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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum automatischen Ermitteln der Anzahl und/oder Posi-
tion von sich in einem Gate aufhaltenden Personen und/
oder Objekten sowie ein entsprechendes Gate.

[0002] Personenzutrittskontrollsysteme werden in der
Beschreibung auch mit dem Begriff "Gates" bezeichnet.
Beide Begriffe beziehen sich auf Systeme, die den Zu-
gang von Personen in einen vorbestimmten Bereich
Uberwachen bzw. regeln. Ein solches Gate kann bei-
spielsweise eine hiift-oder mannshohe Drehtlir oder eine
Vorrichtung mit sich drehenden Sperrarmen umfassen,
welche die Anzahl von Personen, die gleichzeitig das
Gate passieren kdnnen, begrenzen. Weiterhin kann ein
solches Gate ein Durchgangsbereich sein, in den Tilren
horizontal oder vertikal eingeschwenkt bzw. seitlich ein-
geschoben werden, aber auch eine Personenschleuse
mit einem durch einen Ein- und einen Ausgang begrenz-
ten Schleusenraum, wobei eine sich in dem Schleusen-
raum befindende Person den Ausgang nur bei verschlos-
senem Eingang passieren kann, wodurch eine Perso-
nenvereinzelung erfolgt.

[0003] In manchen Anwendungsfallen derartiger Ga-
tes ist es wiinschenswert, die Personenanzahl, die das
Gate gleichzeitig passieren kann, auf eine vorbestimmte
zulassige Personenanzahl zu begrenzen. Dies ist bei-
spielsweise dann der Fall, wenn das Passieren eines Ga-
tes Personen vorbehalten ist, die eine entsprechende
Durchgangsberechtigung aufweisen. Um sicherzustel-
len, daR ausschlieBlich Personen mit einer giiltigen
Durchgangsberechtigung das Gate passieren, muf} ent-
sprechend die Anzahl der in einem Gate vorhandenen
Personen erfal’t und mit der Anzahl der gtiltigen Durch-
gangsberechtigungen verglichen werden, wobei sowohl
das Erfassen als auch das Vergleichen bevorzugt auto-
matisch erfolgen. Auf diese Weise soll ein Miteinschleu-
sen unberechtigter Personen verhindert werden.
[0004] Zum automatischen Ermitteln der Anzahl von
sich in einem Gate aufhaltenden Personen und/oder Ob-
jekten sind verschiedene Verfahren bekannt.

[0005] Die DE-PS-169273 offenbart beispielsweise ei-
ne zweitlrige Personenschleuse, in deren Boden ein Ge-
wichtssensor integriert ist. Durch Erfassen des tatsach-
lichen Gewichtes einer sich in der Personenschleuse be-
findenden Person mit Hilfe des Gewichtssensors und
durch Vergleich mit einem bekannten individuellen Soll-
gewicht der passierenden Person kann festgestellt wer-
den, ob sich eine oder mehr als eine Person in der Per-
sonenschleuse befinden. Ein Nachteil dieses Verfahrens
besteht darin, daf’ das individuelle Sollgewicht der pas-
sierenden Person vorab bekannt sein muf3, um einen
entsprechenden Vergleich durchfiihren zu kénnen. Fer-
ner kann das erfalte Gewicht sehr stark von dem indivi-
duellen Sollgewicht der passierenden Person abwei-
chen, wenn diese beispielsweise entsprechend schwe-
res Gepack mit sich fuhrt. Der Durchgang durch die
Schleuse wirde dann verwehrt werden, obwohl die Per-
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son eine gultige Berechtigung aufweist.

[0006] Aus der DE-PS-36 23 792 ist eine Einrichtung
zur Feststellung der Personenanzahl und deren Bewe-
gungsrichtung innerhalb eines zu berwachenden Rau-
mes oder einer Schleuse zum Zwecke der Vereinzelung
bekannt, bei der in besonderer Weise angeordnete In-
frarotsensoren die Anderung der Umgebungstemperatur
durch die Kérperwarme der durchgehenden Personen
feststellen. Nachteilig an diesem Verfahren ist die Ab-
héangigkeit des Sensorausgangssignals von der Ge-
schwindigkeit der passierenden Personen, wodurch die
Anwendung des Verfahrens fur die Personenvereinze-
lung mittels Schleuse, in welcher die Person zumindest
bis zum Schliel3en der ersten Tir oder bis zum Abschluf
der Identifikation durch beispielsweise biometrische Da-
ten warten mul3, nicht geeignet ist.

[0007] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, eine Durchgangsschleuse hinsichtlich der
Personen- und Objektsicherheit zu verbessern.

[0008] Die EP 0622761 A zeigtein Verfahren zur Ver-
einzelung von Personen in einem Durchgangskanal. Den
Personen sind Identifikationsdaten zugeordnet. In einer
ersten Phase werden die Identifikationsdaten erfasstund
geprift und das Gewicht und/oder Grésse erfasst. Diese
Messdaten werden einer Auswertungseinheit zugefiihrt
und am Ende des Kanales ist ein Sperrorgan vorhanden,
welches aufgrund der Auswertung der Informationen der
Mess- und Erfassungsstationen in der Auswertungsein-
heit betatigt wird.

