung und eine Aus-
wert- und Steuerungselektronik und/oder eine
Sensoreinrichtung dergestalt verwendet und eingesetzt
wird, daB hierliber zwischen den Sensorsignalen, die
durch die sich schlieBende Tir erzeugt und ausgelést
werden, und echten Auslésesignalen, die dadurch ver-
ursacht werden, daB sich eine oder mehrere Personen
(oder bewegte Objekte) dem Uberwachungs- und Aus-
I6sebereich nahern, unterschieden und differenziert
werden kann. Dabei 146t sich das erfindungsgemaBe
Verfahren gleichermaBen fur Bewegungsmelder wie far
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statische Sensoren anwenden.

[0013] Die Erfindung basiert darauf, daB die von der
Sensoreinrichtung bezlglich des erfaBten und Uber-
wachten, nachfolgend auch als Uberwachungs- und
Auslésezone bezeichneten Bereiches stets in der Zeit-
einheit ein Auslésesignal empfangt, daB bei Abwesen-
heit bewegter oder positionsverandernder Objekte (in
der Regel Personen) je nach Sensortyp von der Posi-
tion und/oder Geschwindigkeit der sich schlieBenden
Tur abhéangig ist. Diese Signale oder Signalmuster kén-
nen in einem Teach-In-Verfahren wahrend des gesam-
ten SchlieBvorganges der Tur gemessen und in einem
Speicher abgelegt werden.

[0014] Die Erfindung betrifft also ein Verfahren zur
Ansteuerung undfoder Uberwachung eines angetriebe-
nen Flugels, insbesondere einer Tur, eines Fensters
oder dgl., mit einer Sensoreinrichtung zur Uberwachung
und Erfassung eines zumindest einem Fllgel zugeord-
neten Uberwachungs- und Ausldsebereiches, wobei die
Bewegungsbahn des zumindest einen Flugels zumin-
dest teilweise in der Uberwachungs- und Auslésezone
liegt, wobei zum einen sensorabhangige und zum ande-
ren positons- und/oder geschwindigkeitsabhangige
Sensorsignale bezlglich der SchlieBbewegung des
zumindest einen Flugels in Abwesenheit von im (bli-
chen Betrieb zu dedektierenden bewegten Objekten
erfaBt und als Grunddaten abgespeichert werden, und
wobei im automatischen Offnungs- und SchlieBbetrieb
des zumindest einen Fliigels zumindest wahrend des
SchlieBvorganges des Fllgels die jeweils aktuell
gemessenen Sensordaten, Datenmuster und/oder
Signalkurven mit den Grunddaten verglichen werden
und wobei schlieBlich in Abhangigkeit von erkannten
qualitativen und/oder quantitativen Abweichungen der
jeweils aktuell gemessenen Signaldaten zu den vorab
abgelegten Grunddaten die SchlieBbewegung des
zumindest einen Turflligels gestoppt und vorzugsweise
in Offnungsrichtung umgesteuert wird.

[0015] Entsprechend betrifft die Erfindung auch eine
Vorrichtung zur Ansteuerung und/oder Uberwachung
eines angetriebenen Fliigels, insbesondere einer Tir,
eines Fensters oder dergleichen, mit einer Sensorein-
richtung zur Uberwachung und Erfassung eines zumin-
dest einem Fligel zugeordneten Uberwachungs- und
Ausldsebereiches, wobei die Bewegungsbahn des
zumindest einen Fllgels zumindest teilweise in der
Uberwachungs- und Auslésezone liegt und mit einer
elektronischen Auswert- und Steuerungsstufe zusam-
menwirkt. Die Verbesserung besteht darin, daB eine
Speichereinrichtung vorgesehen ist, in welcher zum
einen sensorabhéngige und zum anderen positions-
oder geschwindigkeitsabhangige Sensorsignale bezlig-
lich der SchlieBbewegung des zumindest einen Flligels
in Abwesenheit von im Gblichen Betrieb zu dedektieren-
den bewegten Objekten als Grunddaten ablegbar sind,
wobei im automatischen Offnungs- ud SchlieBbetrieb in
der Auswert- und/oder Steuerungsstufe die jeweils mit-
tels der Sensoreinrichtung aktuell gemessenen Sensor-
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daten, Datenmuster und/oder Signalkurven mit den
abgespeicherten Grunddaten verglichen werden und
wobei in Abhangigkeit von erkannten qualitativen
und/oder quantitativen Abweichungen der jeweils aktu-
ell gemessenen Signaldaten zu den vorab abgelegten
Grunddaten die SchlieBbewegung der Tur unterbrech-
und vorzugsweise eine Umsteuerung in Offnungsrich-
tung durchfthrbar ist.

