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(54)  Uberwachungsvorrichtung

(57)  Beieiner Uberwachungsvorrichtung (1) mit we-
nigstens einem bildgebenden Sensor (2) zur Ubertra-
gung von Bilddaten ist der wenigstens eine bildgebende
Sensor (2) schwenkbar ausgebildet. Dabei ist kontinu-
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ierlich ein Zielgebiet/Zielbereich Uberwachbar. Eine
softwareparametrisierte Erkennungs- und Steuerein-
heit (1') und eine Meldeeinrichtung sind zur Verfolgung
von sich im Zielgebiet/Zielbereich bewegenden Objek-
ten vorgesehen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Uberwachungsvor-
richtung mit wenigstens einem bildgebenden Sensor
zur Ubertragung von Bilddaten.

[0002] Ebenfalls betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Uberwachung von Gebieten/Bereichen mit einer
Uberwachungseinrichtung mit wenigstens einem bild-
gebenden Sensor.

[0003] Indenvergangenen Jahrenistdie Entwicklung
der Sensorik wie auch die automatische Auswertung
von Bildern wesentlich verbessert worden. Die Senso-
ren liefern dabei Datenstréme, welche digitalisiert wer-
den, und die somit entstandenen digitalisierten Bildda-
ten werden einer Auswertung durch digitale Computer
zuganglich gemacht. Anwendungsbeispiele finden sich
in der Vermessung von Objekten, in der Qualitatspri-
fung anhand von Mustervergleichen, in der Zutrittskon-
trolle mittels Gesichts-, Fingerabdruck- oder Iriserken-
nung, in der Bewegungsdetektion fir den Objektschutz
und naturlich in der Verkehrstiiberwachung. Die in Bild-
folgen enthaltenen Informationen werden zur Objekt-
verfolgung fur die unterschiedlichsten Anwendungen,
wie beispielsweise Freigelandetiberwachung oder
Crashversuchsauswertungen, verwendet.

[0004] Es werden jeweils einzelne, einer bestimmten
Messaufgabe entsprechende Informationen, beispiels-
weise die Malhaltigkeit oder Farbe eines Objektes, aus
den Videobilddaten extrahiert. Diese Tatsache spiegelt
sich darin wieder, dass die Konfiguration aus bildgeben-
den Sensor und Rechner (einschlieBlich der spezifi-
schen Auswertesoftware) als "Videosensor" bezeichnet
wird.

[0005] Die heute Ublichen Videosensoren sind in der
Lage, Bilddatenstrome auszuwerten, sofern die bildge-
benden Sensoren fest montiert werden. Bei Anwendun-
gen, bei denen grolRe Gelandebereiche, wie Parkplatze
oder Parkhauser, lUberwacht werden missen, ist eine
ausreichende Anzahl von Sensoren, um derartige Be-
reiche vollstéandig zu erfassen, notwendig.

[0006] Aus der DE 100 07 021 A1 ist eine Uberwa-
chungseinrichtung mit einer Kamera bekannt, wobei die
Kamera auf einer profilierten Schiene ortsveranderlich
gehalten ist. Die Kamera kann einen Sender zum draht-
losen Ubertragen von Bilddaten aufweisen. Die Kamera
ist an einem Grundkérper befestigt, der entlang der pro-
filierten Schiene verfahrbar angebracht ist. An dem
Grundkérper befinden sich Laufrollen, welche einen An-
trieb aufweisen, so dass die Kamera in beide Richtun-
gen entlang der Schiene verfahren werden kann. Zum
Ubertragen von Betriebsstrom zu dem Antrieb und/oder
zum Ubertragen des von der Kamera erzeugten Bildsi-
gnales kdnnen auf einer geeigneten Aufienflache der
profilierten Schiene eine Anzahl von Leiterbahnen vor-
gesehen sein. Hierbei wéare es aber auch mdglich
Steuerungsbilddaten drahtlos zu tbertragen.

[0007] Die Anordnung dieser Uberwachungseinrich-
tung ist sehr aufwendig, da die Kamera speziell an ei-
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nem Grundkdérper und dieser wiederum an einer profi-
lierten Schiene angebracht werden muss, um die Ka-
mera bei Uberwachungsaufgaben verfahren zu kénnen.
Weiterhin ist eine Auswertung der Bilddatenstréome hier
nicht moéglich.