[0009] Diese Aufgabe wird gemaf der vorliegenden
Erfindung durch ein Verfahren nach Anspruch 1 und ein
Gate nach Anspruch 5 geldst. Die abhangigen Anspri-
che beziehen sich auf individuelle Ausgestaltungen des
erfindungsgemalen Verfahrens bzw. des erfindungsge-
mafien Gates.

[0010] Bei dem erfindungsgemafen Verfahren zum
automatischen Ermitteln der Anzahl von sich in einem
Gate aufhaltenden Personen und/oder Objekten werden
Uber eine Mehrzahl, wenigstens zwei, von im Boden des
Gates integrierten Gewichtssensoren Gewichtsdaten
der sich in dem Gate bewegenden Personen und/oder
Objekte erfallt. Diese Gewichtsdaten werden in Echtzeit
mittels einer rechnergestiitzten Gewichtsdatenauswer-
tungseinheit ausgewertet, um die Anzahl der sich in dem
Gate aufhaltenden Personen und/oder Objekten zu er-
mitteln. Die Auswertung erfolgt zum einen anhand der
erfalRten Maximalwerte, d.h. anhand des erfal3ten tat-
sachlichen Gewichtes derin dem Gate vorhandenen Per-
sonen und/oder Objekten. Zum anderen flieRtgemaR der
vorliegenden Erfindung ein weiterer Parameter in die
Auswertung ein, der ebenfalls den erfal3ten Gewichtsda-
ten entnommen wird. Bei diesem weiteren Parameter
handelt es sich um die Dynamik der Gewichtsdaten und/
oder um die Anzahl der erfalBten Gewichtsschwerpunkte
und/oder um die Position der Gewichtssensoren, die die
Gewichtsdaten erfal®t haben, und/oder um die Reihen-
folge, in der die Gewichtssensoren die Gewichtsdaten
erfafdt haben.
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[0011] LA&uft eine Person iber im Bodenbereich eines
Gates integrierte Gewichtssensoren und werden dabei
kontinuierlich Gewichtsdaten (ber die Gewichtssenso-
ren erfal¥t, so ergeben die in ein Zeit-Gewicht-Diagramm
eingetragenen Gewichtsdaten eine im wesentlichen wel-
lenférmige Funktion, da die Person ihr Gewicht beim Ge-
hen gleichmaRig von einem Ful auf den anderen verla-
gert. Ein Maximum entsteht jeweils in dem Augenblick,
in dem das Gesamtgewicht der Person auf einem Ful}
ruht. Dieses Maximum entspricht dem tatsachlichen Ge-
wicht der Person und wird vorliegend als "Maximalwert"
der erfaten Gewichtsdaten bezeichnet. Der Maximal-
wert wird von den Sensoren auch dann erfal’t, wenn die
Person stehenbleibt. In diesem Fall ergeben die in ein
Zeit-Gewicht-Diagramm eingetragenen Gewichtsdaten
eine Gerade parallel zur Zeitachse. Dieser Maximalwert
bildet einen Parameter, der bei der Auswertung der er-
falten Gewichtsdaten zum Ermitteln der Personen-/Ob-
jektanzahl herangezogen wird.

[0012] Unter dem Begriff "Dynamik" wird gemaf der
vorliegenden Erfindung die Veranderung der Gewichts-
daten uber die Zeit verstanden, was nachfolgend naher
erlautert ist.

[0013] Bei einer stillstehenden Person oder einem ru-
henden Objekt andern sich die Gewichtsdaten nicht, da
dieselben Gewichtssensoren stets dieselben Gewichts-
daten erfassen. In einem Zeit-Gewicht-Diagramm ergibt
sich somit eine Gerade parallel zur Zeitachse, die sich
aus von denselben Gewichtssensoren erfaliten Ge-
wichtsdaten zusammensetzt. Eine solche Gerade laRt
entsprechend Riickschllsse auf eine stillstehende Per-
son oder auf ein ruhendes Objekt zu.

[0014] Beieiner gehenden Person oder einem Tier an-
dern sich die Gewichtsdaten, wie zuvor beschrieben, auf-
grund der standigen Gewichtsverlagerung in einem im
wesentlichen regelméafRigen Rhythmus. Dabei werden
die Gewichtsdaten stets von verschiedenen Gewichts-
sensoren erfasst, da sich die Person beziehungsweise
das Tier von einem Gewichtssensor zum nachsten be-
wegt. Derartige periodische Anderungen, die von stets
verschiedenen Gewichtssensoren erfasst werden, las-
sen demnach Riickschlisse darauf zu, daB sich ein Le-
bewesen im Gate bewegt.