[0016] Im Betrieb kann dann wahrend des SchlieBens
der Tar durch einen Vergleich der abgespeicherten
Signalmuster und - kurven, die nachfolgend teilweise
auch allgemein als Signaldaten bezeichnet werden, mit
den jeweils aktuell gemessenen und entsprechend aus-
gewerteten Signaldaten in der Auswertelektronik ent-
schieden werden, ob eine Ubereinstimmung oder
zumindest weitgehende Ubereinstimmung zwischen
diesen Daten vorliegt, oder ob im Hinblick auf eine
quantitative und/oder qualitative Abweichung zwischen
den Signaldaten der SchluB gezogen wird, daB nun-
mehr in der Uberwachungs- und Auslésezone sich nun-
mehr ein neues, in der Regel bewegtes
(méglicherweise aber auch dort fir eine bestimmte Zeit-
phase abgestelltes oder stehendes Objekt) befindet.
Infolgedessen wird der SchlieBvorgang der Tir
gestoppt und bevorzugt wieder sofort in Offnungsstel-
lung umgeschaltet.

[0017] Solange die Tur geschlossen oder getffnet ist,
kann ohnehin keine Fehlfunktion ausgelést werden.
Wahrend des Offnungsvorganges hatte ein steuerungs-
und auswertbedingtes verandertes Bewegungssignal
ohnehin nur die Folge, daB in Offnungsstellung umge-
steuert wird, so daB dieser Status "Tur oder Fltigel off-
nen” ohnehin unproblematisch ist.

[0018] Auf diese Weise 1aBt sich ein extrem groBer
Bereich vor einer zu Uberwachenden Tir Gberwachen
und erfassen, so daB keine gefahrlichen Totzonen ent-
stehen oder vorhanden sind, die die Sicherheit von Per-
sonen gefahrden kdnnten.

[0019] Insbesondere dann, wenn die Sensoreinrich-
tung oder die Sensoren in der Lage sind auch stehende
Objekte zu erkennen, kann beispielsweise auch auf die
ansonsten in der Regel verwendeten (und beispiels-
weise vom TUV vorgeschriebenen) Lichtschranken im
Bereich vor (oder hinter) einer Schiebetlranordnung
verzichtet werden.

[0020] Sind beispielsweise stehende Objekte (Pflan-
zenschalen etc.) in der Nahe einer zu Gberwachenden
Tor aber noch in der Uberwachungs- und Auslésezone
angeordnet positioniert, so kénnte dies bei Verwendung
entsprechender, auch statische Objekte dedektierender
Sensoren zu gegentber den urspringlich abgespei-
cherten Signalmustern (Signaldaten) abweichenden
Signalmustern (Signaldaten) kommen. Entweder manu-
ell oder automatisch (beispielsweise nach Ablauf einer
bestimmten Zeit) kénnte dann in einer bevorzugten
Ausfuhrungsform ein automatisches Selbst-Teach-In-
Verfahren (in Abwesenheit von bewegten Personen und
Objekten) durchgefiihrt werden, um dieses den gean-
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derten dauerhaften "Raumverhéltnissen” entspre-
chende neue Signalmuster zu ermitteln und
abzuspeichern und als Grundlage flr einen zukunftigen
Datenvergleich heranzuziehen.