[0008] Des weiteren ist in der DE 100 10 590 A1 ein
Verfahren zum Betreiben einer fernsteuerbaren Kamera
beschrieben, wobei Fernsteuerdaten von einer Fern-
steuereinrichtung und Bilddaten von der Kamera an ei-
ne Bilddarstellungseinrichtung tGbermittelt werden, und
wobei die Fernsteuer- und Bilddaten Uber ein Compu-
ternetzwerk Ubermittelt werden. Die Kamera kann fern-
gesteuert verschwenkt werden. Die von der Kamera
Ubermittelten Einzelbilder werden in der Bilddarstel-
lungseinrichtung als Videosequenz zusammengefigt.
So kann an der Bilddarstellungseinrichtung eine genaue
Wiedergabe eines Bewegungsablaufes dargestellt wer-
den. Ein Videoserver empfangt iber eine Videokarte
Bilddaten, wobei in dem Videoserver aus den Bilddaten
Einzelbilder generiert werden, die in einer Komprimie-
rungseinrichtung mit Hilfe eines geeigneten Algorith-
mus' komprimiert werden. Die so komprimierten Bilder
werden in einem Arbeitsspeicher des Videoserver ab-
gelegt. In einer Ausgangseinrichtung werden die kom-
primierten Bilder zur Versendung vorbereitet, als seriel-
ler Datenstrom an eine Netzwerkschnittstelle Gbermit-
telt, die diesen Datenstrom danach tber das Computer-
netzwerk zu der Fernsteuereinrichtung und schlief3lich
zu der Bilddarstellungseinrichtung Ubermittelt.

[0009] Erfindungsgemal ist es Aufgabe der Erfin-
dung, eine Uberwachungsvorrichtung und ein Verfah-
ren zu schaffen, welche(s) die vorgehend beschriebe-
nen Nachteile minimiert und mit welcher bzw. mit wel-
chem eine Analyse der Situation der beobachtenden
Szene aus Bildfolgen vorgenommen und aus der Ana-
lyse Regelungs- oder Aktorikbedarf abgeleitet werden
kann.

[0010] Die Aufgabe der Erfindung wird durch die
Merkmale des Patentanspruches 1 gel6st.

[0011] Die erfindungsgemaRe Uberwachungsvor-
richtung ist eine Vorrichtung, welche wenigstens einen
bildgebenden Sensor aufweist, wobei der Sensor zur
Uberwachung von Objekten, welche sich innerhalb des
Bildausschnittes bewegen, in vorteilhafter Weise um
wenigstens eine Achse schwenkbar ausgebildet ist. So-
mit kann fortdauernd ein Uberwachungsgebiet standig
bewacht werden und bei Objekten, welche sich inner-
halb dieses Gebietes bewegen, die Bewegung erfasst
und das Objekt unter Schwenkung des Sensors verfolgt
werden. Diese Vorrichtung ermdglicht eine globale Si-
tuationsanalyse durch eine neuartige Kombination von
Bildauswertung und Algorithmen auf der Grundlage von
Videosensorik auch bei schwenkbarem bildgebenden
Sensor. Weiterhin kann die Uberwachungseinrichtung
mehrere ortsfeste Sensoren ersetzen, wobei Kosten
und Uberwachungsaufwand minimiert werden kénnen.
Dartber hinaus ist auch bei uniibersichtlichen Gebieten
bzw. Bereichen praktisch jeder Bereich bzw. Winkel des
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zu erfassenden Gebietes aufnehmbar.

[0012] Weiterhin wird die Aufgabe durch die kenn-
zeichnenden Merkmale des Anspruches 7 geldst.
[0013] In vorteilhafter Weise kann vorgesehen sein,
dass nach Ermittlung der Bewegung die Objekte klassi-
fiziert werden, wobei nach Erkennung der Bewegung
des Objektes eine Alarmierung erfolgt.

[0014] Es besteht somitdie Mdglichkeit, erkannte Ob-
jekte automatisch zu klassifizieren und erst bei Zuord-
nung zu interessanten Klassen den Alarm auszuldsen.
Dadurch kénnen Fehlalarme, welche beispielsweise
sich bewegende Tiere in dem Bildausschnitt erzeugen,
vermieden werden.

[0015] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den weiteren
Unteranspriichen und dem nachfolgend anhand der
Zeichnung prinzipmaRig beschriebenen Ausflihrungs-

beispiel.