[0015] Ziehteine sichin dem Gate bewegende Person
beispielsweise einen Rollkoffer hinter sich her, so erfas-
sen die Gewichtsensoren zum einen die sich periodisch
andernden Gewichtsdaten der Person und zum anderen
die Gewichtsdaten des Rollkoffers. Da das Gewicht des
Rollkoffers kontinuierlich tiber die Kofferrollen auf die Ge-
wichtssensoren Ubertragen wird, ergeben die in ein Zeit-
Gewicht-Diagramm eingetragenen Gewichtsdaten &hn-
lich wie beim Beispiel der ruhig stehenden Person eine
Gerade parallel zur Zeitachse. Durch die Bewegung des
Koffers werden die Gewichtsdaten jedoch im Gegensatz
zur stillstehenden Person nicht nur von einem sondern
von mehreren Gewichtssensoren erfalt. Eine Gerade im
Zeit-Gewicht-Diagramm, die sich aus Gewichtsdaten
von mehreren Gewichtssensoren zusammensetzt, [t
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entsprechend Riickschlisse darauf zu, daR ein Objekt
Uber den Gateboden bewegt wird.

[0016] Aufdiese Weise kann anhand der Dynamik der
erfalBten Gewichtsdaten spezifiziert werden, ob sich eine
Person oder ein Objekt im Gate befindet.

[0017] Neben der Dynamik kann auch die Anzahl der
erfalRten Gewichtsschwerpunkte in die Auswertung ein-
flieRen. Die Anzahl der erfaflten Schwerpunkte ent-
spricht dabei der Anzahl der in dem Gate vorhandenen
Personen und/oder Objekte.

[0018] Werden bei der Auswertung die Positionen der
einzelnen Gewichtssensoren berticksichtigt, so kénnen
sichim Gate aufhaltende Personen und/oder Objekte ge-
nau lokalisiert werden.

[0019] Wird als Parameter ferner die Reihenfolge be-
rlcksichtigt, in der die Gewichtssensoren die Gewichts-
daten erfallt haben, so kann auch die Richtung bestimmt
werden, in der sich die Personen oder Objekte bewegen.
[0020] Das erfindungsgemale Verfahren kann die An-
zahl von sich in einem Gate aufhaltenden Personen und/
oder Objekten sicher bestimmen. Auf diese Weise kann
beispielsweise ein unzuldssiges Miteinschleusen von
Personen in das Gate verhindert werden.

[0021] Neben den Gewichtssensoren kdnnen gemafn
der vorliegenden Erfindung noch weitere Sensoren zum
Ermitteln der Personen-/Objektanzahl eingesetzt wer-
den, wie beispielsweise Kontaktmatten, Lichtschranken,
Kameras oder dergleichen.

[0022] Zudem wird das automatische Offnen und
Schliel3en einer im Gate vorgesehenen Tir vorzugswei-
se ebenfalls basierend auf den mit Hilfe der Gewichts-
sensoren erfalten Gewichtsdaten gesteuert.

[0023] Ferner schafft die vorliegende Erfindung ein
Gate mit in einem Bodenbereich des Gates integrierten
Gewichtssensoren und einer Gewichtsdatenauswer-
tungseinheit, die derart eingerichtet ist, dal} die Anzahl
von sich in dem Gate aufhaltenden Personen und/oder
Objekten mittels Auswerten von Gewichtsdaten, die
durch die Gewichtssensoren erfallt wurden, anhandihrer
Maximalwerte und anhand ihrer Dynamik und/oder der
Anzahl der erfaliten Gewichtsschwerpunkte und/oder
der Position der Gewichtssensoren, die die Gewichtsda-
ten erfal3t haben, und/oder der Reihenfolge, in der die
Gewichtssensoren die Gewichtsdaten erfal3t haben, au-
tomatisch ermittelbar ist. Ein solches Gate kann zur
Durchfiihrung des erfindungsgemafRen Verfahrens ver-
wendet werden. Bevorzugt umfaldt das Gate neben den
Gewichtssensoren noch weitere Sensoren, wie bei-
spielsweise Kontaktmatten, Lichtschranken, Kameras
oder dergleichen.

[0024] Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung un-
ter Bezugnahme auf die Zeichnung anhand beispielhaf-
ter Ausgestaltungen genauer beschrieben. Darin ist

Fig. 1 eine Draufsichteiner ersten beispielhaften Aus-
gestaltung des erfindungsgemafien Gates;
Fig. 2 eine Draufsicht einer zweiten beispielhaften



5 EP 1750 231 B1 6

Ausgestaltung des erfindungsgemafien Gates;

Fig. 3  eine Vorderansicht einer dritten beispielhaften
Ausgestaltung des erfindungsgemafRen Gates
und

Fig. 4 eine Seitenansicht eines herkdbmmlichen Ga-
tes.

[0025] Nachfolgend beziehen sich gleiche Bezugszif-

fern auf gleichartige Bauteile.