[0021] GeméB der DE 196 53 026 ist es bereits vor-
geschlagen worden, den bewegten Tarbereich nicht mit
einer Sensoreinrichtung, sondern mittels eines Bilder-
fassungsgerates in Form beispielsweise einer CCD-
Kamera oder einer Video-Kamera zu tberwachen und
in Abhangigkeit der ermittelten Daten dann eine Uber-
wachung und Steuerung der TuUr vorzunehmen. Zum
einen handelt es sich dabei aber um bereits sehr viel
langer bekannte Verfahren bzw. Methoden, wie sie Ubli-
cherweise auch in der Fertigungssteuerung und Robo-
tertechnik angewandt werden. Dort ist es seit Dekaden
bekannt, Kameras und beispielsweise CCD-Kameras
einzusetzen, um reale Bilder zu erfassen, in der Regel
zu digitalisieren und mit entsprechenden Softwarel6-
sungen die auf dem Bild erfaBten einzelnen Gegen-
stinde mit anderen Daten zu vergleichen
(beispielsweise abgespeicherten Daten Uber diese
Gegenstande). In Abhangigkeit davon kénnen dann
Gegenstande entsprechend erkannt und bestimmte
Arbeitsschritte ausgeldst werden. Derartige Verfahren
sind zum einen sehr teuer und zum anderen problem-
atisch, wobei das Problem nicht der Einsatz einer derar-
tigen Kamera als solches ist (was fir sich genommen
naheliegend ist), sondern die softwaremaBige Aufberei-
tung der Daten, um die gewinschten Folgeschritte in
Abhangigkeit der erkannten Bilddaten auszuldsen.
[0022] Demgegeniber basiert die vorliegende Erfin-
dung auf einer héchst einfachen und dadurch auch
hachst kostengtinstig zu realisierenden Uberwachungs-
einrichtung, da es auf der Verwendung herkémmlicher
Sensoren und Sensorelemente basiert und aufbaut.
[0023] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
Ausfiihrungsbeispieles naher erlautert. In den Zeich-
nungen zeigen im einzelnen:

eine schematische Frontansicht einer
zweifliigeligen Schiebetlranordnung mit
Sensoreinrichtung;

Figur 1 :

eine schematische Horizontalschnittdar-
stellung durch das Ausfiihrungsbeispiel
gemaB Figur 1 mit unterschiedlichen
Uberwachungs- und Auslésebereichen;

Figur 2 :

Figur 3 : eine schematische Schaltungsanordnung
unter Einbezug einer Sensoreinrichtung
und einer Antriebseinrichtung; und

Figur 4 : eine entsprechende Darstellung zu Figur
2 fiar den Fall einer -einflligeligen

Schwenktir im geschlossenen Zustand.

[0024] In Figur 1 ist in schematischer Darstellung eine
zweiflligelige Schiebetir 1 mit zwei Turflugeln 1a und
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1b im geschlossenen Zustand gezeigt. Die Tir ist in
einer Wand 5 vorgesehen.

[0025] Die Turfligel werden in bekannter Weise Uber
eine oberhalb des Turdurchbruches horizontal verlau-
fende und in Figur 1 mit dem Bezugszeichen 7 bezeich-
nete Laufschiene verfahrbar gehalten und dber
beispielsweise einen nicht naher gezeigten Elektromo-
tor unter Zwischenschaltung eines umlaufenden Zahn-
riemens zwischen Offnungs- und SchlieBstellung
verfahren.

[0026] Im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel ist oberhalb
des Turdurchbruches, d.h. im Bereich der Authang- und
Laufanordnung der verfahrbaren Tarfliigel 1a und 1b
eine Sensoreinrichtung 9 vorgesehen, bevorzugt mittig
oberhalb des Tirdurchbruches. Unter Sensoranord-
nung bzw. Sensoreinrichtung 9 werden alle geeigneten
Uberwachungs- und/oder Erfassungseinrichtungen ver-
standen, mit denen in technischer Hinsicht sich bewe-
gende Objekte (insbesondere Personen) und/oder auch
unbewegte Objekte erfaBt oder dedektiert werden kon-
nen. Abweichend von dieser Sensoranordnung 9 kén-
nen auch mehrere einzelne Sensoren 9' Uber einen
groéBeren Teil der Breite der Tur oder Uber die gesamte
Tarbreite oder dariber hinausgehend oder ein durch-
gangiger Sensorbalken vorgesehen sein. Ergéanzend
und alternativ kénnen die Sensoren auch auf den Tr-
flageln selbst oben mittig und/oder unten und/oder eher
an den SchlieBkanten 13 und/oder an den jeweils
gegenuberliegenden AuBenkanten 15 und/oder an der
Wand 5 selbst (beispielsweise auch Gber eine vertikale
Wegstrecke verlaufend, z.B. als Vertikalbalken) vorge-
sehen oder angeordnet sein.