[0016] Es zeigt:

Figur 1 prinzipmaRige Darstellung einer erfindungs-
geméaRen Uberwachungsvorrichtung;

Figur 2  prinzipmaRige Darstellung eines erfindungs-
gemalen Verfahrens anhand eines
Flussdiagramms; und

Figur 3  eine prinzipmaRige Darstellung der in Figur
1 aufgezeigten Uberwachungsvorrichtung
bei Einsatz zur Objektverfolgung.

[0017] Figur 1 beschreibt eine Uberwachungsvorrich-

tung 1, welche aus einem bildgebenden Sensor 2, bei-
spielsweise einer Kamera oder einem Warmebildgerat,
und einer softwareparametrisierteh Erkennungs- und
Steuereinheit 1' gebildet ist. Die softwareparametrisier-
te Erkennungs- und Steuereinheit 1' ist wiederum aus
einer Digitalisiereinrichtung 3 und einer Auswerteein-
richtung 4 gebildet. Die Digitalisierung kann auch be-
reits im Sensor 2 erfolgen. Bei groRen Uberwachungs-
gebieten bis in den Kilometerbereich waren auch meh-
rere bildgebende Sensoren 2, die Bildfolgen aufneh-
men, mdglich. Der bildgebende Sensor 2 kann mittels
eines Schwenk-Neigekopfes auf zu erfassende Berei-
che gerichtet werden. Durch die Kombination von Bild-
auswertungsalgorithmen auf der Grundlage von Video-
sensorik kann nun eine direkte Situationsanalyse bei
schwenkbarem bildgebenden Sensor 2 durchgefiihrt
werden.

[0018] Hierbei werden ein Bild zu einem Zeitpunkt t =
0 sowie ein weiteres Bild zum Zeitpunkt t = 0 + 5 mitein-
ander verglichen. In einem ersten Schritt werden die
beiden Bilder wegen der Sensoreigenbewegung so auf-
einander referenziert, dass diese sich direkt (berdek-
ken. Um rechenaufwandige Korrelationsverfahren zu
vermeiden, konnen die beiden Bilder mittels einer
schnellen diskreten Fouriertransformation in einen Fre-
quenzbereich transformiert werden. Dadurch kénnen
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die bei der Korrelation bendtigten Faltungsoperationen
durch Multiplikationen ersetzt werden. Das Ergebnis der
Faltung im Frequenzbereich wird danach in den Zeitbe-
reich mittels einerinversen, schnellen diskreten Fourier-
transformation zurtickgewandelt. Im Endbild wird mit-
tels eines Maximum-Operators diejenige Verschiebung
zwischen den beiden Bildern detektiert, welche die bei-
den Originalbilder zur Deckung bringt. Danach kénnen
mittels eines Differenzbildansatzes bewegte Objekte in
den Bildern detektiert werden.

[0019] Eine Besonderheit des erfindungsgemafien
Verfahrens besteht darin, dass das Ausmal des Sen-
sorschwenks automatisch ermittelt werden kann, so
dass durch schnelle Sensorschwenks verursachte Sto-
rungen unterdriickt werden kénnen.

[0020] Das wesentliche bestehtaber darin, die Objek-
te auch trotz Bewegung zu identifizieren, ihre Ausdeh-
nungen sowie die geometrischen und rdumlichen Rela-
tionen, insbesondere auch wahrend des Sensor-
schwenks, untereinander festzustellen und deren Dyna-
mik zu erfassen.

[0021] Durch Fusionierung und Assoziation der Dy-
namiken kénnen zeitliche Muster von situationscharak-
teristischen GréRen erzeugt werden. Mit zeitlichen Fil-
tern auf der Ebene der Objekte und/oder der abgeleite-
ten Grofien kann die weitere Entwicklung der Situation
préadiziert werden. Danach kann eine Bewertung der Er-
gebnisse durch Klassifikatoren, Expertensysteme oder
auch unscharfe Logik, wodurch die Situation analysiert
und Regelungs- oder Aktorikbedarf abgeleitet werden
kann, erfolgen. Regelungs- oder Aktorikbedarf bedeutet
hier, dass der Sensor 2 entweder eine Schwenkung voll-
zieht, auf das Objekt hinzoomt oder einen Alarm erzeu-
gen kann.