[0026] Fig. 1 zeigt eine erste beispielhafte Ausgestal-
tung eines erfindungsgemafRen Gates 10. Das Gate 10
umfalt einen sich durch eine Wand 12 erstreckenden
Durchgang 14, der seitlich von zwei Seitenwanden 16
begrenzt ist. Der Durchgang 14 weist eine Breite B auf,
die derart bemessen ist, dal® nur eine Person nach der
anderen das Gate 10 problemlos passieren kann. Ent-
lang des Durchgangs 14 sind in Reihe hintereinander
vier Gewichtssensoren 18, 20, 22 und 24 vorgesehen,
die im Boden des Gates 10 integriert sind und rechtek-
kige, fliesenartige Gewichtsaufnahmeflachen aufwei-
sen. Die Gewichtsensoren 18, 20, 22 und 24 sind derart
eingerichtet, daf sie kontinuierlich Gewichtsdaten erfas-
sen, die zwecks Gewichtsdatenauswertung an eine nicht
dargestellte Gewichtsdatenauswertungseinheit weiter-
geleitet werden. In der Mitte des Durchgangs 14, also
zwischen den Gewichtssensoren 20 und 22, ist eine
mannshohe Schwenktir 26 vorgesehen, die zwei
schwenkbare Fligel 28 und 30 aufweist, die jeweils um
eine an einer der Seitenwande angeordnete Schwenk-
achse schwenkbar sind, was in Fig. 1 durch die gestri-
chelten Pfeile angedeutet ist. Vor dem Durchgang 14 ist
eine Durchgangsberechtigungskontrolleinrichtung 32
vorgesehen, mit der Durchgangsberechtigungen, die an
durchgangsberechtigte Personen ausgegeben werden,
auf ihre Gultigkeit Gberprift werden.

[0027] Will nun eine Person das Gate 10 in Richtung
des Pfeils 34 passieren, so lalt sie zunachst ihre Durch-
gangsberechtigung in der Durchgangsberechtigungs-
kontrolleinrichtung 32 auf ihre Giiltigkeit Uberprifen. Die
Durchgangsberechtigung ist vorzugsweise auf einem
automatisch auslesbaren Datentrager gespeichert, wie
beispielsweise ein Transponder, eine Magnetkarte oder
dergleichen, der von der Durchgangsberechtigungskon-
trolleinrichtung 32 ausgelesen wird. Ergibt die Uberprii-
fung, daf die Durchgangsberechtigung giiltig ist, so wird
die Schwenktir 26 automatisch gedffnet, indem ihre Fli-
gel 28 und 30 in Richtung der gestrichelten Pfeile um ihre
Schwenkachsen bewegt werden. Mit dem Offnen der
Schwenktiir 26 wird der Person angezeigt, da® sie nun-
mehr den Durchgang 14 passieren soll.

[0028] Um zu verhindern, dal® mehrere Personen den
Durchgang 14 mit nur einer glltigen Durchgangsberech-
tigung passieren, nehmen die in dem Boden des Gates
10 integrierten Gewichtssensoren 18, 20, 22 und 24 kon-
tinuierlich Gewichtsdaten von der oder den sich durch
den Durchgang 14 bewegenden Personen auf, um deren
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Anzahl zu ermitteln und um die ermittelte Personenan-
zahl mit der Anzahl gtiltiger Durchgangsberechtigungen
zu vergleichen. Auf diese Weise soll festgestellt werden,
ob Personen in unzuldssiger Art und Weise miteinge-
schleust werden.

[0029] Beim Betreten des Durchgangs 14 wird zu-
nachst der Gewichtssensors 18 belastet, wie es anhand
der in Fig. 1 dargestellten Fulspuren 36 angedeutet ist.
Da sich die Person bewegt, werden, wie eingangs be-
schrieben, kontinuierlich Gewichtsdaten zuerst vom er-
sten Gewichtssensor 18 und dann vom zweiten Ge-
wichtssensor 20 erfal’t, die, eingetragen in ein Zeit-Ge-
wicht-Diagramm, aufgrund der wechselnden Belastung
von einem Ful} auf den anderen eine im wesentlichen
wellenférmige Funktion ergeben, woraus ersichtlich ist,
daR vorliegend ein Lebewesen das Gate 10 durchschrei-
tet. Anhand der Charakteristik der Wellenform kann zwi-
schen Mensch und Tier unterschieden werden. Ferner
lassen die erfalRten Maximalwerte sowie Absolutwerte
der Gewichtsdaten Riickschllisse auf die GrofRe des Le-
bewesens zu. Wird beispielsweise ein Mensch mit einem
tatsachlichen Gewicht von 30 kg detektiert, so handelt
es sich aller Wahrscheinlichkeit nach um ein Kind. Eine
Person mit einem tatsachlichen Gewicht von 80 kg wird
entsprechend ausgewachsen sein.