[0027] Die einen einzelnen Sensor oder mehrere Sen-
soren 9', beispielsweise in Form von Infrarotsensoren
oder Radarsensoren etc., umfassende Sensoranord-
nung 9 ermdglicht es, beispielsweise den vor der Tar
befindlichen und auf dem Boden 17 (Figur 2) strichliert
gezeichneten Uberwachungs- und Auslésebereich zu
Uberwachen.

[0028] Nahert sich eine Person der Tir und kommt in
den Bereich der Uberwachungs- und Auslésezone 19,
so wird Uber die Sensoranordnung (bei einem Radar-
sensor in Form der empfangenen, vom Objekt reflektier-
ten Strahlen; im Falle eines Infrarotsensors durch die
Infrarotstrahlung) ein entsprechendes Signal empfan-
gen, welches entsprechend der schematischen
Schaltungsanordnung nach Figur 3 in einer Auswert-
stufe 23 ausgewertet und in einer nachfolgenden Steue-
rungsstufe 25 umgesetzt wird, um eine
Antriebsanordnung 27 zum Offnen der Schiebetir 1
anzusteuern. Abweichend zu Figur 3 kann die Auswert-
und Steuerungsstufe 23, 25 auch zu einer einheitlichen
Stufe 24 zusammengefaBBt sein. Sie kann entweder
hartverdrahtet aufgebaut sein, besteht aber vorzugs-
weise aus einer mikroprozessorgesteuerten Elektronik.
[0029] Die Auslésezone 19 ist in den Figuren flachig
dargestellt. Die Ausldésezone ist jedoch raumlich zu ver-
stehen. Sie erstreckt sich in dem Raum oberhalb des
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eingezeichneten Bereiches. In unterschiedlichen Paral-
lelebenen zum Boden kann sie auch unterschiedlich
grofB3 dimensioniert sein.

[0030] Wie anhand der Darstellung gemas den Figu-
ren 1 und 2 zu sehen ist, ist die Uberwachungs- und
Ausldsezone 19 so groB gewahlt, daB sie den gesam-
ten Tarbereich Uber die Turfluigel 1a und 1b im
geschlossenen Zustand hinaus Uberwacht, so daB
keine oder keine relevanten Totzonen 20 entstehen und
selbst sich sehr stark seitlich auf die Tlr zubewegende
Personen friihzeitig erkannt werden kénnen. In Figur 2
sind die Totzonen 20 beispielsweise fiir den Fall einer
kleiner dimensionierten Uberwachungs- und Auslése-
zone 19' eingezeichnet.

[0031] Anhand der schematischen Horizontalquer-
schnittdarstellung mit dem beispielsweise im Bodenbe-
reich oder in einer parallelen Ebene dazu
héherliegenden Radarauslésebereich ist ersichtlich,
daB dieser auch so groB gewahlt werden kann, daf3 er
(bei gedffneten Fliigeln 1a, 1b) priméar auf der Zugangs-
seite, gleichzeitig aber auch durch den Tirdurchbruch
hindurch bis auf die riickwartige Seite der Tur reicht.
[0032] Vor dem Betrieb der in Figur 1 und 2 wiederge-
gebenen zweifliigeligen Schiebetlr werden in einem
Teach-In-Verfahren die Sensorsignale gemessen, die
bei der SchlieBbewegung der Turflligel entstehen und
aufgefangen werden. Diese Sensordaten, die teilweise
nachfolgend auch als Datenmuster oder Datenkurve
bezeichnet werden, werden in einer geeignete Spei-
chereinrichtung, bevorzugt dauerhaften Speicherein-
richtung 26 (Fig. 3) abgelegt und gespeichert.