[0022] Mit dem erfindungsgemalen Verfahren ware
es moglich, eine automatische Auswertung von Vide-
odatenstrémen, die von auf Fahrzeugen montierten
schwenkbaren Sensoren 2 die Beurteilung einer Situa-
tionim Bereich Grenziiberwachung erméglichen, vorzu-
nehmen. Der Sensor 2 kann dabei mittels einer
Schwenkung fortlaufend ein zu Gberwachendes Gebiet
Uberstreichen. Sobald an einer Stelle unerlaubte Grenz-
Ubertritte erkannt werden, kann beispielsweise die
Schwenkung unterbrochen und ein Alarm ausgeldst
werden. Weiterhin kann hierbei der Sensor 2 selbststan-
dig auf den interessierenden Bereich hinzoomen und
das erkannte Objekt automatisch weiter verfolgen. In
diesem Ausfiihrungsbeispiel kann also der Sensor 2 mit
einem Zoomobjektiv versehen sein, wobei dies flr die-
ses Verfahren aber nicht Voraussetzung ist. Weiterhin
kann die erfindungsgemaRe Uberwachungseinrichtung
1 und das Verfahren ebenfalls zur Beurteilung von Ge-
fahrensituationen in Parkhausern oder auch an 6ffentli-
chen Platzen durch Situationanalyse aus Bildfolgen ein-
gesetzt werden.

[0023] Der hier eingesetzte Sensor 2 ist als schwen-
kender Sensor 2 zum Abfahren eines definierten zu
Uberwachenden Bereichs auf Objekten wie Fahrzeuge,
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Flugzeuge, Schiffe oder ahnliches ausgefiihrt, kann
aber ebenso auch als feststehender Sensor 2 zur Be-
wegungsdetektion ausgebildet sein. Das Schwenken
des Sensors 2 ist in vertikaler und horizontaler Richtung
wie auch Uberlagert moglich, wobei der Sensor 2 um
360¢° fortlaufend drehbar angeordnet sein kann.

[0024] In Figur 2 ist ein Flussdiagramm zum Verfah-
rensablauf dargestellt. Der schwenkbare bildgebende
Sensor 2 tastet die Szene mit rdumlich und zeitlich ho-
her Dichte ab. Die Detektion von Objekten erfolgt in
mehreren Schritten. Im ersten Schritt wird die Eigenbe-
wegung des Sensors 2 (Schwenk-Neigebewegung,
Sensorwackeln, Eigenbewegung der Sensorplattform)
Uber eine Bildfolge analysiert. Die nun hieraus gewon-
nenen Informationen kénnen dazu verwendet werden,
lokale Inhomogenitaten im Bewegungsmuster zu ermit-
teln und daraus die Eigenbewegung des Sensors 2 von
einer tatsachlichen Objektbewegung zu separieren
bzw. zu unterscheiden.

[0025] Hierzu kdnnen schritthaltend sogenannte Ver-
schiebungsvektoren von zwei aufeinanderfolgenden
Bildern bestimmt werden. Die Verschiebungsvektoren
geben die Bewegung des Sensors 2 beziiglich des
Bildhintergrundes an. Die davon abweichenden Bewe-
gungsmuster werden als Objekte interpretiert. Das hier
erfindungsgeméafle Verfahren zeichnet sich ebenfalls
ganz speziell dadurch aus, dass die Berechnung der
Verschiebungsvektoren ohne Verwendung von speziel-
len Rechnerkomponenten in Echtzeit ermdglicht wer-
den kann. Dadurch kann die Wahrscheinlichkeit, dass
fehlerhafte Verschiebungsvektoren zu ungenauen Aus-
werteergebnissen fihren, minimiert werden, indem nur
Verschiebungsvektoren an kontrastreichen Punkten
bzw. Stellen im Bilderfassungsausschnitt des Sensors
2 berechnet werden.

[0026] Die so detektierten Objekte kdnnen danach in
einer weiteren Auswertung anschlieend einzeln unter-
sucht werden. Fir jedes Objekt kdnnen die zugehérigen
Merkmale, wie Auspragung, Form, Lange und Ge-
schwindigkeit der Bewegung, bestimmt und klassifiziert
werden. Eine optionale zeitliche Filterkomponente kann
aus den bereits aus der Historie bekannten Objektposi-
tionen Pradiktionen fiir die zu erwartenden Objektposi-
tionen berechnen. Fir jedes neu detektierte Objekt
kann von der Objektverwaltung eine "Spur", also der
vom Objekt im Bild zuriickgelegte Weg, angelegt wer-
den. Nach Berechnung der zeitlichen Filterkomponente
kann die Objektverwaltung jedes Mal alle Objektmess-
gréfRen sowie gegebenenfalls die Ergebnisse der zeitli-
chen Filterkomponente in die Spur eintragen. Aufgrund
der Spurdaten kénnen nun in der Dynamikmessung die
bis dahin ermittelten GrofRen geschatzt werden. Diese
kénnen dann auch optional einer weiteren zeitlichen Fil-
terung unterworfen werden, um eine Pradiktion zu er-
zielen.