[0030] Nach dem zweiten Gewichtssensor 20 passiert
die Person die gedffnete Schwenktir 26 und betritt den
dritten Gewichtssensor 22. Auf dem vierten Gewichts-
sensor 24 bleibt die Person im vorliegend dargestellten
Beispiel stehen, was in Fig. 1 durch zwei parallele
FuRstapfen 38 angedeutet ist. Entsprechend empféangt
die nicht dargestellte Gewichtsdatenauswertungseinheit
ausschlieRlich vom vierten Gewichtssensor 24 Ge-
wichtsdaten, die, aufgetragen in ein Zeit-Gewicht-Dia-
gramm, eine Gerade parallel zur Zeitachse ergeben. Der-
artige Gewichtsdaten, die nach dem Passieren der
Schwenktir 26 empfangen werden, kénnen beispiels-
weise ein Zeichen daflir sein, dal} es sich die Person
anders Uberlegt hat und umkehren mdéchte. Die
Schwenktiir 26 bleibt entsprechend weiterhin gedffnet,
umder Person diese Option einzurdumen. Detektiert nun
der dritte Gewichtssensor 22 erneut Gewichtsdaten, so
hat sich die Person tatsédchlich umentschieden. Die
Schwenktiir 26 wird entsprechend erst dann wieder ge-
schlossen, wenn die Person den zweiten Gewichtssen-
sor 20 passiert hat. Erfal’t der vierte Gewichtssensor 24
hingegen, daf sich die Person weiter in Richtung Aus-
gang bewegt, so schlielt sich die Schwenktiir 26 auto-
matisch, sobald die Person den Durchgang 14 verlassen
hat, also sobald keiner der Gewichtssensoren 18, 20, 22
und 24 Gewichtsdaten gréf3er dem Wert Null erfaf3t.
[0031] Betreten nun zeitgleich oder nacheinander
mehr als eine Person den Durchgang 14, so wird dies
durch die Gewichtssensoren 18, 20, 22 und 24 erfafl3t,
da durch zwei sich bewegende Personen mehrere wel-
lenférmige Funktionen im Zeit-Gewicht-Diagramm er-
zeugt werden, die nacheinander auftreten oder einander
Uberlagern. Tritt ein solcher Fall ein, so wird die Fllgeltir
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26 unverziglich geschlossen, da davon auszugehen ist,
daf} in unzuladssiger Weise eine weitere Person mitein-
geschleust werden soll.

[0032] Zwei Personen werden von einer Person mit
einem Gepackstlick, wie beispielsweise einem Rollkof-
fer, ebenfalls anhand der Auswertung der durch die Ge-
wichtssensoren 18, 20, 22 und 24 erfassten Gewichts-
daten unterschieden. Ein sich bewegender Rollkoffer er-
zeugt im Gegensatz zu einer gehenden Person eine ge-
radlinige Funktion im Zeit-Gewicht-Diagramm, da keine
Gewichtsverlagerung stattfindet sondern das Gewicht
gleichmaRig auf den Kofferrollen ruht.

[0033] Eine weitere Mdglichkeit, die Anzahl der sich in
dem Durchgang 14 aufhaltenden Personen oder Objekte
zu bestimmen, besteht darin, daR die Anzahl der Ge-
wichtsschwerpunkte anhand der durch die Gewichtssen-
soren 18, 20, 22 und 24 erfalRten Gewichtsdaten ermittelt
wird. Die Anzahl der Gewichtsschwerpunkte entspricht
dabei der Personen-/Objektanzahl.

[0034] Wenn die von den Gewichtssensoren 18, 20,
22 und 24 erfassten Gewichtsdaten ein Datenmuster er-
zeugen, dal} von der Gewichtsdatenauswertungseinheit
nicht auswertbar ist, werden zur Ermittlung der Perso-
nenanzahl beispielsweise Bilddaten hilfsweise einge-
setzt, die von einer auf den Durchgang 14 gerichteten
Kamera 40 erfallt werden.

[0035] Fig. 2 zeigt eine Draufsicht einer zweiten Aus-
fuhrungsform eines Gates 50 gemaR der vorliegenden
Erfindung. Der Aufbau des Gates 50 entspricht im We-
sentlichen demjenigen des in Fig, 1 dargestellten Gates
10. Die Schwenktir 26 ist jedoch durch eine zweiteilige
Schiebetilir 52 ersetzt, deren beiden Turhéalften 54 und
56 zum automatischen Offnen und SchlieRen in Richtung
der Pfeile 58 und 60 entsprechend verfahrbar sind.
[0036] Fig. 3 zeigteine Seitenansicht einer dritten Aus-
fuhrungsform eines Gates 70 gemaR der vorliegenden
Erfindung, dessen Aufbau ebenfalls im Wesentlichen
demjenigen des in Fig. 1 dargestellten Gates 10 ent-
spricht. Das Gate 70 umfallt eine Schwenktir 72, deren
beiden Fliigel 74 und 76 zum automatischen Offnen und
SchlieRen seitlich aufwarts in Richtung der jeweiligen
Seitenwande 16 um die entsprechenden Schwenkach-
sen 78 und 80 verschwenkbar sind.