[0033] Wahrend des Betriebs der Tiir werden zum
einen stets die aktuell gemessenen und empfangenen
Sensorsignale in der Auswert- und Steuerungsstufe 43,
25 verarbeitet, wobei ein standiger Vergleich der aktuell
gemessenen und empfangenen Sensorsignaldaten mit
den abgelegten Signaldaten erfolgt, um in Abhangigkeit
von erkannten sich quantitativ und/oder qualitativ in
ausreichendem MaBe unterscheidenden Signaldaten
dann eine Interpretation der Daten dahingehend in der
Elektronik vornehmen zu kénnen, daB sich in der Gber-
wachten Auslésezone 19 eine bewegte Person oder
gegenltber den urspringlichen Daten bzw. dem
urspringlichen Zustand ein dort nicht befindliches ste-
hendes Objekt befindet, um den SchlieBvorgang sofort
zu stoppen und bevorzugt wieder sofort in Offnungsstel-
lung umzusteuern.

[0034] Zumindest durch Verwendung einer zweiten an
der anderen Turseite vorgesehenen Sensoreinrichtung
9' kann ein entsprechend groB dimensionierter Uberwa-
chungs- und Auslésebereich auch auf der gegentber-
liegenden Tirseite ebenso Uberwacht werden, wobei
auch fir diese weitere Sensoreinrichtung entspre-
chende Vergleichsdaten zunachst ermittelt und abge-
speichert werden.

[0035] Anhand von Figur 4 ist nur schematisch erlau-
tert, daB die Erfindung sich gleichermaBen auch bei
einem Schwenkfliigel, beispielsweise einer Schwenkttr
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anwenden laBt.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zur Ansteuerung und/oder Uberwachung
eines angetriebenen Fllgels (1a, 1b, 1¢), ins-
besondere einer Tir (1), eines Fensters oder dgl.,
mit einer Sensoreinrichtung (9, 9) zur Uberwa-
chung und Erfassung eines zumindest einem FIu-
gel (1a, 1b, 1c) zugeordneten Uberwachungs- und
Auslosebereiches (19, 19, wobei die von der Sen-
soreinrichtung (9, 9) im Ublichen Betrieb gewonnen
Daten mit einer in einem Teach-In-Verfahren in
Abwesenheit von im Ublichen Betrieb zu detektie-
renden bewegten Objekten erfassten und abge-
speicherten Grunddaten verglichen werden und in
Abhangigkeit davon auf die Tlrsteuerung einge-
wirkt wird, dadurch gekennzeichnet, dafB die
Bewegungsbahn des zumindest einen Fligels (1,
1a, 1b, 1¢) zumindest teilweise in der Uberwa-
chungs- und Auslésezone (19, 19" liegt, daB die
abgespeicherten Grunddaten mehrere Dateninfor-
mationen umfassen, namlich in Abhangigkeit der
SchlieBstellung und/oder der SchlieBbewegung
des zumindest einen Flugels (1, 1a, 1b, 1¢) gewon-
nene positionsund/oder geschwindigkeitsabhéan-
gige Sensorsignale, und daB im automatischen
Offnungs- und SchlieBbetrieb des zumindest einen
Flugels (1a, 1b, 1¢) zumindest wahrend des
SchlieBvorganges des Flugels (1a, 1b, 1c) die
jeweils aktuell gemessenen positions- und/oder
geschwindigkeitsabhangigen Sensordaten, Daten-
muster und/oder Signalkurven mit den der jeweili-
gen SchlieBstellung und/oder SchlieBbewegung
des zumindest einen Fligels (1a, 1b, 1c) entspre-
chenden Grunddatend verglichen werden, wobei in
Abhangigkeit von erkannten qualitativen und/oder
quantitativen Abweichungen der jeweils aktuell
gemessenen Signaldaten von den der jeweiligen
SchlieBstellung und/oder SchlieBbewegung des
zumindest einen Fligels (1, 1a, 1b, 1¢) entspre-
chenden abgespeicherten Grunddaten die SchlieB-
bewegung des zumindest einen Fliigels (1a, 1b, 1¢)
gestoppt und vorzugsweise in Offnungsrichtung
umgesteuert wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB als Sensoreinrichtung (9) Bewe-
gungssensoren verwendet werden.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, daB die Sensoreinrichtung (9)
auch statische Objekte erkennende Sensoren
umfaft.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daB nach Erkennen
von gegeniber den abgelegten Grunddaten abwei-
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chenden gemessenen Sensorsignaldaten, die flr
eine Mindestdauer unverandert dedektiert werden,
ein erneutes Teach-In-Verfahren zur Ermittlung
neuer als Vergleichsdaten zur Verfligung stehender
Grunddaten durchgeflhrt wird.