[0027] Mit diesen Ergebnissen ist nun die Szene be-
zuglich der Objekte und Objektrelationen sowie deren
zeitlicher Entwicklung vollstédndig bis zum aktuellen
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Zeitpunkt erfasst und wird ferner optional vollstandig
pradiziert.

[0028] Hierbei ware es moglich, dass erkannte Ob-
jektbewegungen einem Benutzer, beispielsweise durch
Tonsignale, Einblendungen am Bildschirm oder ahnli-
che Alarmierungen signalisiert werden kénnen.

[0029] Ebenso besteht die Mdglichkeit, erkannte Ob-
jekte automatisch zu klassifizieren und erst bei Zuord-
nung zu interessanten Klassen, beispielsweise Perso-
nen oder Fahrzeuge, den Alarm auszuldsen. Somit kén-
nen Fehlalarme durch beispielsweise Tiere vermieden
werden. Des weiteren kann nach der Alarmgenerierung
die Bildsequenz digital aufgezeichnet werden.

[0030] Figur 3 stellt die in Figur 1 aufgezeigte Uber-
wachungseinrichtung sehr schematisch bei Einsatz zur
Objektverfolgung dar. In einem bestimmten Umkreis
kénnen sich bewegende Objekte von dem Sensor 2 auf-
gezeichnet, Uberwacht und verfolgt werden. Dabei wa-
ren verschiedene Systemldsungen moglich. Die erste
Lésung ware, den Schwenkbetrieb gegebenenfalls zu
beenden, die Objektverfolgung mit der automatischen
Sensornachflihrung zu starten, um das erkannte Objekt
im Bildausschnitt zu halten. Bei Bedarf kann auch mit-
tels eines integrierten Laserentfernungsmessgerétes
der Abstand des erkannten und verfolgten Objektes
zum Aufnahmestandpunkt des Sensors 2 ermittelt wer-
den.

Eine zweite Mdglichkeit wéare, den Schwenkbetrieb ge-
gebenenfalls zu beenden, die Sensorblickrichtung kon-
stant beizubehalten und dem Bediener die weiteren Ak-
tionen, eventuelle Weiterverfolgung oder Alarmierung,
zu Uberlassen. Ebenso wéare aber auch mdglich, den
Schwenkbetrieb gegebenenfalls weiter beizubehalten,
um die anderen Bereiche des Uberwachungsgebietes
nicht unbeobachtet zu lassen. Dabei sollte der Bediener
selbststandig einen Alarm weiter verfolgen und gegebe-
nenfalls in das Gesamtsystem eingreifen.

[0031] Die Uberwachungsvorrichtung 1 ist in ver-
schiedenen Wellenldngenbereichen wie beispielsweise
Nahinfrarot, Infrarot 3 bis 5 um, Infrarot 8 - 12 um, UV
oder auch im visuellen Bereich einsetzbar. Die Realisie-
rung des Verfahrens kann auf bekannten PC-Systemen
oder auf DSP-Systemen, unter verschiedenen Betriebs-
systemen (LINUX, MS-Windows, Echtzeitbetriebssy-
steme) vorgenommen werden. Bei Realisierungen auf
DSP-Systemen ist man fir spezielle Anwendungen
besser anpassbar. AuRerdem kdnnen diese Systeme
unter speziellen Umweltbedingungen, wie Temperatur-
bereich oder Vibrationen, eingesetzt werden.

[0032] Die erfindungsgemaRe Uberwachungsvor-
richtung 1 wie auch das erfindungsgemafe Verfahren
ermoglichen es, sich in der Szene bewegende Objekte
auch bei schwenkendem bildgebenden Sensor 2 auto-
matisch zu detektieren und zu verfolgen. Das Gesamt-
system stellt somit eine Uberwachungsvorrichtung 1
dar, deren bildgebender Sensor 2 oder gegebenenfalls
auch mehrere bildgebende Sensoren, in einem Such-
modus kontinuierlich ein Zielgebiet Giberstreichen oder
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durch Montage auf einer mobilen Plattform selbst be-
wegt werden. Im Zielgebiet bzw. im Erfassungsbereich
des Sensors 2 kénnen sich bewegende Objekte auto-
matisch erfasst werden und zur Nachflihrung des
Schwenk-Neigekopfes verwendet werden.