[0037] Fig. 4 zeigt eine Seitenansicht eines herkdmm-
lichen Gates 90, dessen Aufbau im Wesentlichen dem-
jenigen des in Fig. 1 dargestellten Gates 10 entspricht.
Anstelle der Gewichtssensoren sind jedoch mehrere
Lichtschranken 92 vorgesehen, die der Reihe nach an
den Seitenwanden 16 in Durchgangsrichtung angeord-
net sind. Diese Lichtschranken 92 dienen dazu, sich in
dem Gate 90 aufhaltende Personen und/oder Objekte
zu erfassen. Ein Nachteil solcher Lichtschranken 92 be-
steht darin, dal} sie grundsatzlich umgangen werden
kénnen, indem vermieden wird, die von den Lichtschran-
ken 92 ausgesendeten Lichtstrahlen zu kreuzen. Soll
dies verhindert werden, so muf} eine sehr hohe Anzahl
von Lichtschranken vorgesehen werden, was sich als
sehr kostenintensiv erweist.
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[0038] Fernerkdnnen solche Lichtschranken 92 weder
zwischen Mensch und Tier noch zwischen Lebewesen
und Objekten unterscheiden. Sind die Lichtschranken
92, wie in Fig. 4 dargestellt ist, zu hoch angeordnet, so
besteht weiterhin die Gefahr, dal’ insbesondere kleine
Kinder oder Tiere, wie beispielsweise Hunde, nicht de-
tektiert werden. Flhrt beispielsweise eine Person ein
Kind an der Hand oder einen Hund hinter sich an einer
Leine, so ist nicht auszuschlieen, daf} sich die Tir 94
zwischen der Person und dem Kind bzw. Hund schlief3t
oder das Kind bzw. der Hund in der Tur 94 eingeklemmt
werden.

[0039] Diese Nachteile werden durch ein Gate gemaf
der vorliegenden Erfindung mit Gewichtssensoren, ge-
gebenenfalls in Kombination mit weiteren Sensoren, so-
wie durch das erfindungsgemaRe Verfahren gelost, da
die sich in dem Gate aufhaltenden Personen und/oder
Objekte spezifiziert und ihre Anzahl ermittelt werden kén-
nen.

[0040] Es sollte klar sein, daR die unter Bezugnahme
auf die Figuren beschrieben Ausfiihrungsformen nicht
einschrénkend sind und daR Anderungen und Modifika-
tionen moglich sind, ohne den Schutzbereich der vorlie-
genden Erfindung zu verlassen, der durch die beiliegen-
den Anspriiche definiert ist.

Bezugszeichenliste

[0041]
10 Gate
12  Wand

14 Durchgang

16  Seitenwande

18  Gewichtssensor
20 Gewichtssensor
22  Gewichtssensor
24 Gewichtssensor
26  Schwenktir

28  Fligel

30  Fligel

32  Durchgangsberechtigungskontrolleinrichtung
34  Pfeil

36  FuBspuren
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38 FuBspuren

40 Kamera

50 Gate

52  Schiebetur

54  Tarhalfte

56  Turhalfte

58  Pfeil

60 Pfeil

70 Gate

72  Schwenktir

74 Flugel

76  Flugel

78  Schwenkachse
80  Schwenkachse
90 Gate

92 Lichtschranken
94  Tir

B Breite
Patentanspriiche

1. Verfahren zum automatischen Ermitteln der Anzahl

und/oder der Position von sich in einem Personen-
zutrittskontrollsystem (10; 50; 70) aufhaltenden Per-
sonen und/oder Objekten, das die Schritte aufweist:

Erfassen von Gewichtsdaten der sich in dem
Gate (10; 50; 70) bewegenden Personen und/
oder Objekte Uber eine Mehrzahl von im Boden
des Gates (10; 50; 70) integrierten Gewichts-
sensoren (18, 20, 22, 24) und

Auswerten der erfassten Gewichtsdaten zum
Ermitteln der Personen-/ Objektanzahl anhand
ihrer Maximalwerte und/oder Absolutwerte und/
oder Dynamik und/oder der Anzahl der erfas-
sten Gewichtsschwerpunkte und/oder der Posi-
tion der Gewichtssensoren (18, 20, 22, 24), die
die Gewichtsdaten erfasst haben, und/oder der
Reihenfolge, in der die Gewichtssensoren (18,
20, 22, 24) die Gewichtsdaten erfasst haben,
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dadurch gekennzeichnet,

dass das Erfassen der Gewichtsdaten auf beiden
Seiten einer im Gate (10, 50; 70) vorhandenen T,
Drehtir bzw. Vorrichtung mit sich drehenden Sperr-
armen (26; 52; 72) erfolgt, wobei ein automatisches
SchlielRen der Tir, der Drehtlr bzw. der Vorrichtung
mit sich drehenden Sperrarmen (26, 52, 72, 94), die
im Gate (10, 50, 70, 90) vorgesehen ist, basierend
auf den mit Hilfe der Gewichtssensoren (18, 20, 22,
24) erfassten Gewichtsdaten, die empfangen wer-
den, nachdem eine Person und/oder ein Objeckt die
Tur, die Drehtir, bzw. die Vorrichtung mit sich dre-
henden Sperrarmen (26, 52, 72, 94) passiert hat,
mittels einer Gewichtsdatenauswertungseinheit ge-
steuert wird.