Vorrichtung zur Ansteuerung undfoder Uberwa-
chung eines angetriebenen Fligels (1a, 1b, 1¢),
insbesondere einer Tar (1), eines Fensters oder
dgl., mit einer Sensoreinrichtung (9, 9) zur Uberwa-
chung und Erfassung eines zumindest einem FIli-
gel (1a, 1b, 1¢) zugeordneten Uberwachungs- und
Auslésebereiches (19, 197), und mit einer Speicher-
einrichtung, in welcher die von der Sensoreinrich-
tung (9, 9) in einem Teach-In-Verfahren in
Abwesenheit von im Ublichen Betrieb zu detektie-
renden bewegten Objekten erfassten Grunddaten
abgespeichert sind und mit einer elektronischen
Auswert- und Steuerungsstufe (23, 25; 24), in wel-
cher die im Speicher abgelegten Grunddaten mit
den jeweils im Oblichen Betrieb aktuell
gemessenen Daten verglichen und in Abhéngigkeit
davon auf die Tirsteuerung eingewirkt wird, zur
Durchfihrung des Verfahrens nach einem der
Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB
die Bewegungsbahn des zumindest einen Flugels
(1, 1a, 1b, 16) zumindest teilweise in der Uberwa-
chungs- Auslosezone (19, 19") liegt, und dafB die im
Speicher abgespeicherten Grunddaten mehrere
Dateninformationen umfassen, namlich in Abhan-
gigkeit der SchlieBstellung und/oder der SchlieBbe-
wegung des zumindest einen Fllgels (1, 1a, 1b, 1¢)
gewonnene positions- und/oder geschwindigkeits-
abhangige Sensorsignale, und daB im automati-
schen Offnungs- und SchlieBbetrieb des zumindest
einen Flugels (1, 1a, 1b, 1¢) in der Auswertund/oder
Steuerungsstufe (23, 25; 24) die jeweils mittels der
Sensoreinrichtung (9, 9) jeweils aktuell
gemessenen positions- und/oder geschwindigkeits-
abhangigen Sensordaten, Datenmuster und/oder
Signalkurven des zumindest einen Fltigels (1, 1a,
1b, 1¢) mit den abgespeicherten positions-
und/oder geschwindigkeitsabhangigen Grunddaten
verglichen werden, und daB in Abhangigkeit von
erkannten qualitativen und/oder quantitativen
Abweichungen der jeweils aktuell gemessenen
Signaldaten zu den vorab abgespeicherten Grund-
daten die SchlieBbewegung der Tiir unter brechbar
und vorzugsweise eine Umsteuerung in Offnungs-
richtung durchfthrbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Sensoreinrichtung (9) Bewe-
gungssensoren umfaBt oder aus diesen besteht.

Vorrichtung nach Anspruch 5 oder 6, dadurch
gekennzeichnet, daB die Sensoreinrichtung (9)
statische Objekte erkennende Sensoren umfaBt
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oder aus diesen besteht.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 5 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, daf3 ein erneutes auto-
matisches Teach-In-Verfahren zur Ermittlung neuer
Grunddaten durchflhrbar ist, wenn nach Erkennen
von gegeniber den abgelegten Grunddaten abwei-
chend gemessenen Sensorsignaldaten diese fir
eine vorgebbare oder voreinstellbare Mindestdauer
unverandert dedektiert werden, um in dem Teach-
In-Verfahren neue Grunddaten zu ermitteln und
abzuspeichern.
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