Die Besonderheit dieses Verfahrens besteht darin, dass
auf szenenspezifisches Vorwissen, wie Sensorkalibrie-
rung auf eine Szenenebene, Angabe von Objekttypen,
z.B. Fahrzeuge oder ahnliches, welche bereits aus dem
Stand der Technik bekannt sind und dort notwendig ein-
gesetzt werden missen, verzichtet wird, was eine breite
Einsatzfahigkeit in vielfaltigsten Situationen gewahrlei-
stet.

AuBerdem ist dadurch eine einfach zu realisierende und
schnelle Einsatzbereitschaft auch an wechselnden Or-
ten sichergestellt.

Patentanspriiche

1. Uberwachungsvorricht-ung mit wenigstens einem
bildgebenden Sensor zur Ubertragung von Bildda-
ten, wobei der wenigstens eine bildgebende Sensor
(2) schwenkbar ausgebildet ist, wobei kontinuierlich
ein Zielgebiet/Zielbereich Gberwachbar ist, und wo-
bei eine softwareparametrisierte Erkennungs- und
Steuereinheit (1') zur Verfolgung von sich im Ziel-
gebiet/ Zielbereich bewegenden Objekten vorgese-
hen ist.

2. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass eine Meldeeinrich-
tung vorgesehen ist.

3. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der wenigstens eine
Sensor (2) in einer Schwenk-Neigekopfeinrichtung
gelagert ist.

4. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der wenigstens
eine Sensor (2) kontinuierlich um 360° drehbar ge-
lagert ist.

5. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der wenigstens eine
Sensor (2) um wenigstens eine Achse schwenkbar
ist.

6. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die softwarepara-
metrisierte Erkennungs- und Steuereinheit (1') aus
einer Digitalisiereinrichtung (3) und einer Auswer-
teeinrichtung (4) gebildet ist.

7. Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass eine Digitalisierein-
richtung (3) im Sensor (2) vorgesehen ist.
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8.

10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Uberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass ein integriertes La-
serentfernungsmessgerat vorgesehen ist.

Verfahren zur Uberwachung von Gebieten/Berei-
chen mit einer Uberwachungseinrichtung mit we-
nigstens einem bildgebenden Sensor, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der wenigstens eine bildge-
bende Sensor (2) schwenkbar um zumindest eine
Achse ausgebildet wird, wobei kontinuierlich ein
Gebiet/Bereich aufgenommen und tiberwacht wird,
und wobei sich bewegende Objekte im Gebiet/Be-
reich erfasst, verfolgt oder gemeldet werden.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ohne Vorwissen Uber Szene, Ent-
fernung, gesuchte Objekte, Art des angeschlosse-
nen Sensors (2) und Wellenlangenbereich eine
Uberwachung von Gebieten/Bereichen vorgenom-
men wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Ausmal} der Schwenkung des
wenigstens einen Sensors (2) automatisch aus der
Bildsequenz ermittelt wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Ermittlung der Bewegung die
Objekte klassifiziert werden.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach.Erkennen des sich bewegen-
den Objektes die Schwenkung des wenigstens ei-
nen Sensors (2) beendet wird, wobei anschlielend
die Verfolgung des Objektes mit einer automati-
schen Sensornachfiihrung vorgenommen wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Erkennung des sich bewe-
genden Objektes die Schwenkung des wenigstens
einen Sensors (2) beendet wird, wobei anschlie-
Bend in der Position die Sensorrichtung konstant
beibehalten wird, und wobei manuell durch einen
Bediener weiterverfolgt wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Erkennung des sich bewe-
genden Objektes die Schwenkung beibehalten
wird, wobei der Bediener die Objekte manuell wei-
terverfolgen wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Messen einer Objektentfer-
nung mit einem Laserentfernungsmessgerat er-
folgt.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der wenigstens eine Sensor (2)
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20.
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selbststéndig auf einen Bereich mit dem sich bewe-
genden Objekt hinzoomt, wobei der Bilderfas-
sungsausschnitt verandert wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der wenigstens eine Sensor (2)
selbststéndig auf einen Bereich mit dem sich bewe-
genden Objekt hinzoomt, wobei der Bilderfas-
sungsausschnitt verandert wird, und wobei die Ver-
folgung des Objektes mit einer Sensornachfiihrung
vorgenommen wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Erkennung der Bewegung
des Objektes eine Alarmierung erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 18, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Alarmierung eine Bildsequenz
digital aufgezeichnet wird.
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