Verfahren nach Anspruch 1, bei dem neben den Ge-
wichtssensoren (18, 20, 22, 24) weitere Sensoren
(40) zum Ermitteln der Personen-/Objektanzahl ein-
gesetzt werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das automa-
tische Offnen und SchlieRen einer in dem Gate (10;
50; 70) vorhandenen Tir (26; 52; 72) basierend auf
den erfassten Gewichtsdaten und/oder den Daten
weiterer Sensoren gesteuert wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Zahlen
der Personen oder Objekte, welche das Gate (10,
50, 70) passieren, basierend auf den erfassten Ge-
wichtsdaten und/oder den Daten weiterer Sensoren
erfolgt.

Gate (10; 50; 70) mit in einem Bodenbereich des
Gates (10; 50; 70) integrierten Gewichtssensoren
(18, 20, 22, 24) und einer Gewichtsdatenauswer-
tungseinheit, die derart eingerichtet ist, dass die An-
zahl und/oder Position von sich in dem Gate (10; 50;
70) aufhaltenden Personen und/oder Objekten mit-
tels Auswerten von Gewichtsdaten, die durch die
Gewichtssensoren (18, 20, 22, 24) erfasst wurden,
anhand ihrer Maximalwerte, Absolutwerte und/oder
Dynamik dieser Messwerte und/oder der Anzahl der
erfassten Gewichtsschwerpunkte und/oder der Po-
sition der Gewichtssensoren (18, 20, 22, 24), die die
Gewichtsdaten erfasst haben, und/oder der Reihen-
folge, in der die Gewichtssensoren (18, 20, 22, 24)
die Gewichtsdaten erfasst haben, automatisch er-
mittelbar ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass auf beiden Seiten einer im Gate (10, 50, 70)
vorhandenen Tir, Drehtur, bzw. Vorrichtung mit sich
drehenden Sperrarmen (26, 52, 72) Gewichtssen-
soren (18, 20, 22, 24) angeordnet sind, wobei ein
automatisches SchlieRen der Tur, der Drehtir, bzw.
der Vorrichtung mit sich drehenden Sperrarmen (26,
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52,72, 94), die im Gate (10, 50, 70, 90) vorgesehen
ist, basierend auf den mit Hilfe der Gewichtssenso-
ren (18, 20, 22, 24) erfassten Gewichtsdaten, die
empfangen werden, nach dem eine Person und/oder
ein Objekt die Tur, die Drehtiir bzw. die Vorrichtung
mit sich drehenden Sperrarmen (26, 52, 72, 94) pas-
siert hat, mittels der Gewichtsdatenauswertungsein-
heit steuerbar ist.

Gate (10; 50; 70) nach Anspruch 5, das zusatzliche
Sensoren (40) zum Ermitteln der Personen-/Objek-
tanzahl und/oder Position umfasst.

Claims

A method of automatically determining the number
and/or the position of people and/or objects remain-
ing in a personnel access control system (10; 50;
70), which includes the steps of:

Determining weight data of the people and/or
objects movingin the gate (10; 50; 70) by means
of a plurality of weight sensors (18, 20, 22, 24)
integrated inthe base of the gate (10; 50; 70) and
Analysing the detected weight data to determine
the number of people and/or objects with refer-
ence to their maximum values and/or absolute
values and/or dynamics and/or the number of
the detected weight thrust points and/or the po-
sition of the weight sensors (18, 20, 22, 24),
which detected the weight data, and/or the se-
quence in which the weight sensors (18, 20, 22,
24) detected the weight data,

Characterised in that the detection of the weight
data occurs on both sides of a door, rotary door or
device with rotating barrier arms (26; 52; 72) present
inthe gate, whereby an automatic closing of the door,
the rotary door or the device with rotating barrier
arms (26, 52, 72, 94), which is provided in the gate
(10, 50, 70, 90), is controlled by means of a weight
data analysis unit based on the weight data, which
is detected with the aid of the weight sensors (18,
20, 22, 24) and is received after a person and/or an
object has passed through the door, the rotary door
or the device with rotating barrier arms (26, 52, 72,
94).

A method is claimed in Claim 1 in which, in addition
tothe weightsensors (18, 20,22, 24), further sensors
(40) are used for detecting the number of people
and/or obj ects.

A method is claimed in one of the preceding claims,
characterised in that the automatic opening and
closing of a door (26; 52; 72) present in the gate (10;
50; 70) is controlled based on the detected weight
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data and/or the data from further sensors.

A method is claimed in one of the preceding claims,
characterised in that the counting of the people or
objects, which pass through the gate (10, 50, 70) is
effected based on the detected weight data and/or
the data from further sensors.

A gate (10; 50; 70) with weight sensors (18, 20, 22,
24) integrated into a base region of the gate (10; 50;
70) and a weight data analysis unit, which is so ar-
ranged that the number and/or position of people
and/or objects remaining in the gate is determinable
automatically by evaluating weight data which has
been detected by the weight sensors (18, 20, 22, 24)
with reference to their maximum values, absolute
values and/or dynamics of these measured values
and/or the number of the detected weight thrusts
points and/or the position of the weight sensors (18,
20, 22, 24), which measured the weight data, and/or
the sequence in which the weight sensors (18, 20,
22, 24) measured the weight data, characterised
in that arranged on both sides of a door, rotary door
or device with rotating barrier arms (26, 52, 72)
present in the gate (20, 50, 70) are weight sensors
(18, 20, 22, 24), wherein automatic closing of the
door, the rotary door or the device with rotating bar-
rier arms (26, 52, 72, 94), which is provided in the
gate (10, 50, 70, 90) is controllable by means of a
weight data analysis unit based on the weight data,
which is detected with the aid of the weight sensors
(18, 20, 22, 24) and is received after the person
and/or an object has passed through the door, the
rotary door or the device with rotating barrier arms
(26, 52, 72, 94).

A gate (10; 50; 70) as claimed in Claim 5 which in-
cludes additional sensors (40) for detecting the
number and/or position of the people/objects.

Revendications

Procédé pour la détermination automatique du nom-
bre et/ou de la position de personnes et/ou d’objets
se tenant dans un systeme de controle de I'acces
de personnes (10 ; 50 ; 70), qui comprend les étapes
suivantes :

acquisition de données de poids des personnes
et/ou objets enmouvementdansle portillon (10 ;
50 ; 70) par une pluralité de capteurs de poids
(18, 20, 22, 24) intégrés dans le sol du portillon
(10; 50 ; 70) et

analyse des données de poids acquises pour
déterminer le nombre de personnes/d’objets a
I'aide de leurs maxima et/ou de leurs valeurs
absolues et/ou de leur dynamique et/ou du nom-
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bre de centres de gravité détectés et/ou de la
position des capteurs de poids (18, 20, 22, 24)
qui ont acquis les données de poids et/ou de
l'ordre dans lequel les capteurs de poids (18,
20, 22, 24) ont acquis les données de poids,

caractérisé en ce que I'acquisition des données de
poids est effectuée des deux cotés d'une porte,
d’'une porte tournante ou d’'un dispositif a bras de
barrage pivotants (26 ; 52 ; 72) situés dans le por-
tillon (10, 50 ; 70), une fermeture automatique de la
porte, de la porte tournante ou du dispositif a bras
de barrage pivotants (26, 52, 72, 94) prévus dans le
portillon (10, 50, 70, 90) étant commandée au moyen
d’une unité d’analyse des données de poids, sur la
base des données de poids captées a l'aide des cap-
teurs de poids (18, 20, 22, 24) qui sont regues aprés
que la personne et/ou un objet a franchi la porte, la
porte tournante et/ou le dispositif a bras de barrage
pivotants (26, 52, 72, 94).

Procédé selon la revendication 1, dans lequel, outre
les capteurs de poids (18, 20, 22, 24), d’autres cap-
teurs (40) sont utilisés pour déterminer le nombre de
personnes ou d’objets.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que l'ouverture et la ferme-
ture automatiques d’'une porte (26 ;52 ; 72) présente
dans le portillon (10 ; 50 ; 70) sont commandées sur
la base des données de poids acquises et/ou des
données d’autres capteurs.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le comptage des per-
sonnes ou des objets franchissant le portillon (10,
50, 70) est effectué surlabase des données de poids
acquises et/ou des données d’autres capteurs.

Portillon (10 ; 50 ; 70) avec des capteurs de poids
(18, 20 ; 22, 24) intégrés dans une zone de sol du
portillon (10 ; 50 ; 70) etune unité d’analyse des don-
nées de poids congue de telle maniére que le nombre
et/ou la position des personnes et/ou objets se te-
nant dans le portillon (10 ; 50 ; 70) puissent étre dé-
terminés automatiquement au moyen d’'une analyse
des données de poids acquises par les capteurs de
poids (18, 20, 22, 24) a l'aide de leurs maxima, de
leurs valeurs absolues et/ou de la dynamique de ces
valeurs de mesure et/ou du nombre de centres de
gravité détectés et/ou de la position des capteurs de
poids (18, 20, 22, 24) ayant acquis les données de
poids et/ou de I'ordre dans lequel les capteurs de
poids (18, 20, 22, 24) ont acquis les données de
poids,

caractérisé en ce que des capteurs de poids (18,
20,22, 24) sontdisposés des deux cotés d’'une porte,
d’'une porte tournante ou d’un dispositif a bras de
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barrage pivotants (26 ; 52 ; 72) situés dans le por-
tillon (10, 50 ; 70) présents dans le portillon (10, 50,
70), une fermeture automatique de la porte, de la
porte tournante ou du dispositif a bras de barrage
pivotants (26 ; 52 ; 72) prévus dans le portillon (10,
50 ; 70) pouvant étre commandée au moyen de I'uni-
té d’analyse des données de poids, sur la base des
données de poids captées a I'aide des capteurs de
poids (18, 20, 22, 24) qui sont regues apres que la
personne et/ou un objet a franchi la porte, la porte
tournante et/ou le dispositif a bras de barrage pivo-
tants (26, 52, 72, 94).

Portillon (10 ; 50 ; 70) selon la revendication 5, qui
comprend des capteurs supplémentaires (40) pour
déterminer le nombre et/ou la position des person-
nes ou des objets.
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